EXERCICENn®5 SIMULATEUR TROIS AXES

L'apprentissage du pilotage sur un nouveau type
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La cinématique des simulateurs les plus complets ' ; B

est basée sur un hexapode (ou plate-forme de
Stewart) doté de 6 degrés de liberté. Nacelle 3
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Le systeme étudié ici présente une solution moins mm——
col(teuse ne comportant que 3 degrés de liberté. Bras supérieur
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L'architecture mécanique du simulateur est
présentée sur la vue en perspective figure lréésu
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Figure 2
Schéma cinématique sans les actionneurs

Figure 3
) i Schéma cinématique avec les actionneurs

Travail demandé

Q1-Déterminer les mobilités utiles et internes pnener I'étude d’hyperstatisme.

Q2- Identifier les conditions géométriques a resgguour réaliser 'assemblage de I'ensemble.

Q3 Proposer une modification des liaisons pourrobtee solution isostatique.

C.I.1 Sujets d’exercices : hyperstatisme et mobilités 1 Simulateur 3 axes



