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Dpt:Eléctromécaniquefiliéremaintenanceindustrielle

1-ModélisationduRotor-Palier:

LemodèledeJeffcottestutilisépoursimulerlaréponsedynamiqued’unrotor

soumisàdeuxpannesclassiques:palierlibreavecjeuanormaletaccouplement

nonalignés.

Figure01:Arbreetrotorsupportésparunpalieravecunjeu

Lemouvementdupalierestpartiellementlibredansladirectionverticaleet

totalementlimitédansladirectionhorizontale.

Laforcedusupportsurlepalier,dépenddelapositionrelativedupalierpar

rapportaux

jeuxhrethP.Quandlepaliersedéplacedansl'espacedujeu,cetteforce

estnulle,quandilyacontactentrelepalieretlesupport:laforcede

contactFsestaccrue(figure01).

Pourunevitessederotationconstantedel’arbre,lesmouvementsdu

rotoretdupaliersontdécritsparleséquationsdifférentielles,rotationnellesetde

translation:

- POURLEROTOR:

mr.dr
''+ar.dr

'–Fr=mr.eu.w2.ej.θ+mr.g

- POURLEPALIER:
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mp.xp
''+ap.xp

'–Fpx–FS =mp.g

Avec:

Fr=-kr.dr– kp.dp

Fpx=-kpr.xr–kpp.xp

Etlesconditionsauxlimitessuivantes:

—SixP>hr alors Fs=-(xP-hr).kS

—SixP<hP alors Fs=-(xP-hP).ks

d rn

Sansçalesystémedevientindéfinie.

—Sihr>xP>

hP

alors Fs=0

Sansçalesystémedevientdéfinie.

mretmp:massesdurotoretdupalier,

cretcp:coefficientsd'amortissement,

dretdp:déflexionsradialesdurotoretdupalier,

FretFp:lesforcesdel’arbresurledisqueetlepalier,

eu:déséquilibremécaniqueunitaire

ω:vitessederotation,

θ:anglederotationautourdel’axex,

g:accélérationdelapesanteur,

xety:déflexionsverticaleethorizontale,

Fs:forcedusupportsurlepalier,

Kij:coefficientsderaideurdel’arbre,

hrethp:lesjeuxentrelepalieretlesupport,

ks:raideurdusupport,

FPx:Forcedel’arbresurlepalier,

Fr:forcedel’arbresurledisque,
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a:matrice«a».

2-Modélisationdel'accouplement:

Rappel:

Lesaccouplementslientlesarbresenrotationdedeuxmachines,ilspeuventêtre:

 rigides,

 plusoumoinssouplesafind’absorberlesvibrationsdetorsionetles

désalignementsdesdeuxmachines,

 àcardans:transmettantlesvibrationsdetorsionmaispermettantun

désalignementimportantdesdeuxarbre,

 interruptibles:embrayage,coupleurs.

Lesdéfautsdesaccouplementsrigidesouélastiquesproviennent:

- dunonalignementimportantdesarbresavecpourconséquencedescouples

deréactionenflexiontournantesurlesarbresdesmachinesetune«non

concentricité»desarbresdanslespaliers,

- dumanquedesouplessedel'accouplementquitransmetlescouples

vibratoiresdetorsiond’unemachineàl'autre,
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- d'unetropgrandesouplesseoud’unmanqued’amortissement,avecpour

conséquencesoitunéchauffementprématurédel’accouplementsoitdes

chocscréésparlesallers-retoursenbutéedelapartierigidede

l’accouplementdanslapartieélastique.

Pourlesaccouplementsinterruptibles:d'undéréglagedel’automatisme

aboutissantsoit:

- àunpatinagelongdessurfacesdefrottementquisontenprésence,avecpour

conséquenceunéchauffementdecessurfacessuivideleurusureoudeleur

destructionpourlesembrayagessolides,àréchauffementduliquidedansle

casdescoupleurs,

- soitàdeschocsaumomentdel’accouplementoududésaccouplementsous

charge.

- Lamiseenévidencedecesdéfautsfaitintervenirdestechniquesdemesures

vibratoires,depositiondesarbres,detempérature.Ilsontdesconséquences

surl’ensembledesorganesdelaligned’arbres.


