
23-SCIPCJ1ME1 - Planche tactile n°1 - Partie 1 - Figure 1

.planche tactile n"o ,* -- .partie ,*

.figure ,*4 description du ..taf,%:
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23-SCIPCJ1ME1 - Planche tactile n°2 - Partie 1 - Figure 2

.planche tactile n"o ,< -- .partie ,*

.figure ,<4 diagramme de blocs internes
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23-SCIPCJ1ME1 - Planche tactile n°3A - Partie 1 - Figure 3

.planche tactile n"o ,%.a -- .partie ,*

.figure ,%4 repr=sentation du ..taf%: en pente 8vue de c?t=0 
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23-SCIPCJ1ME1 - Planche tactile n°3B - Partie 1 - Figure 3

.planche tactile n"o ,%.b -- .partie ,*

.figure ,%4 repr=sentation du ..taf%: en pente 8vue de c?t=0 
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23-SCIPCJ1ME1 - Planche tactile n°4 - Partie 1 - Figure 4

.planche tactile n"o ,? -- .partie ,*

.figure ,?4 inclinom!tre deux axes et caract=ristiques
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23-SCIPCJ1ME1 - Planche tactile n°5 - Partie 1 - Figure 5

.planche tactile n"o ,: -- .partie ,*

.figure ,:4 diagramme de blocs internes �8ibd0b de la cha%ne 
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23-SCIPCJ1ME1 - Planche tactile n°6 - Partie 1 - Figure 7

.planche tactile n"o ,$ -- .partie ,*

.figure ,}4 algorigramme du programme principal de mise en 
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23-SCIPCJ1ME1 - Planche tactile n°7 - Partie 1 - Figure 9

.planche tactile n"o ,} -- .partie ,*

.figure ,{4 identification et rep=rage des principaux 

  composants du ..taf,%:
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23-SCIPCJ1ME1 - Planche tactile n°8 - Partie 1 - Figure 10

.planche tactile n"o ,| -- .partie ,*

.figure ,*#4 architecture du mod!le de comportement du syst!me 
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23-SCIPCJ1ME1 - Planche tactile n°9 - Partie 1 - Figure 11

.planche tactile n"o ,{ -- .partie ,*

.figure ,**4 identification des ports de la liaison pilot=e
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23-SCIPCJ1ME1 - Planche tactile n°10 - Partie 1 - Figure 12

.planche tactile n"o ,*# -- .partie ,*

.figure ,*<4 r=sultats de la simulation multiphysique pour 
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23-SCIPCJ1ME1 - Planche tactile n°11 - Partie 1 - Figure 13

.planche tactile n"o ,** -- .partie ,*

.figure ,*%4 mod=lisation des efforts du ..taf,%: en mont=e
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23-SCIPCJ1ME1 - Planche tactile n°12 - Partie 1 - Figure 14

.planche tactile n"o ,*< -- .partie ,*

.figure ,*?4 distribution de la puissance fournie par le moteur 
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23-SCIPCJ1ME1 - Planche tactile n°13 - Partie 1 - Figure 15

.planche tactile n"o ,*% -- .partie ,*

.figure ,*:4 caract=ristiques du moteur diesel
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23-SCIPCJ1ME1 - Planche tactile n°14 - Partie 1 - DR2 question 1.9

.planche tactile n"o ,*? -- .partie ,*
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23-SCIPCJ1ME1 - Planche tactile n°15 - Partie 1 - DR3 question 1.16

.planche tactile n"o ,*: -- .partie ,*

..dr,% question ,*4*$
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23-SCIPCJ1ME1 - Planche tactile n°16 - Partie 2 - Figure 1

.planche tactile n"o ,*$ -- .partie ,<

.figure ,*4 chronophotographie du mouvement d'un volant 
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23-SCIPCJ1ME1 - Planche tactile n°17 - Partie 2 - Exercice A - Données

.planche tactile n"o ,*} -- .partie ,< -- .exercice .a
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23-SCIPCJ1ME1 - Planche tactile n°18 - Partie 2 - Exercice A - Figure 2

.planche tactile n"o ,*| -- .partie ,< -- .exercice .a

.figure ,<4 trajectoires d'un volant en plumes er d'un volant 
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23-SCIPCJ1ME1 - Planche tactile n°19 - Partie 2 - Exercice B - Figure 1

.planche tactile n"o ,*{ -- .partie ,< -- .exercice .b

.figure ,*4 mod!le thermique unidimensionnel simplifi= 
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23-SCIPCJ1ME1 - Planche tactile n°20 - Partie2 - Axercice A Annexe

.planche tactile n"o ,<# -- .partie ,< -- .exercice .a 
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