Présentation

Ce scooter €lectrique, commercialisé en 1996 par Peugeot Motocycles, est un
scooter urbain, pratique et convivial (fig. 1). Pour la méme vitesse qu'un scooter
amoteur thermique de moins de 50 cm?. il offre une conduite silencieuse. Il possede
une autonomie de 45 km (40 km en cycle « urbain ») et une vitesse de pointe de
45 km.h!. Un mode de conduite « économique » permet de réduire les accélérations
et la vitesse de pointe & 30 km.h', ce qui porte I'autonomie 3 65 km.

Pour les manceuvres de parking, une vitesse de 7 km.h~! peut étre sélectionnée.
Larecharge des batteries s'effectue & partir d’une simple prise de courant électrique
de tension alternative égale & 230 V/50 Hz.

n Mise en situation

La motorisation & courant continu alimentée par un module de puissance permet
une réversibilité de la circulation du courant dans certaines phases de
fonctionnement, d’olt la possibilité d’une recharge partielle des batteries.

Un capteur intégré dans le bras de transmission détermine la vitesse réelle du
scooter pour informer le modulateur d’énergie.

La réduction de la vitesse est assurée par une transmission poulies-courroie
crantées el par engrenages.

2.1 Description du scooter (fig. 2)

Fig. 2
2.2 Caractéristiques techniques du scooter

Les données de lu fiche ci-contre sont fournies par le constructeur.
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Transmission de ['énergie du scooter électrique Peugeot

* Dimensions : | 740 mm / 670 mm £ 1 100 mm
(LEEIR), '
» Masse : 115 kg (2 vide)

- trois hatterfes cacmiuni-nickel
(6. /100 Ah) ; couplage en séric : masse tolale
de3sake .
 Chargeur : embuarqué 1 400 W, 230 vlzp +PE,
T A stemps de charge | S heures: -

IR

¢ Commande : électronique, w.mraﬁsée_ avee un
microcontrofeur ; 2 hacheurs & transistors R

(MOSFET) : freinage par récupération d'Gnergie.

 Moteur : & courant continu, & excitation séparée ¢ -

puissance maximale de 3 KW pendant S minutes ;
puissinee nominale de 1,3 KWiad Ii‘()mr.min':‘ S
rendement minimum supérieur & 68 % sur ‘.
Vintégralité de la plage de,fohcﬁqmnemem.

* Courroie : durée de vie de 2 000 ; tension
nominale de 236 N : rendement de 91 G

» Engrenage : evlindrique. & denture hélicoidale.

. Pneumatique:Tube‘iéss:w()/ﬂ('),lo; : -

* Freins : & tumbouss,

TR Eteas




Etude de cas

n Problématiques

On se propose de résoudre les problemes suivants :

Les dimensions de l'axe supportant la roue motrice sont-elles adaptées aux
caractéristiques du scooter ?

Quelle est l'autonomie du scooter et comment pourrait-on l‘augmenter ?

Au ceeur de l'étude

4,1 Validation du diameétre de l'arbre de sortie

a. Analyse de la transmissior|

01 AT'aide des figures 6 et 7 (voir
p. 194 et 195), compléter le schéma
cinématique minimal (fig. 3) de la
transformation du mouvement de
I*arbre moteur a la roue.

Roue

L'indication de la vitesse du scooter
pour le modulateur est fournie par
un capteur inductif qui transmet
une impulsion lors du passage de Courroie
la pitce métallique (fig. 4) relative X
a la poulie réceptrice.

02 Indiquer sur les dessins de la Moteur
figure 6 les positions de la piece l\‘_ n
métallique et du capteur par une =

fleche.

03 Déterminer le nombre Fig. 3 ANALYSER
d’impulsions détectées par le {a transformation

| N—— |

capteur pour un tour de la piece du mouvement
métallique. du point de vue
cinématique

04 Dans I'hypothese de roulement
sans glissement (au point J) de la
- roue surle sol. donner la relation

entre la vitesse x du scooter, la
~ vitesse angulaire de la roue @ et
. son rayon R (fig. 5) (¥ estla
-~ dérivée de I'abseisse x du centre /
~ de la roue par rapport au temps).

Q5 Quel est alors le nombre
’l d’impulsions transmises par le Fig. 4
- capteur en fonction de la vitesse
du scooter, du rayon de la roue et
“du nombre de dents des pignons ?

Un extrait de nomenclature (voir
tableau, p. 194) précise la
désignation. la matiére et certaines
sbservations relatives aux picces

entielles constituant la chaine de
ransmission de puissance. Fig. 5
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9 1 | Capteur de vitesse inductif

8 1 | Courroie crantée GT 5 MR 750-15
7 1 | Poulie motrice 35 MF6* Z = 34 dents

6 1 | Couvercle carter

5 1 | Poulic réceptrice AS 9U3 Y40+ Z =67 dents

4 1 |Roue de sortie 16 CD 4* Z =47 dents

3 1 | Arbre de sortie 18 CD 4*

2 1 | Arbre primaire 16 CD 4* Z =13 dents

1 1 | Moteur électrique

* Matitre : acier faiblement allié, ayant .
&léments d’addition le mangandse (M1 &8
soufre (F) (1,5 % de manganése).

* Matiere : alliage daluminium, composs
9 % de silicium (S) et de 3 % de cuivie
(Y40 : moulage sous pression).
# Matiere : acier faiblement allié ; auces
&lément d'addition n’atteint la teneur 3 %
(0,16 % ou 0,18 % de carbone).
C et D : symboles métallurgiques du chro
et du molybdene (1 % de chrome).

Moteur électrique
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Arbre primaire — 13 dents
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Roue de sortie — 47 dents

Arbre de sortie

Poulie motrice — 34 dents

G |

!Eguvercle carter | Courroie crantée

' Poulie réceptrice — 67 dents
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Fig. 6




tude de cas

Arbre de sortie

Arbre primaire Engrenage

haine de transmission de puissance (moteur électrique, mécanisme a poulies-courroie, engrenage, roue)

Fig. 7
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