Controle des moteurs d'une Formula Student

Projet d'ingénierie simultanée 2018

Motivation: De nombreuses stratégies de propulsion existent sur les voitures de Formula Student Electriques. Les voitures 4
Wheel Drive, ayant un moteur par roue, sont en general celles permettant les meilleures performances. Cependant, un tel systeme
neécessite un controle tres précis des moteurs afin que les pneus ne patinent pas. C'est dans cette optique que nous nous sommes

intéresseés au probleme du controle des moteurs d'une Formula Student.
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Laptime simulation:

« Pourquoi une simulation ? Car nous avons des ressources et un temps limite

« Programme predit au plus pres possible la realite

 Predit le temps au tour de la voiture sur un circuit de type Formula Student

« Chaque parametre est modifiable pour évaluer l'influence de chacun sur le temps
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