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1 Introduction : Comment vole un au-
togire ?

Inclinaison en vol pour un autogire (gauche) et pour un hélicoptère (droite)

L’autogire utilise un ro-
tor libre pour générer sa
portance, contrairement
à l’hélicoptère qui pos-
sède un rotor motorisé,
ce qui influence son in-
clinaison en vol (voir ci-
dessus) et donne l’équi-
libre des forces illustré
sur le dessin de gauche.

2 Dynamique de la rotation et du bat-
tement

2.1 Observations générales

Trois zones sont présentes
sur le disque de rotation du
rotor supérieur pendant
son fonctionnement, elles
sont illustrées sur le dessin

de gauche.

Ces zones sont liées aux
composantes des forces

aérodynamiques appliquées
à la pale comme on peut le

voir ci-dessous.

2.2 Visualisation des différents angles

- L’angle de position de la pale ψ
- L’angle de battement de la pale β
- L’angle d’incidence (ou angle d’attaque du vent sur le profil) α
- L’angle d’inclinaison du profil par rapport à l’horizontale θ
- L’angle du vent par rapport à l’horizontale φ

2.3 Etablissement d’un modèle
À partir de la littérature relative à l’aérodynamique des hélicoptères,
nous avons utilisé le Momentum Theory (qui consiste à modéliser
le rotor entier par un disque) et le Blade Element Theory (qui
consiste à étudier individuellement le profil d’une pale), et établi un
modèle cohérent pour l’autogire avec trois équations :

- l’équation du Thrust ou poussée orthogonale au disque rotor :
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- l’équation du mouvement de rotation des pales :
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- l’équation du battement des pales :
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3 Résolution du modèle
Nous avons essayé de résoudre ce système de trois équations couplées,
mais cela n’a pas abouti, les résultats étant trop imprécis ou incom-
plets. Il existe cependant un modèle qui nous permettrait de continuer
nos recherches mais nous n’avons pas pu le mettre en place.


