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DS 3 : Exercice  
 

Etude dynamique d’un robot 5 
axes 

 
Calculatrice autorisée 

 
Les résultats doivent être encadrés et mis 

sous forme simplifiée ! 
 

Les copies seront numérotées ! 
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Robot cinq axes (corrigé) 
 
7- 
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9 – Détermination de Cm5 
 
Bilan des actions mécaniques extérieures sur 5 : 
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On applique le théorème du moment dynamique à 5 en O en projection sur 5y
�

(axe de la liaison pivot). 

 

0 5 m5 5 5 5(5 / R).y C (OG m g z).yδ = + ∧ −
������� � � �

 = Cm5    car 5OG
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= l5 5y
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  car O fixe dans R 

 

O (5 / R)σ� = IO(5) (5 / R)Ω
��

 car O fixe dans R    avec (5 / R)Ω
��

 = 5 5 4y xθ + θ� �ɺ ɺ = 
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 = -F5 4θɺ cosθ5 + B5 5θɺ  - D5 4θɺ sinθ5 
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O (5 / R)σ� . 4θɺ 4z
�

= 

 (A5 4θɺ cosθ5 – F5 5θɺ  - E5 4θɺ sinθ5) 5x
�

. 4θɺ 4z
�

+ (-E5 4θɺ cosθ5 –D5 5θɺ +C5 4θɺ sinθ5) 5z
�

. 4θɺ 4z
�

 

     =  

 -(A5 4θɺ cosθ5 – F5 5θɺ  - E5 4θɺ sinθ5) 4θɺ  sinθ5 + (-E5 4θɺ cosθ5 –D5 5θɺ + C5 4θɺ sinθ5) 4θɺ  cosθ5 
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4θɺ  et 5θɺ  étant constants : 

 

0 5(5 / R).yδ
� �

= F5 4θɺ 5θɺ sinθ5 - D5 4θɺ 5θɺ cosθ5 + A5
2

4θɺ cosθ5 sinθ5 - F5 5θɺ 4θɺ  sinθ5 - E5 
2

4θɺ sin2θ5 + E5 

2

4θɺ cos2θ5 + D5 5θɺ 4θɺ  cosθ5 - C5
2

4θɺ sinθ5 cosθ5 

 

soit          Cm5 = [(A5 – C5) sinθ5 cosθ5 + E5 (cos2θ5 - sin2θ5)] 
2

4θɺ  

Remarque : 5θɺ  n’intervient pas car , à vitesse constante et liaisons parfaites, pas besoin de couple 

moteur. 
 
 
 
10 – Détermination de Cm4 
 
Bilan des actions mécaniques extérieures sur 4+5 : 
 

T(3→4) = 

4
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On applique le théorème du moment dynamique à l’ensemble 4+5 en O en projection sur x
�

 (axe de la 
liaison pivot). 
 

0 m4 5 5 5 5(4 5 / R).x C (OG m g z).x (OG m g z).xδ + = + ∧ − + ∧ −
������ ������� � � � � �

 = Cm4 – g(m4 l4 + m5 l5) cosθ4 

 

0 0 0(4 5 / R).x (4 / R).x (5 / R).xδ + = δ + δ
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0 (4 / R).xδ
� �

= IOx(4) 4θɺɺ  car 4  est en rotation autour de l’axe fixe (O, x
�

)  0 (4 / R).xδ
� �

= 0 car 4θɺ = Cte 
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 car O fixe dans R et x
�

 fixe dans R 
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                      = ( 5 4 5 5 5 5 4 5A cos F E sinθ θ − θ − θ θɺ ɺ ɺ ) x
�

. 5x
�

 + ( 5 4 5 5 5 5 4 5E cos D C sin− θ θ − θ + θ θɺ ɺ ɺ ) x
�

. 5z
�

 

                      = ( 5 4 5 5 5 5 4 5A cos F E sinθ θ − θ − θ θɺ ɺ ɺ ) cosθ5 + ( 5 4 5 5 5 5 4 5E cos D C sin− θ θ − θ + θ θɺ ɺ ɺ ) sinθ5 

O (5 / R).xδ
� �

 = - 5 5 5 5 4 5(A sin E cos )θ + θ θ θɺ ɺ  cosθ5 -( 5 4 5 5 5 5 4 5A cos F E sinθ θ − θ − θ θɺ ɺ ɺ ) 5θɺ sinθ5                        

+ 5 5 5 5 4 5(E sin C cos )θ + θ θ θɺ ɺ  sinθ5 + ( 5 4 5 5 5 5 4 5E cos D C sin− θ θ − θ + θ θɺ ɺ ɺ ) 5θɺ cosθ5 

 

Cm4 = g(m4 l4 + m5 l5) cosθ4 + [2(C5 – A5) sinθ5 cosθ5 + 2 E5 (sin2θ5 – cos2θ5)] 4θɺ 5θɺ   

+ (F5 sinθ5 –D5 cosθ5) 
2

5θɺ                       

 
 


