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 TYPES DE PB : 
1. Dimensionner un actionner : on connait les lois de mouvement et les inerties → voir exo 1 

  

 

 

 

 

 

 

 

2. Trouver les lois de mouvements : on connait les actionneurs et les inerties  

➔ Sur une chaine ouverte : exo 2 
 

 

 

 

 

 

 

 

➔ Sur une chaine fermée : exo 3 

 
 

 

 

 

3. Dimensionner une liaison : on connait les actionneurs, les lois de mouvement et les inerties → voir équilibrage  

 TD 4 - PSI MODELISATION DES CHAINES DE SOLIDES 
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CHAPITRE 3 

PRINCIPE FONDAMENTAL DE LA DYNAMIQUE 

SYNTHESE 
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1 EXERCICE 1 :  BRAS DE MANUTENTION (VOIR PARAMETRAGE TD CYCLE 2) 
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Requirement 

 Idée générale 
 

Id «1» 
Le bras de robot doit 
pouvoir se mouvoir comme 
un bras humain 

 

Id «1.4» 
Le système doit pouvoir assurer les 
débattement angulaires 
correspondant au bras humain 

 

Débattements angulaires 
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Objectif : Déterminer le couple moteur C1. 

 
 

 

2 EXERCICE 2 : GYROSCOPE D’HORIZON ARTIFICIEL 

L'horizon artificiel est un gyroscope à 2 degrés de liberté à axe vertical, suspendu par son centre de 

gravité qui détermine la verticale du lieu d'un avion. Le rotor du gyroscope correspond à la cage 

d'écureuil d'un moteur asynchrone triphasé en 26 volts/400 Hz, le stator est solidaire du carter. La 

vitesse de rotation est de l'ordre de 20000tr/mn. Ce système permet au final d’indiquer via un 

cadran l'assiette longitudinale de l'avion et l'inclinaison de l'avion. 
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Objectif : Déterminer les lois du mouvement. 
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3 EXERCICE 3 : VIBREUR D’OLIVIER (VOIR PARAMETRAGE TD CYCLE 2) 
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Objectif : Déterminer les lois du mouvement. 
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