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-3 Mode opératoire : générer automatiquement un engrenage

Une fois le carter congu et les pieces assemblées,
le systeme doit étre identique a la photo ci-contre
a I'exception des plans et axes.

Le mode opératoire partira sur le principe que le
rapport de réduction est égal a 1.

Créer un plan 1 mm au-dessus du fond du carter
et un axe pour chaque axe de rotation de pignon.
Mesurer la distance entre les deux axes, elle
constituera la cote appelée « entraxe ».

Cliquer ensuite sur conception, engrenage
cyIindrique, un masque s’ouvre, metire 1 pour le rapport de reductlon pour I’exemple, distance au
i R -l centre correspond a I’entraxe.
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Cliquer alors sur OK.

Ignorer le message
d’erreur suivant.
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Vérification du rapport de réduction :

Inspecter
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