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Projet 2A

Mots clés : Simulateur physique, parapente, roulis, tangage.

Introduction → Objectifs: Veille:

Conclusion: 

• Usinage/ Soudage/ Découpe à fil

• Insertion de la partie commande

• Réglage du mécanisme/ test

Simulation de 
mouvements

Sensation de vol non 
simulée

Idée apprentissage sécuritaire

Aucune simulation réelle 
des mouvements

Mécanisme assez basique 
non motorisé

Simulateur proche de notre 
idée
Utilisation commande, 
capteurs

1 seul mouv. représenté

Faire ressentir à l’utilisateur les mêmes mouvements parasites que lors des 
vols et lui permettre d’apprendre à les contrôler grâce à notre simulateur.

Hypothèses dimensionnement :

On néglige :
• Les accélérations
• Les frottements de l’air 
• Les frottements des cordes 
• Les variations parasites de la position du centre de gravité
On suppose :
• Les solides indéformables 

« STOP Aux Accidents, Notre Simulateur La Solution »

Simulateur de Parapente

Cahier des charges PDF

Tangage

Loi entrée-sortie:

• Bâti
• Enrouleur cordes
• Sortie moteur
• Poulies
• Cordes

Motorisation tangage/roulis 

Principe du mécanisme

Roulis

∆𝐿 = (𝑥𝐵𝐴 − 𝑥𝐴𝐺0)
2+(𝑦𝐵𝐴 − 𝑦𝐴𝐺0)

2− (𝑦𝐺00 × sin 𝛼 + 𝑥𝐴𝐵)2+(𝑦𝐴𝑂 + 𝑦𝐺0𝑂 × cos 𝛼 + 𝑦𝐴𝐵)2

• Adaptation de la conception en vue de la fabrication

• Achat des pièces standard
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