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Description des chaines fonctionnelles
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Description fonctionnelle SysML

Diagramme des cas d’utilisation
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Enoncé des Fonctions de Service

» FS1 :permettre au conducteur de se deplacer
aisément sur la route

» FS2 :donner au conducteur une sensation de stabilité

» FS3 :rester insensible aux perturbations provenant de la
» FS4 :rester manceuvrable dans la circulation

» S5 : étre peu encombrant

» FS6 : contribuer au respect de I'environnement



Diagramme des exigences
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Diagramme des exigencesautre version)

Diagramme d’exigences Segway /‘
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Diagramme de définition des blogs

Diagramme de blocs SEGWAY)
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Q1) Proposer un graphe des liaisons du systemeaegsta I'ensemble des
solides{route + roue gauche + roue droite + chassis
Préciser pour chaque liaison ses caractéristiguésmeétriques.
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Figure 4 : paramétrage cinématique  Figure 5 : igore simplifiée dans le
du systéeme casf = 0 soit 3; = 2,




Dessiner les quatre figures planes entre les bad&fies dans le parameétrage
précédent faisant apparaitre les anglesp: ¢ a [

F =7,

Conducteur paralléle
a la barre d'appui
[cas m=l)

7

Conduschenr
imdme de@ _

par rapport a
la barre d appui

0 T

Figure 4 : paramétrage cinématigque  Figure 5 : igure simplifiée dans le
du systeme eas i = 0 soit 25 = 2,




Q2) En s’appuyant sur le parameétrage et en utiligade la couleur, proposer
un schéma cinématique du systedreue gauche + roue droite +
plate-forme + conducteyt, en complétant I'epure du document reponse

(ne pas schéematiser le contact roue/route).
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Q3) Exprimer, en fonction du paramétrage, les tramseurs cinématiques

suivants : L
» du chassis par rapport au sol : {V(2/0)} en notawt(Ad2/0) =U x, +V y,
> de la roue droite par rapport au chassis : {{(R)}

> de la roue gauche par rapport au chassis : {\4R)}

_¢Yxtoz
V - —_ —_—

_} _1‘ _.& - L3 ] o - - _}.
* R,(0p.x,,¥p zp) un repére lié a la roue Droite, en rotation autour de (A4, x,)

par rapport a R, ou Op est le centre de gravité de la roue droite.

— -+ —¥ :
By = (¥ ¥p) = (2..25) est angle de rotation de la roue droite par rapport au
chéssis. 1, est le point de contact de la roue droite avec la route tel que

—y o . -
1,0, = Rz, . On suppose que la roue droite roule sans glisser sur le sol au

point 1.

{VRDlz}oD = { O ;1 6}0[) {VRGIZ}OG = { O ;1 6}06

>



Q4) Enoncer les deux relations de roulement sansggment des roues par
rapport a la route et déterminer trois relationsadaires liant les six parametres

inconnus: ¢ ¢ 6, 6, U V auxdimensions L et R.
Roulement sans glissement

Burre d"appu supposéd
orthogonale 4 la plate-forme

-----

de la roue droite

Condition de roulement
sans glissement:  V(p

OR,/0) =0

Premiere méthode par changement de poin

Roue
droite

Piece

Plate-forme 2 jntermédiaire

L} V(Op DRy /0) + 150, 0Qg 10 =0

!

Ug+v§i

: {\WW(ODDVZ/\O)M 1505 0| Qr 12+ Q10 } = 0
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Roulement sans glissement

X By 3 de la roue gauche

Condition de roulement >
sans glissement:  V(IgUR;/0)=0

Burre d"appui supposée
orthogonale 4 la plate-forme

Verticale

Deuxieme méthode par composition vitesse!

L» V(lg ORs/2) +V(1502/0) =0

V(Og 02/0) + 1505 0Q,)q

=
Xi= Ky
o _
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Plate-forme 2 jntermédiaire
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— { Rz 06, ;1}+ {u X +Vy, - %Z D(¢§1+¢El’)+ Rz O (¢§1+¢El’)} =0
>



(Rz.060 5} + {usi vy, - Sx oo +02)+ Rz 0(p 5 +03) <0

m— RO, Y, +U X +V Y, +0+ =4y, +RY Y, +0= 0

) Ux + { RE, +V+6+%¢+R¢/}§i =0

4 )
U=0
finalement L _
V+—=g+R(4; +y)=0
o /
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