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Corrigé embrayage par fil cenae we os)

Question 1

action du conducteur

loi de commande ~ paramétres d'état
Détecter une du véhicule
intention
Al
T Interpréter la commande adaptée
Pédale et capteur Ea commande énergie disponible
intention du, =2 JI
conducteur
T action optimale
Calculateur — I'e?!?ti)rr::;ge
A3]
Actionneur électrique
lidari !
| transmission [~
Embr[yage
2.
Solides Nom de la caractéristiques | Nombre de Nom des
liaison parametres parametres
Pédale/chéassis | pivot (O,X) 1 0
Piston/chassis | Pivot glissant (B,Y) 2 y,Qly
Piston/tige rotule Centre B 3 Y%y
Tige/pédale pivot (T,X) 1 B

3. Schéma cinématique.

AN

pasition de référance

BT =L
0T =R
Afin de faciliter la rédaction de la suite du probleme, les paramétres 0 et y sont définis par

rapport a une position de référence 6 =6, = -40°
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4.

Les relations entre les différents paramétres sont obtenues par fermeture géométrique

OT +TB+BO=0 cette relation vectorielle projetée suivant y et Z donne les 2 équations
Rcos(@+6,)+a—-y=Lcosy,

scalaires suivantes : Rsin(@ N 90) +b = Lsin v,

(1) et (2)

On obtient 3 équations scalaires de fermeture sur les angles o et y, (3) B,y, en fonction
de 6.(4) y,=0 (5)

A partir des équations (1) (2) , on détermine la relation y = f (6) (systéme de 2 équations
indépendantes a 2 inconnues).

5.

Sur la plage [0,-40°[ , on peut 20
utiliser la méthode de la tangente a
I'origine pour linéariser la fonction 0
y=1(6).

On peut approcher la loi par 20
I’équation de droite suivante :

yaimm

40

y =320 ~0.8750
40

y enmmet 6§ en° -80 -60 -40 20 0 20

y=2189 50130
40 ~«
Question 6
_h 1
V——-E-a)m soit V =0,8w, avecV (mm/s) et w_(rad/s)

on a approché Y= T (0) par Y=50,136

d'oul 6= 40,160m 0 (rad/s) et w_ (radls)
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