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Y coordinate of A1 center: ak_modBOUM par
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Validation des outils informatiques




CAPTEUR LINEAIRE
LE DES ROUES
ing dim

RaDAR
ITESSE ET DISTANCE
Speed, dist
THERKOCOLUPLE
TEMPERATURE DES
FREINS, wll , wri

THERMOCOUFLE
TEMPERATURE [

FREIMNS, wiS,
THER LUFLE

THERMOCOLUPLE
TEMFERATURE DES TEMFPERATLIRE DES
FREINS, wi2, wr2

FREINS, wi4,

CAPTEUR LINEAIRE
ECRASEMENT DrUN BALLON
Eallom oirn

THER LUFPLE
TEMPERATURE DES
FREING, wi4, wrd
GYROSCOPE CAFTEUR DE FRESSION
PRESSION DES BALLOMS

L2 R2, L3, R3

CAPTEUR CE PRESSICN
FRESSION D E FREINAGE
Brake Line

(Eal oA C— |2

UNIVERSITE DU
PRI
CAPTEUR LIMEAIRE

T

QUEBEC A RIMOUSKI
04-05-2002 |mepakesatde malemalquwes, dinformalgus s de gans
20-09-2004
AT "= LISTE DES CAPTEURS

S| A NA | 0001 rﬂu&

S BRICALULT
AMNGLE DE LA SEMI-REMORQUE | BE. BOUGHER
Hitch dim

ARIOOLNE DAL




Validation des outils informatiques

Capteurs pression, comportement suspension

Capteur angle de direction et couple au volant






Accelération latérale

Angle de la sellette

Angle de direction


































Données
-Veéhicule (Freigthliner M2-112)
Masse = fonction (empattement)
Position du centre de masse = fonction (empattément
Position de l'avant de la boite

- Essieu relevable
Masse

- Charges axiales normalisées
Avant  : 7000 kg
Relevable : 6 000 kg
Tandem : 18 000 kg

Distance minimale : entre deuxiéme et quatriemesessi

Variables :
- Empattement du véhicule|
-Longueur de la boite

Critere d’optimisation
-Charge payante

Résultats d’optimisation
-lwb =227 po
-xss =130 po
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