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ELEMENTS DE CORRIGE 
 

BTS CRSA – Epreuve E4 
 

Sujet 0 
 
Question 1 
 
Procédés élémentaires de saisie  
Aspiration  Joint creux nécessite donc une ventouse adaptée ou un 

outillage adapté. L’emmanchement dans le logement nécessite 
de plus un outillage rigide. 

Pincement Difficile par pincement car le joint est en polyuréthane et de 
forme creuse donc très déformable. De plus le joint emmanché 
ne dépasse que de 0,9 mm. 

Coincement, déformation Possibilité en venant prendre le joint avec un doigt par 
adhérence à l’intérieur du joint. 

Aimantation Impossibilité. 
La meilleure solution semble être la prise par coincement sur un doigt, possibilité si nécessaire de combiner avec une aspiration. 

 
Question 2 

 
Doigt de préhension : le doigt de diamètre légèrement supérieur au diamètre intérieur du joint est emmanché sur le joint lors de la saisie, 
lors de la dépose l’épaulement permet l’emmanchement dans le logement. Lors de la remontée du doigt le serrage dans le logement doit 
être supérieur au serrage sur le doigt pour laisser le joint en place.  

- Définir le diamètre de façon à emmener le joint par adhérence mais aussi de façon à le laisser dans son logement. 
- Définir la longueur du doigt afin d’aider au centrage sur le logement sans venir en contact avec le fond. 
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Question 3 
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1 2 

3 

 
Question 4 : synoptique et tableau 
 
 
 

4 
5 

6 

7 8 

9+10 

11 
12 13+14

+10 

Question 4 Question 
5 

Mouvements Courses 
(mm) 

Durées (s) 

1 Descente Z0 -100 0,33 

Saisie / 0,5 

2 Montée Z0 100 0,33 

3 Translation Y0 300 1 

4 Descente Z0 -100 0,33 

Dépose / 0,5 

5 Montée Z0 100 0,33 

6 Translation Y0 -300 1 

7 Descente Z0 -100 0,33 

Saisie / 0,5 

8 Montée Z0 100 0,33 

9 Translation Y0  303,8 1,013 

10 Translation X0 -26,3 0,088 

11 Translation Z0 -100 0,33 

Dépose / 0,5 

12 Translation Z0 100 0,33 

13 Translation Y0 -303,8 1,013 

14 Translation X0 26,3 0,088 

 

Préhension d’un joint en A

Transfert en B

Insertion d’un joint en B

Transfert en C

Insertion d’un joint en C

1er transfert
2ème transfert
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Question 6 : 
 
Durée du cycle de dépose de 2 joints  
2 fois T1 : 1,16 s x 2 
1 fois T2 : 1 s 
2 fois T3 : 1,16 s x 2 
1 fois T4 : 1 s 
1 fois T5 : 1,013 s 
1 fois T6 : 1,013 s 
 Total : T = 8,666 s 
Le temps de cycle est supérieur aux 6 secondes disponibles, donc ce processus n’est pas valable. 
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Question 7 : synoptique et tableau processus 2 
 
 
Les mouvements représentés sont ceux du premier préhenseur. 

Mouvements Courses 
(mm) 

Durées (s) 

1 Descente Z0 -100 0,33 

Saisie 1er joint / 0,5 

2 Montée Z0 100 0,33 

3 Translation X1 -26,6 0,088 

4 Descente Z0 -100 0,33 

Saisie 2ème joint / 0,5 

5 Montée Z0 100 0,33 

6 Translation Y1 300 1 

7 Descente Z0 -100 0,33 

Dépose 2 joints / 0,5 

8 Montée Z0 100 0,33 

9 Translation X1 26,6 0,088 

10 Translation Y1 -300 1 

   

   

   

   

   

 

  
 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

10 



Eléments de corrigé – Sujet 0 – BTS CRSA         Page 6 sur 11 
 

 
Question 8 
Processus 2 : 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
Question 9 
Durée du cycle : 
2 fois T1 : 1,16 s x 2 
1 fois T2 : 0,088 
1 fois T3 : 1 s 
1 fois T4 : 1,16 s 
1 fois T5 : 1 s   le déplacement retour selon l’axe X1 d’une durée de 0,088 s est masqué 
 Total : T=5,568 s 
Le temps de cycle est inférieur aux 6 secondes disponibles, donc ce processus est valable. 
 

