
 
 

TABLE BASCULANTE 
 
Le schéma cinématique (figure 1) modélise une table basculante saisissant une plaque en position 
horizontale pour l’incliner de 110°. Le système de préhension de la plaque n’est pas étudié. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
FONCTIONNEMENT 

 
Un vérin constitué du corps 2 et de la tige 3 permet d’entrainer en rotation la table 1. 
La translation de la tige 3 par rapport au corps 2 entraine la rotation de la table 1. 

 
PARAMETRAGE 

Au bâti 0 est associé le repère )z,y,x,O( 000 . 
La plaque et la table sont modélisées par un unique solide 1 auquel on attache le repère )z,y,x,O( 011 .  

On associe au corps 2 du vérin le repère )z,y,x,B( 022 . 

On pose )x,x( 10=α , )x,x( 20=β , ),( 21 xx=δ , 00 yhxdOB −= , 1xrOA = , 2xxBA =  . 
d,h et r sont des constantes ; α, β et x sont des variables. 
d=4m, h=0.6m, r=1m, l=2m. 
L’amplitude α du débattement de la table est de 110° et l’angle minimum est de 0°. 
 
 
On suppose le problème plan 
 

 



 
 
 
ETUDE GEOMETRIQUE 
 
 

 Ecrire la fermeture angulaire et en déduire l’angle ),( 21 xx=δ . 
 

 Ecrire la fermeture géométrique et, par projection dans la base 0, en déduire la relation d’entrée 
sortie )(fx α= . 

 
 Trouver les valeurs mini et maxi de x. En déduire la course du vérin. 

 
 Déduire, par dérivation, de la relation d’entrée sortie géométrique )(fx α= la loi d’entrée sortie 

cinématique )(
oo

αgx = et  la vitesse de rotation de la table 
o

α . 

 Pour 1.25,0 −= smx& , déterminer 
o

α pour les valeurs α=0° et α=110°. 
 
 
 
ETUDE CINEMATIQUE 
 

 Rédiger le graphe des liaisons. 
 

 Exprimer les torseurs cinématiques de chaque liaison. 
 

 Exprimer )0/1,(AV  et )0/1,(GV dans la base 1. En déduire )0/1,(AV  et )0/1,(GV . 
 

 Pour 1.25,0 −= smx& , déterminer )0/1,(AV  et )0/1,(AV  pour les valeurs α=0° et α=110°. 
 

 Par une fermeture cinématique au point A (justifier le choix de ce point), retrouver la loi d’entrée 

sortie )(
oo

αgx = . 
 

 Retrouver, par intégration, la loi sortie géométrique )(fx α=  
 
 

 
DOCUMENT REPONSE 
 

 

α (°) x (m) o

α (rad/s) )0/1,(AV  en m/s )0/1,(AV en m/s 

     

     

 
 
 








