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Pince de robot (d'apres x-Ens psi 2017)

Corrige

Q.1. Dans le triangle isocele CEHon a 2.a+2f3=m

T

>p=3

En projection sur y, ona: R+l +l; —I,.cosp—-d=0

T
-0 ouo=—-
5B

Et R+1, +1; —I4.cos(§—a)—d=0

> R+lg +Ig —l,.sina—d=0

X4

B -
Xp

Q.2. On fait I'hypothése probleme plan.

Le solide 2 est soumis a 2 glisseurs, ces 2 glisseurs
sont directement opposés et de norme égale.
Direction glisseur = (EH). Notons :

Ry .2 =—R3., =Ry3.%
Le solide 4 est soumis a 2 glisseurs, ces 2 glisseurs
sont directement opposés et de norme égale.
Direction glisseur = (BA). Notons :

Ro_4 = —R5.4 = Ro4- Y4

Q.2. Onisole 5+6.

- — X
Fo.X, — F,.y 35
BAME : {Tobjet—>6} = { xoP 6 y p} ; {T3—>5} = iYgs

D

S

TMS en D projeté sur Z,, :
[ﬁg A (FX'ip - Fy._};p) + Bﬁ N R04.§4].2p == O

vérin

Pivot d’axe
(H,Z,)

Glissiere
(%)
Pivot d’axe

3_(0) (C.3) G

Pivot d’axe

(D7)

Pivot d’axe

N\ (B7) g\ RotuleenQ
® ® ®

Pivot d’axe
(E;Z.)

Pivot|d’axe

(Alz) objet

-

Ros.
—} TUISE Gt
0)g, B- 0

[(Ls.Xp + (Is +16).¥p) A (Fy.Xp — Fy.¥p) + (—13.%,) ARg4.¥4].Zp, = 0

—L5Fy — (15 + 16)FX—13R04COSB = O
On isole 3+5+6.

- e X
F.. X, — F,.y 03
BAME : {Topjet—s} = {XP6 Yp}xn%}= bm
S

TMS en C projeté sur Z, :

B Ros ¥ Ryy.X
N R R
0Js, gl 0 gL 0

[Eg N (Fx.ip - Fy.§p) + C—B) N R04.§4 + _CE N (RIZ'QZ)]' 2]3 == O
On peut remarquer que suite a I'isolement précédent, on peut simplifier cette expression a I'aide du théoreme
de Chasles sur les vecteurs CS = CD + DS et CB = CD + DS. Soit :

[CD A (Fy.Xp — Fy.¥,) + CD A Rgq. 4 + CE A (Ry2.%2)]- 2,

=0

Page 1sur4




Kholle PFS Lycée Fermat Toulouse - CPGE MPSI/PCSI

[—14.¥4 A (Fx-Xp = Fy.¥p) + (=14.54) ARoa-¥a + (=15.54) A (Ry2.%5)]. 2, = 0
14(FXCOSB - FysinB)+12R12cos(a -B)=0

Dol :
14(FXCOSB — Fysinﬁ)ﬂg
Riz=— !
___________ Lcos(a—B) __:
Onisole 1.
O —_ - -
F,.X —R{5.X
BAME : {To—»1} = {YOS - } ;{T()Véﬂl} = { p_> p}){T2—>1} = { 162 2}
. No3 B, pL O E

TRS projeté sur X, :
Fp — Rlz.fiz.ip =0
F, = Rqp.cosa
En combinant avec I'expression de E obtenue grace a I'isolement précédent, on obtient :
14(FXCOSB — FysinB)
PT T Lcos(a—B)
Ora = g — B donc cosa = sinf et cos(a — 3) = cos (g - ZB) = sin(2B) = 2sinBcosP
On obtient donc :
14(FXCOSB — FysinB)
P 21,cosp
Finalement :

F

.CoSx

F

Fp = — —47 (Fx — Fytanp)
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Plateforme élévatrice pour PMR Corrigé

Afin de respecter la modélisation plane, on considére une liaison
glissiere entre le solide 2 et le bati dont le mouvement est commandé
par un vérin fournissant un effort F. X,,.

