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VEHICULE PROTOTYPE CLEVER

1° partie comportement en virage pour les véhicules « classique» et « étroit » a 4 roues

1.1.1 v=0.r=o.r trac€ vitesse v ,,; sur feuille 3
2
112 a= ar= ?dt—z—.r=é.r a, =o>.r=0>r tracé A2/ sur feuille 3
121 A +B+P =m.ag =  Ya+Yp=m.a. (1) Za+Zs—-mg=0(2)

M, (A)+M,(B) +M (P)=0 = ZA; +(YA+YB).h—ZB§ -0 (3)

QjYA+YB=m.a11
@ Z,+Z; m.g

1.2.2 Glissement :

et YaA=uZa(4) et Y= pu.Zp (5) San = g

V2 .
8 = — =>V= Jrp.g =133 m/s soit 47,8 km/h
m. h m.g h
Met@)dsB)=> Z, = Tg—m.an.-6 et Zy=F4ma,.
g.b
1.2.3 Renversement: a, = =—
2.h

r.g.b

=>v= =14,8m/s soit 53,2 km/h

1.2.4 voir tableau feuille 3
Pour les rayons de 50 et 20 m, le véhicule « classique » glisse avant de se retourner.
1.3 voir tableau feuille 3
Pour les rayons de 50 et 20 m, le véhicule « étroit » se retourne avant de glisser, ¢’est dangereux.

2° partie comportement en virage d’un véhicule Clever a cabine inclinable

2.1.1 Renversement = a_ < g.ﬂt_&ﬂfﬁ
k +e.cosp
B 315°:an=9,8m/52 B =45°:an=16,4m/52

B =15° r=50m v=22m/s soit 79,2 km/h
B =45° r=20m v=18,1 m/s soit 65,1 km/h

2.1.2 Comportement
Dés que la cabine la cabine s’incline au-dela de 15° (12° exactement) le véhicule Clever glisse
avant de se retourner, d’ot I’intérét du Clever : il présente la géométrie du véhicule « étroit » et
sécurité du véhicule « classique ».

2.2.1 On isole le véhicule Clever.
On fait le bilan des actions extérieures

0 0 0 77,5Z, +506.Y,
fiamy) = 1Y, 0F = 4, 820.Z,
MZa 0L oz -820Y, . .
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0 0 0 -757,5.Z, +506.Y,
{tnon) = {Ys O = 1Y 820.Z,
51 Zs 0 G5n G Z, -820.Y, 255
0 0 0 -340.Z, +506.Y,
{T(ln—n)} =Y, 0 = <Y, -1630.Z,
D ZD 0 % 9.2) G ZD 1630'YD *5.9
0 0
{T(terre—ﬂ)} = 0 0
Mmre Vg
0
torseur dynamique : {D(z_)R )} = <m;a, 0
<L 0 0] ..
(%.¥.2)

Ya+Yg+ Yp=mr .a, (2)

ZA+ZB+ZD-m.g=O (3)

77,5 Za-757,5 Zg - 340 Zp + 506.(Ya+ Y+ Yp) =0 4
820 (Za + Zg) - 1630 Zp = 0 (5)

- 820 (Yat Ys)+1630Yp=0  (6)

Prototype Clever, (solution pour a, = 8,82 m/s?) : les coordonnées des actions de contact sont
positives, la solution est possible.

Véhicule « étroit » de méme géométrie (équivalent au Clever sauf 3 =0):

- Solution pour a, = 8,82 m/s* les coordonnées en A sont négatives, la solution est impossible.

- Solution pour a, = 4,2 m/s® les coordonnées en A sont nulles, c’est le début du renversement, et
la vitesse v pouvant étre atteinte est trés inférieure a celle du Clever.

3° partie Systéme d’inclinaison CLEVER

31
3.2

7[2

. 2n . . o n 2n

B= o cos (—3— t) Pcap=Lg . (t) = (- ms.g.e.sinf} + ms.e’. B).( o cos (T t))

Pour I’inclinaison Maxi P =0,78 rad = 45° d’un cbté :

le moment est Maxi |Lg| = 1,25 kNm car I’inclinaison B est Maxi ( sin 3 est Maxi, ainsi que.B.)

la puissance Pcag est nulle car B s’inverse, B est alors Maxi et sa dérivée estnulle B =0 =0
Tous les cas de fonctionnement seront possibles si |Lg| = 1,25 kNmetsi Pcap=1,1 kW
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A
X1
Courbe T vl
t
% —‘___
Ag 2—/_1_,,.—"'
(1)
Y1
Go
y2
Bilan des vitesses admissibles (km/h)
véhicule véhicule véhicule
« classique » « étroit » Clever
. r=50m 75,6 75,6 75,6
vitesse
glissement r=20m 478 47.8 47,8
B=0 B=15° B =45°
) r=50m 84,2 69,9 69,9 79,3 102
vitesse
renversement | _50m 533 442 442 50,4 65.4




