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Photographie 1 : Photographie de I’ actionneur
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Figure 3 : Schéma cinématique du simulateur
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Figure 4 : Schéma cinématique du simulateur dans le cas d’ un

tangage nul

Tournez lapage S.V.P.
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Graphe 2 : Vitesse et accélération du pilote pour les profils de charge imposés par |es actionneurs de hauteur et de roulis




