
Eléments de Correction  A_Roux 

TD – Robot SPHERO 
 

POINT METHODE :  
 

• Formule de changement de point (Formule de Varignon / « BABAR ») (Q1/Q9) : 

𝑽𝑩∈𝑹𝟏/𝑹
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  = 𝑽𝑨∈𝑹𝟏/𝑹

⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  + 𝑩𝑨⃗⃗⃗⃗⃗⃗ ∧ 𝛀𝑹𝟏/𝑹
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ 

 

 

• Composition des mouvements (Torseurs) (Q2/Q11) : 

{𝑽𝑹𝟐/𝑹} = {𝑽𝑹𝟐/𝑹𝟏
} + {𝑽𝑹𝟏/𝑹} 
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ELEMENTS DE CORRECTION :  
 

Q1 : 

• {𝑉6/1} = {

𝑝61 0
0 𝐿. 𝑟61

𝑟61 0
}

𝐴,𝐵6′

 

• {𝑉2/6} = {
𝑝26 0
0 0
0 0

}

𝐴,𝐵6′

 

• {𝑉1/2} = {

−𝑝21 −𝑅. 𝑞21

−𝑞21 𝑅. 𝑝21

−𝑟21 0
}

𝐴,𝐵6′

 

 

Q2 : 

On a   {𝑉2/6} + {𝑉6/1} + {𝑉1/2} = {0} 

Egalité des vecteurs rotations selon 𝑧6⃗⃗  ⃗ : 

𝑟61 =
𝑘.𝑅

2.𝐿
(𝑝36 − 𝑝56) d’où 𝜆 =

𝑘.𝑅

2.𝐿
 

 

Q3 :  

Egalité des vecteurs vitesses en A selon 𝑦6′⃗⃗⃗⃗  ⃗ : 

𝑝21 = −
𝑘

2
. (𝑝36 − 𝑝56)  

 

Q4 :  

Egalité des vecteurs rotations selon 𝑥6′⃗⃗⃗⃗  ⃗ : 

𝜇 =
𝑘

2
  

 

Q5 :  

𝑝61 = 0  

 

Q6 :  

𝑝36 = − 𝑝56 → Moteurs tournent en sens opposé. 

 

Q7 :  

Sphéro en ligne droite → 𝑟61 = 0  
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Q8 :  

𝑝36 = 𝑝56 → Moteurs tournent dans le même sens. 

 

Q9 :  

𝑉(𝑂𝑆 ∈ 1/0)⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  = 𝑂𝑆𝐾⃗⃗⃗⃗⃗⃗⃗⃗ ∧ Ω1/0
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗    

En projection selon 𝑦𝑆⃗⃗⃗⃗  cela donne : 𝑣 = −𝑅𝑆. 𝑝10  

 

Q10 :  

𝑝60 = 𝛺6/0
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗   . 𝑥𝑆⃗⃗  ⃗ = 0  

 

Q11 :  

Ω6/0
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  = Ω6/1

⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗   +Ω1/0
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗   

𝑝61 = −𝑝10  

 

Q12 :  

𝑣 = 𝑅𝑆.
𝑘

2
. (𝑝36 + 𝑝56)  

𝑣𝑚𝑎𝑥 = 𝑅𝑆. 𝑘. 𝑝36  

A.N. 𝑣𝑚𝑎𝑥 = 1,95 𝑚/𝑠 < 2𝑚/𝑠 donc l’exigence id 2.3 est vérifiée. 

 


