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II. CHARGEUR MANUEL DE BOBINE 
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C. Etude des chaînes de solides et énergétique 

 

 
 

Q1) Déterminer la mobilité mc de la chaine de la figure 5: 

A) mc = 2 

B) mc = 0 

C) mc = 1 

D)  mc = 4 

E) mc =  autre 

 

Q3) On désire déterminer Z7 en fonction de Z10. Cocher la vraie réponse : 

A)  Z7 = Z10 + Z11 

B)  Z7 = Z10 + 2Z11 

C)   Z7 = Z10 + 3Z11 

D)   Z7 = Z10 - Z11 

E)    Z7 = Z10 - 2Z11 

 

 

Q2) Les liaisons L9/7, L9/8, et L7/8 sont respectivement : 

A) pivot d’ave y7, hélicoïdale d’axe x7 et rotule d’axe z7 

B) pivot d’ave y7, par engrenage d’axe z7 et glissière d’axe z7 

C) pivot d’ave y7, hélicoïdale d’axe y7 et pivot glissant d’axe z7 

D) pivot d’ave y7, hélicoïdale d’axe x7 et glissière d’axe y7 

E) pivot d’ave y7, hélicoïdale d’axe y7 et appui plan d’axe z7 
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Q4) Le rapport de transmission du réducteur R = ω8 /ω10 est : 

A) R = 1 

B) R = 0,5 

C) R = 2 

D) R = 0,25 

E) R = 0,75 

 

Q5) Ce système réducteur est un train épicycloïdal. Les noms des organes suivants sont-ils corrects ?  
A) L’arbre moteur 10 est un planétaire central et le corps 7 un planétaire extérieur. 

B) L’arbre moteur 10 est un planétaire extérieur et le corps 7 un planétaire extérieur. 

C) L’arbre moteur 10 est une couronne et le corps 7 un planétaire central. 

D) L’arbre moteur 10 est un planétaire central et le corps 7 un satellite. 

E) Autre. 
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Q6) Le torseur cinétique au point G10 de l’arbre moteur (10) dans son mouvement par rapport au repère 

fixe R1,  en fonction ωm, kβ , kf et des données cinétiques 

 

 : 

est : 

 

 

A) B) 
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Autre  

 

 

Q7) L’arbre moteur et la vis sont équilibrés dynamiquement parce que : 

 

A) L’arbre moteur et la vis tournent autour de (E, y7) qui est leur axe principal d’inertie. 

B) L’arbre moteur et la vis tournent autour de (E, y7) qui est leur axe principal d’inertie ; et leurs centres 

d’inertie appartiennent à cet axe. 

C) L’arbre moteur et la vis tournent autour de (E, y7) et leurs centres d’inertie appartiennent à cet axe. 

D) À cause du fait que leurs deux matrices sont symétriques. 

E) Leurs deux matrices sont diagonales. 

 

 

D. Etude de la liaison équivalente du berceau 

 

 

 

0 

 

D) C) 

E) 
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Q8) on désire spécifier les 3 liaisons reliant la bobine et le berceau : 

A) L2 = liaison linéaire rectiligne d’axe (A, x) et de normale u. L1 = liaison pivot d’axe (B, x) et de 

normale v. et  L3 = liaison appui plan de normale x. 

B) L1 = liaison linéaire rectiligne d’axe (A, x) et de normale u. L3 = liaison glissière d’axe (B, x) et de 

normale v. et  L2 = liaison appui plan de normale x 

C) L3 = liaison linéaire rectiligne d’axe (A, x) et de normale u. L2 = liaison linéaire rectiligne d’axe (B, x) 

et de normale v. et  L1 = liaison appui plan de normale x 

D) L1 = liaison rotule d’axe (A, x) et de normale u. L2 = liaison linéaire rectiligne d’axe (B, x) et de 

normale v. et  L3 = liaison appui plan de normale x 

E) L1 = liaison linéaire rectiligne d’axe (A, x) et de normale u. L2 = liaison linéaire rectiligne d’axe (B, x) 

et de normale v. et  L3 = liaison appui plan de normale x. 
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Q9) Pour une étude statique on désire détermine la liaison équivalente du système bobine-berceau. 

On donne les torseurs de chaque liaison. 

