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Figure C Schéma cinématique de la plateforme
dynamique en modélisation plane dans le plan (𝑂, ⃗𝑥0, ⃗𝑦0)

Définition des angles de rotation de j/i Dimensions

⃗𝑧𝑖 = ⃗𝑧𝑗 ⃗𝑥𝑖

⃗𝑥𝑗
𝜃𝑗𝑖

⃗𝑦𝑖⃗𝑦𝑗 𝜃𝑗𝑖

− 𝐴𝐵 = 𝐼𝐷 = 𝑙
− ⃗⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗⃗ ⃗⃗ ⃗𝐸𝐹 = 𝑑61 ⃗𝑥6 − ℎ6 ⃗𝑦6 ; ⃗⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗𝐸𝐶 = 𝐿 ⃗𝑥6
− 𝐻𝐼 = 𝑂𝐴 = 𝑟
− ⃗⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗𝐽𝐹 = 𝜆 ⃗𝑦89

− ⃗⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗𝐷𝐶 = 𝑑31 ⃗𝑥3 − ℎ3 ⃗𝑦3 ; ⃗⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗𝐶𝐵 = 𝑑32 ⃗𝑥3 + ℎ3 ⃗𝑦3

− ⃗⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗𝐸𝐻 = 𝑑01 ⃗𝑥0 − ℎ01 ⃗𝑦0 ; ⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗𝐸𝑂 = 𝑑02 ⃗𝑥0 − ℎ01 ⃗𝑦0

− ⃗⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗𝐸𝐽 = 𝑑03 ⃗𝑥0 − ℎ02 ⃗𝑦0
− 𝐷𝐵 = 𝐻𝑂 = 𝑑 = 𝑑32 + 𝑑31 = 𝑑02 − 𝑑01

Figure D Repérage et paramétrage du mouvement de tangage



Questions 22 et 25
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Figure E Diagrammes de Bode du modèle de la machine synchrone autopilotée, caractérisée par la fonction de transfert

complexe Ω𝑚(𝑗𝜔)
𝑈0(𝑗𝜔)

∣
𝐶𝑟(𝑝)=0

pour différentes valeurs de vitesse moteur 𝜔𝑚 et 𝐶𝑟(𝑝) = 0




