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Simulateur de vol pour la formation de pilotes en aéroclub 

(extrait du sujet Centrale PSI 2017) 
 

La formation en vol traditionnelle se fait sur des avions fiables et économiques tels que le Robin DR400 (figure 4).  

Le rôle du simulateur est ainsi de compléter la formation indépendamment des conditions météorologiques et en toute 

sécurité. Les aéroclubs dotés de simulateurs de vol peuvent alors avoir une activité de formation tout au long de l’année, 

quelles que soient les conditions météorologiques. 

 

Le but du simulateur de vol étant d’assurer le ressenti du pilote au travers de la maitrise des accélérations qu’il subit au 

cours d’un vol, l’objet de ce sujet est de comparer ces accélérations mesurées sur un ROBIN DR400 en vol et celles 

mesurées sur le simulateur de vol équipé de la plateforme dynamique. Il s’agira alors d’étudier la minimisation de 

l’écart entre ces accélérations mesurées entre un vol réel et un vol simulé, tout en respectant les exigences géométriques 

et économiques des aéroclubs qui sont partiellement exprimées sur la figure 3. 

 

 
 

Les accélérations mesurées en vol réel étant bien plus importantes lors d’un mouvement de tangage (rotation autour de 

�����⃗  , figure 4) que lors d’un mouvement de roulis ou de lacet (rotations respectivement autour de ������⃗   et ������⃗ ), l’étude 

proposée se limitera uniquement à l’analyse du mouvement de tangage de l’avion ou du simulateur de vol. 

 

I Capacité du simulateur de vol à restituer des accélérations 
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II Commande d’un mouvement de tangage du simulateur de vol 
 

En se limitant à un mouvement de tangage du simulateur de vol, la commande associée peut se représenter sous la 

forme du schéma de la figure 9. 
 

 
 

 
 

La plateforme dynamique permet de mouvoir la cellule du simulateur (3). 

Elle est composée de trois servomoteurs identiques qui entraine un réducteur de type roue et vis sans fin irréversible, 

qui transmet l’énergie à un dispositif bielle-manivelle. 

Chacune des trois bielles est reliée à la cellule du simulateur (3). La liaison entre la cellule du simulateur (3) et un bras 

oscillant (6) est modélisée dans le plan d’étude par une liaison pivot d’axe (�,�	���⃗ ). Le bras oscillant (6) est relié au bâti 

(0) à l’aide d’une liaison modélisable par une liaison pivot d’axe (
, �	���⃗  ). Deux vérins à gaz {corps (8) + tige (9)} relient 

le bras oscillant (6) au bâti afin de compenser les effets de la gravité et faciliter l’action des motorisations. 

On limite l’étude au modèle cinématique plan (�, �	����⃗  , �	����⃗ 
 donné figure C en ANNEXE. Les deux vérins à gaz sont 

modélisés par une seule liaison glissière de direction ���������⃗  entre la tige (9) et le corps (8). 

Le paramétrage associé est donné sur la figure D.  
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Pour maitriser la position angulaire de l’arbre moteur ��(�), une solution est donc d’asservir sa vitesse angulaire 

��/0(�) à une consigne de vitesse �cons(�) en forme de trapèze défini par les paramètres �max, �1, �2 et �3. 

Il est rappelé que la figure 5 correspond à des mesures effectuées dans des conditions de vol sévères pour un avion 

DR400. 

 



S2I - Sciences Industrielles pour l’Ingénieur(e)   Cinématique des systèmes mécaniques  

 

MP-MP* 6/6 Lycée Thiers 

 

 

 

 

ANNEXE 

 

 


