ESP: >>> Electronic

Sability Program
>>> Regulation du Comportement Dynamique

>>> Programme de contr 6le électronique de stabilité

ASSOCIATION D’UN A.B.S, D’UN ANTIPATINAGE ET D’UN E.SP.

>>>5>>>

SECURITE ACTIVE (concourir a éviter des accidents- Préventif)

*** Qystémeqlobal «conducteur-véhicule-environement»:
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*** Réactionsdynamiquesdu véhicule:

axevertical du véhicule
f q> vitesse delacet

axelongitudinal du véhicule

axetransversal du véhicule
e

accélération transversae
accélération longitudinale
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1° MISE EN SITUATION:

*** Régulation antipatinage avec inter vention sur lesfreinset |le papillon des gaz:
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*** Ensemble du systémederégulation E.S.P.:
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2° PRINCIPE DE FONCTIONNEMENT:

Larégulation du comportement dynamique du véhicule est un systeme qui doit améliorer le compor-
tement routier par intervention sur le systéme de freinage et sur lagestion moteur.

>>> Antiblocagederoues > Empéche que les roues se bloquent au freinage.
>>> Antipatinage > Evite gue les roues patinnent au démarrage.

>>> E.SP. > Evitequelevéhicule nedevienneinstable et ne chasse
pas latéralement en cas de braquage.

Lesystéme E.S.P. améliore la sécurité active du véhicul e sous | es aspects suivants:
- Assistance active du conducteur au braquage, surtout dans les situations critiques.

- Méilleure stabilité directionnelle: Respect de latrajectoire et de latenue de route danstous les modes
de fonctionnement tels que freinage d’ urgence, freinage partiel, roulage stabilisé, accélération, ...

- Amélioration de la stabilité directionnelle dansles plages limites d’ utilisation >>> Réaction de peur
et de panique, Ex: braguage extréme, .......

- Meilleure utilisation du pouvoir d’ adhérence dans des situations bien précises grace aux fonction
ABS/ASR et aux fonction MSR (régulation du couple moteur)

Gréce au freinage sel ectif de chacune desroues, par exemplelaroue arriere gauche en sous-virage ou de
laroue avant droite en sur-virage, le dispositif E.S.P. est de plus autorisé aaccél érer les roues motrices
par intervention sur le moteur afin d’obtenir la stabilité directionnelle du véhicule.

L’E.S.P. réduit donc | e risque de collision, de dérapage ou de tonneau dans | es situations critiques
dans lamesure ou «lesloisde la physique sont respectées»

Dymamigua iransvwersale d'une volture avec ESP.
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3° SCHEMA FONCTIONNEL:

*** Boucle derégulation du systemeE.S.P
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4° | ES CAPTEURS SPECIFIQUESE.SP.
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*** Capteur d’angledebraguage:
Deux éémentsAMR (Anisotrope Magneto Résistf) captent la
rotation de 2 roues dentées, supportant chacune un aimant. Ces 2
roues dentées sont entrainées par une couronne dentée qui en-

tourelacolonnededirection.

Cette version de capteur permet d obtenir |’ angle absolu de
rotation du volant.
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D’ autres capteurs peuvent également étre utilisés: Potentiométre, effet hall, ...
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***Capteur d’accélération transver sale:

C’est un capteur a effet Hall, il est composé d’ une masse, d' un 1
ressort et d'un aimant. Celui-ci fait office de masse sismique.
Lors d’ une accélération, la position de repos du systeme masse-
ressort change. Le déplacement du flux magnétique génére uneten-
sion dans le capteur. La piéce 4, en cuivre, sert d’ amortissement
aux débattement possibles de |’ aimant.

*** Capteur delacet:

C’ est un capteur detype piezo-éectrique. I détermine le mouvement
derotation d’un véhicule autour de son axe vertical. Il contient des
éléments piézo dont larésistance varie en fonction de laposition du
cylindre-oscillant.

Larotation du cylindre est obtenue sous|’ effet de |’ accél ération de
Corialis.

Possibilité d’ utilisation d' autres capteurs tels que manométrique a pressi
micromeécanique amasse vibrante, ...........

Utilisation d’un

capteur double.
I,-/ I.:|+

a: accélération

.. Vitesse de lacet

g
"Ll = const
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EXEMPLE EN CAS DE BRAQUAGE ET CONTRE-BRAQUAGE RAPIDE.

SANSE.SP. AVEC E.SP.
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= Augmentation delaforce defreinage.
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