Sous-partie 1 : Comment assurer la stabilité du véhicule ?

1.1

”P" =m-g=3900x981=38259N

M, = |D'3|| +d, = 38259 % 025=956475N-m=9565N - m

My, = [P do = 38259 % 0,8 =30607,2N -m ~ 30607 N -m

Le moment en | de la pesanteur est plus faible en montée qu’en descente, le risque de

renversement est donc plus grand en montée qu’'en descente car le moment en | d u poids
s'annulera plus rapidement (lorsque d ; = 0).

1.2
On remarque sur la courbe de la figure 4 que la tension est une fonction affine de I'angle
d’inclinaison dans la plage [-45°, +45°]. L"équation de la tension Us en fonction de 'angle 8
estdelaforme:Us=a-B+b
L'ordonnee a l'origineest b=2,5V
AV 5 1
La pente esta = I iRETIRET
L’équation est donc Us = % +2,5
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La nature des informations est :

En A: analogique (angle variable)

En B : analogique (tension variable)

En C : numérique (nombre entier codé sur 10 bits)

1.4
Angle de | Tension Signal numérique N (sur 10 bits)
roulis 6: | Us(V) en décimal en binaire
+45° | 5 | 1023 1111111111
+ 18" 3,33 681 10 1010 1001
+42° 317 648
0° 2,5 511
-12° 1,83 374
-15° 1,67 341
- 45° 0 0 00 0000 0000
1.5

Pour un écart angulaire de 90° (de -45° a +45°), on a une variation de N de 1023, le quantum
estq =—— = 0,088°.

La précision (le quantum) est bien inférieure a 0,1°.
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SP1 doit faire tourner le tracteur chenillé a gauche, SP2 doit faire tourner le tracteur chenillé
a droite.



1.7

Algorithme du programme principal de mise en sécurité en cas de roulis excessif

Début E"Remargue . # permet d'écrire des commentaires
' Lecture de N '
' SiN>681 # test si l'angle de roulis ¢k > 15°
Ao cocvssenss
| Sinon Si N < AppelersP1 # test si l'angle de roulis 6k < -15°
~ Alors .......
Fin Appeler SP2

Algorithme du sous-programme n°1 (SP1)

Début
Com_Opérateur [. 0 ] # blocage des commandes opérateurs
| Lecture «Pos_Turbine_Bas»

Tant que Pos_Turbine_Bas= 0 # abaissement du centre de gravite en
Faire Turbine[ -1 ] ramenant la turbine en position basse
Lecture «Pos_Turbine_Bas»
(Fin de Tant que)
| Répéter Chenille_Gauche [ -1 ] # faire tourner le tracteur chenillé du
Chenille_Droite [ 1 ] bon coété afin d’orienter I'avant du
D— ae N véhicule vers le bas de la pente
Jusqu'aN <612
Chenille_Gauche [0] # arrét de la chenille gauche
Chenille_Droite [0] # arrét de la chenille droite
| Com_Opeérateur [ 1 ] # déblocage des commandes opérateurs
Fin
Sous-partie 2 : Comment assurer I’élévation de la turbine ?

1.8
Le mouvement du bras inférieur 04 par rapport au chassis 01 est une rotation de centre B
(ou d’axe (B, 7)), la trajectoire Tjcoa 01 €st un arc de cercle de centre B et de rayon [BI].

1.9

On trace la trajectoire Ticq4,01-

On mesure la longueur [HI] (car H et | appartiennent tous deux a 04) et on reporte cette
longueur depuis H' jusqu’a trouver l'intersection avec la trajectoire Tjgpq/01-



Document réponse DR2 _« Elévation turbine »
Question 1.9

Echelle 1: 20 D’

Position haute 47
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Pesition basse

1.10
On reléve les longueurs Cl =32 x 20 = 640 mm et CI' = 48 x 20 = 960 mm
La course du verin est CI' — Cl = 960 — 640 = 320 mm
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1.12

Il s’agit en @ de lI'information de position (en m) du vérin.

Sur le scope4, on obtient |la dérivée de la position du vérin, a savoir la vitesse du vérin, en
-1

m-s™.

1.13

En régime permanent (a vitesse constante), on reléve une vitesse V= 0,15 m-s* et un effort F
=8 750 N.

La puissance P fournie par le vérinest P=F-V=8750x0,15=13125W

1.14

Le vérin est en mesure de développer la puissance en régime établi requise (1312,5 <1500
W), et sa course maximale (500 mm) estinférieure a la course utilisée pour I'élévation de la
turbine (320 mm). Le choix des vérins est donc pertinent.



Sous-partie 3 : L'autonomie du systéeme est-clle assurée ?
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Document réponse DR3 « Chaines de puissance du TAF35 »
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1.16

Théoréme de la résultante dynamique : E_Fe; =m-a
En projection sur I’axe_fi :T—P-sina=0d’o0T=P-sina=3 900x9,81 xsin 20°
T=13085N

V=3,6kmh!l=1ms?

La puissance motrice est Pmotrice =F - V=13 085 x 1 =13 085 W = 13 kW

1.17
Pmorrice 13
T = =17,1kW
fydrommotrice Nenenitte " Nmoteur 0,95 % 0,8 ‘
1.18
Prmoteur-turbine = C* W
_2nN _2mx2000 oo
w = 60 = 60 = yrTa B
Proteur-turbine = 77 X 209,4 =16127 W {16,1 kW}
1.19
Ph}'d."(m motrice + P.’!vd."uu turbine T Ph}'d:'(m elévation—turbine + Ph}'d."(m inclinaison—turbine

Pmr)iem' diesel =
Mpompe

174+ 204+ 2,7+ 15
Proteur-dieset = 082

=502 kW

La puissance du moteur diesel est de 53 kW, il est correctement dimensionné selon ce
critére de puissance.

1.20

Le volume du réservoir est de 75 |, soient 0,075 m3.

La masse du gasoil est de 840 kg:m™.

La masse de gasoil contenue dans le réservoir est de 0,075 x 840 = 63 kg.
A sa puissance maximale de 53 kW, le moteur tourne a 3000 tr-min-2.

A 3000 trmin’, le moteur consomme 12 kg de carburant par h.

L'autonomie est de%z = 5,25 h, soient 5 heures et 15 minutes.

On est en-dessous de I'autonomie annoncée par le constructeur (7 heures), mais notre calcul
a été fait dans le cas de fonctionnement le plus défavorable, lorsque tous les actionneurs
sont utilisés simultanément et en cas de montée dans une pente maximale.



