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Etude d’un centre d’usinage grande vitesse 5 axes - Corrigé 
 

Q.1. 53OO 5443 DODOOO  544333 z.zx.lz.ly.y


   33334 z.lzy.yx.l


  

 
Q.2. Le point O5 extrémité de l’outil se déplace dans le plan  x(t) = cte = l4 
 

Q.3.   33
3

3334
3

533/O3/5O z.zy.yz.lzy.yx.l
dt

d
OO

dt

d
VV

55








   

(O5 a une réalité physique sur le solide 5, on peut appliquer le calcul direct). 
 

Q.4.   222
33/5O zyz.zy.yV

5






   

On a vitesse maximale sur l’axe Y : 40 m/min et vitesse maximale sur l’axe Z : 40 m/min. 

→ 
22

3/5O 4040V
5

56.5 m/min. 

 
Q.5. Le point O0 se déplace dans le plan  y(t) = cte = l1. 
 

Q.6.   1103
3

103
3

1031323
3

033/O3/0O x..lx.xz
dt

d
.lx.xz.ly.lz.lx.x

dt

d
OO

dt

d
VV

00








  

(O0 a une réalité physique sur le solide 0, on peut appliquer le calcul direct). 
 

Q.7. l0=0,1m et 0x   → 113/0O x..1,0V
0

  → 13/0O .1,0V
0

 m/s. 

Avec 7,15150.
60

.2
1 


 rad/s → 57,1V 3/0O0

 m/s. 

Q.8. 

 

0 

1 

2 
 

Pivot d’axe 

(O0, 0z


) 
5 

3 4 

Pivot d’axe 

(O2, 3y


) 

Glissière d’axe 

(O4, 4y


) 

Glissière d’axe 

(D, 3z


) 

Glissière d’axe 

(A, 3x


) 

 

 

θ0 
1x


 

1y


 

0x


 

0y


 

1z


= 0z


 

 
 

 

θ1 
32 zz


  

32 xx


  

1z


 

1x


 

1y


= 2y


= 3y


 

 
 

Q.9. 11103/22/11/03/03R/0S y.z.
    

 

Q.10. 3/003/0O3/0M MOVV
0

   (Champ des vecteurs vitesse).  

Avec    11000M0M0M3/00 y.z.z.zy.yx.xMO


   

→  11M001M001M00M00M3/00 x..zz.sin..yz.cos..xx..yy..xMO
    

→ 11M001M001M00M00M3/00 x..zz.sin..yz.cos..xx..yy..xMO
    

D’où :   311M001M001M00M00M110333/0M y.x..zz.sin..yz.cos..xx..yy..xx..lx.xy.V





   

→ 00M00M33/0M sin..ycos..xy.V  
  

* 



TD 14 - Systèmes Mécaniques  Lycée Bellevue Toulouse - CPGE  PCSI 

 

 

                       Page 2 sur 3 

Q.11. 3/5O5
V  = 0/5O5

V  + 3/0O5
V  (Composition de mouvement). 

Et 3/0O5
V   = 3R/0S53/0M MOV   (Champ des vecteurs vitesse). 

 

D’où : 3/5O5
V  = 0/5O5

V  + 3R/0S53/0M MOV   

 
Q.12. O5 se déplace sur la surface usinée des points M : O5 et M sont des points coïncidents de contact.  
 

3/5O5
V  = 0/5O5

V  + 3R/0S53/0M MOV   devient : 3/5O5
V  = 0/5O5

V  + 3/0MV    

 
Q.13. Le cahier des charges impose une vitesse d’usinage constante. La relation de la question 12 devient : 

0/5O5
V  = 3/5O5

V   – 3/0MV   

→ 0/5O5
V  = 33 z.zy.y





   3z3y3x z.vy.vx.v

MMM


  

→ 0/5O5
V  =     3z3y3x z.vzy.vyx.v

MMM








  

→ 0/5O5
V  =    2

z
2

y
2

x MMM
vzvyv    

 

Pour respecter le cahier des charges il faut donc que :     ctevzvyv 2
z

2
y

2
x MMM

   

 
 

Robot de peinture - Corrigé 
 
Q.1.  

 

 

O 

0y


 

1z


 

1y


 

0x


 

 
1x


 

 

0z


 

A 

 

 
1x


 

1y


 

2x


 

2y


 

A 1z


 

avec 1z


= 2z


 

 

 

 

3x


 

3z


 

2x


 

2z


 B 2y


 

avec 2y


= 3y


 

 
 

00/1


    21/2 z.


    22/3 y.

  

 

Q.2. 1
0

1
0

0/A0/1,A y.y.
dt

d
OA

dt

d
VV


   → 10/1,A y.V

  

 

Q.3.   1
0

11
0

0/B0/2,B y.z.Hy.
dt

d
OB

dt

d
VV


   → 10/2,B y.V

  

 

Q.4.  
0

31
0

311
0

0/P0/3,P z
dt

d
.Ly.z.Lz.Hy.

dt

d
OP

dt

d
VV


   

 

Avec :  30/3
3

3
0

3 zz
dt

d
z

dt

d    322 zy.z.


   3332 zy.zz.


   32 x.y.sin.


    

 

D’où :  3210/3,P x.y.sin..Ly.V



    

 
Q.5. 
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D 

0z


 

0y


 

O 
D 

0z


 

0x


 

P 
1 

1 

2 
2 3 

3 

0 

 
 

Q.6. il faut projeter  3210/3,P x.y.sin..Ly.V



    dans le repère R0. 

 
A l’aide des figures planes on obtient : 

01 yy


  

112 y.cosx.siny


  00 y.cosx.sin


   

223 x.cosz.sinx


   111 y.sinx.cos.cosz.sin


   000 y.sinx.cos.cosz.sin


   

 

D’où :      0000000/3,P y.sinx.cos.cosz.sin.y.cosx.sin.sin..Ly.V



    

→ V =  cos.cos..Lsin.sin..L    

 

Q.7. 0  et 0   →   00000/3,P y.cosx.sin.sin..Ly.V



    

→V =  sin.sin..L 0
  

→ 0cos.sin..L 0     

 

D’où :



sin.sin.L

V

0

  et  cos.sin..L 0
  → 


 cos.sin.

sin.sin.L

V
.L 0

0

  → 



tan

V
  

 

Q.8.    
L

b
sinsin 00    

 

Q.9. 



sin.b

V
  et 




tan

V
  après intégration on obtient les lois du mouvement. 


