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Mécanisme de préhension 
 
On s’intéresse au mouvement d’un 
mécanisme de préhension adaptable sur 
les engins de travaux publics. Lorsque la 
tige de vérin 3 translate, elle provoque 
l’ouverture ou la fermeture des fourches 4. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

1. Tracer le vecteur vitesse 3/1CV ∈  sachant que, dans cet exercice, la tige de vérin 3 se 
translate vers le bas à la vitesse de 0,1m/s. 

 

2. Comparer 3/1CV ∈  et 4/1CV ∈ . 
 

3. Déterminer et tracer la direction du vecteur vitesse 2/1BV ∈ . 
 

4. Montrer que 2/1BV ∈ = 4/1BV ∈ .  
 
5. Tracer le Centre Instantané de Rotation de 4 par rapport à 1. 
 
6. En déduire la vitesse angulaire de 4 par rapport à 1 en rad/s.  
 
 
7. En déduire la vitesse linéaire du point M. Tracer /14MV ∈  
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Echelle du schéma : 
• 1:10 

chelle des vitesses :E C 

M

 
• 1cm ↔ 0,05m/s 

 

 


