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Problème 6 : Micromanipulateur pour chirurgie endoscopique (mines mp 2016) 
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Q2 :  

 L’effet de la pesanteur : dépend de la position.   

 Les actions dues aux frottements dans les liaisons : dépendent de l’intensité des actions de liaison. 
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 Précision de mesure : 2,66.10
-3

 deg < 10
-2

 deg Conclusion : convenable. 

 

Q4 : Transmission par courroie inextensibles et sans glissement : m
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Q6 : Isolement de rotorpouliespignonsgalets4E   

Puissance extérieures : 

 v.z.kzv.zz.k)0/4res(P 00 
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Puissance intérieures nulles car les liaisons sont énergétiquement parfaites. 

 

Q7 : On applique le théorème de l'énergie puissance à l'ensemble des pièces en mouvement par rapport à 0 : 
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)0/E(dE
P)0/Epes(P)0/rotorstator(P)0/4res(P c

intéieures   

d'où : 
dt

d
..JCv.g.Mv.z.k m

mmm


   

En utilisant les relations )t(.r.
R

R
.R)t(v m

e

i
g   et )t(.r.

R

R
.R)t(z m

e

i
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  et par identification : 
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La fonction de transfert est d'ordre 2 sans terme en p donc avec un 

amortissement nul. 

La réponse à un échelon d'amplitude C0 sera une sinusoïde 

d'amplitude C0 et de moyenne C0/2. 
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Q12 : On veut que le dénominateur de G(p) ait une racine double. Il faut donc que : 0
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Conforme à l'exigence 1.2.1.1 : erreur statique nulle. 
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Q14 : en prenant iT on compense une partie du dénominateur et la ftbo sera d'ordre 2 ainsi que la ftbf :  
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 Marge de gain 

Système du second ordre avec gain positif et tous les signes du dénominateur positifs donc marge de gain 

infinie. 

 Marge de phase 

 

Pour avoir  70MP  il faut 

abaisser la courbe de gain de 

8dB. Soit prendre initii K.K   

avec dB8)(Log20   soit 
4,010  et 

4,0110K 4,0

i  
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 Dépassement  

 

Pour avoir %15%D   il faut 5,0  

Cependant, on trouve sur ce diagramme 

qu’il faut avoir 8,0  pour avoir une 

marge de phase de 70°.  

Si on souhaite obtenir le temps de 

réponse à 5% le plus rapide, comme 

7,08,0  , il faut prendre  le plus 

faible possible. Cela impose  8,0  et 

comme  
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 Temps de réponse 

 

 

Pour 8,0 , la lecture de l'abaque 

donne donc 5,3.t 0%5R   et avec 

s5,0t %5R   on a  s/rad70   

 

Il faut donc prendre 4,0Ki  . 

Q16 :  

Q17 : La variation d'effort est au maximum de 0,3 

N < 0,5 N (exigence 1.2.1.5 respectée). 

La position est de période 4 s qui correspond bien 

à 0,25 Hz. Les pics de perturbation de l'effort 

correspondent à l'expiration. La position n'est pas 

asservie (asservissement en effort). 

 

Q 18 : L'abdomen du patient sur lequel est fixé le 

robot a été supposé rigide et ainsi le repère associe 

au solide (0) du robot supposé galiléen. On voit 

que le mouvement de l'abdomen a un effet non 

négligeable sur l'effort de l'extérieur sur 4 et donc 

que l'hypothèse n'est pas valide 

 

 

 

 

 

 

 

 


