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Exemple a t = 978,65 sec : VB(t) = ?
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Vitesse de compression de la suspension.

Allure de I'effort développé par la suspension arriere : c’est la somme de I'effort développé par le ressort et celui

de I'amortisseur

Effort

Courbe somme des deux autres,
réponse temporelle linéaire de la
suspension en grande partie

Total

Ressort

k fort et c faible

Réponse suspension plutdt progressive
a tendance un peu dissipative au début et plus
élastique a la fin

Amortisseur

Temps

Effort

suspension en grande partie

Courbe somme des deux autres,
réponse temporelle constante dela

Total
k faible et c fort
Réponse suspension plutét-constante
Ressort

a tendance dissipative au début et élastique a la fin

Amortisseur

Temps

Ainsi, en modulant les valeurs données a k, a c et selon la géométrie de la suspension arriére, il est possible de

moduler la réponse de celle-ci a la discrétion du cycliste (en fonction du parcours et des sensations cherchées)...
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Dossier découverte 2
Aspect Cinématique ——  Dugrec KINEMA, le mouvement

Ce document est une synthése du cours présenté

Problématique

Les VTT tout-suspendus sont aujourd'hui trés répandus.

Ils améliorent considérablement le confort, assurent une
meilleure stabilité, le pilotage est plus sécurisant, la motricité et
la tenue de route sont améliorées.

Le role du ressort est d’assurer le contact de la roue avec
le sol pour améliorer la motricité.
Le réle de I'amortisseur est de dissiper I'énergie donnée
au cadre quand la roue rencontre une route accidentée
afin de protéger le cycliste des a-coups.

Ici un cadre de VTT
dit MONOPIVOT

F  effort

Plus la pente est raide, plus
l'effort a développer est

important pour avancer.
Plus la distance est longue K  Raideur
plus c’est éprouvant. 1 IN/m]

U] déplacement

La force développée dans un ressort est proportionnelle a sa variation de longueur. K = raideur du ressort [N/m].

F effort
F

Moins le trafic est

fluide plus il est difficile

d’avancer. ¥ C  Viscosité
Plus on va vite plus [I\'fz;’:]e
c’est éprouvant. 1

/ F dU/dt vitesse

La force développée dans un amortisseur est proportionnelle a la vitesse du piston. c = coefficient de viscosité [N.s/m].
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Ainsi la force totale que la suspension développe sur le triangle
arriere est la somme de deux forces :

i X correspond a la
F totale = F ressort + f amortisseur : ‘b%‘b position de lextrémité
! du ressort relativement
—

al'étatrepos.

. ) . X
F totale = k*compression + c*vitesse compression

Quelle est l'influence de k et de ¢
sur le comportement de la suspension ?

F totale = k*x + c*v

Modélisation " Modélisation sur ALGODOO

La géométrie du cadre est modélisée sur
ALGODOO, logiciel qui permet ensuite
I'animation du cadre.

Il est alors possible de récupérer les
positions des points A et B, extrémités de
la suspension..

Coordonnées temporelles du point B relativement a l'origine du repére.

xB(t) et yB(t)

yB@® . °

Temps  Position (y) Position (x]

- 978533 0511643 0359018

IS 97855  0,515645 0366833

0a 978567 0521062 0378384

- 978583 0526865 0392464

. 976 0532234 0407885

xBt) . 978,617 0536654 0423499

- 978633 0539926 0438281

035 978,65 0542102 045141

978667 0543389 046231

Position 978683 050008 0470653
e o787 054323 0476328
978717 05394 0479397

N - Cesiier csns ) [sec]
xA = 0,50

Coordonnées temporelles du point B relativement a A. Dans le repére d'origine, on admet que yg = ggé
ZA=0,

Il s‘agit de la position de B relativement a A, o i
La longueur initiale de la suspension est :

_, |xB —xA —
C'est le vecteur AB = |yB — yA lo= I|AB|| at=0
zB —zA

soit Lo = \/(xB — xA)? + (vB — yA)* a t=0

La compression de la suspension est la fonction L{t) - Lo. 9

Compression de la suspension dans le temps L(t) - Lo
Effort ressort

Temps

[m] Déplacement de B relativement a A - .
Effort F=k.U ou k.[L(t)-Lo]
0,12
o1 —=e Ressort
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[sec]

Exemple at = 978,65 sec: L(t)="7?

Vitesse

La vitesse est le taux de variation de la position dans le temps, c’est la dérivée temporelle de la position

-

V D Altitude axe roue [mm]

X(t) ety(t) SUSPENSION

Ariane 5 montait vers

L . X
le ciel si rapidement
qu’elle ne tarderait pas a
disparaitre derriére les
nuages...
v DIRECTION Xn+1
v’ SENS '
v INTENSITE — Xn-1
v POINT APPLICATION
VITESSE et VECTEUR
se définissent
de facon identique
Tn+1
Vi = ax
Vitesse instantanée = calcul par la dérivée temporelle de la fonction n= a7
position...

. . 3 . Xn+1 - Xn-1
Vitesse moyenne = calcul graphique éventuellement par la pente a & —
la courbe autour de I'instant considéré... Tn+1 -Tn-1

dv
12 . a = I —

Accélération (Gamma) dT

L’accélération est le taux de variation de la vitesse dans le

temps, c’est la dérivée temporelle de la vitesse # Vn+l - Vn-1

Tn+1 -Tn-1

9,81 m/s? correspond & une augmentation de la vitesse de 9,81 m/s chaque seconde...

[m/s]

[m/s?] = [m/S/S]




