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"‘ Contexte de I'étude
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e Situation du probleme
* Hypotheses

 Valeur de la chasse

Angle de chasse

« Coefficient anti-plongée




Objectifs

« Gain de poids

 Modularite du systeme duolever

* Esthétique




« Géometrie
* |dentification des parametres
« Détermination de la geométrie

Etude cinématique




Probleme de I'hyperstatisme

Le systéme de guidage n'est

pas pris en compte puisque
I'ensemble des bielltes / G

{ < Dans les calculs ne iransmet pas
» Hyperstatisme=2 le freinage

* Modification d’'une liaison
Pivot >> Linéaire annulaire

* Dans la conception




Etude cinématique

* Vérification de la geometrle avec le modele numerique
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Etude statique

Le systéme de guidage n'est
pas pris en compte puisque
I'ensemble des bielltes

« Résolution du systeme

* Cas plan

* Inconnues : Xij, Yij, Mzij

e Cas 3D avec effort en travers de la moto

* Inconnues suplémentaires : Zij, Mxij, Myji
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Dimensionnement

« Méthodologie pour le dimensionnement des sections droites

F
» Cas général Y2 vz

| S

« Compression

* Flexion Y2 T

A



Dimensionnement

* Les liaisons pivots :

» Fourche-roue
 Triangles-chassis
« Amortisseur-triangle




Dimensionnement

 Détail d'une des liaisons réalisé avec montage de

roulements N

Fourche

Ecrou

Fourche-roue N

Hypotheses \ %% _

Choix du composant

A Roulements

Conception du montage

7

Coupe A-A

i Echelle : 1:4




Dimensionnement

 Detail d'une des liaisons realisé avec montage de

™

roulements
[
| =
" « Amortisseur-Triangle
i I « Hypothéses

Choix du composant

Conception du montage

SEENCN



Dimensionnement

e Liaisons rotules

Ecrou
i <\‘\Qf\
\‘\ \ Rotule
NN




« Fourche : méca-soudage
« Triangle: matricage

» Axe-Pion :usinage au tour

Fabrication




Réalisation numérique

« Assemblage

AP rodcti]

- Chassis (Chassis)

"@rme (roue)

$-tholsal (s0)

PﬁTr\anq‘e inférieur (Triangle inférieur)
PﬁTr\anq‘e supérieur (Triangle supérieur)
'FﬁFourche (Fourche)

l‘ﬁ(m’ps amortisseur (Corps_amortisseur)

’ﬁTu;e amnortisseur (Tu;e_amort\ssaw)
b-fglPartz (Part2.3)
Fﬂpats (Part3.3)

pParts (Part3.6)
Part4 (ParH 1)

'b‘Qsl\R 7202 BA (3NR 7202 BA)
'b‘ﬁsm 61 808 2R5 (SNR 61 803 2R3)
$-FplshR 61 808 2RS (SR 61 808 ZRS‘I-
k- Tige Fourche (Tige Fourche)
>ﬁCot.lssl|'\et7l’m.n’c?‘be (Coussinet_Fourche)
iﬁ(:nusslnet fourche (Coussinet_fourche. 1)
b-Brlpion triangie (Pion mangte),
bQF’MU (Part D)
'*QEntretuse rotule (Entr rotule)
'FQEntretuse rotule (Entretcnse rotule. 1)
'PQEntrepotse poon amort\ssew (Entrepoise pion amortisseur )
'FﬁEntrepolsa poon amort\ssaur (Entrepoise pion amortisseur.1)
SMR 7202 EA (SI\R 7202 BA.1)
SHR. 7202 BA (SNR 7202 BA.2)
#-8plsnn 7202 BA (SNR 7202 BA.3)
b‘Qecrw_—_km_Z {ecrou_-_km_2.1)
F’Qecrou;fkmj {ecrou_-_km_2.2)
b-Bglecrou_- kn_2 (ecrou_-_km_2.3) %
ecrou_-_km_2 (ecrou_-_km_2.4)
'l'ﬁEntretmse rotule sup (Entretoise rotule sup)
Entretoise rotule sup (Entretoise rotule sup.1)
b‘@Paﬁerissebﬂje‘(‘;aberissebode‘ 1)
Chapeau (Chapeau.2)
b‘Qecrm.l_—_km_Z {ecrou_-_km_2.5)




. Réalisation numérique




