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MACHINE A ECRIRE 
Résumé de correction 

 
 
 

Présentation 
Le système proposé sur la figure 1 représente la commande d’une touche de machine à écrire. 
Toutes les touches ont des commandes similaires. 

 
 

Le mouvement de frappe du doigt 8 de l’opérateur arrive en M sur la touche de commande. Le 
mouvement se transmet au bras 1 solidaire de la touche. Le bras est articulé en A sur le carter 
0 de la machine. La biellette 2 articulée en B sur 1 et en C sur un renvoi 3, reçoit et transmet le 
mouvement. 
Le bras de renvoi 3 articulé en D sur le carter 0 entraîne en E une deuxième biellette 4. Le 
mouvement est reçu en F par le levier porte - lettre. La lettre à frapper, située en P, tape le 
ruban cartonné puis la feuille de papier enroulée autour du rouleau 7. 
Les liaisons A, B, C, D, E et H sont des liaisons pivots dont les centres portent le même nom. 
(Cf. Figure 2) 
 
 

I. Cinématique graphique  
Le dispositif occupe la position de la figure 2. On se place en début de frappe. Faire les 
constructions graphiques sur la figure 2.  
 

OObbjjeecctt ii ffss  :: Déterminer la vitesse de frappe 
 

11  //  Quel est le mouvement de 1/0 ? En déduire le support de 0/1MV Î  et  0/1BV Î  
Rotation de centre A. 
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22  //  Quel est le mouvement de 3/0 ? En déduire le support de 0/3CV Î  et 0/3EV Î  
Rotation de centre D 
 

33  //  Quel est le mouvement de 5/0 ? En déduire le support de 0/5FV Î  et 0/5PV Î  
Rotation de centre H 
 

44  //  Le module de la vitesse 0/1MV Î  est égal à 10 cm/s (Echelle 1cm : 2cm/s). Tracer cette 

vitesse. En déduire . 0/1BV Î  

0/1BV Î =2.4cm/s 

 

55  //  Connaissant 0/1BV Î  déterminer les vitesses suivantes : 0/2CV Î  , 0/3EV Î , 0/4FV Î , 0/5PV Î . 

Indiquer pour chaque cas la méthode utilisée. 
 

0/2CV Î  = 2.6 cm/s 

�

0/3EV Î  = 8.4 cm/s 

 

0/4FV Î  = 9.3 cm/s 

 

0/5PV Î  = 56 cm/s 

66  //  Calculer les vitesses de rotation suivantes : 0/2w , 0/3w , 0/4w  et 0/5w . 

0/2w   = VB2/0 / BI2/0  = 2.4 / 9.5 = 0.25 rad/s 

 

0/3w   = VC3/0 / CD  = 2.6 / 1.5 = 1.73 rad/s 

 

0/4w   = VE4/0 / EI4/0  = 8.4 / 6.6 = 1.27 rad/s 

 

0/5w   = VF5/0 / FH  = 9.3 / 1.5 = 6.2 rad/s 

 

77  //  Calculer le rapport 
0/1M

0/5P

V

V

Î

Î
. Le système proposé fonctionne-t-il en réducteur ou en 

multiplicateur ? 
 Vitesse de sortie (VP5/0) supérieure à vitesse d’entrée (VM1/0) 
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VP5/0 

SVP5/0 

SVF5/0 

SVB1/0 

SVE3/0 

SVC3/0 

VF5/0 

VE3/0 

VC3/0 

VB1/0 

VM1/0 

I2/0 

I2/0 

I4/0 
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II. Statique graphique  
Le dispositif occupe la position de la figure 3. On se place en fin de frappe. On considère qu’il 
n’y a pas de ressort entre 1 et le bati 0. Faire les constructions graphiques sur la figure 3.  
 

OObbjjeecctt ii ffss  :: Déterminer la force de frappe 
 

88  //  Isoler {2} et déterminer la direction des efforts sur 2  

Solide soumis à 2 efforts �  Direction = (CB) 
 
 

99  //  Isoler {4} et déterminer la direction des efforts sur 4  

Solide soumis à 2 efforts �  Direction = (EF) 
 
 

1100  //  Le module de la force du doigt sur la pièce 1 noté 1/dF est égal à 5 N . Isoler {1} et 

déterminer la direction, le sens et l’intensité des efforts sur 1.   

F0/1 = 23.7 N 

F2/1 = 16.7 N 
 
 

1111  //  Isoler {3} et déterminer la direction, le sens et l’intensité des efforts sur 3.   

F4/3 = 3.6 N 

F0/3 = 16.7 N 
 
 

1122  //  Isoler {5} et déterminer la direction, le sens et l’intensité des efforts sur 5. On suppose que 
la force de 5/7 est perpendiculaire à la droite (HP).  

F7/5 = 0.5 N 

F0/5 = 4 N 
 
 

1133  //  Que vaut la force de frappe 7/5F .  

F0/5 = 4 N 
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Direction de 1/dF  
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Fd/1 

F0/1 

F2/1 

F0/3 

F4/3 

F7/5 

F0/5 
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III. Statique analytique (idem grue) 
Le dispositif occupe la position de la figure 4. On considère le problème plan. 
 

OObbjjeecctt ii ffss  :: Déterminer la réaction aux appuis de la machine à écrire. 
 

 
  

RReemmaarrqquuee  ::   L’hypothèse du problème plan permet de considérer seulement 2 appuis sur les 4. 
Attention, l’effort lié au poids ramené en G est « adapté » au problème plan (en le divisant par 2 
ici). Le sujet proposé est directement donné pour être traité en problème plan. 

  

1144  //  Isoler la machine à écrire et faire le bilan des actions mécanique extérieures. 
  
  
  
 

1155  //  Déterminer analytiquement les efforts en I et J. Les liaisons en I et J sont considérées 

comme ponctuelle parfaite et la machine induit une force '�  de 20 N orientée vers le bas. 

(Conseil « obligatoire » : Faire la réduction du moment au point I) 
  
  
  
  
  
  
  
La machine à écrire se trouve maintenant sur un bureau incliné d’un angle a =15° (figure 5) 
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HHyyppootthhèèsseess  ::     

·  Le contact en J est parfait (réaction normale).  

·  Le contact en I est réel. On utilisera le modèle de Coulomb pour décrire le frottement au 
contact en I.  

 
L’objectif de cette partie est de connaître le coefficient d’adhérence limite du contact en I noté 

()�&*+), j= . 
 
1133  //  Isoler à nouveau la machine et faire le Bilan des Actions Mécaniques Extérieures.  
  
  
  
  
  

  
RReemmaarrqquuee  :: Au niveau du contact en I, le modèle de Coulomb donne le paramétrage du 
contact de la manière suivante.  

 
1144  //  Ecrire la projection de la résultante du PFS suivant les axes -  et .  ainsi que la projection 

du moment au point I du PFS par rapport à l’axe / .  
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1155  //  Déterminer analytiquement l’effort "&���*�234�57�  , l’angle de frottement )j  et "&���*�234�5�� . 

(Indication : q=
q
q

�&*
�43
3�*

) 

  
  
  
  
  
  
  
  
  
  
 


