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Rotor d'helicoptere

On donne en page suivante le modéle simplifié d’un rotor d’hélicoptére.
On pose 04 =r% et 4,G=L%,.
M est un point courant de Ia pale 3 tel que GM = x.i,;.

@ Exprimer le vecteur position OM en fonction des parameétres et constantes du mécanisme ;
@ Déterminer le vecteur vitesse (M €3/R) ;

On se place dans le cas ou I'angle de pas «, la vitesse angulaire de rotation & du rotor et l'angle
de battement f=/3, sont constants.
@ Déterminer le vecteur accélération TG e 3/ R).

Modéle simplifié du rotor
iz Vi
‘\\ —uz
~E_dH
b
23
Figure 1
Figures « de calcul »
Vi Yo ¥ M &
] - i - i -
0 N A \G
“, B \\ | B » Y a _
{ A—-— X - 1 { A Yiz
29 ¥iz Xz
B= (X4, X ) angle de rotation du rotor; P= (%, 1) : angle de battement;
a=(¥ 13, ¥3): angle de pas
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