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TP 17.1 Correcteur de phare Corrigé 
(CCP PSI 2003) 

 
 

1) Mise en situation. 

2) Présentation du système. 
Question 1 : Déterminer A, B, C, D, E, F et G (sur feuille de copie). 
 
A : Capteur d’assiette 
B : Calculateur 
C : Réglage manuel 
D : Axe optique du faisceau correct  
 
 
3) Étude de la fonction : « orienter l’axe optique ». 
31) Étude de la chaîne cinématique : moto-réducteur + système 
vis-écrou. 
Question 2 : Surligner en vert les pièces ayant un mouvement de rotation par rapport au bâti. 

Surligner en bleu les pièces ayant un mouvement de translation par rapport au bâti. 
Surligner en rouge les pièces ayant un mouvement de rotation et translation par rapport au bâti. 
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- Le « bâti » est ici les pièces 205, 201 et 202. 
- Le moteur 208 entraîne la rotation de la vis 209 (pivot 209/205). 
- La rotation de la vis 209 entraîne par roue/vis sans fin la rotation de la roue 210a. 
- La rotation de la roue 210a liée à la vis 210b (pivot non représentée) entraîne par roue/vis sans fin la 

rotation de la roue 203. 
- La rotation de la roue 203 (pivot 203/205) entraîne par hélicoïdale (203/204) la translation du manchon 

204. 
- La translation du manchon 204 (glissière 204/205) entraîne la translation de l’axe de sortie 206 par la 

liaison hélicoïdale (206/204) assimilable ici à une liaison encastrement : elle est sans doute irréversible. La 
translation du manchon 204 n’entraîne pas la rotation de la vis 206. La roue de renvoi 202 n’a donc aucune 
raison de tourner lorsque l’on n’actionne pas la commande manuelle, le frottement suffit sans doute à 
garantir son immobilité. 

- La translation de l’axe de sortie 206 (glissière 206/202) entraîne par rotule en D la translation + rotation de 
la pièce 303 (mouvement plan voir questions Q7 à Q10). 

E : Moto-réducteur 
F : Système Vis / Ecrou 
G : Bloc d’orientation 

Réglage motorisé. 
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- Le « bâti » est ici les pièces 205, 209, 210, 203 et 204 lorsque le moteur ne fonctionne pas. 
- L’opérateur (conducteur ou mécanicien) entraîne la rotation du bouton 201. 
- La rotation du bouton 201 (pivot 201/205) entraîne par engrenage conique la rotation de la roue de renvoi 

202. 
- La rotation de la roue de renvoi 202 (pivot 202/205) entraîne par glissière (202/206) et par hélicoïdale 

(206/204) la translation + rotation de l’axe de sortie 206. 
- La translation + rotation de l’axe de sortie 206 entraîne par rotule en D la translation + rotation de la pièce 

303 (mouvement plan voir questions Q7 à Q10). 
 
 
Question 3 : Sur le dessin d’ensemble, document réponse 2, colorier en vert, sur toutes les vues l’écrou 204. 
 

 

Réglage manuel. 
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Question 4 : Déterminer V, W, X, Y et Z (sur feuille de copie). 
 

V : Créer glissière 204 / bâti 205 
W : Surface cylindrique 
X : Ergot 204 
 
 

32) Étude de l’orientation du bloc optique. 
Question 5 : Démontrer que la liaison équivalente en B est une liaison linéaire annulaire d’axe ),( yB 

. 
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Les deux liaisons étant en série, le torseur de la liaison équivalente s’obtient en sommant les torseurs des 
liaisons élémentaires : 
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Question 6 : Justifier sans calcul la liaison équivalente entre le boîtier 301 et le bâti 304 en ne tenant 

compte que des liaisons en A et B. 
 

La liaison rotule en A autorise 3 rotations. L’ajout de la liaison linéaire annulaire en B supprime 2 rotations et 
permet de conserver celle autour de (AB). La liaison équivalente est donc une liaison pivot d’axe (AB). 
 
 
Question 7 : Tracer sur le document réponse 3, dans le cas d’un réglage motorisé, le schéma cinématique 

minimal dans le plan ),,( zxA 
de la chaîne fermée constituée du bâti 304 et des pièces 301, 

206 et 303. 
Question 8 :  

Question 9 : En supposant la course de l’axe 206 égale à 30 mm ( x30DD1
= ), tracer sur le document 

réponse 3 le point C1, les pièces 301 et 303 et l’axe du faisceau lumineux. Mesurer 
l’amplitude angulaire du faisceau. 
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Y : Cannelures 
Z : Zone filetée/taraudée 

Car ils sont déjà écrits 
au même point. 

Torseur d’une liaison linéaire 
annulaire de centre B et de 

direction y


. 

 
θ = 17,2° 
 

On précise dans le sujet que l’on 
considère le mode motorisé : le 
mouvement de 206 par rapport à 304 
est donc une translation, modélisée ici 
par une glissière. 
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Question 10 : Déterminer graphiquement la vitesse de translation de la tige 206 par rapport au bâti (On 
expliquera soigneusement les tracés). 

 

La pièce 303 a un mouvement quelconque par rapport au bâti 304. Donc il faudra sûrement appliquer 
le théorème de l’équiprojectivité entre C1 et D1 dans leur mouvement de 303/304 : 

1D1C.V1D1C.V 304/3031D304/3031C ∈∈ = . 
 

Méthode réfléchie (à réaliser au brouillon) : 
 
 
 
 
 
 
 
Explications des différentes étapes de construction (à réaliser sur feuille de copie) : 

1) On trace le vecteur vitesse connu : 304/3011CV ∈ . 

Le mouvement de 301/304 est une rotation de centre A, donc : 

- 1AC)V( 304/3011C ⊥Δ ∈ , 

- sens donné par 304/301Ω , 

- s/mm6100.06,01AC.V 304/301304/3011C ==Ω=∈ . 

 
2) En utilisant la composition des vectrices vitesses au point C1, on obtient 

304/3011C304/3011C301/3031C304/3031C VVVV ∈∈∈∈ =+= , car C1 centre de la rotation de 303/301 

(donc 0V 301/3031C =∈ ). 

 

3) Le mouvement de 206/304 est une translation rectiligne de direction x , donc x//V 304/2061D ∈ . 

Connaissant )V()V( 304/2061D304/3031D ∈∈ Δ=Δ  et 304/3011C304/3031C VV ∈∈ = , on détermine 

304/2061D304/3031D VV ∈∈ =  en appliquant le théorème de l’équiprojectivité entre C1 et D1 dans leur 

mouvement de 303/304 : 1D1C.V1D1C.V 304/3031D304/3031C ∈∈ = . 
 

On mesure 5,8 cm pour 304/2061DV ∈ , soit compte tenu de l’échelle : s/mm8,5V 304/2061D =∈ . 
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AVANT DE PARTIR, RANGER LE POSTE 

C1,303/304V
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