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Correction correcteur de portée (CCP PSI  03) 
 

 
 
 

On donne le schéma cinématique du mécanisme :  
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Question 1   

Réglage motorisé :  (R : rotation, T : translation) 
209 R,  210 R,  203 R,  204 + 206 + 303 T 
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Réglage manuel : 
201 R,  202 R,  206 R+T,  303 T 

 
 
 
Question 2    
En mode motorisé, on calcule le rapport de réduction : 
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Vitesse de rotation du moteur : 1

209
.

60
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Vitesse de rotation de la vis (303) : 
1

203 .
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Vitesse de translation de l’écrou (204) : (le pas de vis est 6 mm, soit 6 mm par tour) 
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