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PRESENTATION DU STEPPER

Au sens de I'OMS, la santé est un état de bien-étre physique, mental et social. Le sport contribue a
maintenir ce bon état de santé. L'accés a une pratique sportive pour tous est un enjeu primordial
pour notre société.

Le sujet porte sur I’étude d’un stepper qui se pratique en salle ou a domicile.

L’entrainement efficace réalisé par le stepper est une pratique reconnue pour I'amélioration de I'état
de santé.

Problématique : pour reproduire une hauteur de marche franchie plus importante, le constructeur

du stepper envisage d’augmenter le débattement angulaire des pédales tout en conservant la
course des vérins amortisseurs actuellement utilisés. Cette modification est-elle possible ?

Le stepper est constitué de deux ensembles {pédale 3 + vérin amortisseur 1,2} identiques implantés
symétriquement sur un chassis 0. La réponse a la problématique nécessite I’étude d’un seul de ces
deux ensembles comme l'illustre la figure suivante.

Chassis 0

Modélisation cinématique et paramétrage du systéme :

On associe le repére fixe RO:(O,x_O’,y_O’,Z{) au chassis 0, le repére R1:(A, X1, ¥y z_l’) aucorps letle
repére R3=(O, X3, V3, 2_3’) a la pédale 3.

o;(t) : parametre de position du corps 1 par rapport au chassis 0.

o3(t) : parameétre de position de la pédale 3 par rapport au chassis 0.

A(t) : paramétre de position de la tige 2 par rapport au corps 1.

Question 1

En s’appuyant sur la problématique énoncée et sur la modélisation cinématique proposée
identifier sur le schéma cinématique en les entourant en rouge les paramétres d’entrée et de
sortie du systéme
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Schéma cinématique du stepper

Question 2

Exprimer la relation vectorielle traduisant la fermeture géométrique de la chaine de solides
passant par les points O, A et B.

On donne les caractéristiques géométriques suivantes :

OB=x% +Ysy;  AB=A(t)%X OK =X +Ya¥o
Question 3

A partir des caractéristiques données et de la projection des vecteurs x; et y; projeter la
relation trouvée a la question 2 sur les axes x, ety,. NE PAS PROJETER "AB = A(t)x;

Question 4

A partir du la réponse a la question 3, retrouver la loi d’entrée-sortie A(t) en fonction de as(t) et des
parameétres géométriques constants Xa, Ya, Xs €t yg :

At) = \/(xg-cosa3 - yg-Sino - xA)2 + (xB-sina3 + Yp-COSOL3 - yA)2
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