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Moteur de modélisme

Les moteurs thermiques utilisés en modélisme sont en majorité des moteurs a deux temps.

On les retrouve également dans de nombreux produits tels que les cyclomoteurs, les tondeuses
(pour certaines), scooters des mers, etc...

Ces moteurs sont relativement simples au niveau du fonctionnement, de I'entretien (vu le petit
nombre de piéces), mais il génére cependant beaucoup plus de pollution que les moteurs a quatre
temps

Un moteur thermique utilise I'énergie produite par I'explosion du mélange air / essence provoqué
par I'allumage de la bougie. La pression présente sur le piston provoque sa descente (phase de
détente). C'est pendant cette phase, que les gaz brllés sont expulsés vers le pot d'échappement.
Ces moteurs se caractérisent donc par une explosion a chaque tour du vilebrequin. Le piston quant
a lui remonte grace a l'inertie du vilebrequin.

Les deux temps du moteur coincident avec la descente et la montée du piston.

Réalisation de Passemblage et de Panimation
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8 | Joint plat 16 | Hélice

7 | Bielle 15 | Entretoise

6 | Axe de piston 14 | Lanceur

5 | Piston 13 | Roulement a billes (d=12 ; D=25 ; b=6) 21 | Goupille

4 | Chemise 12 | Roulement a billes (d=7; D=19 ; b=6) 20 | Clavette

3 | Corps 11 | Vilebrequin 19 | Rondelle

2 | Bouchon de culasse 10 | Bague 18 | Ecrou

1 | Culasse 9 | Bouchon 17 | Ogive

Rp Désignation Rp Désignation Rp Désignation

1 - Dessins de définition

01- Culasse

$24,28
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02- Bouchon de culasse
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06 — Axe de piston
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14- Lanceur
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2 - Réalisation des sous-ensembles
2-1 Sous ensemble fixe
Sous-ensemble composé de :

- Corps(03)

- Culasse(01)

- Bouchon de culasse(02)

- Joint plat (08)

- Bouchon (09)

- Chemise (04)

- Goupille (21)

> I@ Coincidence : ’

B I" Contact : '

En utilisant des contraintes de coincidence et de contact
réaliser I'assemblage afin d’obtenir :
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2-2 Sous ensemble vilebrequin
Sous-ensemble composé de :

- Vilebrequin(11)

- Roulement(12)

- Roulement(13)

- Lanceur(14)

- Entretoise(15)

- Hélice(16)

- Ogive(17)

- Ecrou(18)

- Rondelle(19)

- Clavette(20)

> l@ Coincidence

3 IQ’ Contact

En utilisant des contraintes de coincidence et de contact
réaliser I'assemblage afin d’obtenir :
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2-3 Sous-ensemble piston
Sous-ensemble composé de :
- Piston(05)
- Axe de piston(06)

06

> I@ Coincidence : |

> I" Contact : ‘

En utilisant des contraintes de coincidence et de contact
réaliser I'assemblage afin d’obtenir :

2-3 Sous-ensemble bielle

Sous-ensemble composé de :
- Bielle (07)
- Bague(10)

10

» I@ Coincidence : ‘

» l" Contact : ‘

En utilisant des contraintes de coincidence et de contact réaliser I'assemblage afin d’obtenir :
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3 - Réalisation de Passemblage des sous-ensembles
Sous-ensembles :

Ensemble piéces fixes Ensemble vilebrequin

ﬂ—// i

Ensemble bielle Ensemble piston
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Ensemble vilebrequin sur les piéces fixes
Contrainte de coaxialité
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Rajouter la contrainte « angle » qui servira a animer le systéeme

| @ 3DEXPERIENCE

= o X
® A
ERIENCE | CATIA A Serge Soursou~ & T » @
v micromoteur_2_temps A.1 E
| |
ERC Il cromoteur 2_temps A1
‘:[ ﬂ cinematique_micromoteur A1
=T Lisisons
& Ccommandes
rT' & ens 5_pieces_fixes_coupe_2019 A.1 (ens_pieces_fixes_coupe_2012.1)
+ s vilebrequin_micromoteur A1 (ens_vilebredquin_micromoteur.1)
l{% Connexions mécaniques S e *
#8  Ppivot1 (ens_pieces_fixes_coupe, ® © 77 Elément deforce W intertérences | & Contact
Type de connesion || B nevoiuio - a & options
B | B
et | B (o] B
Limite infér Limite supéneure
Odeg 360deg
: ) [ ‘
Standard " Assemblage  Modification du produit  Visualiser | AR-VR  Outils | Tactile
= o P, I O 3 - . - - - 2] v | -
B 2R (LE LAY (> L+ @8- 8 BRQRIS A&
e e e e 2|

