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EPAS (d’après CCP PSI 2007) Corrigé 
 

Q1. Exprimer la vitesse du point D du parc échelle dans son mouvement par rapport au châssis : ���⃗ ��, �/	
 en fonction 

de la vitesse angulaire de dressage ��  et des paramètres géométriques. 
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Q2. Par fermeture de chaîne cinématique, déterminer la vitesse de sortie du vérin ���⃗ �(, )/*
 � + ⋅ '��⃗ * en fonction de 
la vitesse angulaire de dressage et des paramètres géométriques. 

 
Compatibilité cinématique au point C :      Graphe des liaisons : 
 

-��%/�
. � -��%//
. � -��//0
. � -��0/�
. 
 
 
Expression des torseurs cinématiques : 
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Détails du calcul des vecteurs vitesse au point C : 
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D’où : ? � 9⃗% � E 9⃗0  D  CB� $⃗0, soit en projetant sur  9⃗0 : E � ? �  �9⃗%. 9⃗0
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Q3. Etablir la relation PQR O � SJL⋅LMN �
QTL⋅NUR � en écrivant une fermeture de chaîne géométrique. 

 

Fermeture géométrique :   V�A�⎯⎯� � A>�⎯� � >��� � �V��⎯⎯� � 0�⃗  

Soit en fonction du paramétrage : S W��⃗ 	 � X '��⃗ * D L W��⃗ � D Q '��⃗ 	 � 	��⃗  

En projection respectivement sur 
0
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Q4. Déduire des questions précédentes la vitesse de sortie des vérins E en fonction de θ et H et des constantes a, b, 
c ; pour que la vitesse du point D du parc échelle soit constante. 

On souhaite que la vitesse du point D du parc échelle soit constante, notons la �� : �� � # � (Q1) 

La vitesse de sortie des vérins est alors égale à E � ?. _̀
a . ?]Z� D B
 

Soit en fonction de   : + � L. �	
& . LMN b� D QXLPQR cSDL LMN �

Q�L NUR �de 

 

Rem : cette question est un peu étrange, ne pas chercher une réponse compliquée, voire ne pas la traiter le jour du 
concours ! 

Q5. Montrer que le vecteur position fg�⎯�
 du centre de gravité G du parc échelle est tel que fg�⎯� � h

i ⋅ W��⃗ � � j
* ⋅ '��⃗ � 

 

On pose Vk�⎯� � $l . $%����⃗ � 9l . 9%����⃗ � "l . "����⃗  , par raison de symétrie, Wg � h
i et mg � 	.  

 
 k est le centre de gravité des trois masses ponctuelles �n, ko
, �n, kp
  et �n, k0
 avec ko, kp, k0 les centres de gravités des 3 plaques rectangulaires 
qui constituent le parc échelle : 

Vk�⎯� � 1
3. m cn. Vko�⎯⎯� � n. Vkp�⎯⎯� � n. Vk0�⎯⎯�d 

Soit sur 9%����⃗  : 'g � o
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