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

Quelle liaison ? → une équation judicieuse du PFD avec l’actionneur et pas d’inconnues de liaisons 

→ il faut exploiter le « 0 » du torseur d’AMT de la liaison où agit l’actionneur à l’aide du TMD sur un axe de 

rotation ou du TRD sur un axe de translation 

→ Sur une chaîne ouverte, il suffit d’isoler tout le système en mouvement après la liaison de l’actionneur. Pour une 

chaîne fermée, il n'est pas possible avec une seule application du PFD d'obtenir le résultat recherché. Il faut donc 

réaliser plusieurs isolements successifs, de proche en proche 

 

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

➔ Sur une chaine ouverte : exo 2 
On compte le nombre de paramètres cinématiques pour lesquels on ne connaît pas les lois du mouvement 

→ Il faut écrire avec le PFD autant d’équations scalaires que de paramètres cinématiques inconnus 

comptés, le tout, sans faire intervenir d’inconnues de liaison 

→ il faut exploiter le « 0 » du torseur d’AMT de la liaison où agit l’actionneur à l’aide du TMD sur 

un axe de rotation ou du TRD sur un axe de translation 

 

 

➔ Sur une chaine fermée : exo 3 
On compte le nombre de paramètres cinématiques pour lesquels on ne connaît pas les lois du mouvement 

 
« ouvrir la chaîne » en supprimant une liaison de la chaîne fermée (si possible celle avec 

le moins d’inconnues de liaison). Les actions mécaniques de la liaison coupée sont 

désormais considérées comme des AME inconnues 

→ écrire N équations scalaires (fermeture géométrique + PFD) dans lesquelles il n’y a pas d’inconnues de liaison supplémentaires 

→ il faut exploiter le « 0 » du torseur d’AMT de la liaison où agit l’actionneur à l’aide du TMD sur un axe de rotation ou du TRD sur un axe de translation 

 

3. Dimensionner une liaison : on connait les actionneurs, les lois de mouvement et les inerties → voir équilibrage  
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La mise en équation à l’aide du PFD permet de déterminer les actions mécaniques dans les liaisons avec le bâti puis permet de mettre en évidence 

les conditions pratiques d’équilibrage 

➔ Conséquence pratique 1 : Un rotor est équilibré statiquement si son centre de gravité est positionné sur son axe de rotation 

➔ Conséquence pratique 2 : Un rotor est équilibré dynamiquement si son centre de gravité est positionné sur son axe de rotation et si son 

axe de rotation est axe principal d’inertie. 

1 EXERCICE 1 :  BRAS DE MANUTENTION (VOIR PARAMETRAGE TD CYCLE 2) 
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 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 
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2 EXERCICE 2 : GYROSCOPE 
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3 EXERCICE 3 : VIBREUR D’OLIVIER (VOIR PARAMETRAGE TD CYCLE 2) 

 

Réel Modèle 

50 xx


=  

0 

1 

O1 
4y


 

0 2 
3 

4 

5 
32 yy


=  

43 zz


=  
1x


 

21 yy


=  

10 yy


=  
10 zz


=  

32 xx


=  

5z


 

O0 
O2 O4 

O3 = O5 
 

O* 

G3 

G4 

 
 

 

 



SI - TD   Lycée Bellevue – CPGE PSI 

Fabien Hospital 7 
Cycle 3 : Résolution des actions mécaniques en utilisant 

les théorèmes généraux de la dynamique 

 

 

 
 



SI - TD   Lycée Bellevue – CPGE PSI 

Fabien Hospital 8 
Cycle 3 : Résolution des actions mécaniques en utilisant 

les théorèmes généraux de la dynamique 

 

 

 



SI - TD   Lycée Bellevue – CPGE PSI 

Fabien Hospital 9 
Cycle 3 : Résolution des actions mécaniques en utilisant 

les théorèmes généraux de la dynamique 

 

 

 

 



SI - TD   Lycée Bellevue – CPGE PSI 

Fabien Hospital 10 
Cycle 3 : Résolution des actions mécaniques en utilisant 

les théorèmes généraux de la dynamique 

 

 
 


