
  Lycée Clemenceau Nantes - Olivier Le Gallo - SII 

DS n°3 - Correction  

  
 
MP    Lycée Clemenceau - Nantes 

 Sciences Industrielles pour l’Ingénieur 
 

 
 
EXERCICE 

POSTE D’ESTAMPILLAGE 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
1) Diagramme d’états   2) Chronogramme 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

      3) Table de vérité 

 

a b c V H 

0 0 1 0 0 

1 0 1 1 0 

1 1 1 1 1 

1 0 0 0 1 
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On vérifie sans difficulté que : 
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4) Logigramme 
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PROBLÈME 1 

Lève vitre automatique de véhicule automobile 
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PROBLÈME 2 

Robot TROOPER 
 

 
 
D’après corrigé fourni par l’UPSTI, légèrement modifié 
http://www.upsti.fr/ 

 

Q1		

Pour	déplacer	les	4	rangées,	il	faut	4	déplacements	de	la	zone	1	vers	la	zone	2	(distance	L	=	10m)	et	3	
déplacements	de	la	zone	2	vers	la	zone	1	(distance	L+ ℓ	=	10,5m)	

La	durée	Tm	correspond	donc	à	!! = 8!! + !!!!ℓ
! 	 	 soit	! = !!!!ℓ

!!!!!!
	

AN	:	! = 0,89 !. !!!	

Q2	
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Q3	

On	veut	vérifier	que	la	vitesse	maximale	de	1,1	m.s-1	puisse	être	atteinte	:	
!!"# = !!. !! . ! = 3000. !!!" .

!
!" . 0,15 = 1,18 !. !!!  

L’exigence 1.5.2 est donc vérifiée avec ce moteur 
 
Q15	

!(A′ϵ g/0) = !(Oϵ g/0) + A′O ∧ Ω(g/0) = !(Oϵ 1/0) + A′O ∧ (Ω(g/1) + (Ω(1/0))		

!(A′ϵ g/0) = !!! + (!! + !!!)  ∧ (!!!! + !!)		

!(A′ϵ g/0) = (V + r!! − e!) !!		

De	même	!(B!ϵ d/0) = (V + r!! + e!) !!	

	

Lidar 
Micro-ordinateur 

Codeur 
incrémental 

Carte de 
commande 

Hacheur Moteur Réducteur 
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Q16	

Le	roulement	sans	glissement	en	A’	et	en	B’	implique	que	!(A′ϵ g/0) = 0	et	!(B′ϵ d/0) = 0	

On	a	alors	 V + r!! − e! = 0         (!)
V + r!! + e! = 0         (!)

	

(a)+(b)	→	V = − !
! (!! + !!)	 	 soit	C! = !

!	

(a)-(b)	→ ! = !
!! (!! − !!)									 soit	C! = !

!!	

	
Q17	

Mouvement	 V	  !	 !!	 !! 	

Avant	 V! 	 0	 − V!
2C!

	 − V!
2C!

	

Arrière	 −V! 	 0	 V!
2C!

	 V!
2C!

	

Gauche	 0	 !! 	
ω!
2C!

	 ω!
−2C!

	

Droite	 0	 −!! 	
ω!
−2C!

	 ω!
2C!

	

Q18	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

!!	 −!!	

−!!	 −!!	

0	 0	

0	0	
ℓ < ℓ! 	

!"#$%(!")	
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Q23	

On	isole	le	pot,	soumis	aux	actions	mécaniques	suivantes	:	

Action	de	pesanteur	! = −!"!	

!!"#$!→!"# = !!! + !!!
0 !!

	 	 !!"#$!→!"# = −!!! + !!!
0 !!

