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FATRIEC. MPSI/MP2I Modélisation Cinématique — TP1 Dae — Doc réponses S2I

DIRECTION A ASSISTANCE ELECTRIQUE

- pivots de roues

- biellette de direction

- crémaillére de direction
- moteur électrique

- calculateur

- colonne de direction

- volant

Q3 : Liste des capteurs :

N° Grandeur physigue mesurée et son unité Sur le systeme réel (oui/non)

1
Capteur
rotation

volant

2
Capteur
couple
colonne

3
Capteur
couple
volant

4
Capteur
vitesse
véhicule

5
Capteur
couple
résistant
6
Capteur
rotation
roues
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FATREL. MPSI/MP2I Modélisation Cinématique — TP1 Dae — Doc réponses S2I

Q4 : Chaine d’énergie et chaine d’information de la direction assistée €lectrique variable.

- CHAINE D'INFORMATION
Vlltgsse du
vehlcule commande -

Calculateur

volant exercé
>
le conducteur

\ 4

TRANSMETTRE] TRANSMETTRE

Energie |

mécanique .

fournie »

par le

conducteur
Roues dans une
position

quelconque

ALIMENTER DISTRIBUER CONVERTIR TRANSMETTR TRANSMETTRE| TRANSMETTRE|

Orienter les

Roues
orientées
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FAUREL MPSI/MP2I Modélisation Cinématique — TP1 Dae — Doc réponses S2I

Q5 : Nature du flux entrant : ..........ccceeeveiieeineene, sonunité: .................
volant

Q6 : fonction technique réalisée par la colonne de direCtion @ ...........c.oiiiiiii i,

OPAratioN SUF 185 COUPIES & . .ttt e e e e e e e e e

Equation reliant les différents couples @ ..o,

Q7 : validation du COMPOITEMENE & ... e e e e e

Amplitude de rotation du volant (a comparer au CDC) : ........coovviiiiiiiiiiininn,

Angle de pivotement des roues ( a comparer au CDC) @ .......cooovviiiiiiiniininnnn...

Q9 : justification position lvsol (fIgUre Page SUIVANTE) & ......ivieit ittt et e

. - . a tanx . .
Q10 : justification de tan ocD:m (figure page suivante) :
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FAUREEL MPSI/MP2I Modélisation Cinématique — TP1 Dae — Doc réponses S2I

Caractéristigues dimensionnelles de la Renault Twingo :

» Voie avant: C1C2 = bayant = 1350 mm
» Voie arriere: C3C4 = barriere = 1350 mm
» Empattement: C1C3=C2C4 =a=2347mm
» Rayon du virage : lvsolH= R, avec HC3 = HC4
p— a -
L
= lC S
Burrizre { | = 3 b guvant
l g /
Q11: Respect de la condition de non glissement CINEMAtIQUE 2 & .......oiriniiie i
Conséquence et choix de RenaUlt & ... ... o
Q12 : justification des différences de vitesse de rotation propre deS roUES : ..........oviriniiiriiiiitiiieeeaeeenes
Rapport des vitesses de rotation propre des roues : % e
D
Q13 : loi entrée/sortie différentiel : ... ...
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fATREL MPSI/MP2I

Modélisation Cinématique — TP2 Maxpid — Doc réponses

S21

BRAS ROBOT MAXPID

QL1 : Graphe de structure

Y1

Q2 : Schéma cinématique

5 O

CDN

03: U/

X

X2

Partie commande

Carte électronique de Actionneur :
commande

A 4

Partie opérative

Y

Transmetteur :

Capteurs .
P -Potentiometre PMR411
D (repére B10)
-Tachymeétre (repére A4)

h 4

Principe de fonctionnement :
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FAUREEL MPSI/MP2I Modélisation Cinématique — TP2 Maxpid — Doc réponses S2I

Q4 : Schéma cinématique minimal X
5

Y1

Paramétrage :
e ]
0 =(X.Xs)

X (t)=BC

X2

O A Xu

—_— —— —  —

EN PIOJELANE SUI X, & +evtneetii ettt e e et ettt (1)
BN PIOJEEANT SUI Y, & ettt ettt ettt (2)

Q06 1 ElIMINATION € 0L & .\ttt ittt ettt ettt et e et et e et e et et e e e et e e e e et e eae e e e e ane e e e aeeaaaas

A8 (1) B (2) 1 () = o eneetii ettt e e e e 3)

