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EXERCICE 3 : Chariot de manutention motorisé 
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EXERCICE 4 : Micromanipulateur compact pour chirurgie endoscopique d’après Mines-Ponts 2016 
 
La transmission d’effort d’un micromanipulateur pour chirurgie endoscopique est représentée ci 
dessous ainsi qu’un schéma cinématique simplifié minimal de cet axe pour cette étude. 

 
La transmission de mouvement entre le galet 1 et le galet 2 se faisant 
par un engrenage dont les pignons ont le même rayon primitif, ces 2 
galets ont la même vitesse de rotation e. 
De plus, la transmission de mouvement entre galets se faisant par des 
systèmes poulies-courroie dont les poulies ont le même rayon, on peut 
déduire que tous les galets ont la même vitesse de rotation e. 
 
La condition de RSG entre la pince 4 et les galets donne alors v = Rg.e. 
Or ఠ೐

ఠ೔
=

ோ೔

ோ೐
 : système poulies-courroie. 

De plus i = r.m. 
 
On conclut donc : 𝑣(𝑡) = 𝑅௚.

ோ೔

ோ೐
. 𝑟. 𝜔௠(𝑡) 
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EXERCICE 5 : Train épicycloïdal : Poulie REDEX 
Q1. 
Satellite 6,10 
Porte satellite 5 
PLA 31 
PLB 24 
 
Relation de Willis dans le référentiel du porte satellite : 
ఠయభ/ఱ

ఠమర/ఱ
= (−1)ଶ

௓మర.௓ల

௓భబ.௓యభ
=

௓మర.௓ల

௓భబ.௓యభ
       (1) 

 
Configuration d’utilisation : 

 Entrée : 5 
 Sortie : 31 
 24 = 18 = bâti 

 
Le rapport de réduction de la poulie REDEX est donc 𝑟 =

ఠయభ/భఴ

ఠఱ/భఴ
=

ఠయభ/మర

ఠఱ/మర
 

En traduisant la composition des mouvements dans la relation (1) on obtient : 
𝜔ଷଵ/ହ

𝜔ଶସ/ହ
=
𝜔ଷଵ/ଶସ + 𝜔ଶସ/ହ

𝜔ଶସ/ହ
=

𝜔ଷଵ/ଶସ

−𝜔ହ/ଶସ
+ 1 =

𝑍ଶସ. 𝑍଺
𝑍ଵ଴. 𝑍ଷଵ

 

Soit : 

−𝑟 + 1 =
𝑍ଶସ. 𝑍଺
𝑍ଵ଴. 𝑍ଷଵ

 

Finalement : 

𝒓 = 𝟏 −
𝒁𝟐𝟒. 𝒁𝟔
𝒁𝟏𝟎. 𝒁𝟑𝟏

 

AN : r = - 0,17 
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EXERCICE 6 : Train épicycloïdal : Système de levage 
 
Q1. 
 Train 1 Train 2 
Satellite 37 36 
Porte satellite 17 28 
PLA 25 8 
PLB 19 17 
 
Q2. 
Relation de Willis dans le référentiel du porte satellite du train 1 : 
ఠమఱ/భళ

ఠభవ/భళ
= (−1)ଵ

௓భవ.௓యళ

௓యళ.௓మఱ
= −

௓భవ

௓మఱ
       (1) 

 
Remarque : On demande ici la relation entre 19, 25 et 17. 

Le solide de référence n’étant pas précisé, il s’agit implicitement du bâti, ici la 
couronne 8. 
On souhaite donc la relation entre 19/8, 25/8 et 17/8. 

 
En traduisant la composition des mouvements dans la relation (1) on obtient : 
𝝎𝟐𝟓/𝟖ି𝝎𝟏𝟕/𝟖

𝝎𝟏𝟗/𝟖ି𝝎𝟏𝟕/𝟖
= −

𝒁𝟏𝟗

𝒁𝟐𝟓
     (1*) 

 
Q3. 
Relation de Willis dans le référentiel du porte satellite du train 2 : 
ఠఴ/మఴ

ఠభళ/మఴ
= (−1)ଵ

௓భళ.௓యల

௓యల.௓ఴ
= −

௓భళ

௓ఴ
       (2) 

 
En traduisant la composition des mouvements dans la relation (2) on obtient : 

ି𝝎𝟐𝟖/𝟖

𝝎𝟏𝟕/𝟖ି𝝎𝟐𝟖/𝟖
= −

𝒁𝟏𝟕

𝒁𝟖
     (2*) 

 
Q4. 
Dans ce transmetteur type roue et vis sans fin, on peut écrire : 

𝝎𝟏𝟑/𝟖

𝝎𝟑𝟒/𝟖
=

𝟏

𝒁𝟏𝟑
       (3) 

Car la vis 34 possède 1 seul filet et la roue 13 possède Z13 dents. 
 
Q5. Configuration d’utilisation : 

 Entrées : petite vitesse : 34 
grande vitesse : 18 = 19 

 Sortie : 1 = 28 
 Bâti : 8 
 13 = 25 

 
En notant : 

 𝜔௉௏ = 𝜔ଷସ/଼, 
 𝜔ீ௏ = 𝜔ଵ଼/଼, 
 𝜔௦௢௥௧௜௘ = 𝜔ଵ/଼, 

En combinant les équations (1*),(2*) et (3), on obtient : 

𝝎𝒔𝒐𝒓𝒕𝒊𝒆 =
𝒁𝟏𝟕. 𝒁𝟐𝟓

(𝒁𝟏𝟕 + 𝒁𝟖). (𝒁𝟐𝟓 + 𝒁𝟏𝟗)
. ൬

𝟏

𝒁𝟏𝟑
𝝎𝑷𝑽 +

𝒁𝟏𝟗
𝒁𝟐𝟓

𝝎𝑷𝑽൰ 

AN : - en fonctionnement PV : PV = 1500 tr/min et GV = 0 : sortie = 5,3 tr/min 
 - en fonctionnement GV : PV =GV = 1500 tr/min  : sortie = 54,8 tr/min  
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EXERCICE 7 : Mécanisme d’ouverture de portail 
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EXERCICE 8 : Train compensateur de bulldozer 

 
 

EXERCICE 9 : Différentiel de véhicule 

 