Assemblage du piston et des pieces fixes

@ 200PERENCE - o X
micrometeur 2 temps A.1

| ]
L RN '

a-a cinematique_micromoteur A1

T Lisisons
Comandet O¥nuson de s connesion mécangue x
=
+® ens_pieces_fixes_coupe_2019 £ B Contmntes | 57 Bément de force ¥, aertivences | &) Comact

i Typedeconnenon | ycpindiaue  + | § 5 opmom
é{r@ ens_wvilebrequin_micromoteur 2 I§ x = @

%—Q ens_piston_micromoteur A1 (1 Contrmntes /% Unioer e moditie

=45  Connexions mécaniques » [ @ comcrtece

"

8 pivor.1 (ens_pieces_fixes_cc
=D Cylindrique.2 (ens_piston.r
-@ Coinddence.1

Standant "Asserblage | Moddication du produt  Viusaiier ARVE  Oushs | Tacle
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Assemblage du vibrequin et de la bielle

@ 00PERENCE

N — @
<
R comotuiztenps Al
i—g cinematique_micromoteur A1
T usisons
& Commandes
+ & ns_pieces_fiXes_col Dvfinton de s conneon macangue x
uL—Gl ens_vilebrequin_mic | @ ceousnes [ Bt de force & iterieences | &£ Contact
¥ ans_piston_microm "rpe de connesicn [ B nevciunn e f G2 optom
T@ L T =
=¢b  Connexions mécan -lacma«' :;1 —
& Pivor.1 (ens_piec o [he 3] aigrement B/ [0
Cylindrique.2 (et Y e
@ coincidence. v conas
8 Pivol3 Gieller ¥ ruce E| Aigoemens 2 (5] B
@ Contraintes W] rce
& interférences
=D Cylindrique.4 (et
@ Coincidence.
KR -
{
Standard " Assembiage  Modication do prodit Visusiser  ARVR  Outls | Tactie
Y N I L Y N T e
Ao adnes des [ Ok

Assemblage du piston et de la bielle

|‘ @ 10OFERENCE

U imicromoteur 2 temps A.1

oo temps Al

=8 cnematique_micromoteur A1

T Lisisons

Commandes
HIB-Q @0S_piecES_XES_CO Defevtin de s comnenon mecanagoe
#- @ ens_vilebrequin_mit @ Cowanses | 7 Ubment de forcel % intertivences | &) Contact

R e e
%Q Bielle_micromoteur ¢, .., | 8 ueliser e mosite =
=4b Connexions mécan [O 3] =
& Pivot.1 (ens_piec i 3| Asgrement | s/ a8
Cylindrique2 (&t ¥ axe :
~@ Coincidence.

£ Pivot.3 (Biellem
f@ Contraintes
& interférences
Gyfindrique &1
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Assemblage obtenu

4 - Réalisation de Yanimation
Passer dans |'application « Mechanical Systems Design »

a ® simulation cinématique_micromoteur

L5 Modale

: ® micromoteur_2_temps A1

=il ésentation de i 71
+F Liaisons

é»ﬁ Pivot.1

=%  Contraintes

@ Coincidence.1
Contact.2
4 Angle3
& Interférences
‘—Q Cylindrique2

%»8 Pivat3

i—§ Cylindrique.4
& Fixers

=& Commandes
L@ Commande.1 (Pivot.1)

