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Dimensions et performances

Moteur asynchrone triphasé d'une

Empattement: 2512 mm
puissance de 102 kW

Longueur: 4319 mm
Largeur: 3 70S N Accélération 0 a 100 km/h: 9
Hauteur: 1281 mm
Voie avant: 1470 mm >
Voi . 1244 Vitesse maximale limitée: 130 km/h
OIE A M Vitesse maximale réelle: 300 km/h

Garde au sol: 127 mm : ) _ N

. Puissance maximale: 139 cv a 7000
Poids a vide: 1320 kg oAl

soit 105.3 cv par tonne
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Chaines d'énergie et d'information
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Calcul des pertes

Situation d'exemple : notre EV1 roule a 70 km/h sur une pente de 10°

P =mgsinav+myv+%pSviCx+mgdv

moteur

- Mgy, = 1320 kg
-g=9,81 m/s?
-a=10°=0.175 radians
-v=70km/h = 19.44 m/s
-y =1.4 m/s?

-p=1,173 kg/m?3
-$=1766x%x1281 =2 m?
-Cx=0,19

-6 =0,006




Détails du calcul de pertes

-mgsinav=1320x9,81 xsin(0,175) x 19,44

= 7,7 kW
-myv=1320x1,4x19,44
=~ 36 kW
-¥%pSV3Cx=%x1,173x2x19,443x 0,19
= 1,6 kW
-mg o6v=1320x9,81 x 0,006 x 19,44
= 1,5 kW

-Total=7,7+36+1,6 + 1,5 =|46,8 kW |de pertes, soit environ
46% de la puissance du moteur.
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De nos jours

Tesla roadster
sport 2.5

Citroén C-zero Bolloré Blue car
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- Les pages Wikipédia de I'EV1 et GM,

- Le reportage Qui a tué la voiture électrique ? (Who killed the electric car ?), PBS, 2006
- La page http://licp.bac.ssi.pagesperso-orange.fr/page01.html

- Le blog http://auto-et-sociologie.over-blog.fr

- Les site http://www.autoviva.fr, http://www.latribuneauto.com/, http://www.auto-
museum.net/

- Document PDF : "Bélénos, prototype de voiture solaire" par Lionel BATIER et Benoit BOUDOUR.

- Fiche technique de I'EV1 par général motors



