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Etude d’un buggy radiocommandé (d’aprés CCINP TSI 2024) - CORRIGE

1. Etude du différentiel a billes

Objectif : mettre en évidence U'intérét du différentiel a billes dans le systéme de propulsion de la voiture.
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S/

Figure 5 - Schéma cinématique simplifié du différentiel
Hypothéses et données:

« une seule bille S, est utilisée pour la modélisation;

« il y a roulement sans glissement en I et ] entre la bille S, et les plateaux S; et S,;

e achaque solide S; est lié un repere R;(0,x,,¥,,7,);

« OC=Rx3;, (] =—r7; et Cl =r7g;

« on note les vitesses angulaires w;, = 6;,, et w;; la vitesse de rotation du solide S; par rapport au solide S;.

Q1. Réaliser le graphe des liaisons du mécanisme représenté figure 5.

Sphere plan

J, z,(RS
Sphere plan
I, z,(RSG)

Pivot (0,z))

Q2. Etablir une relation entre V)43 €t V4,5 €n écrivant une égalité de vitesses au point C.

Vearz = Viayz+ CIANQuyz €t Veas = Vigs+ CIAQy;

or Veays = 0 (C centre de la sphérique 4/3) et ¢J = —CI = —r.7

D Viay3=—CIAQu3 =CIAQy;3==V4 Viasz = —Vias|Eql

Q3. oxprimer le vecteur vitesse de V,,/; en fonction de w,; et de R, en précisant les hypotheses utiles.

er—

RSG en | entre S4 et S1:V,,,; =0

Or Vian = Viayz +Vizn avec Vizq = %1 +10 AQ3)q

Donc V;4/3 = =Vi3/1 = =(=7 25 — R X3) A w317, Vi43 = —Rw3,y3|Eq2
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Q4.
RSGenJentreS4etS2:V,,, = 0

Or Va2 =Vjas+ V)32 avec Vs, =Vosz, +J0AQ3),

Donc V43 = =V;3,, = —(rz; —RXx3)

Q5.

la couronne centrale ws.

A w3270

V],4/3 = —Rw;,;y3|Eq3

on remplacant les relations obtenues og2 et nq3 dans l’équation oq1 : —Rw3,y; = Rw3,V5

Par composition des vitesses de rotation : —

Qé.

(w39 — w30) = W39 — W1g

lw20 = 2w30 — w19 | Eq4

vitesses de rotation w;, du plateau gauche S, et w,, du plateau droit S, par rapport au bati S,

Si S3 est bloqué w3, = 0, |’ag4 devient :

Les plateaux S1 et S2 et donc les 2 roues tournent a la méme vitesse mais en sens opposés.

Que se passe t’il si :

Q7.

a/ les 2 roues tournent a la méme vitesse de rotation w;, = wyq ?

L’Dq 4 S’éCI’lt : Wyo = 2(1)30 — Wy = |w10 = W39 = w30|

Le plateau S3 tourne a la méme vitesse que les roues.

b/ la roue droite tourne deux fois moins vite que la roue gauche, w;;, = 2.w,o ?

L'oq 4 s’écrit : wyy = 2w — 2wy =

_ _3
W10 = 2wy et w3g = ; Wz

Le plateau S3 tourne 1 fois et demi plus v

Q8.

par ce composant?

ite que la roue gauche.

De méme, exprimer le vecteur vitesse de V,, 5 en fonction de w3, et de R, en précisant les hypotheses utiles.

Déterminer la relation entre les vitesses de rotation des roues (plateaux) gauche et droite w,, et w,, et celle de

Dans le cas ou la couronne centrale S; est bloquée, c’est-a-dire avec w3, = 0, déterminer la relation entre les

Quel est ’intérét d’utiliser un différentiel sur les roues motrices d’une voiture? Quelle est l’exigence satisfaite

Le différentiel permet aux roues motrices d’une voiture de se partager le couple fourni par le moteur, tout en leur
permettant de tourner a des vitesses différentes, ce qui est notamment le cas lors des virages.
Ce composant permet ainsi de satisfaire [’exigence Id 3.2 « Répartir la puissance moteur » du cahier des charges.

req [Modéle] Voiture radiocommandée B6.3D Team Associated [

Dagramme déxigences partil ]

arequirement o
Diriger la voiture Se positi

d="1"

Text = "Diriger la voiture sur

une piste de largeur 3 m et

avec des virages en

épingle.” B

e ™ R

Id="1.3"

N satisfy» I
N

«requirement»
Orienter les roues
d="12"
Text = "La position
angulaire des roues doit

«blocks
Servo moteur

«requirement»
Protéger le moteur et la
transmission

Id="34"

Text = "Permettre une
limitation de couple dans la
transmission.”

Text = "La direction doitétre -
assezrapide pour passer
d'une position extréme &
Iautre entre deuxvirages."

requirement»

« i it
ionner rapidement bl

Avoir un temps de réponse

«refine»

= 1d="13.1"
Text="Temps de

débattement complet
inférieura 03s."

«requirements
Fournir un couple

Id="1.1"

Text = "L'actionneur doit

fournir un couple

permetiant de faire pivoter

étre asservie ala i i
commande de lutilisateur bl
avec un écart statique nul.* FEoonaOos:
«requirements
Garantir des performances
en vitesse et accélération
1d="3.3"
«requirements «requirement» Text = "La voiture devra
Réduire la vitesse Mettre en mouvement — dépasserles 40 km/h.
Id="31" ld="3" | Cette vitesse devra étre
Text = "Adapter la vitesse et HText= “Propulser la voiture atteinte au boutde 8 m de
le couple des roues a ceux avec une stabilite ligne droite.”
du moteur.” maximum." B
T )
\
\ b «requirements
Moduler la puissance
1d="35"

Text = "Le convertisseur

aequirements
ot o ik arioh une puissance de 500 W
‘moteur maximum.”

1d="32"
Text="La puissance
motice doit étre répartie
surle train arriere selon les
situations de course.”

«requirements
Amortir

Id="2"

Text = "Absorber les

irégularités du sol.*

3

«requirement»
Absorber les chocs
d="2.1"
Text = "Le couple ressort
amortisseur est réglable
afin de s'adapler a toutes
les pistes.”

continu-alternatif doit fournir

«blocks
Batterie

«blocks
«satisfy» _ | Amortisseur avant
K «satisfy»
«block»
Ly Amortisseur arriére

\
«requirements
Permettre le mouvement des
roues.

Id="22"
Text = "Le débattement des
triangles estd'au moins 25 mm."

«requirement»
Recevoir les consignes de
Téméttour

PR
Text="La communication entre
Iémétteur et le récepteur se fait sur
une fréquence radio de 2,4 GHz"

”
«satisfy»|

ablocks
Recepteur

«wrequirements
Garantir I'autonomie

a5

<SAEY2 Text = "La witure doit rouler
durant 5 min en utilisant le
maximum de puissance
moteur.”

«satisfy»_

Figure 6 - Diagramme partiel des exigences

MP-MP*

2/2

Lycée Thiers



