CRCP

BREVET DE TECHNICIEN SUPERIEUR

CONCEPTION ET REALISATION DE
CAROSSERIES

EPREUVE E4 — Session 2007

Conduite de projet

Durée : 4h
Coefficient 4

PRETENSIONNEUR DE
CEINTURE DE SECURITE



BREVET DE TECHNICIEN SUPERIEUR

CONCEPTION ET REALISATION DE
CARROSSERIES

EPREUVE E4 - Session 2007

Conduite de projet

Durée : 4h
Coefficient 4

PRETENSIONNEUR DE
CEINTURE DE SECURITE

CRCP

DOSSIER
TECHNIQUE




CRGP

DOCUMENT TECHNIQUE DT 1

Airbag conducteur

Enrouleur de
ceinture a retenue
programmeée

Airbag latéral \ \

Prétensionneur

pyrotechnique

Q




CRCP

DOCUMENT TECHNIQUE DT 2.1

Espace disponible

déplacement
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Véhicule avant impact V =57.6 km/h

s

E (écrasement) = 70 cm

4_

Véhicule aprés impact V =0 km/h

espace disponible d = 0.6 m
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Représentation des déplacements et des vitesses par
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Jeu ceinture
J=0.04m

<

Allongement ceinture
a=0.1m

<

Fig2d Fig 2e

Représentation des déplacements des points Mo liés a la ceinture non déformée et a la

ceinture déformée en fonction du temps

Déplacement du

Déplacement du point Mo
lié & la ceinture non déformée
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Déformation

OXYZ lié au sol

<

Coordonnée avant déformation Xy du
point M du pied milieu dans le repére

Coordonnée aprés
déformation Xu du point M
du pied milieu dans le

repére OXYZ lié au SOl

Déformation

.

Avancée de M
= déformation
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Déformation Déformation
en mm en mm
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19=9.81m/s "
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Etat 1 :
Déformation de 238 mm
Vitesse: 54 km/h (15 m/s

Etat 2 :
Déformation de 294 mm
Vitesse: 51.7 km/h (14,36 m/s

Etat 3 :
Déformation de 350 mm

Etat 4 :
Déformation de 420 mm
Vitesse: 43.3 km/h (12,03 m/s

Etat 5 :
Déformation de 525 mm
Vitesse: 32.3 km/h (08,97 m/s

Etat 6 :
Déformation de 644 mm
Vitesse: 16.5 km/h (04,58 m/s

Etat 7 :
Déformation de 700 mm
Vitesse: 0 km/h

Etat 8 :

Recul

CRCP



CRCP

DOCUMENT TECHNIQUE DT 7

Equivalence : Variation de I’énergie cinétique et énergie de déformation.

Théoréme de I'énergie cinétique appliqué au choc des véhicules avec déformation.

Lors d'un choc avec déformation, I'énergie cinétique du véhicule se dissipe. La
variation de cette énergie cinétique se retrouve dans le travail des forces extérieures
qui vont déformer le véhicule (énergie de déformation)

E2 — E1= W1->2 = Energie de déformation

en joule

W12 : somme des travaux des forces extérieures exprimée

E2 — E1: variation de I'énergie cinétique entre les états 1 et 2

Variation de I'énergie
cinétique
E2-E1 = am(V2:-V1?)

Energie de
déformation

W1->2 : Travaux

vitesse V3‘>

des forces
extérieures
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ORI

Platine

Plaque de renfort

Poulie

Rivet de poulie

Tube

Vis de fixation

Générateur

Entretoise

Bille (systéme
anti-retour)

10. Etiquette

11. Etanchéité

12. Marquage

13. Cable et boucle
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Courses MAXI disponibles
référence C maxi
En mm
Snpe A14 40
Snpe A16 | 60
Snpe A18 | 80
Snpe A20 | 100
Snpe A40 | 120




