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EXERCICE 2: CELLULE D’ASSEMBLAGE POUR AVION FALCON
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Fabien Hospital

1 Cycle 1 : Modéliser le comportement
linéaire et non linéaire des systémes



SI-TD 2 Lycée Bellevue — CPGE PSI

Q_j 1 e -Jl(’j us L%_’/_l_@’&«,-\'rl—j)wa
K'g g to U.St WC\" MBS\:zf &6 9.
e . < e
0505 = A lo Awn avn Y= //'j”m’
Lf//(,a oS A > dor I* M”\EA ! L’Se]?z*“‘\?*

Znin Sodlu Te b T o
&) i(w«\m At . 'Hk(
& 0\1 JETE ] -Lip aho~

Mf\tfch § A
(0% Cﬂ&u‘&u Oa i 0/{
Qgr_(f%sv/)’-ll sy kit = M)

o Pl e by ¥ it

o AT ok @g@f{

62

he.
QQ @W ~> \{((r KL (HC(‘J) A+ K ~p C;ka @&m \{({’)\\

=8 b[q) " KW }/HL(Q) .C,,_(‘J) + Hu\(f) C({’) ke_ k{dom (?)1
Ar L R <o e ‘

| pree tn e\ = Mo
Q@ e *@“}M = HLT(}J& il o G = Q;(fc,m)?
{&“‘;e 6 - A, ¢ (et - )
o pglec
g)@ ] L ~f Z/( e /p <HC(¢ o m\m 4 e /?,ﬂ

Q“c At V‘L HY)U( Ke

\w\m xwxm Kn

Cycle 1 : Modéliser le comportement

Fabien Hospital s, . L N
' P! 2 linéaire et non linéaire des systémes



SI-TD 2 Lycée Bellevue — CPGE PSI

(k,,cm + UKn Kfm)

—

- e

deec 0 o o
Aﬁ%kﬂkfke.

_;&:, ] P (%«r-kn!;m_\/@B

{.4(}'\'— ° /?/%&kﬁ‘ch
1z

(7-»)0 )
X & o = D
At G0 -t - L "“% 7

TS QPR ATy T
- r.,{ot.c{o-—. Es = ©

o K
.:l_{mz_wf ' és;,:; O,06 A ouw (ol s
d-trwww‘f po AMA&T‘A/ .

Qﬁ@dom» Ja packe o 1)

Ao _
&/_(ig FT@O'Z Ko . A . ﬁ“(f}' K& - C‘k(, MK({ =4 \02' (%L-\Q")

g

(A ”'E P A+ Th W
| g\:/\f Gy v
/’é' > 100 oy w (- @UA\QM‘V
e
Aoz
Z"’; > H5E s
— s

Cycle 1 : Modéliser le comportement
linéaire et non linéaire des systémes

Fabien Hospital 3



SI-TD 2 Lycée Bellevue — CPGE PSI

‘7&37& A YJZW, =~ M ¢ (w@w,,,) = MA&° - 35° . 9 >ydrf
adc
Woge di g0 2= N-Axﬂ = Yoas ">4AS

C@MR&S&M> LAC’
Gat) @ Gy = /iP
" g<e€4‘543-s~ . @rqpran st . £e~5n» ay —lod8 /.. de® vl¥f

& j\t@d;ﬁ ?f Jo Q@”‘ “Fo” o B

{5
6~ e
Vs

\\-Yo

S L i WY = Mo - Ao = 60"

Géjggﬁsvﬂfeﬁuub\ Lo %T;;t(0~\ ¢6L39¢Q4 dur ohoidi sl J&uﬂzé£~4»4—~ 2 OF tn
Aowe. B € e 0 \Pw(ﬂr s dh;%'u_’.

Cycle 1 : Modéliser le comportement

Fabien Hospital 4 L L R
linéaire et non linéaire des systémes



