
DOCUMENT 3 (2/3) : Animation des batteurs châssis inclinable 
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0 : Châssis 
1 et 1’ : Colonnes oscillantes 
2 et 2’ : Bielles 
3 et 3’ : Excentriques, volants 

d’inertie et roues dentées 
4 : Châssis inclinable 
5 et 5’ : Coulisseaux 
 

Les pièces 1, 2, 3 et 5 ont leur 
symétrique 1’,2’,3’ et 5’. 
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Figure 3.8 : Schéma de la solution à châssis inclinable : α1(t) = 0 
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DOCUMENT 3 (3/3) : Animation des batteurs châssis inclinable 
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Figure 3.9 : Graphe de structure partiel 

Figure 3.10 : Zoom dans une position différente : α1(t) ≠ 0 
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