
CI20 STATIQUE / Révision et méthodologie de résolution TD 

TSI2 Sciences de l’Ingénieur 

Robot Stäubli 

L’entreprise Staübli commercialise des robots destinés à de multiples applications. Nous nous intéressons ici à un 
robot de chargement / déchargement d’un poste d’usinage. 
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Objectif : Déterminer le couple articulaire que doit fournir un moteur pour maintenir le robot dans une position 
donnée fixe (Etude statique). 
 

Un modèle simplifié du robot vous est proposé. Ce modèle simplifié est composé de 3 solides plus le bâti. Chaque 
solide est en liaison pivot l’un par rapport à l’autre (cf. figure).  

Trois moteurs permettent de piloter les mouvements de ces solides. On notera C01, C12, C23 les couples articulaires 
que fournissent les moteurs autours de leurs axes respectifs.   

00110m z.CC 
  ; 11221m x.CC   ; 12332m x.CC   

Données :  

 Le vecteur gravité est 0z.gg   

 Si un solide « i » a une masse « mi » non négligeable, « Gi » correspond à la position du centre de gravité 

 0122212213332 z.aOOz.LGOz.bOOz.LGO   

 L3=0,6m L2=0,3m b=1m m2=7kg m3=4,5kg 

 

1) Synthétiser les informations fournies dans le sujet dans un « graphe d’analyse » 

2) Si on veut déterminer l’expression du couple articulaire C12 , montrer qu’il est judicieux d’isoler l’ensemble {2+3}. 

3) Isoler l’ensemble {2+3}, et réaliser le bilan des actions mécaniques extérieures (BAME).  

4) Appliquer le théorème du moment statique en O1 en projection sur l’axe 1x . Justifier l’intérêt de cet axe de 

projection. 

5) Déduire l’expression du couple articulaire C12 nécessaire pour maintenir le système en équilibre dans une 

position particulière donnée (y et j fixés, donc constants dans le calcul). 

6) Faire l’application numérique dans les 2 configurations suivantes : 

 y=0° ;  j=90°  puis  y=0°; j=0° 


