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Problème 1 : Robot de soudage 
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Problème 2 : houlogénératrice 
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Q11 . Torseur cinématique d’une liaison pivot glissant. Donc 1ddl en translation 𝑣4/3 et 1ddl en rotation 𝜔4/3 

suivant l’axe 𝑦4⃗⃗  ⃗. 
 

𝑟2̇ 𝑥0⃗⃗⃗⃗  

{
(̇  + 𝜔3/2)𝑧0⃗⃗  ⃗

−𝑏̇ 𝑥2⃗⃗⃗⃗ 
}
𝐵
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Q13.   𝑉(𝐵 ∈ 2/0 ) ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⊥ (AB) 

 

Q14.   𝑉(𝐵 ∈ 4/0 ) ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⊥ (BC) et 𝑉(𝐵 ∈ 3/4 ) ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  // (BC) 

 

 

Q15.   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Q16.  𝑉(𝐵 ∈ 3/4 ) ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗   est maximale si 𝑉(𝐵 ∈ 4/0 ) ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  = 0⃗  
 Cela correspond (AB)⊥(BC) , ce qui est presque le cas figure 8 
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Q17. 

Q18. 

Q20. 

Q19. 
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D’où : F = 1754 daN 

 

 

Problème 3: Ducati monster 

 

 

 

Q21. 

Q22 

. 

Q23 

. 
E = 10000*1 = 10kJ 0  80° 

. 
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Q20 : 𝑡𝑟𝑒𝑡𝑎𝑟𝑑 = 

𝑒

𝑉
 

 

Q21 : on a ce qu’on appelle un phénomène de résonance. La suspension amplifie les oscillations dues à la 

route. 

 
 

 

Q24. 

Q23. 

Q22. 

+ 𝑌3̇ 
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Problème 4: PHR d’airbus 

 

Q1 -  Liaison normalisée 1/3 : rotule ou sphérique à doigt. 2 rotations sur les 3 possibles sont autorisées.  

La rotation bloquée est nécessaire pour la transformation de mouvement. Les rotations libres permettent le 

changement d’orientation de 4/1 et donnent de la « souplesse » au mécanisme. Elles permettent d’assurer un 

bon fonctionnement du mécanisme malgré de possibles défauts d’alignement des axes des liaisons. 

 

Q2 - Attention :   et   pris en valeur algébrique, sont négatifs sur la figure. 

En projection sur xb :   aaz =+− )cos(sin     ou  encore )1)(cos(sin −=  az    (1) 

En projection sur zb :   )sin(cos  abz −=    (2) 

(1)2+(2)2 donne   ( ) ( )222
cos1sin  −+−= aabz             

ou encore en écrivant directement la relation de Pythagore dans le triangle constitué des points : O4, H, et le 

projeté de H sur O4H’ 

 

Q3 - En considérant les valeurs pour  = -12 et 4°, on obtient : 

 502,0
180417,0139,0

124
−=

−−

+
=


Kv rad / m 

longueur utile : 556,0417,0139,0 =+=l m 

 

Q4 -  Formule de Willis : 
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Lors de la première phase, 02 =P  
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Lors de la deuxième phase, 01 =P  
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Application numérique 
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Q5  - 
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Q6 - D’après l’annexe ,  1
/1
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On en déduit, en utilisant la notation du sujet ( dPS   ) : dddd  −=− 12  
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Q7 -  Conséquence en cas de défaillance d’un moteur hydraulique 

Si les deux moteurs hydrauliques fonctionnent, la puissance transmise est telle que : 

dCP =  et donc 
d

P
C


= . 
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Avec un seul moteur : ''' dCP =  avec 
2

'
P

P =  et 
2

' d
d


 = . Donc : C

PP
C

dd

===
 '

'
' . 

Le couple reste identique, ce qui est absolument nécessaire pour pouvoir continuer à mouvoir le PHR, bien 

qu’à vitesse réduite. 

De plus, en cas de rupture d’un composant mécanique, il est nécessaire de bloquer l’arbre du moteur défaillant 

en rotation sans quoi le moteur qui fonctionne ne pourrait plus transmettre de couple vers le porte satellite. Un 

frein à manque de courant est implanté en sortie de chaque moteur hydraulique. 

 


