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L’avion et son repère ANNEXE 1 
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Courbes Cz = f(α) et Cz = g(Cx) ANNEXE 2 
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Schéma cinématique du PHR ANNEXE 3 
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Système de commande du PHR ANNEXE 4 
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Rapports de transmission ANNEXE 5 
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où n : nombre de contacts extérieurs. 
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Train épicycloïdal 
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Différentiel 
� Raison basique 
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Capteur Potentiométrique ANNEXE 6 
 

 


