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Cycle 2 : Modélisation des systèmes mécaniques dans le 

but de choisir les actionneurs 

 

 

 

 



SI - TD   Lycée Bellevue – CPGE PSI 

 

Fabien Hospital 3 
Cycle 2 : Modélisation des systèmes mécaniques dans le 

but de choisir les actionneurs 

 

2 EXERCICE 2 : MAT REACTEUR A320 

Q.1.  
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Q.2. On est dans le cas de liaisons séries → on privilégie la méthode cinématique. 
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D’où {𝐶𝑒𝑞} = {𝐶1/0} = {𝐶1/4} + {𝐶4/0} d’où : 

{
 
 
 

 
 
 
𝛺𝑥𝑒𝑞 = 𝛺𝑥14 + 𝛺𝑥40
𝛺𝑦𝑒𝑞 = 𝛺𝑦14 + 𝛺𝑦40
𝛺𝑧𝑒𝑞 = 𝛺𝑧14 + 𝛺𝑧40
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𝑣𝑧𝑒𝑞 = 0

 

→  

)z,y,x(

x

y

zz

yy

xx

N

eq

0

.a

.a

C
14

14

4014

4014

4014


















−



+

+

+

= soit une liaison ponctuelle en N de normale (N,𝑧). 
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Fabien Hospital 4 
Cycle 2 : Modélisation des systèmes mécaniques dans le 

but de choisir les actionneurs 

 

SI on veut faire par l’égalité des torseurs des actions transmissibles 
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Ce qui veut dire 
𝑋14 = 0
𝑌14 = 0

 et comme 
𝑋14 = 𝑋04
𝑌14 = 𝑌04

 

Le torseur équivalent vaut : 

{𝐹𝑒𝑞} = {

0
0
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0
0
0
}

𝑁

 

Une liaison ponctuelle de normale (N,z) 
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D’où {𝐶𝑒𝑞} = {𝐶1/0} = {𝐶1/5} + {𝐶5/0} d’où : 

{
 
 
 

 
 
 
𝛺𝑥𝑒𝑞 = 𝛺𝑥15 + 𝛺𝑥50
𝛺𝑦𝑒𝑞 = 𝛺𝑦15 + 𝛺𝑦50
𝛺𝑧𝑒𝑞 = 𝛺𝑧15 + 𝛺𝑧50
𝑣𝑥𝑒𝑞 = 𝑎.𝛺𝑦15
𝑣𝑦𝑒𝑞 = −𝑎.𝛺𝑥15
𝑣𝑧𝑒𝑞 = 0

 



SI - TD   Lycée Bellevue – CPGE PSI 

 

Fabien Hospital 5 
Cycle 2 : Modélisation des systèmes mécaniques dans le 

but de choisir les actionneurs 
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= soit une liaison ponctuelle en M de normale (M,𝑧). 

 

Q.3. Pour déterminer la liaison équivalente réalisée entre (1) et (0) par le triangle (2), il faut d’abord 

déterminer la liaison équivalente entre (1) et (2) (liaisons parallèles → utilisation de la méthode statique) 

puis déterminer la liaison équivalente entre (0) et (1) par (2) (liaisons séries → utilisation de la méthode 

cinématique).  
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SI - TD   Lycée Bellevue – CPGE PSI 

 

Fabien Hospital 6 
Cycle 2 : Modélisation des systèmes mécaniques dans le 

but de choisir les actionneurs 

 

D’où {𝐶𝑒𝑞} = {𝐶1/0} = {𝐶1/2} + {𝐶2/0} d’où  
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En conduisant le même raisonnement que dans le cas de la liaison équivalente 0-2-1 on montre que la liaison 

équivalente est une liaison linéaire annulaire d’axe (J,𝑧). 
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3 EXERCICE 3 : SIMULATEUR DE VOL POUR LA FORMATION DE PILOTES EN AEROCLUB  
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Fabien Hospital 7 
Cycle 2 : Modélisation des systèmes mécaniques dans le 

but de choisir les actionneurs 

 

4 EXERCICE 4 : POUSSEUR DE TABLIER  

 

5 EXERCICE 5 : PLANEUR SOUS-MARIN 

 

6 EXERCICE 6 : SUSPENSION DE L’ADDBIKE 
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Fabien Hospital 8 
Cycle 2 : Modélisation des systèmes mécaniques dans le 

but de choisir les actionneurs 

 

 

7 EXERCICE 7 : MICRO MANIPULATEUR DE CHIRURGIE ENDOSCOPIQUE (MC²E) 

Q1  Q2  
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Fabien Hospital 9 
Cycle 2 : Modélisation des systèmes mécaniques dans le 

but de choisir les actionneurs 

 

Q3  

 

8 EXERCICE 8 : SYSTEME DE DEPOSE DE POUTRE 

Q1  Q2  

 

 

Q3  Q4. On a h =m −Ic +Ec = 6−12+6 = 0. 

Q5. Le soufflet permet donc de rendre le système isostatique. Il est ainsi possible de monter le système sans avoir à 

imposer des contraintes géométriques sur le mécanisme. 

9 EXERCICE 9 : TUYERE A OUVERTURE VARIABLE 
En classe 
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Fabien Hospital 10 
Cycle 2 : Modélisation des systèmes mécaniques dans le 

but de choisir les actionneurs 
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Fabien Hospital 11 
Cycle 2 : Modélisation des systèmes mécaniques dans le 

but de choisir les actionneurs 

 

 

10 EXERCICE 10 : SYSTEME D’INSPECTION DE TUBE DE GUIDAGE 
En classe 
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Fabien Hospital 12 
Cycle 2 : Modélisation des systèmes mécaniques dans le 

but de choisir les actionneurs 
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Fabien Hospital 13 
Cycle 2 : Modélisation des systèmes mécaniques dans le 

but de choisir les actionneurs 

 

 
 

 