E—Q ens_pieces_fixes_coupe_2013 A.1 (ens_pieces_fixes_coupe_2019.1)
& @ ens_vilebrequin_micromoteur A1 (ens_vilebrequin_micromoteur.1)
# @ ens s_piston_micromoteur A.1 (ens_piston_micromoteur.1)
#@  pielle_micromoteur A1 (Bielle_micromoteur.1)
#4b Connexions mécaniques
- L e |
] |
Standard  Scénano  Scénarios avec des objets flexibles  Visualiser  AR-VR - Outils  Tactile
S v 3 i i
&%%Z}fﬁ o gs?@%ﬁﬂ ORI
Conteneur cinématique. - mEA]

Page 22 sur 28




w

UNIVERSITE DE
VERSAILLES v

Mécanique - Initiation a la conception CATIA 3D EXPERIENCE

Création d’une commande
Sur la liaison pivot1 sélectionner I'anglel

@
= ) — ® N
E| CATIA .y © Serge Soursou ~ & + » @

Al Simulation cinématique C G|

E ® Simulation cinématique_01_01_2024
=5

Gestionnaire de mécanismes X

|
=T Liaisons

Etat ' avancement du caleul: O Automatique ® Manuel | Statut de fa mise 3 jour
|
+2 FNE
1 S idies soints | Assemblage
| yindigie Liste de joints.
i‘rﬁ Pivot3 Five O inchus uniquement: © Tous
| A Inclus  Nom Tpe Commande1 Commande2 Contexte |
i Ddnoad
&4 FixerS B Cyindique2 Cylndrique Non guidable Non guidable micromoteur 2 temps A1
@ Pwot3 Pivot Non guidable micromoteur_2_temps A.1
&  Commandes @  Cyindiqued Cylindique Nonguidable Non guidsble micromoteur 2 temps A1
@ ens_piston_micromoteur A.1 (ens_piston_micromoteur. 1)
#@  gielle_micromoteur A1 (Bielle_micromoteur. 1)
J Gestion des joints Gestion des commandes
\r& Connexions mécaniques 4 Guidé par
5 Seénario = Exchure & Bl oo HAngle 1
[0k ] | annuier

Standard " Mechanical Systems Design | Outils d'assemblage ¥ jer ARVR Outils Tactile

XRE DB 0L RIAODAH TSR 108 ST

Position initiale de I’hélice : Paramétres a régler dans liaison révolution vilebrequin/ensemble fixe
Angle : 0 ; limite inférieure : 0 ; limite supérieure : 1800° ( on prévoit de faire 5 tours dans
I’'animation)

@ OPmENCE

B Comantes |57 Blment deforce ¥ mnertirences | &3 Gontact

typedecormion [ Briiin -] @

=T Lisisons
98 Pivot)

%  Contraintes

11! |

@ Coincidence.1
& Contact2
—&  Angle3 Lemae itenewre = ange

“& Interférences
+  Gylindrique.2
#8 pivot3
E ) Cylindrique.4
#&  Fixers
#& Commandes
+ . ens pleces fixes coupe 2019 AT (ens pieces Mt samprm.cuizn

%@  ens vilebrequin_micromoteur A1 (ens_vilebrequin_micromoteur.1)

r@ ens_piston_micromoteur A1 (ens_piston_micromoteur.1)
#@  sielle_micromoteur A1 Bielle_micromoteur.1)

@%b Connexions mécaniques

-‘J—f:‘ Scénario

3 - {
Standerd  Mechancal Systems Design  Outils d'assenblage  Modificstion d produit Visusliser  AR-VR  Outils  Tactile

XWED T 0Q 2004 BER 1088 B ST

Page 23 sur 28




o

UNIVERSITE DE o
RSAILLES v

Mécanique - Initiation a la conception CATIA 3D EXPERIENCE

Passer dans I'application « Mechanical Systems Experience »
Créér la motorisation de la liaison pivot (révolution) vilebrequin/ensemble fixe
(icone « exitation du moteur de vitesse »)

@ I0BXPERENCE

micromoteur2_temps A1 Simulation cinématique.

n ® Simulation cinématique_micromoteur

=05 Modde
|
=@ micromoteur_2_temps A.1
=8  Représentation de mécani 000271
=T Liaisons
|
=8 Ppivota
|

