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Exercice 1 : Barrière Sinusmatic 
 

On donne le modèle 3D (ci-dessous) et le dessin d’ensemble (page suivante) du mécanisme de transformation de 
mouvement d’une barrière de parking appelée barrière Sinusmatic ainsi qu’une animation de ce système en 

fonctionnement.               Vidéo Sinusmatic 

Question 1 : On donne le nom des différentes CEC sur le modèle 3D ci-dessus. 
  Colorier ces différentes CEC sur le dessin d’ensemble page suivante.  
 

Question 2 : Identifier les liaisons entre les différentes CEC et réaliser le graphe des liaisons de ce mécanisme. 
 

Question 3 : Réaliser le schéma cinématique 3D de ce mécanisme en superposition du modèle 3D. 
 

Question 4 : Réaliser ci-dessous le schéma cinématique 2D dans le plan (𝑂, �⃗�0, 𝑧0) lorsque le mécanisme est 
  positionné tel que  �⃗�0 = �⃗�4 
 

Schéma cinématique 2D dans le plan (𝑂, �⃗�0, 𝑧0) pour �⃗�0 = �⃗�4 : 
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Exercice 2 : Bras manipulateur du robot Spirit 
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On considère par la suite que les solides 4 et 5 restent toujours immobiles l’un par rapport à l’autre et 

que l’ensemble 4+5 reste toujours vertical par rapport au sol (�⃗⃗�𝟎 = �⃗⃗�𝟒) 

 

Q.3. Déterminer l’expression littérale et analytique du vecteur position O0O3
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗ dans la base B0. 
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Exercice 3 : Echelle Pivotante Automatique 
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Repérage et paramétrage du modèle : 

• Le châssis 0, fixe par rapport au sol, a pour repère associé 𝑅0(𝑂0, �⃗�0, �⃗�0, 𝑧0) tel que l’axe (𝑂0, �⃗�0) 
est dirigé suivant la verticale ascendante ; 

• La tourelle 1, de repère associé 𝑅1(𝑂0, �⃗�1, �⃗�1, 𝑧1) est en mouvement de rotation d’axe (𝑂0, �⃗�0 =
�⃗�1) par rapport au châssis 0. On note  𝜃1 = (�⃗�0, �⃗�1) = (𝑧0, 𝑧1) ; 

• Le berceau 2, de repère associé 𝑅2(𝐴, �⃗�2, �⃗�2, 𝑧2) est en mouvement de rotation d’axe (𝐴, 𝑧1 =

𝑧2) par rapport à la tourelle 1. On note  𝜃2 = (�⃗�1, �⃗�2) = (�⃗�1, �⃗�2). De plus on note 𝑂0𝐴⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ =

−𝑏. �⃗�1 + 𝑎. �⃗�1 et 𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗⃗⃗ = 𝑐. �⃗�2 (a, b et c constants) ; 

• L’échelle 3, de repère associé 𝑅3(𝐷, �⃗�3, �⃗�3, 𝑧3) est en mouvement de de translation rectiligne de 

direction �⃗�2 = �⃗�3  par rapport au berceau 2. On note 𝐶𝐷⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ = 𝑑(𝑡). �⃗�2 (a, b et c constants)  
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Exercice 4 : Gouvernes de profondeur de l’Airbus A380 : Loi E/S 
 

L’Airbus A380 est équipé de 4 gouvernes de 

profondeur disposées symétriquement sur le 

Plan Horizontal Réglable (PHR) permettant de 

contrôler le mouvement de tangage de l’appareil 

Chaque gouverne est reliée au PHR par des 

charnières et est mise en rotation par un vérin. 

 

 

 

 

Q1. Représenter le graphe de liaisons du mécanisme. 

Q2. Compléter le schéma cinématique proposé. 

Q3. Poser les figures géométrales. 

Q4. Identifier le paramètre d’entrée et le paramètre de sortie du mécanisme. 

Q5. Déterminer la loi entrée-sortie du mécanisme. 

  

𝑥2⃗⃗⃗⃗⃗ 𝑥2⃗⃗⃗⃗⃗ 

 O 

 A 

 O  𝑂𝐴⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗  

  

  



Modéliser les mouvements dans les systèmes – TD5 : G. Liaisons/Sch. Cinématiques/Lois ES  Page 9 / 13 

 

Exercice 5 : Palettiseur pour l’industrie laitière 
 

 
 
Q1. Construire de graphe des liaisons du système et représenter les figures géométrales B2/B0 et B3/B0. 
 
Q2. Écrire les équations de fermeture géométrique (OAB) en projection dans la base 0. 
 
Q3. Écrire les équations de fermeture géométrique (HAC) en projection dans la base 0. 
 
Q4. Identifier le paramètre cinématique d’entrée et le paramètre cinématique de sortie du système. 
 

Q5. En déduire la loi entrée sortie du système  y = f(2). 
 

Q6. Déterminer l’amplitude de déplacement (=course) du poussoir y = ymax – ymin en remarquant que les 

positions extrêmes haute ou basse sont obtenues quand �⃗�3 et �⃗�2 sont orthogonaux, soit 2=±53°. 
Conclure vis à vis du cahier des charges. 
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Exercice 6 : Benne de camion 
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Exercice 7 : Treilleuse automatique pour vaches 
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