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Robot Kuka (d’après ICNA 2017) – CORRIGÉ partie C 
 
 
 
 

 
 

 
 
 

C- Détails du calcul de δ�⃗ �, ��/0	 : cinétique 
 

Q7. Quelle hypothèse a été formulée pour que la matrice d’inertie du bras (1) en son centre de gravité 
� 

exprimée dans la base B1 s’écrive : ��
�, 1	 � � �� 0 ���0 �� 0��� 0 ��
�

��
 ? 

 �� � � ��. �� � 0 et �� � � ��. �� � 0 donc le bras (1) admet le plan �
�, �����⃗ , �����⃗ 	 comme plan de symétrie 
matérielle. 
 

 
Q8. Calculer La matrice d’inertie du bras (1) au point O notée �� , 1	 dans la base B1. 

 
Th de Huygens : !�O, 1	 � !�
�, 1	 # !�O, �$%%& �� '()'&)*+é& &) 
�	 
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Avec  
��������⃗ � -�. �����⃗  : !�O, �$%%& �� '()'&)*+é& &) 
�	 � �� .-�/ 0 00 0 00 0 -�/
0

��
 

 

!�1, 2	 � .32 # 42. 526 7 �827 92 7�82 7 :2 # 42. 526
0

92
 

 
Pour la suite, on considère que la matrice d’inertie du bras (1) en O et dans la base B1 s’écrit : 

!� , 1	 � . �′� 0 ��′�0 �′� 0��′� 0 �′� 0
��

  
 

Q9. Exprimer le moment cinétique du bras (1) dans son mouvement par rapport à (0) au point O dans la base B1, 

noté <⃗=,��/>	. 
 

<⃗=,��/>	 � �� , 1	. ?�1/0	���������������⃗   car  @� , 1/0	��������������������⃗ � 0�⃗  
Ω�1/0	��������������⃗ � BC . �>�������⃗ ⇒  E��⃗ 1,�2/7	 � 3′2FC . G72������⃗ � 8′2FC . H2����⃗  

 
 

On considère que la matrice d’inertie de la nacelle (2) en 
/ dans la base B1 s’écrit : 

!�
/, 2	 � . �/. cos/ M # �/. sin/ M 0 ��/ � �/	. '(% M . %P) M0 �/ 0��/ � �/	. '(% M . %P) M 0 �/. sin/ M # �/. cos/ M 0
��

 

 
Q10. Exprimer le moment cinétique de (2) dans son mouvement par rapport à (0) au point O dans la base B1 noté 

σ��⃗ �,�//>	. σ��⃗ �,�//>	 � σ��⃗ R/,�//>	 #  
/��������⃗ ∧ �/ @R/,//>������������⃗  

Avec σ��⃗ R,�//>	 � !�
/, 2	. Ω�2/0	��������������⃗  

  �  . �/. cos/ M # �/. sin/ M 0 ��/ � �/	. '(% M . %P) M0 �/ 0��/ � �/	. '(% M . %P) M 0 �/. sin/ M # �/. cos/ M 0
��

�BCMC0�
��

 

� .��/. cos/ M # �/. sin/ M	. BC�/. MC[��/ � �/	. '(% M . %P) M]. BC 0��
 

 

@R/,//>������������⃗ �  � 
/��������⃗�* VWX
� -/. BC . �����⃗  

 
/��������⃗ ∧ �/ @R/,//>������������⃗  � �/-/ �����⃗ ∧ -/. BC . �����⃗ � �/. -//. BC . �����⃗  
 E��⃗ 1,�6/7	 � Y36. Z[\6 ] # :6. \^_6 ] # 46. 566`. FC . G2����⃗ # 96. ]C . a2����⃗ # [�:6 � 36	. bcd ] . def ]]. FC . H2����⃗  

 
 

Q11. En déduire le torseur cinétique de l’ensemble (E) par rapport à (0) au point O noté {��h/>	}. 
 

(E)={1+2} : j�⃗ �k/>	 � R��⃗ ��/>	 # R��⃗ �//>	 et σ��⃗ �,�k/>	 � σ��⃗ �,��/>	 # σ��⃗ �,�//>	 
 j�⃗ �k/>	 � ��. @Rm,�/>������������⃗ # �/. @Rn,//>������������⃗ � ���. -� # �/. -/	. BC . �����⃗  σ��⃗ �,�k/>	 � �′�BC . �>�������⃗ � �o�BC . �����⃗ # ��/. cos/ M # �/. sin/ M # �/. -//	. BC . �����⃗ # �/. MC . �����⃗ # [��/ � �/	. '(% M . %P) M]. BC . �����⃗  
 

p∁8/7r � s �42. 52 # 46. 56	. FC . H2����⃗Y32o # 36. Z[\6 ] # :6. \^_6 ] # 46. 566`. FC . G72������⃗ # 96. ]C . a2����⃗ # [�:6 � 36	. bcd ] . def ] � 8o2]. FC . H2����⃗ tu  
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Q12. Calculer le moment dynamique en O de (E) dans son mouvement par rapport 

à (0) : δ�⃗ �, ��/0	, en déduire les expressions de v>, v�, w>, x>, x� en fonction des 
moments et produits d’inertie des solide 1 et 2 et de l’angle M. 
 

 

δ�⃗ �, ��/0	 � yz��⃗ {,�|/X	y} ~W>car @=/W>����������⃗ � 0�⃗   avec  
y�m����⃗y} ~W> � BC . �����⃗   et  

y�m����⃗y} ~W> � �BC . �����⃗  

 
 ���⃗ 1, �8/7	 ⋅ G72������⃗ � Y32o # 36. Z[\6 ] # :6. \^_6 ] # 46. 566`. F� # Y�636. ]C bcd ] def] # 6. :6. ]C bcd ] def]`. FC  ���⃗ 1, �8/7	 ⋅ a2����⃗ � 96. ]� � [�:6 � 36	. bcd ] . def ] � 8o2]. FC 6   ���⃗ 1, �8/7	 ⋅ H2����⃗ � [�:6 � 36	. bcd ] . def ] � 8o2]. F� # �:6 � 36	. [bcd6 ] � def6 ]]. ]C . FC # 96. ]C . FC  