Le couple qu’exercera le moteur sur le systéme réel sera donc : C,, =

as N . o Jar .
z;—n. F ol pas est le pas de la liaison hélicoidale.

91n = (o) =

Graphe d’analyse :

pesanteur

AB = 1,5,
FE =25y

=G = (T?)

-
C}
= Stratégie d’isolement :
KAV
<
Etape | Isolement | Théoréme | Projection Résultat

1 4 TMSenF Sur Z, Rs_4 = f(Rpesoa)
2 3+4 TMSenD Sur Z, Ry.3 = f(Rpesoa)

Un deuxieme isolement est nécessaire pour connaitre R,_,3 car cet effort posséde 2
composantes dans By

3 ‘ 3+4+5 |TMSenG| Sur Z, | Ry.3 = f(Rpesoa)

Suite aux isolements 2 et 3, nous disposons de 2 équations indépendantes dans lesquelles les
seules inconnues statiques sont X,z et Y3 : R,_,3 est donc connue

4 | 2 | TRS | sur®, | F = f(Ry3)
v\ve'_n'n/v
1) Onisole 4.
- X - -
—Mg. 34 Yz
BAME : {Tpes—>4-} = { § Yo} i{Tz04) = {Y34 —} i{Tsa) = { 54_)}’0}
Mt 0 _ gv 0
F 078,

TMS en F projeté sur Z; :

2) Onisole 3+4.

Mg Yo Ys4.Yo Xs3
BAME  (Tpesa} = {27 (Tnd = [P0 hmsd= v =t i () =
mt O gr 0 B,

D_O C

X3 —
Y23 —
_ 0 B,
TMS en D projeté sur Z, :

[DM N (_Mg.y)o) + DE A Y54.§0 + DC N (ng.)_()o + Y23.§7)0)].§0 == O

On peut remarquer que suite a I'isolement précédent, on peut simplifier cette expression a I'aide du théoreme
de Chasles sur les vecteurs DM = DF + FM et DE = DF + FE. Soit :

[DF/\( Mg Yo) + DF/\Y54 ?0 + DC/\ (X23 Xo + Ya3. ?o)] 2o =0
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3) On.sole 3+4+5.
- Xon —
—Me. 23

BAME : {Tpes—>4} = { § Yo} T3} = {Y23 _} {Toos} =

M 0 Z

C By

TMS en G projeté sur Z :
[GM N (_Mg.yo) + GC A (X23.)_()0 + Y23.§)70)].20 == O
[(GC + CF + FM) N (_Mg.yo) + GC A (X23.)_()0 + Y23.§0)].20 - 0

- - }\'5 - - - - - =
[(7\54.)(0 + 2L3,.X3 + (74 + X) .XO) A (—Mg.vo) + Ass. X A (Xp3.Xo + Y23.y0)] Zg =0

354
_Mg.( 2 + X + 2L32COSG32) + }\54Y23 == O
Or cosf3, = — A4 donc
___________________ 2Laa ..
Mg (5 +X) +dsi¥z3 = 0 3)
4) Onisole 2.
> 0 - —X -
F.X 23
BAME : {To‘@»z} = { 60} {Tos2} = {Yoz - } {T502} = —{Tns} = {_Y23 —}
A N No2/g, N
TRS projeté sur X :
F—Xp3=0 (4)
Finalement :
(1) = Ygu = (5+—X) Mg
2 Asy
(3) =Y, = G + ALX) Mg NB : on remarque que les efforts verticaux en E et C sont égaux...
54
(4) > X;35=F

En remplacant Ysa4, Y23 et X3 par leurs expressions ci-dessus dans I’équation (2) on obtient :

—Mg. cosB3, + F.sinb3, = 0 soit,
Mg

B tane'gz

Finalement, le couple que devra exercer le moteur électrique sur le systéeme réel afin de maintenir
I'ensemble a I'équilibre sera :

__pas Mg
~ 21 tan@,,

m

On remarque que ce couple est indépendant de la position de la masse M sur la plateforme 4.
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