 
 

 
 

 
 

 
 

 
    

 
 

 

 

 

 

 

 

 

0 

0 

0 

0 

0 

0 

0 

0 

 

0 

0 

0 

B) 

C) 

D) 

E) 

A) 
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E. Étude de l’asservissement du berceau 
 

 

 
 

 

E-1) MODELISATION DE LA CHAINE CINEMATIQUE 
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Q10)  en vous inspirant des transformées de Laplace des équations différentielles de la chaîne 

cinématique ci-dessus déterminer H1, H2, H3, B et C. 

 

A) H1 = 1/(R+Lp) ; H2 = kc ; H3 =  1/f ; B =ke et C =kc 

B) H2 = 1/(R+Lp) ; H3 = kc ; H1 =  1/f ; B =ke et C =kc 

C) H1 = 1/(R+Lp) ; H3 = kc ; H2 =  1/f ; B =ke et C =kc 

D) H3 = 1/(R+Lp) ; H1 = kc ; H2 =  1/f ; B =kc et C =ke 

E) H1 = 1/(R+L) ; H2 = kc ; H3 =  1/f ; B =ke et C =kc 

 

Q11) Que deviennent les paramètres suivants : 

 
  

A) L’ordre = 2, la classe = 1 et le gain statique =  

 

B) L’ordre = 2, la classe = 0 et le gain statique = k 

 

C) L’ordre = 2, la classe = 0 et le gain statique = k.rg 

 

D) L’ordre = 1, la classe = 0 et le gain statique = 10 

 

E) L’ordre = 2, la classe = 0 et le gain statique= 

 

 

H1 
H2 

 

H3 

B 

 

 

C 
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Q12) Que deviennent les paramètres suivants : 

 
  

A) L’ordre = 2, la classe = 0 et le gain statique =  

 

B) L’ordre = 2, la classe = 0 et le gain statique = k 

 

C) L’ordre = 2, la classe = 0 et le gain statique = R.rg 

 

D) L’ordre = 1, la classe = 0 et le gain statique = 10 

 

E) L’ordre = 2, la classe = 2 et le gain statique= 

 

E-2) ASSERVISSEMENT DU COURANT DU MOTEUR  

 

 
Q13) Pour une entrée échelon d’amplitude 90 volts, évaluer la valeur initiale te finale du 

courant i(t). 
 

A) i(∞) = 11,25 A et i(0) = 100A 

B) i(∞) = 12,25 A et i(0) = 160A 

C) i(∞) = 10,25 A et i(0) = 170A 

D) i(∞) = 9,25 A et i(0) = 180A 

E) i(∞) = 11,25 A et i(0) = 180A 

 

Q14) Conclure sur la stabilité du moteur lorsqu’il n’est pas perturbé.  
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 
 

 

 avec 

 

A) le moteur est stable en boucle fermée. 

B) le moteur est instable en boucle fermée. 

C) Le moteur est instable en boucle ouverte. 

D) Le moteur est instable en boucle ouverte et fermée. 

E) Le moteur est stable en boucle ouverte et fermée. 
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Q15) transformation de Laplace, on donne l’équation réelle suivante :  

Q16) La réponse d’un 1er ordre à la rampe e(t) = t.u(t) est égale à : 

A) 

 

 

B) 

 

 

C) 

 

D) 

 

E) 

 

 

A) 

 
B) 

 
C) 

 

D) 

 

E) 

 

 

Q17) 

A) 

B) 

 

C) 

 

D) 

 

E) Je passe 

2 

 

Je passe  

Autre  

 

PARTIE 2 : culture générale SLCI (cette partie est indépendante de la 1ère partie) 
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Q19) 
On sollicite ce système par un échelon unitaire 

 
A) 

B) 

C) 

D) 

E) Je passe 

Q18) 

 

A) 

 

B) 

 

C) 

 

 

D) 

 

 

E) 

 
Je passe 
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Q20) La figure ci-dessous représente les diagrammes de Bode d’une fonction de transfert en boucle 

ouverte.  

 
A) Le système est stable en boucle ouverte et instable en boucle fermée. 

B) Le système est instable. 

C) Le système est marginalement stable 

D) Le système est stable en boucle fermée. 

E) Le système est stable en boucle ouverte. 

 

 

 

FIN DES QUESTIONS 

 

 

« NB : PORTEZ VOS REPONSES SUR LE DOCUMENT REPONSE MIS à VOTRE 

DISPOSITION. VOUS COCHEREZ LA REPONSE QUI CONVIENT. 

CHAQUE QUESTION A UNE SEULE REPONSE VRAIE ». 
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