	

On	applique	alors	le	théorème	de	la	résultante	statique	au	pot	en	équilibre,	en	projection	sur	!	et	!	:	

!! − !! = 0
!! + !! −!" = 0		

On	se	place	à	la	limite	du	glissement	:	!! = !!!!	et	!! = !!!!	.	On	obtient	alors	!! = !! = !"
!!!
	=	167N	

Q24	

On	 isole	 le	 pignon,	 soumis	 au	 couple	 !!,	 et	 à	 l’action	 des	 2	
crémaillères	en	!!!	(−!!!!) et	!!!	(!!!! = !!!!)	

Le	théorème	du	moment	statique	appliqué	au	pignon	en	son	centre,	
en	projection	sur	!	donne	!! = 2!!!!!	

On	isole	ensuite	l’ensemble		Σ1	=	{crémaillère	1	+	biellette	1	+	noyau	cannelé	1	+	main	1},	soumis	aux	
actions	mécaniques	extérieures	suivantes	:	action	du	pignon	sur	la	crémaillère	!!!!,	l’action	du	pot	sur	
la	main	en	I1,	et	les	actions	du	châssis	aux	différentes	liaisons	(aucune	action	sur	!)	

Le	théorème	de	la	résultante	statique	en	projection	sur	!	donne	alors	!!! − !! = 0	

On	en	déduit	!! = 2!!!!! = 2!!!!	 soit		 !! = !! !"!! 	 	 	

On	identifie	alors		!! =
!!
!!
	

AN	:	!! = 10,6	Nm	 <	12Nm		le	moteur	retenu	est	donc	satisfaisant	

	
Q25	
La	situation	la	plus	défavorable	est	celle	de	la	figure	14	(bras	à	l’horizontale	chargé)	avec	1	pot	sur	le	
plateau,	à	l’avant	et	aucun	pot	dans	le	magasin	sur	le	robot.	
	
Q26	

On	isole	l’ensemble	robot	+	pot,	soumis	aux	actions	de	pesanteur,	et	de	contact	avec	le	sol	

Pour	ne	pas	 faire	 intervenir	 les	 actions	 en	D,	 on	applique	 le	 théorème	du	moment	 statique	en	D,	 en	
projection	sur	!	:	

−!!! + ! − ! !"
! − ! !"! = 0		 d’où	:	!! = !!! !"!!"#

!! = 0	

 
Q27	

Le	basculement	intervient	lorsque	!! = 0	 On	obtient	alors	! = !!!
! !	

AN	:	m	=	22,5	kg							l’exigence	1.5.3	est	donc	validée	
  Lycée Clemenceau Nantes - Olivier Le Gallo - SII 

Q29	

Seule	la	roue	avant	étant	motrice,	on	a	!! = 0.	
La	relation	(5)	donne	alors							!! = !

! !	
	
Q30	
AN	:	!! = 33 !	

D’autre	part,	les	équations	(6)	et	(7)	permettent	d’écrire	:	

	!! = ! − ! !
!! ! + ℎ

!
!! !	 soit		 !! = !

! ! − ! − ! !
!! ! − ℎ

!
!! ! =

!
!" . !.! − !.! 	 	 	

AN	:	!! = 178 !.		On	calcule	alors	!!!! = 0,18    < !			il	y	a	donc	adhérence	(roulement	sans	glissement)	

Q31	

A	la	limite	du	glissement,	!! = !
! !!"# = !!!					Soit	 	!!"# = !!!!

! 	 	 AN	:	!!"# = 2,97 !. !!!	

Dans	 ces	 conditions,	 la	 durée	 de	 la	 phase	 d’accélération	 pour	 atteindre	!!"# = 1,1 !. !!!	 (exigence	
1.5.2)	vaut	:	

	!!"" = !!"#
!!"#

= 0,37 !	
(quasi	instantané	!)	

	
Q32	et	Q33	
	
Voir	ci-contre.	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
 
 

Rapprochement	des	
bras	

Elévation	des	bras	

Ecartement	des	bras	

Abaissement	des	bras	

Rotation	du	magasin	
de	60°	

[N<6]	
[N==6]	

i	>	i0	

haut	

écartés	

Bas	/	N=N+1	

d>d1 