Q9:

0

en degré

Bcalcul(e)

en tours

Manipulation 3 :

Bmesure(0) 0 4 8 12 16 20 24

en tours
0
en degré
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FAUREEL MPSI/MP2I Modélisation Cinématique — TP2 Maxpid — Doc réponses S2I

QL0 ;. DEermMINGIION O & ..o e
DEtEIrMINAtION 0L ...uttt ittt ettt e e e e e e e e e
DML ON B i oo
D ErMINALION O & .o
D N ON X C e

Q11 : Tracés
25 4

20
15

10

0 T L 1 1T 1 1
0 5 10 15 20 25 30 35 40 45 50 55 60 65 70 75 80 85 90

-5

Q12 : Loi entrée/sortie linéarisée pour 4 <[30°,90°] : 6 =

Q13:
een% A
10
2 4
L »BOen®
90
Erreur relative maximale : .........coveiiiiiiii .
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FAUREL MPSI Modélisation Cinématique — TP3 Pompe Doshydro — Doc réponses S2I

POMPE DOSHYDRO

Mouvement (rotation/translation)(continue/alternative) : | Valeur vitesse :

Unités :

AXe:

(utiliser les axes définis sur le plan d’ensemble)

Q3:

Mouvement (rotation/translation)(continue/alternative) : | Unités possibles:

AXxe :

4

VisN®: RoueN®:
5:

Mouvementdelavis: Différences:
Mouvementdelarove: o\ ________

Q 7 : phénomeéne physique :

intérét du mécanisme irréversible :

Q 9 : surfaces fonctionnelles :

Ql1
Mouvement relatif possible entre la piece n°052A et | Mouvement relatif possible entre la piéce n°037 et
n°037:__ n°02:.__
Liaison mécanique correspondante : Liaison mécanique correspondante :
paxe:_ D G
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AN
FAUREL MPSI Modélisation Cinématique — TP3 Pompe Doshydro — Doc réponses S2I

12 : graphe de structure :
Q grap Graphe de structure

Glissiere
d’axey

Q 14 : schéma cinématique en couleur :

Schéma cinématique

081 N 7 — "'.'::.-...._._._.'.'.':.

_ .
/ — | 037
012

Q15: Course= _ = mm

—
Q16 :V Beo12i081 =

Q 17 : contact [010, 068, 435]/ 072 :

Mouvement de d’axe

Q 19 : Contact bouton 055/ 081:

Mouvement de d’axe
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AN
FAUREL MPSI Modélisation Cinématique — TP3 Pompe Doshydro — Doc réponses S2I

Q 22 : Modeéle de la liaison 010/ 012 :

Q 23 : inégalité entre courses : Course 012/072 ............ course 010/072

Q 24 : conformité de la courbe :

Q25: Réglage du vernier Volume dosé Temps(min) Débit moyen
(litres) (I/min)

100%

80%

60%

40%

20%

0%

Q 28: courbe du débit moyen en fonction du réglage du vernier :

Conclusion :
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S21

Modélisation Cinématique — TP3 Pompe Doshydro — Doc réponses

FAURIEL MPSI
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FAURIEL MPSI

Modélisation Cinématique — TP4 Barriére Sympact — Doc réponses

S21

Q1

Besoin satisfait :

Q2

Identification des composants :

= Le moteur,

= Lamanivelle,

= Le roulement rigide,

= [’axe de la lisse,

= Le ressort de rappel

= Le bati,

BARRIERE SYMPACT

[

Caractérisation des liaisons : utiliser le schéma ci-aprés pour définir les caractéristiques

Mobilités

Nom de la liaison

Caractéristiques

Q3
Surface de contact
Liaison 1 | ..oooovviiiiii i,
Liaison 2 | ..oovoii,
Liaison 3 | ..ooviii,
Liaison 4 | ..o
Q4  Modélisation plane :
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AN
FAUREL MPSI Modélisation Cinématique — TP4 Barriére Sympact — Doc réponses S2I

Schéma cinématique plan :

[c

Q8  Amplitude maxi :

T |
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AN
FAUREL MPSI Modélisation Cinématique — TP4 Barriére Sympact — Doc réponses

S21

Q11 Loi entrée / sortie théorique :

Imprimer la courbe

(O ) 0% o] (-1 e (= 010 ] | ([0 E PSP

Q14 Relevé de mesures :

