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Vérins a gaz {(8) + (9)}

Figure A Plateforme dynamique

Codeur incrémental
Bielle (2) ou (4)

Réducteur, roue
et vis sans fin

Machine synchrone

Variateur de vitesse Manivelle (1) ou (5) h

Figure B Servomoteur
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Figure C Schéma cinématique de la plateforme
dynamique en modélisation plane dans le plan (O, 2, ¥,)

Définition des angles de rotation de j/i Dimensions
— AB=1ID=1
- — EF=dg i — hel ; E—C):Lffs
Uiy 0t —~ HI=0A=r
— JF= X

— DC = d3y &5 — hyjjs ; OB = dyls + hyls
— EH = dy Ty — hoYo s EO = dyoZy — hgy Yo
— EJ=dyZ; — hoylo

— DB=HO=d=d3y+dg; =dyy, —dy,

Figure D Repérage et paramétrage du mouvement de tangage
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Figure E Diagrammes de Bode du modeéle de la machine synchrone autopilotée, caractérisée par la fonction de transfert
Q,,(jw)
Uy (jw)

pour différentes valeurs de vitesse moteur w,, et C,.(p) =0
Cr(p):o

complexe






