Dé

Exercice 1 ( 8 pts)

numérotées 3, 4; 5 et 6.
A partir de la vue de dessus dy véhicule en mouve

B dont son origine représente le centre de gravité
de lacet y entre les axes x et X,

ment, on peut montrer le repére mobile noté
du véhicule, le repére fixe noté G et I'angle

L4

Figure 1 : Vue de dessus d’un véhicule a six roues en mouvement.

1) Déterminer la position des six roues dans le repére B.
2) Calculer la matrice de rotation du repére G vers le repére B.
3) Déterminer la position des six roues dans le repére G.

Exercice IT (12 pts) ' Fyel . ¥ f‘ /—”—.‘-Q'I n P Fy {) /?

La figure 2 représente les différentes forces qui
exercent sur un véhicule électrique

1) "Montrer que la dynamique du véhicule est
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donnée par :

, C 1
@:@m—ﬁW+M@
3 1
Vy = -0, + 7 Figure 2 : Représentation des forces d’un
K 1 $hi Slectrique
Q, = }; M, véhicule électriq
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Avec V, et Vy sont respectivement Ja vitesse longitudinale et la vitesse latérale et 0, [a
vitesse d’orientation, M la masse du véhicule, 7, le moment d’inertie du véhicule, et
Cq est le coefficient aérodynamique. Fx, Fy et M, représentent respectivement la force
Iongitudi'nale, la force latérale et le moment.du couple autour de l’gxe Z.
2) Déterminer expression des forces F, et F, ainsi que I’expression .du moment du
couple M,,
. ‘3 T T
3) Si on considére ¥ = % Q] comme vecteyr d’état, F, = [, Ferr Fart By ]’
T . s gt
£, = [Fyﬂ Fyrr Fypy By . Montrer que la dynamique de ce véhicule électrique
peut se réécrire sous cette forme :

>

X:A.X+B,,.F;+By.py

4) On considére que chaque roue du véhicule est entrajnée Par un moteur électrique dont
la dynamique est donnée par :

IW; = ki.ui - Reff' in

T . . .
Avec w = [wﬂ Wrpr Wy wr,.] I€presente les vitesses de rotation des quatre moteurs

€lectriques. y = [uﬂ Upp Uy urr]rregroupe des tensions de Ccommande des quatre
moteurs électriques, k; est le gain de contrble de chaque moteur d’indice | =
{ft fr vl rr. Regy est le rayon de la roue,
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