
 Soutenance finale : Marche pied motorisé pour poussette  
 

 But du système 

 

 Diagramme pieuvre 

 

 FAST 

 

 Quelques valeurs importantes mon rôle 

 

 Chaîne énergétique  

 

 Liaison pivot entre l’axe des roues et le châssis 

 

  Simulation de montage des roulements et de conception d’un liaisons pivot (logiciel PyVot) 

 

 Simulation de montage à l’aide de SolidWorks (Vue éclatée puis rassemblée) 

 

 Simulation mécanique de résistance de l’axe 

 

 Évaluation de la durée de vie des roulements 

 

 Mise en plan  

 

 Côtes importantes 

 

 Blocage axial des pièces (vue en coupe et en « Normale à » 

 

 Vue globale des systèmes de blocage et contrainte avec roue en transparence 

 

 Recyclabilité des matériaux utilisés, fin de vie   
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But du système 
Fournir une aide utile à la mère (ou personne en question) pour la 

poussée de la poussette et accueillir un 3ème enfant. 
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Diagramme pieuvre 
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FAST 

5 



Quelques valeurs importantes 

mon rôle 
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Chaîne énergétique  
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Liaison pivot entre l’axe des 

roues et le châssis 
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 Simulation de montage des 

roulements et de conception 

d’un liaisons pivot (logiciel PyVot) 
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Simulation de montage à l’aide 

de SolidWorks (Vue éclatée puis 

rassemblée) 
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Simulation mécanique de 

résistance de l’axe  
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Évaluation de la durée de vie des 

roulements  
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Mise en plan  
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Côtes importantes 
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Blocage axial des pièces (vue en 

coupe et en « Normale à » 

Mode filaire 

Mode arrêtes images ombrées  

15 



Vue globale des systèmes de 

blocage et contrainte avec roue 

en transparence  
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Recyclabilité des matériaux 

utilisés, fin de vie 



FIN 
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