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Partie Abordée
	Axe(s) mis en œuvre par le TP :

	LA CHAINE  D’ENERGIE
	

	Intitulé du TP
	

	TWINGO  MECAPLAN
	

	
	
	

	Durée du TP
	2 H
	

	

	DONNEES PEDAGOGIQUES

	

	Centre d’intérêt :
	 CI n°5 : Transmission de puissance, transformation de mouvement

	

	Compétences attendues :
	 Déterminer les grandeurs caractéristiques associées à la fonction réalisée (vitesse linéaire ou /et angulaire d’entrée et de sortie).

	

	Savoirs et Savoir-faire associés :
	 C.113 Transmission des mouvements, cinématique des mécanismes.

                         Mouvement de translation et de rotation autour d’un axe fixe.

                         Mouvement plan.



	

	Pré-requis :
	 Connaissance du logiciel MECAPLAN.

	DONNEES TECHNIQUES

	

	Environnement matériel et logiciel nécessaire
	 Le mécanisme de direction assisté twingo

 Un ordinateur équipé du logiciel MECAPLAN.

 Outils de mesurage.

	

	Documents à utiliser
	 Dessin d’ensemble de la DAEV


Direction Assistée Electrique Variable

Présentation :

Le but du TP est de déterminer le couple maxi à appliquer sur le volant puis l’intensité maxi d’alimentation du moteur dans la situation de fonctionnement la plus défavorable.

Remarque : Le moment du couple de pivotement des roues est maximum lors de manoeuvres en mode parking. (véhicule à l’arrêt)

Données Techniques :


Moment du couple de pivotement des roues : 200N.m sur chaque pivot de roue


Action maximale du conducteur sur le volant :  moment du couple = 7.25 N.m


Rendement énergétique de l’ensemble de la direction 80%.

 Résistances passives = 0.7 N.m

 Rapport de vitesse du système roue et vis (voir dossier technique de la DAEV)

 Rendement électromécanique du moteur :




  Mini = 0.0296 N.m/A    à 1450 tr/min = 0.0328 N.m/A   Maxi = 0.036 N.m/A

 Consommation à vide du moteur : 1.4 A

 Vitesse de rotation du volant en manoeuvre mode parking = 25 tr/min

 Angle de débattement maxi du volant  = 710°

Description du fonctionnement de la direction :

La rotation du volant par rapport au véhicule entraîne la rotation d’un pignon.

Le système pignon/crémaillère transforme le mouvement de rotation en mouvement de translation par rapport au véhicule

La crémaillère entraîne à ses extrémités des biellettes qui lui sont liées par des rotules.

Les biellettes sont reliées aux bras des pivots de roue par des rotules

Un pivot de roue est constitué d’un bras et de la fusée de roue. Il tourne par rapport au véhicule.

La roue tourne par rapport à la fusée de roue.

Remarque : En manoeuvre mode parking la roue ne tourne pas par rapport à la fusée de roue.

Hypothèses :

L’étude du mécanisme peut se ramener à un problème plan.

Le système pignon/crémaillère sera modélisé par un roulement sans glissement avec un angle de pression de 20°.

Questions

1. Proposer un schéma spatial de l’ensemble de la direction.

2. Charger le fichier TWDIREC sous MECAPLAN et analyser le schéma.

3. Proposer un modèle de liaisons dans le cas d’un problème plan et faire vérifier.

4. Mettre en place les liaisons.

5. Déterminer les paramètres de calcul et lancer le calcul.

6. Vérifier le comportement du mécanisme.

7. Proposer un modèle pour les efforts et faire vérifier.

8. Mettre en place les efforts (connus et inconnus ).

9. Lancer le calcul.

10. Extraire les résultats pour le couple à appliquer sur le volant.

11. Imprimer la courbe et indiquer la valeur du couple et la position du volant pour la situation la plus défavorable.

12. Calculer le couple que doit fournir le moteur. (Attention : tenir compte du conducteur, des rendements et résistances passives)

13. Calculer l’intensité d’alimentation du moteur que doit fournir le boîtier électronique pour obtenir le couple calculé précédemment.

Direction Assistée Electrique Variable Twingo
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