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Contrôle continu de statique 
 

Robot TC200 Tecdron 
 
Dans l’industrie, il est désormais possible d’associer des tâches robotisées et des tâches manuelles. Après l’essor 
des robots collaboratifs, Tecdron, entreprise Française basée à La Rochelle, propose une base mobile nommée 
TC200, capable de recevoir différents types de bras robotisés  dont des bras collaboratifs  mais aussi de 
se déplacer de manière autonome dans un environnement industriel complexe composé de robots et d’humains. 
Afin de respecter la confidentialité de ce système, les données et résultats présentés dans ce sujet sont approchés 
et limitatifs par rapport à la solution industrielle réelle. 
Le robot  TC200 est utilisé dans le cadre du vissage automatisé de pièces d’avionique dans une carlingue 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

𝑨𝟐𝑨𝟏
            = 𝑨𝟑𝑨𝟒

            =  𝟐𝒂. 𝒙𝟎      ; 𝑨𝟏𝑩𝟏
            = 𝑨𝟐𝑩𝟐

            = 𝑨𝟑𝑩𝟑
            = 𝑨𝟒𝑩𝟒

            = - r. 𝒛𝟎      

𝑨𝟏𝑪𝟏
            =  - a. 𝒙𝟎       - b1. 𝒚𝟎      ; 𝑨𝟐𝑪𝟏

            =  a. 𝒙𝟎       - b1. 𝒚𝟎      

𝑨𝟑𝑪𝟏
            =  - a. 𝒙𝟎       + b2. 𝒚𝟎      ; 𝑨𝟒𝑪𝟏

            =  - a. 𝒙𝟎       + b2. 𝒚𝟎      

𝑪𝟏𝑪𝟐
            = b. 𝒙𝟏        ; 𝑫𝟏𝑫𝟐

             =  b. 𝒙𝟏      

 𝑪𝟐𝑪𝟑
             = 𝑫𝟏𝑫𝟑

              =   𝟎    

𝑪𝟑𝑫𝟑
             =  𝑳 𝒚𝟏      

𝑫𝟐𝑬           = − 𝒅 𝒚𝟐      ; 𝑬𝑷        =  𝒆 𝒙𝟑      

𝑶𝑪𝟏
          = L1. 𝒚𝟎         

En P , il s’applique l’action :  

 𝓣𝑷(𝒆𝒙𝒕 → 𝟗)   =   
𝑹𝑷(𝒆𝒙𝒕 → 𝟗)                        =  𝑿𝑷 . 𝒚𝟎       +  𝒀𝑷. 𝒚𝟎       +  𝒁𝑷. 𝒛𝟎       

𝑴𝑷(𝒆𝒙𝒕 → 𝟗)
                       =  𝟎     

  

𝑷 (𝒙𝟎      ,𝒚𝟎      ,𝒛𝟎      )

 

 
En B1, B2, B3, B4 , il s’applique les actions de contact sur les rouleaux : 

 𝓣𝑩𝒊(𝒔𝒐𝒍 → 𝟐𝒋)   =   
𝑻𝑩𝒊

. 𝒚𝒂       +  𝑵𝑩𝒊
. 𝒛𝟎       

 𝟎     
  

𝑩𝒊 (𝒙𝒋     ,𝒚𝒋      ,𝒛𝟎      )

i Є  [1, 2, 3, 4]  et  j Є  [a, b, c, d]    
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En G ( centre de gravité du système complet ) s’applique le poids de l’ensemble : 

 𝓣𝑮 (𝒈 → 𝑬)   =   
𝑹𝑷(𝒆𝒙𝒕 → 𝟗)                        =  −  𝑴𝑬. 𝒈. 𝒛𝟎       

𝑴𝑷(𝒆𝒙𝒕 → 𝟗)
                       =  𝟎     

  

𝑮 (𝒙𝟎      ,𝒚𝟎      ,𝒛𝟎      )

 avec ME = Masse de l’ensemble ; 𝑶𝑮        =   aG. 𝒙𝟎       + bG. 𝒚𝟎      

 
 
Questions 
1) Réaliser le graphe des liaisons du mécanisme ( indiquer les noms des liaisons, leur centre et leur axe principal ) 
( on ne représentera qu’une seule roue et qu’un seul rouleau dans le graphe ) 

2) Ecrire le vecteur 𝑫𝟐𝑬            dans la base ( 𝑥0     , 𝑦0     , 𝑧0    )   
3) Ecrire le torseur  𝓣𝑷(𝒆𝒙𝒕 → 𝟗)  au point D2 

( on notera le moment de 𝑹𝑷(𝒆𝒙𝒕 → 𝟗)                         en D2 : 𝑴𝑫𝟐(𝑹𝑷)                    = 𝑳𝑫𝟐
𝑥0       + 𝑴𝑫𝟐

𝑦0      + 𝑵𝑫𝟐
𝑧0      et on exprimera les 

composantes 𝑳𝑫𝟐
 ,𝑴𝑫𝟐

 , 𝑵𝑫𝟐
 en fonction des composantes de 𝑹𝑷(𝒆𝒙𝒕 → 𝟗)                         et des donnée géométriques ) 

4) Ecrire le vecteur 𝑫𝟏𝑫𝟐
               dans la base ( 𝑥0     , 𝑦0     , 𝑧0    )   

5) Ecrire le torseur  𝓣𝑷(𝒆𝒙𝒕 → 𝟗)  au point D1  

( on notera le moment de 𝑹𝑷(𝒆𝒙𝒕 → 𝟗)                         en D1 : 𝑴𝑫𝟏(𝑹𝑷)                    = 𝑳𝑫𝟏
𝑥0       + 𝑴𝑫𝟏

