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Validation des performances cinématiques du robot chirurgical Da Vinci - Corrigé 
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Q.2. Q.3. Voir document réponse DR1.  
 

Q.4. Elaboration du modèle géométrique direct : 3332200 y.hx.L.2x.LBPABy).t(yx).t(xAP
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On projette dans la base 0 : 
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Q.6. 1/2,P2/5,P1/5,P VVV += (composition de mouvement) 
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Q.7. 1313312211/5,P x.x).t(.hx.y).t(.L.2x.y).t(.Lx.V
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Q.8. Graphiquement on lit 
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Q.9. 20V 1/5,P = mm/s et 
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On peut retrouver aussi ce résultat avec les expressions de la question 11. On obtient alors un système de 2 

équations avec 2 inconnues : 
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En faisant l'application numérique, il vient : 
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Ce qui donne des résultats très proches en considérant, les arrondis sur l'application numérique, les 
approximations sur la construction graphique et les erreurs de mesure sur la construction graphique. 
 

Q.10. En utilisant l'équiprojectivité du champ des vitesses PB.VPB.V 1/5,B1/5,P =  on construit 1/5,BV . 

Graphiquement on lit 1/5,BV  6 cm soit 30 mm/s 
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Par le champ des vitesses on montre que 1/2,B1/2,B2/5,B1/5,B VVVV =+=   

Ce qui permet de remonter à une vitesse angulaire s/rad06,0s/rad
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Ce qui donne là encore des résultats très proches en considérant les approximations sur la construction 
graphique ainsi que les erreurs de mesure sur la construction graphique. 
 

Q.11. 0/'1,T'1/'6,T'6/'7,T0/'7,T VVVV ++=  
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Compte tenu de la géométrie du système (parallélogramme) 6' a toujours le même mouvement que 2' et on a 

donc ici '1/'2,A'1/'6,T VV =  et '1/'2'1/'6 =  
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→ Linéaire annulaire d'axe (T, 2'y
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Q.13. C'est l'exigence 1.5. 
 
Q.14. Schéma cinématique. 
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Document réponse DR 1 et 2 : Echelle 10 cm → 500 mm  
    Echelle 1 cm → 5 mm/s 
 

P0 

C 

B 

D 

A 

A2 

A3 

P 

Δx(t) = 40 mm 
x(t) ≈ 933 mm 

x0 ≈ 973 mm 

1/5,PV  

1/2,B1/5,B VV =  
 


