Electronic Stability Program : E5P -

') Léquilibre dynamique d'un véhicule

verticale

directionnelle et le véhicule a tendance 2 “ tirer guidage latéral et le véhicule a tendance 2
tout droit ”. se diriger vers lintérieur du virage.



Il ) Principe de €SP
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- | est possible de controler 1a direction d'un véhicule, tout en conservant les roues directrices droites.

- Cefte figure se rencontre involontairement quand un freinage est effectué
lorsque les roues d'un coté sont sur un sol plus adhérent que celles de

Vautre coté.

= Par exemples :

3.1 Mise en situation d’évitement d'un obstacle

(1) : Le conducteur freine.

(2) : Le conducteur tourne brutalement le volant vers
la gauche.

(3) : Le conducteur tourne rapidement le volant dans
Vautre sens, ce qui a pour effet de balancer larritre du
véhicule. La voiture commence un long survirage.

(2) : L'ESP freine la roue arriere gauche, créant un
couple de rotation au chassis dans le sens inverse des
aiguilles d’'une montre. Le sous-virage est maitrisé.

(3) : Le conducteur tourne rapidement le volant dans
Vautre sens. L'ESP freine 1a roue avant gauche, créant
un couple de rotation au chassis dans le sens inverse
des aiguilles d'une montre. Le survirage est maitrisé et
la voiture prend la trajectoire correspondant a la
position du volant.



I—

3.2 Autres actions de 'ESP

3.3 Conclusion

- L'ESP intervient pour aider le véhicule a prendre la trajectoire voulue par le conducteur.

- Il controle :
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V') Fonction Globale

A 4

v

A 4
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Perte de controle de
la trajectoire du

Capteurs de roues, de volant, d'accélération transversale et de lacet
Info gestion moteur, suspension et BVA
Présence des énergies (12V et pression hydraulique )
Info pédale de frein, pression de freinage et état plaquettes
[ { Interrupteur M/A
véhicule

—— e R ——

/ Oysteme de controle de la stabilité

A 4

Nota : Les systtmes €SP des dernibres générations peuvent intervenir sur une, deux ou trois roues
simultanément pour accroitre le couple de lacet et réduire la vitesse du véhicule si nécessaire.
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VIl ) Implantation des éléments

5 Bloc Assistance de Capteur d'ange Abréviations :
hydraulique freinage di volant
. ::el:t):::er:ique ESP  : Electronique Stability Program
# 8 €5C  : Electronic Stability Control
( Jaguar )
AHS  : Active Handling System
Gestion du [ | il g ( Chevrolet )
’1 M DSC Il : Dynamic Stability Control
= (BMW)
DSTL  : Dynamic Stability Traction Control
( Volvo )
POM  : Porsche Stability Management
( Porsche )
Capteur de lacet VDC  : Vehicules Dynamics Control
Capteur de et d'accélération ( Subaru )

roue latérale

VoL  : Vehicul Stability Control
( Lexus)




Eléments

Role

Groupe hydraulique

2 Pompe de précharge

3 Calculateur ESP

4 Capteur volant

5 Capteur rotation ( lacet ) et
accélération véhicule

6 Capteurs de roues

7 Calculateur de suspension
a gestion électronique

8 Amortisseurs de suspension

9 B.S.I ( Boitier de Servitude
Intelligent )

10

Boftier papillon motorisé
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VIll ) Schéma hydraulique et principe du systéme E5P

pompe de précharge

= - O
Maitre cylindre tandem U’ T E.VLP

— o e —

o — e m —

[ _;2' _b_ — Usv2 [ Ui T U_ _________ _:
| U, s A
| fDn—‘ = |
I
| RFP2 sRFP1 -
i () |
I
! EVRL Spk2 | EVFR | EVFL . Skt __{ EVRR |
: THHSE RFHE 1k LM |
' |
| ETEh LEL | LTL LT |
| AVRL AVFR AVFL AVRR
O ARG Orvp " AVG ©r= ARD
ABS / ESP ESP
MC1 : sortie mditre cylindre 1 e-vp:
mez: USV1: électrovanne de commutation 1
SRFP1: pompe de réinjection 1 usv2z:
SRfFP2: ISD1: amortisseur 1
Spkl: accumulateur ISD2: amortisseur 2
Spkz : -.--------------------------zzzzZzZzcZc~- D1 : amor‘.risseur‘ 1
EV: électrovannes admission D2: amortisseur 2
AV : MAV1 :

MAV?2 : électrovanne principale 2
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- Le caleulateur commande les deux électrovannes de commutation UDVI/UDV2Z et 'electrovanne
principale MAVI reliée a 'étrier AVGL.

- Il alimente également la pompe de précharge EVLP qui refoule le liquide de frein sous pression
dans le maitre-cylindre tandem qui monte en pression a 15/20 bars. Le calculateur commande le
relais de moteur pompe de réinjection sRFP du bloc hydraulique qui aspire le liquide de freins
sous pression du MC et le refoule sous haute pression vers Vétrier AVG. Lélectrovanne
d'admission de l'étrier arriere droit EVRR est alimentée afin de lisoler du circuit de haute
pression. La roue avant gauche est ainsi freinée.
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- Dans cette phase, le calculateur commande Vélectrovanne d'admission EVFL de la roue AVG
qui isole V'étrier de la pompe sRFP.

- Comme pour la phase montée en pression, la pompe de précharge EVLP alimente 1a pompe de
réinjection sRFP via V'electrovanne principale mAVI.

- L'¢lectrovanne d’admission EVRIK de 1a roue droite est alimentée afin d'isoler 'étrier.

- La pression est alors maintenue dans V'étrier AVG.
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pempe de précharge

- Lorsque le calculateur constate que \a vitesse de la roue devient correcte, il commande les
électrovannes de roues EVFL et AVFL de la roue AVG. Il coupe Valimentation de la pompe de

précharge EVLP.

- L'¢trier de \a roue AVG se trouve en liaison avec V'aspiration de 1a pompe de réinjection sRFP.
Le liquide de freins est refoule dans le réservoir du MC via V'électrovanne de commutation USVI

qui cesse d'etre alimentée.

- La pression chute dans la canalisation et libére la roue AVG.



