1 Modélisation des actions mécaniques et étude de I'équilibre
statique d'une béquille de moto :

1.1 Mise en situation :

Moto en stationnement sur sa béquille
¢électrique centrale.

L'objectif de cette étude est de calculer les efforts sur la béquille en phase de "béquillage".

1.2 Hypotheses :

« La répartition des charges et la géométrie du systéme permet d'effectuer une étude plane dans le plan (G, §, §).

» L'étude s'effectue durant la phase de béquillage.

« On suppose une action nulle en B entre la roue arriére et le sol.

« Le contact du sol avec la roue avant est modélisé dans le plan, par une liaison ponctuelle de normale (A, )7) supposée
parfaite (sans frottement).

« Le contact de la béquille avec le sol est modélisé dans le plan, par une liaison ponctuelle de normale (D, 37)

« Le point G représente le centre de gravité du systéme étudié (moto, pilote et bagages).

1.3 Données :

» Les dimensions sont fournies sur la figure ci-dessous.
» La masse totale a prendre en compte est m = 370kg.

975 560

v

=1

1170




1.4 Bilan des actions mécaniques sur le systéme S = { moto + pilote +
bagage} :
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» Modéliser I'action en B du sol sur la roue arriére compte tenu des hypothéses :

_
Bys =

» Modéliser I'action de la pesanteur sur le systéeme étudié :

e —
Ppesameur—>S =

« Dresser le tableau modélisant les actions mécaniques transmissibles dans une liaison ponctuelle de normale (A, y) :

F M

Et donc le torseur modélisant les actions mécaniques transmissibles dans une liaison ponctuelle de normale (A, Yy) :
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« En déduire le modéle de I'action de contact en A du sol sur la roue avant :

N
Asol—»S =

« En déduire le modéle de I'action de contact en D du sol sur la béquille :

_
Dsol—>S =



1.5 Etude de I'équilibre statique du systeme S = { moto + pilote + bagage}

975 o560

[@)

NS
cUd

=1

« Exprimer le moment en A de I'action en B du sol sur la roue arriére :
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MA(Bsol—>S) =

« Exprimer le moment en A de I'action de la pesanteur sur le systéme étudié :
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M4 (Ppesanreur—>S) =

« Exprimer le moment en A de I'action en A du sol sur la roue avant :
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My(Agpns) =

« Exprimer le moment en A de I'action de contact en D du sol sur la béquille :
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Pour que le systéme S = { moto + pilote + bagage} soit en équilibre statique il faut d'une part que Z M4y(F,o5)= 0

« En déduire l'intensité de I'action de contact en D du sol sur la béquille :
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||Dsol—>S” =
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De plus, pour que le systéme S = { moto + pilote + bagage} soit en équilibre statique il faut d'autre part que Z F,.s=20

« En déduire l'intensité de I'action de contact en A du sol sur la roue avant :
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”Asol—>S” =



