Al.1 : Schéma cinématique de la transmission :

MaoTeur Roue
Reducteur |_§
(4) 13 delnfs | —+ |
%‘H | H‘E (6) 47 dents
(9) 34 dents (7) 67 dents
Courroie
Al.2 : Rapport de transmission :
Wi _E.ﬁ_o,m
Wy, 47 67

Al.3 : Vitesse du scooter :

Niot = 4250 tmin?! > Nyoue = 4250 . 0,14 = 595 t.min’!
Wioue = 62,271d.s™!
V= Wouee R=62,27.200.10°=1245m.s’ > 448 km/h

Al.4 : Fréquence des impulsions du capteur :
Skm/h > v=1,38m.s"

v LB o
R 200.107°
Wroue/l :E
W, 47
4 .
w,,, = Meoerr A7 _ 69T _ g 10, 7
13

Pour chaque tour de 7, le capteur subit 8§ changements d'état, il délivre donc :
25,10

.8 @ 32 impulsions st
2p
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A2.1 : Action du sol sur la roue avant :

. . v f
La roue avant est soumise a deux actions /
mécaniques qui sont donc égales et {
directement opposées. /
®
. /
soit : A%/ e =Y .y L G
: i 7))
f‘fﬁ G

A2.2 : Relation entre le couple exercé par la transmission et I'action en B du sol sur la roue
arriere :

La roue arriére est soumise a 3 actions
mécaniques :

AM sol=2>roue

AM chassis=2>roue

AM arbre(5)->roue (couple Cs)

®
L'équation des moments sur Oz donne :
Cs=-Xp.Ravec Xg<0

mus motice

~ 400

ﬂ

X oo tel que tan o = 017
ol

ﬁ Sul-reue 5}
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A2.3.2 : Valeur numérique du couple exercé par la transmission sur la roue arriere :

®
Seule 1'équation de projection de la somme sur Ox suffit :

® ®
S.x =02>P.,.sina+P;.sina+F+Xz=0

soit Xg = - (1950 . sin a + 0,30 . x"*)

et Cs=-Xg.R=(1950.sina +0,30 . x?).0,2
pente de 17 % —>tan a =0,17 > a = 9,64°

vitesse 20km /h > x'=-5,55m . s
Cs=(1950.0,1676 + 0,30 . 30,8) . 0,2 = 67,2 N.m

A2.3.3 Puissance fournie par le moteur :

X' _ (1950.sina +03.x% ).Rx'

Ps=Cs. We=Cs. =1865W

R R
P, 1865
P, =—= 120W
" m 088 @

A2.4 : Points de fonctionnement correspondant a :
x'=-20km/h
x'=-30km/h
3250 ®

000 !fﬁ
/| e

2750 / \\
2500 A
2350

‘\,\
2000 g ./ ™,
1750 7 &
1500 / <
1250 ' N,

/ ™)

1000 N,
750 7

500 /

250 A

Puissance en W

_.r"

]

o0 25 5 75 W0 125 15 175 20 2235 25 A75 30 325 35 375 40 425 45 475 50 535 55

Vitesse du Scooteren km / h
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Conclusion relative a la vitesse x' =-20km /h :

La puissance exigée est inférieure a la puissance maximale que peut délivrer le moteur a ce
régime. Il y a donc une réserve de puissance.

Puissance nécessaire du moteur pour gravir la pente a la vitesse x' =-30km / h :

x'=833m. s
p = (1950.sina +0,3.x"7).x'

3 @290W
m

Conclusion relative a la vitesse x'=-30km /h:

La puissance demandée est alors supérieure a celle que peut fournir le moteur a ce régime.
Le scooter ne peut pas gravir la cote a cette vitesse.

Estimation de la vitesse maximale du scooter :

En interpolant les deux points de fonctionnement calculés, on obtient une estimation de la
vitesse maximale.

Compte tenue des hypothéses simplificatrices, cette pente peut €tre gravie a une vitesse
maximale de l'ordre de 27 km/h.
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