=4 Contraintes
@ Coincidence.
¥ Contact2
<4 Angle3

~&  Interférences

£ Cylindrique.2

B  Pivot3

#-  Cylindriqued

e FixerS

= Commandes

Commande.1 (Pivot.1)
=& ens_pieces_fixes_coupe_2013 A1 (ens_pieces_fixes_coupe_2019.1)
+@ ens_vilebrequin_micromoteur A.1 (ens_vilebrequin_micromoteur.1)
#@ ens _piston_micromoteur A.1 (ens_piston_micromoteur. 1)

#-@  gialle_micromoteur A1 (Bielle_micromoteur.1)

@4 Connexions mécaniques

xcitation du mateur de vtesse

| &
: 4% bs objets fexibles | Visualiser | AR-VR | Outils | Tactile

X% 2 Urmakl SUFO%m 6

Mettre 2000 tr/mn

@ s0BPERENCE

- o X

& © e @+ P O

S

I Simulation cinématique_

n @ Simulation cinématique_micromoteur
=05 Moddle
=®  micromoteur_2_temps A1
76 Représentation de mécanisme00000271
=T Liaisons Excitation du moteur de vitetse x
-8 e ——
9% Contraintes Spport Commande 1 Pivot 1

@ coincidence.1

L‘? Contact.2 Vitesse

=<4 Angle3 ‘

Interférences

#  cylindrique2 — -
#8 rivot3
#FR  Cylindrique4
#X Fixers I Temps

g@ Commandes

& e
O T e 20T AT e RO
-0 A o

#-@  ens_piston_micromoteur A 1 (ens_piston_micromoteur.1)

Modifier le coup

#-@  Bielle_micromoteur A 1 (Bielle_micromoteur.1) viesse

t4b  Connexions mécaniques

c des objets flexibles | Visualiser | AR-VR Outls Tactile

K%y a sl SUFOR 6

Commends sélectivimée 1al
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L’exitation du moteur de vitesse apparait dans I’arbre de construction

4 @ soewerence - 0 X

7z

Y
» >

3DEXPER

ENCE | CATIA

Y © egesousou @ + & @

micromoteur_2_temps A1 Simulation cinématique_ (=1

@ Simulation cinématique_micromateur

=I5 Modéle

=@ m cromoteur_2_temps A1
E‘z-Cﬂ ens_pieces_fixes_coupe_2019 A1 (ens_pieces_fifes_coupe_2019.1)
@ ens_vilebrequin_micromoteur A.1 (ens_vilebgfquin_micromoteur.1)
@& ens_piston_micromoteur A.1 (ens_piston,
t:k—@ Bielle_micromoteur A1 (Bielle_micromg

4-4b  Connexions mécaniques

[
sy
— i

=2 Excitations
L8 Excitation du moteur de vitesse. 2(Commande.1)

Excitation du moteur de vitesse.2(Commande. 1)

y ]
Standard  Scenano  Scénarios avec des objets flexibles  Visualiser AR-VR  Outils Tctile
X% 2 Uy mik]l SYHFrOo% D ®-»
Cliquer sur l'icone « enregistreur d’exitation cinématique »
@ 3DEXPERIENCE - o X \

NCE Ll C " o oLl

micromoteur2_temps A1 Simulation cinématique. (=4

@ Simulation cinématique_micromoteur
B Moddle
=@ micromoteur_2_temps A.1

¥ Représentation de mécanisme00000271
&~ ens_pieces_fixes_coupe_2019 A1 (ens_pieces_fixes_coupe_2019.1)
-.L @ ens_vilebrequin_micromoteur A.1 (ens_vilebrequin_micromoteur.1)

ir@ ens_piston_micromoteur A.1 (ens_piston_micromoteur.1)

+@ Bielle_micromoteur A1 (Bielle_micromoteur.1)

#¥b Connexions mécaniques

= Excitations

‘3:: Excitation du moteur de vitesse.2(Commande.1)

Enregistreur d excitation de
cinematiques

Outils_Tactile

K v ywmah | SUFOS R G
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Régler 180 s avec un pasde 0,1 s

