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Simulation 3D :
Etude de la béquille de moto

Objectifs : Modéliser la chaine d’énergie compléete en
utilisant les bibliotheques de Simscape et réaliser
simulation 3D.

Probleme technique :Déterminer les paramétres de
I'ensemble motopompe pour mettre en mouvement la
béquille.

Présentation d‘une solution : (voir page 3)
1- Importer la maquette Solidworks a partir du ficthéguille.xml

2- Mettre en place un groupe hydraulique a partiradaibliotheque symhydraulics :
pompe, Vérin, limiteur de pression, type d‘huikservoir.
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- Le vérin doit étre attaché au bati mécanique péaliger la translation :
Pour mettre en place un bati aller dans : simstape
mechanical /
translational elements /
reference

- Le mouvement est transmis a la liaison pivot elatteéquille et le bati grace a
une interface :
Qui ce trouve dans : symMecanics/
Interface éléments

- Le mouvement de rotation de la pompe peut étreaéean moteur électrique
déja modélisé ou par un bloc de simscape :

simscape/ I
Mechanical/ FEEl D
Mechanical sources/ — | Welncity Source
ideal angular velocity source
Celui-ci doit étre associé a une référence erioota 7000 L5 PS o Iﬁ _
Simscape/ — hechanical
Mechanical/ Constant] SimulinkFS s Ruotational Ref

Conwertar]

Rotational elements

La donnée de la vitesse se fait alors grace a am&tante de simulinks qui est convertie en
signal physique.

L’'unité de la constante est définie par un doubtesur le bloc de conversion S/PS.

On peut alors choisir rpm pour tour/min.

3- Mettre en place un couple qui napparait que loedq béquille touche le sol a I'aide
d’éléments de simulinks.

Ce couple est transmis par un joint actuator dé/&omanics. Il est appliqué sur la liaison
pivot entre la béquille et le bati.

Pour représenter le fait que ce couple n’appateitiorsque la béquille touche le sol, sa
valeur est nulle jusqu'a ce que I'angle parcourdghéquille soit de 80°. On utilise pour cela
la bibliothéque de simulinks

| u +
200 " &

Joint Actuator

¥

couple resistant Product

Compare )
To Constant Joint Sensar

@7

4- Lancer une simulation avec comme solver odefl86éterminer la pression de
déclenchement de limiteur de pression et la vitdss®tation de la pompe pour permettre la
sortie de la béquille de 90° en moins de deuxrses
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Evolution de la position du veérin et de la pressioiors de la phase de
descente de la béquille
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Dossier technique :

Veérin

Le vérin est double effet avec un ressort de rappel qui fait sortir la tige.
Diametre mtérieur du cylindre : 40 mm

Diametre de latige : 10 mm

Course | 100 rmum

Pompe Marzocchi

P La pompe est une pornpe & engrenages.

i e 9 9 Elle est entrainée par le moteur par Uintermediaire d'un réducteur de vitesse &
t.(% Efgrenages
t.t‘ ?. Le rapport de réduction est: E =10/ 55

W =\ Cylndree ;0,26 cm3itour

WViteszze measamale 7000 trimin
FPression mammale 190 bars

Schéma hydraulique

Wanne permettant la
sortie de 'actionneur

I§I

IO

MWoteur électrigue

Yanne de limitation
de surpression
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