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Contrôle continu cinématique 

Pince pneumatique 

 

R est le repère fixe, R11 est le repère lié à (11), R12 est le repère lié à (12) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

𝑂𝐵       = c.𝑥  

𝐴𝐵       = a.𝑥    

𝐵𝐶       = b.𝑥11        

𝐻𝐷        = h.𝑦   

𝐵𝐻        = λ.𝑥  

𝐶𝐷       = d.𝑥12        - e.𝑦12        

𝐷𝐾        = f.𝑥12        
 

Hypothèses et données 
- le problème est considéré comme plan 
- les liaisons sont supposées parfaites et sans frottement 

  

1 : Partie fixe 
8 : Piston 
11, 14 : Biellettes 
12, 13: Branches de préhension 

𝑽𝑨/𝑹
           = V. 𝑥  
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Questions 
 

1) Exprimer 𝛀    𝟏𝟏/𝐑 et  𝛀    𝟏𝟐/𝐑  

 

2)  Exprimer 𝑉  𝐵  11/𝐑 en fonction de V, des paramètres géométriques et angulaires du système 

      Quelle est la relation entre 𝑉  𝐵  8/𝐑 et  𝑉  𝐵  11/𝐑 . Justifier 

 

3)  Exprimer 𝑉  𝐶  11/𝐑 en fonction de V, des paramètres géométriques et angulaires du système 

 

4) Exprimer 𝑉  𝐾  12/𝐑 en fonction de V, des paramètres géométriques et angulaires du système 

 

5)  Exprimer 𝑉  𝐶  12/𝐑 en fonction de V, des paramètres géométriques et de β et ses dérivées 

 
6)  Le point C étant le centre de la liaison entre (11) et (12), démontrer que l'on a la relation : 

𝜷 𝟐 𝒅𝟐 + 𝒆𝟐  − 𝒆. 𝒅. 𝒔𝒊𝒏(𝟐𝜷)  = 𝑽𝟐 + 𝜶 𝟐.𝒃𝟐 - 2.V.b.𝜶 .sinα 
 

7)  Exprimer 𝛤 𝐶  11/𝐑 en fonction des paramètres géométriques et angulaires du système 

 

8)  Exprimer 𝛤 𝐺  12/𝐑 en fonction des paramètres géométriques et de β et ses dérivées 

 

 