021(°) -30 | -10 10 30 50 70 90 | 110 | 130 | 150 | 170 | 190 | 210
031(°)
Pos. lisse | Lisse horizontale Lisse verticale
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AN
FAUREL MPSI Modélisation Cinématique — TP4 Barriére Sympact — Doc réponses S2I

Q15 Tracé de I’écart entre 1’angle théorique et expérimental :

Imprimer la courbe

Domaine de validité de 1a MOAEIISAION © .. .ooe e ettt e e

Q16 Mesure du critere de linéarité :

oMM B I S & oottt e ettt e e e
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FAUREL MPSI Modélisation Cinématique — TP5 Transmission mvt SW — Doc réponses S2I

TRANSMISSIONS DE MOUVEMENTS SW

QL. Vitesse de rotation de la sortie/bati : ...... tours/min =

Q2. HOMOCINELIGUE OU NMON 2 & ettt et ettt e e e et e e e et et et e et e

Q3.Cas géométriques d’UtiliSation & ... ...o.iiiitii e

Q5. Loi entrée/sortie géométrique :

ce qui donne : tan @,; =

Q6. Loi entrée/sortie cinématique : par dérivation de la loi E/S géométrique on obtient

Q7. Homocinétique ou non ? :

Q8.
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AN
FATRIEL MPSI Modélisation Cinématique — TP5 Transmission mvt SW — Doc réponses S2l

° | e _a)ext|
Q9. pour o~ 30°: coeff = S e
a)e
Q10. Liaison normalisBe AQUIVAIENTE & ... . e

Q11. Joint de cardan double

Homocinétique ?

Oui / Non Angle réglage 1 / bdti : Position initiale = Position finale
- 30° -15° 0° + 15° + 30°
Angle réglage 2 / bati : 0°
Position initiale 15°
= Position finale 30°
Q2. CONCIUSION & .t e e e e
(@) B A @fo T o [T o] g I =Tl 11=] 1 [0 [0 L= RPN

Q14. Graphe des liaisons :

Axe entrée
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FAUREL MPSI Modélisation Cinématique — TP6 Transformation mvt SW — Doc réponses S2I

TRANSFORMATIONS DE MOUVEMENTS SW

Q1.Parametre géométrique d’entrée : ........oovviiiiiiiiiiiiiiiiaa

Q2.Parameétre geomeétrique de Sortie & ........coooeiiiniiiiiiiiie

Q3. MOoUVEMENT AU PISTON & ..ttt
Q4.Mouvement du VIlDrequin ...

Q5.

Q6.Loi entrée/sortie géométrique :

—

, L. - rd —_—>
Fermeture geométrique : 00 =0

e d
OA+ AB+BO =

D’ou les deux €quations SCaliares & PrOJ/X0 & ..ouiirinrintit et

DI Y0 & e
D’ou la loi entrée/sortie géométrique : A(t) =

Par dérivation on obtient la loi entrée/sortie cinématique : ............cooiiiii i
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AE
FAURIEL MPSI Modélisation Cinématique — TP6 Transformation mvt SW — Doc réponses S2|

Q7.Conformité avec les tracés « SOHAWOIKS » © ... .o e

M
5
i
f
4
g
.:, q .‘
=z |\ ! l %
\ F i
— +‘ I R S B 18 -6— =
X \ Y X ‘%\‘

§ 1/”///1///////
B SRR

e

iV
f BT o . “I; \

NN il

N
5\.
(

ava\
\\\“\\\\\\:’l‘i!
N ESSTTAN

Q9.Lacourse vaut @ ........coovviiiiiiiiiiiiiieannn..

MOULINET DE PECHE

Q10. Loi entrée/sortie géométrique : y(t) =f(0) =

Q11. Loi entrée/sortie cinématique : Y(t) =

Allure de la courbe représentative de Y(t) :
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fARE. MPSI Modélisation Cinématique — TP6 Transformation mvt SW — Doc réponses S2l

Q12. Justification :

Q15. «Forme » de la Vitesse de translation : ..................
Trace :
dy/dt

Q16. Particularité de la vitesse de translation de la bobine :

Q17. Tracés: Y
Accélération: Y(t) =..................... t
dy/dt
t
Q18. X(9= Y(9 =
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AN
FAUREL MPSI Modélisation Cinématique — TP6 Transformation mvt SW — Doc réponses S2I

Q19. Script Python :

Tracé de la courbe :
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