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Principe de fonctionnement

Le systéme (Figure 1) est un véhicule automatique électrique "intelligent” dirigé par un ordinateur a
bord. Ce véhicule est destiné & se déplacer dans des milieux sains ou hostiles pour accomplir des missions

spécifiques (transports dangereux, déminage).
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Figure 1: Véhicule intelligent

Dans le véhicule automatique il y a quatre systémes de suspension placés aupres de chaque roue du

véhicule. Un seul systéme de suspension, représenté par le schéma cinématique (figure 2) est considéré
dans cette étude.

11 est constitué d'un vérin oléopneumatique dont le corps (Ss) est en liaison glissiére par rapport a la
tige (S2). Ce solide (S;) est en liaison pivot d'axe (K, Xo) avec le triangle supérieur (S4) et d'axe
(J, %) avec le chéssis (Sp). Le solide (S4) est articulé au point C avec le chassis (Sp) et en liaison pivot
d'axe (B, ¥Xg) avec la roue (S5).

De méme, le triangle inférieur (S4) est articulé avec le chassis (Sq) et en liaison pivot d'axe (A,Xp)
avec la roue (Ss).

On suppose que la roue (S5) est en contact ponctuel avec le sol parfaitement horizontal.

Soit Rgy (0,%g, Ve, Ze) un repére lié & I'ensemble chéssis fixe par rapport au sol (Sg).

Le mécanisme est supposé plan (Vo, Zg) et toutes les liaisons sont supposées parfaites.
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L’action de (S3) sur (84) est représentée par le glisseur suivant :

~F 0 Z
{Tverinosa} = { TT 2}
0 Jg

Soient les repéres suivants :

-R; (0,%y,¥1,%4) un repere lié au (S1) avec @ = (g, 1) = (Z, 21)

-R; (K, X, ¥2, Z,) un repére lié au solide (S3) avec B = (31,%2) = (77,%3)

Figure 2 : Schéma cinématique

Données et caractéristiques géométriques du mécanisme
—0~(_I,=21§)=a70+b’50 ,m=t_§= ly]_ 5 EK=C?1+d;1,

Avec a, b, ¢, d, I, sont des constantes
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Document réponse

NB : Utiliser cette notation pour le torseur des actions mécaniques du solide S;sur §; au niveau du

. \ 0 Lp\B
point P dans la base Bydu repére Ry, {Ts,-as,-} ~ {YP / } k
Zo 0)p

1. Représenter le graphe de liaison du systéme en indiquant les actions mécaniques extérieurs agissant

B a5 e : ) .
R Lo : Liaison pivot d’axe (O, Xg)

..................................................................................

Ty_pe de la chaine e e e e e e e e v erm e e B B el

.........................................................................................

2. Déterminer dans leurs points d'application les torseurs mécaniques suivant :

B B
{T }Bl_ \} 1 { - 1
So2S1g T ’ T55*51}A -
70 A
. \B1 - 1 By
(Tsimssdp = [ {Fsmdy =1
’B ¥ I
By " By . ¢ BZ
| {TSO—’S4}C = D {TSZ_’S4}k =1 0 0
c (—Fer 0 k
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3. En appliquant le principe fondamental de la statique (PFS) & ($1) au point A, déterminer le systeme

d'équations qui en déroule.

4. Appliquer, dans la base By, le théoréme de la résultante statique sur (Ss). Donner les relations qui

en déroulent.
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5. a) En appliquant le PFS a (S,) au point C dans la base Bi. Déterminer le systeme d'équations qui

en déroule.
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b) Déduire une relation entre F,,,. et FSOl:"ﬁFsol—’Ss " = "ESQ—’Ssn

Fver'—

c) La résultante ﬁFsol"”Ss = ﬁSo*Ss représente le quart du poids de la voiture (masse

quart=600kg). Calculer alors la charge supportée par le solide (Sz). (Avec ||gll = 10 ms™2).

du

a b 1 d c o B
50 mm 200 mm 330 mm 25 mm 225 mm 30° 45°
E)QT‘:
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Etude graphique

Dans cette partie on compte déterminer graphiquement les actions mécaniques extérieures

appliquées & (Ss).

Représenter et compléter le tableau suivant en justifiant les directions des résultantes mécaniques

ainsi que leurs normes.

NB : La résultante R —¢_ est représentée a 1’échelle.
g sol 55

Résultante Direction Justification de la direction Norme(N)
Rs,~ss
Rr sol ™55
Rs4-5s
ARF sol ™S5
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