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Simulation du comportement du systeme
de facon globale avec MATLAB Simulink
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Scope : Courant moteur en A = f(Temps en s) Scope 1 : Vitesse moteur en rad/s = f(Temps en s)

Scope 2 : Vitesse de la roue en rad/s = f(Temps en s)




— Exemple de i

xemple de simulation sur le systeme actuel

Les résultats de la simulation sont :

| =42 A
t=2s

w = 300 rad/s

moteur

w = 20 rad/s

roue



—Eremple.

xemple de simulation sur le systeme actuel

Calculer le rapport de transmission.

/w,,..=300/20= 15

wmoteur roue

Sur quel bloc peut-on vérifier et éventuellement modifier
ce rapport ?

Sur le bloc Gear Box, c’est I'adaptateur a engrenages
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Recherche d’'une solution technique, a partir
d’'une simulation réalisée en phase de
conception

Que peut-on dire sur I'évolution de la tension a la fin du
pédalage ?

Comment peut-on prévoir le comportement du moteur et
de la roue pour des valeurs de tension intermédiaires ?
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/I'\Tége,rche d’une solution technique, a partir
d’'une simulation réalisée en phase de
conception

Comment peut-on prévoir le comportement du moteur et
de la roue pour des valeurs de tension intermédiaires ?

PourU=24V: w = 204rad/s w = 13.6 rad/s

moteur roue

PourU=12V: w =102 rad/s w = 6.8 rad/s

moteur roue
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/I'\Téc/he/rche d’une solution technique, a partir

d’'une simulation réalisée en phase de
conception

Quel est le risque lorsque l'utilisateur souhaite arréter
brutalement le vélo ?

Le moteur et la roue continuent de tourner, cela va
augmenter la distance nécessaire au freinage.
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Entourer sur le
diagramme de définition
de blocs, I'élement qui va
informer le variateur,
permettant ainsi de ne
plus alimenter le moteur.
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La specialite explore I'etude et la recherche de
solutions technigues innovantes relatives aux
produits manufactures en integrant la dimension
design et ergonomie.

Elle apporte les competences necessaires a
I'analyse, I'éco conception et I'integration dans
son environnement d’'un systeme dans une
démarche de développement durable.
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La’spécialité explore la gestion, le transport, la
distribution et l'utilisation de I'énergie.
Elle apporte les compétences nécessaires pour

appréhender l'efficacité énergétique de tous les
systémes ainsi que leur impact sur
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I'environnement et I'optimisation du cycle de vie.
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Mise en situation de I'étude du mouvement du VAE

- phase 1 : accélération ;
- phase 2 : déplacement a vitesse constante ;
- phase 3 : freinage.
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[ s’agit d'installer les repéres d'espace et de temps sur le schéma.
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///I\/Iodélisation du MRU et du MRUV

La modéelisation se fait a I'aide des equations suivantes.

X(t) . position en métre, fonction du temps
V(). vitesse constante en m/s

V fo2t =Hf Xg . position initiale en m

t : variable temps

to - temps au début du mouvement

tf: temps en fin de mouvement

{x(t) = v.t + x0
v(t) = cste

Xty . position en metre, fonction du temps
Vi) - Vitesse en m/s, fonction du temps

_ Y )
x() = % .v.2 + v0.t + x0 Y : accglerat!on_en m/s
{ v(t) = y.t + VO Vipststf Xo : position initiale en m

Vo . position initiale en m

t : variable temps
to: temps au debut du mouvement
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Le projet en specialite

Application d'une démarche de projet




MERCI DE VOTRE ATTENTION

Pour plus de renseignements :

PELLEGRINO Pascal: pascal.pellegrino@jvcergy.com

LOUVET Luky: luky.louvet@jvcergy.com
KHLIFI Abdelkader: abdelkader.khlifi@jvcergy.com

JARRETOU Joél: joel.jarretou@jvcergy.com
DELCAUSSE Roland (CDTX): roland.delcausse@jvcergy.com

01.34.32.20.16
VA
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