𝑦0      + 𝑵𝑫𝟏
𝑧0       et on exprimera les 

composantes 𝑳𝑫𝟏
 ,𝑴𝑫𝟏

 , 𝑵𝑫𝟏
 en fonction des composantes de 𝑹𝑷(𝒆𝒙𝒕 → 𝟗)                         et des donnée géométriques ) 

6) Ecrire le vecteur 𝑪𝟏𝑫𝟏
               dans la base ( 𝑥0     , 𝑦0     , 𝑧0    )   

7) Ecrire le torseur  𝓣𝑷(𝒆𝒙𝒕 → 𝟗)  au point C1  

( on notera le moment de 𝑹𝑷(𝒆𝒙𝒕 → 𝟗)                         en C1 : 𝑴𝑪𝟏(𝑹𝑷)                    = 𝑳𝑪𝟏
𝑥0       + 𝑴𝑪𝟏

𝑦0      + 𝑵𝑪𝟏
𝑧0      et on exprimera les composantes 

𝑳𝑪𝟏𝑷
 ,𝑴𝑪𝟏𝑷

 , 𝑵𝑪𝟏𝑷
 en fonction des composantes de 𝑹𝑷(𝒆𝒙𝒕 → 𝟗)                         et des donnée géométriques ) 

 

Pour la suite on notera l’expression de  𝓣𝑷(𝒆𝒙𝒕 → 𝟗)  en C1 :  

 𝓣𝑷(𝒆𝒙𝒕 → 𝟗)  =   
𝑹𝑷(𝒆𝒙𝒕 → 𝟗)                        =  𝑿𝑷. 𝒚𝟎       + 𝒀𝑷. 𝒚𝟎       + 𝒁𝑷. 𝒛𝟎       

𝑴𝑷(𝒆𝒙𝒕 → 𝟗)
                       =  𝑳𝑪𝟏𝑷 . 𝒚𝟎       + 𝑴𝑪𝟏𝑷 . 𝒚𝟎       +  𝑵𝑪𝟏𝑷 . 𝒛𝟎      

  

𝑪𝟏 (𝒙𝟎      ,𝒚𝟎      ,𝒛𝟎      )

 

8) Ecrire le torseur de l’action de liaison au point C1  dans la base ( 𝑥0     , 𝑦0     , 𝑧0    )   
9) Ecrire le torseur  𝓣𝑩𝟏(𝒔𝒐𝒍 → 𝟐𝒂)   au point B1 puis au point C1 

Pour la suite on notera l’expression de  𝓣𝑩𝒊(𝒔𝒐𝒍 → 𝟐𝒋  en C1 :  

 𝓣𝑩𝒊(𝒔𝒐𝒍 → 𝟐𝒋)   =   
𝑻𝑩𝒊𝒙. 𝒙𝟎       + 𝑻𝑩𝒊𝒚

. 𝒚𝟎       +  𝑵𝑩𝒊
. 𝒛𝟎       

 𝑴𝒙𝑩𝒊
. 𝒙𝟎       + 𝑴𝒚𝑩𝒊

. 𝒚𝟎       +  𝑴𝒛𝑩𝒊
. 𝒛𝟎      

  

𝑩𝒊 (𝒙𝟎      ,𝒚𝟎      ,𝒛𝟎      )

 i Є  [1, 2, 3, 4]  et j Є  [a, b, c, d]   

10) Ecrire le torseur de l’action de liaison au point A1  dans la base ( 𝑥0     , 𝑦0     , 𝑧0    )   
11) Ecrire le torseur  𝓣𝑮 (𝒈 → 𝑬)  au point  C1 

12) On cherche à exprimer les composantes des torseurs de contact sur les rouleaux  𝓣𝑩𝒊(𝒔𝒐𝒍 → 𝟐𝒋)  en fonction de 

 𝓣𝑷(𝒆𝒙𝒕 → 𝟗)   et de  𝓣𝑮 (𝒈 → 𝑬)  . Quel solide ou ensemble de solides faut-il isoler ? 

13) Isoler ce solide ou cet ensemble de solides et faire le bilan des actions qui sont appliquées  
14) Appliquer le principe fondamental de la statique à l’ensemble isolé ( en précisant les hypothèses et les 
conditions nécessaires) puis établir les équations d’équilibre. 
15) Faire le bilan nombre d’inconnues / nombre d’équations . Manque-t-il des équations ? Si oui combien ? 

Rappels :  
Le torseur des actions transmissibles du solide 1 sur le solide 2 par la liaison entre 1 et 2 au point A sera noté : 

 𝓣𝑨(𝟏→𝟐)   =   
𝑹𝑨 𝟏→𝟐                

𝑴𝑨 𝟏→𝟐
               

  

𝑨

 =   
𝑹𝑨 𝟏→𝟐                 =  𝑿𝑨 𝟏𝟐. 𝒙     + 𝒀𝑨 𝟏𝟐. 𝒚    + 𝒁𝑨 𝟏𝟐. 𝒛  

𝑴𝑨𝟏→𝟐
               =  𝑳𝑨 𝟏𝟐. 𝒙     +  𝑴𝑨 𝟏𝟐. 𝒚    +  𝑵𝑨 𝟏𝟐. 𝒛  

  

𝑨 (𝒙,𝒚,𝒛)

 =  

𝑿𝑨 𝟏𝟐 𝑳𝑨 𝟏𝟐

𝒀𝑨 𝟏𝟐 𝑴𝑨 𝟏𝟐

𝒁𝑨 𝟏𝟐 𝑵𝑨 𝟏𝟐

 

𝑨 (𝒙,𝒚,𝒛)

 

 
 
 
 
 