Tâche Parcours Intitulé Durée 
T1 O – A – O  Prise d’un joint en A 1,16 s 
T2 Mvt suivant X1 Positionnement second 

préhenseur 
0,088 s 

T3 O – C’ Transfert vers C’ 1 s 
T4 C’ - C et B’- B Dépose simultanée en C et en B 1,16 s 
T5 C’ - O Retour en référence 1 s 
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Question 10 
 
Ce du robot : 50000 x 0,1 x 15 = 75000 et Ce du module : 25000 x 0,1 x 15 = 37500 
 

 
Robot 

Modules 
compacts 
motorisés  

Manipulateur 
pneumatique 

 

Cic 25000 20000 15000 Coût en € d’acquisition pour le client 
Cin 2000 1500 1500 Coût en € d’installation, mise en route 
Ce 75000 37500 40000  
Co 5000 5000 5000  
Cm 5000 7000 18000  
Cs 10000 15000 20000  
Cenv 500 500 500  
Cd 500 3000 4000  
CCV 123000 89500 104000  

 
La solution la moins onéreuse est : « Modules compacts motorisés » 
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Question 11 
 

 
 

Durée d'amortissement : environ 4 ans  
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Question 12 
- Masse des axes y et z, position de centre de gravité, effort d’insertion de joint, accélération, vitesse de déplacement, course. 

- mm 
 
Question 13 

 
Question 14 

On peut utiliser 2 bols et 2 rails 

        Ou 1 bol, 2 sorties 
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Question 15 
- Course suivant z = 40 + 25= 65 mm 
- Course suivant y = 300 mm 
- Répétabilité 

 
Question 16 

- les 3 phases du mouvement « aller » : avance à vitesse rapide, insertion à vitesse lente et arrêt.  
- technologie électrique ou pneumatique proportionnelle afin de gérer la variation de vitesse. Répétabilité et vitesse sont compatibles uniquement avec 

la technologie électrique proportionnelle, soit (1), (2), (3), (4) et (6). 
 
Question 17 

Axe y :  
• Cantilever (portique impossible car interférence avec lapalette) 
• Poulie courroie  

- (course=300 mm limite pour vis à billes !) 
-  moteur linéaire impossible car Fz ou Fy 60 max et masse de l’axe z 6300 g 

 
Axe z :  

• cantilever car course <300 mm 
• poulie courroie ou moteur linéaire (Vmax= 1 m/s limite pour vis à billes) 

Coût :  
- solution1 avec axe y (4) (cantilever poulie-courroie) +axe z(6) (moteur linéaire) 

� 2336+777+347+2832+1534*2=9360€ 
- Solution2 avec 2 axes(4) (cantilever poulie-courroie) 

� (2336+777+347+1534)*2=9988€ 
Solution envisagée : axe y (4) + axe z (6) 
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Question 18 
Vis à billes : 
N=3000 tr/min soit 50 tr/s 
Le pas de la vis à billes est de 10 mm 
Vmax = N x pas = 500 mm/s = 0,5 m/s 
V max insuffisante 
Poulies courroie 
N=3000 tr/min soit 50 tr/s 
V= Rω = R 2πN/60 = 16.2π.3000/60 
Vmax = 5m/s 
Utilisation d’un réducteur de rapport 3 pour obtenir Vmax = 1,6 m/s 
Choix d’un module à entraînement par poulies-courroie crantée associé à un servomoteur de N=3000 tr/min et un réducteur de rapport 4 
Pour un coût de (2336+777+347+1534)*2=9988€ 
 
Question 19 
Architecture 1 : 2 * (1534 +777) = 4622 €   Architecture 2 : 2110 + 2 * (1500 +500) = 6110 € 
Architecture 3 : 500 + 2 * (800 + 400 +240) = 3380 € répétabilité insuffisante. 
Choix : architecture 1 les performances sont suffisantes et le coût est le plus faible. 