@ 30EXPERIENCE - [=] X

[y © s @ 2D

® simulation cinématique_micromoteur

5 Moddle
|
@ micromoteur_2_temps A1

pcénaridl
= Excitations

‘ 8% Excitation du moteur de vitesse.2(C 3 "
Nom: [Scénarioi2

+ 63 Sadngnio 1= Soénarp de cndmaliaues Mécaisme! Reprbenation e im0z

Sondes | Parametres

Paramétres de simulation
Heure de début: |05 |
Heuredefin: 1805

Pas de temps: (015 |

oKX Anauler

X
\ v
Standard | Scénano  Scénarios avec des objetsflexbles | Visuakser  ARAVR  Outis Tactie
5 LS ; 3 S
X% % %5masl SUFILD O
Definissez un scénsrio [ &Y ]
e . .
Sélectionner « automatique »
| @ soexperience - o %
=y © segesoms~ & + & &
41 Simulation cinématique 1 (=9
|
: CT) Simulation cinématique_micromoteur
;zr!-'» Madéle
I @ micromoteur_2_temps A1
| e ari
i _lr. Excitations
1
i L?: Excitation du moteur de vitesse.2(Commande, T)
.+ SNER  SEAG e cinAataUss
: e -
| - W o oM ors
|
i
©
Etat du mécanisme | @
Enregistrer Commandes
® Commandet 0 0% 10 [0 £}
[ Automatique
oK Annuler
7
Stindard  Scénano | Scénarios avec des objets flexibles  Visuliser  AR-VR  Outis  Tactie
X% % %% mat ]l BUFOY™ Q-
( A7
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. ®

41 Simulation cinématique

1 ? Simulation cinématique_micromoteur
=% Modéle

|

#® micromoteur 2_temps A1

B oxitstions

=

1 &% Excitation du moteur de vitesse.2(Commande.)
+3 Sonano 1= Scénario de cinématiaues
¢
1
i
i —[0s IR LR fo1: ]
| o=~}
|
©
Envegistreur & excitstion [
Eat du mécanisme : @) [
Envegistrer Commandes
Commande1 0 2% 1800 %9 )
oK Annuler

Standard  Scénano  Scénarios avec des objets flexibles  Visualiser AR-VR Outils  Tactile
%2 Y%y matl S8R0
I ‘ Y

Lancer la lecture

X ®
£]CATIA ! x Q % Serge Soursou ¥ @+ »

A1 Simulation cinématique.

{
< ® Ssimulation cinématique_micromoteur

! =% Modéle

1 @ micromoteur_2_temps A.1

| =i

=l Excitations

1 L8% Exctation du moteur de vitesse.2(Commande. 1)

+8  Snaiio 12 = Scénario de cindmatiaues

4
I
{ [0 M« won oW b o L PY P
|
R ——— ®
Envegistreur d exctation 70X
E1st du mécanizme - @)
Enregistrer Commandes
1 T
® Commsnde1 0 05200 100 [1053deg
& Automatique
oK Anngler
I ¢
Standard  Scenano  Scénanos avec des objets flexibles  Visualiser AR-VR  Outils Tactie
i v . By Bog v 5 — @ i'-. .
XX % % Emntl SWFrOBH®O-»
{Modifies s valeur du paramete s Angie requise . \_J___}
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Une fois la lecture terminée I'onglet « résultat » apparait dans I’arbre de construction

¥ @ s0owerence

- o x|

Ly © sergesommn~ & + A @

]

A1 Simulation cinématique_r

® Ssimulation cinématique_micromoteur A1
5 Modéle
=® mi cromoteur_2_temps A1
&8 ion de méc 7181

%'@. ens_pieces_fixes_coupe_2013 A1 (ens_pieces_fixes_coupe_2019.1)
2§ & ens_vilebrequin_micromoteur A.1 (ens_vilebrequin_micromoteur.1)
r;r@x ens_piston_micromoteur A.1 (ens_piston_micromoteur.1)
@ Bielle_micromoteur A.1 (Bielle_micromoteur. 1)
#4b  Connexions mécaniques

3 scénario

= Excitations
*Sﬁ Excitation du moteur de vitesse.2(Commande.1)

=8 Scénario12 - Seénario de ci

“Ez  pitation enregistrée. 1

=t [OEEE
S Resubt descénnion?

'S(.md,vd Résultat  Visualiser AR-VR  Outils  Tactile

DB LPPIQEBR- 8> BRRRSE)

r
Sélectionnez un obiet ou une commande
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