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Bilan Q5: Justification du tracé Q6: B Ensemble E2 (échelle 1 :5)
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Support de l'action du pilote sur le manche
Bilan Q5: Justification du tracé Q6:

Echelle des forces
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Document Réponse DR3

/4 e d’ afa
Point O origine
du repéere RO

Position neutre
en tangage

Angle tangage maxi
en piqué

Angle tangage maxi
en cabré

Plague de maintien 22
fixée au berceau

(ressorts non représentés)

N3 &7
Trajectoire du o ".
point N en tangage o Q . \
2 \¢ \U '.
o
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Mécanisme partiel joystick en coupe
Echelle : 1:2

\/ Centre C de la liaison rotule

entre le levier du joystick 13
et le chassis 4.




DOCUMENT REPONSE DR4

Question 32

&% e Encastrement I:I

e Pivot I:I
e Rotule I:I
e Pivot glissant I:I

e Glissiere I:I

e Glissement surfacique I:I

e Fixation(s) définie(s) par I'utilisateur I:I
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Question 33 :
Valeur du déplacement
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