
Eléments de Correction  A_Roux 

TD – Loi E/S – Came/Excentrique 
 

POINT METHODE :  
 

 

• Composition des mouvements (Torseurs) (Q2) : 

{𝑽𝑹𝟐/𝑹} = {𝑽𝑹𝟐/𝑹𝟏
} + {𝑽𝑹𝟏/𝑹} 

 

• Formule de changement de point (Formule de Varignon / « BABAR ») (Q2) : 

𝑽𝑩∈𝑹𝟏/𝑹
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  = 𝑽𝑨∈𝑹𝟏/𝑹

⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  + 𝑩𝑨⃗⃗⃗⃗⃗⃗ ∧ 𝛀𝑹𝟏/𝑹
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ 
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ELEMENTS DE CORRECTION :  
 

Q1 : 

 

Q2 : 

{𝑉2/0} = {
0 𝑉20

0 0
0 0

}

𝐸/𝐶/𝐷,𝑅0

  

{𝑉2/1} = {

𝜔𝑥21 0
𝜔𝑦21 𝑉𝑦21

𝜔𝑧21 𝑉𝑧21

}

𝐶,𝑅0

  

{𝑉1/0} = {
0 0

𝜔10 0
0 0

}

𝐴/𝑂,𝑅0

     

 

Q3 :  

Fermeture cinématique {𝑉2/0} = {𝑉2/1} + {𝑉1/0} au point C. 

Ecriture des 3 équations (selon 𝑥0⃗⃗⃗⃗ , 𝑦0⃗⃗⃗⃗  et 𝑧0⃗⃗  ⃗) pour les vecteurs rotations 

Ecriture des 3 équations (selon 𝑥0⃗⃗⃗⃗ , 𝑦0⃗⃗⃗⃗  et 𝑧0⃗⃗  ⃗) pour les vecteurs vitesses 

Vitesses selon 𝑥0⃗⃗⃗⃗  : 𝑉20 = −𝑒.𝜔10. 𝑠𝑖𝑛𝜃 

Vitesses selon 𝑧0⃗⃗  ⃗ : 𝑉𝑍21 = 𝑅.𝜔10 + 𝑒.𝜔10. 𝑐𝑜𝑠𝜃 

 

Q4 :  

𝑂𝐷⃗⃗⃗⃗⃗⃗ = 𝑂𝐵⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ + 𝐵𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗ + 𝐶𝐷⃗⃗⃗⃗  ⃗  

Projection selon 𝑥0⃗⃗⃗⃗  donc 𝑋(𝑡) = 𝑅 + 𝑒. 𝑐𝑜𝑠𝜃 

Après dérivation, on obtient 𝑉20 = �̇�(𝑡) = −𝑒.𝜔10. 𝑠𝑖𝑛𝜃 

 

Q5 :  

Selon 𝑧0⃗⃗  ⃗ : 𝑉𝑍21 = 𝑒.𝜔10. 𝑐𝑜𝑠𝜃 

Il manque le terme 𝑅.𝜔10 trouvé en Q3. 
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ATTENTION ! Ici, le point C est un point coïncident (point géométrique) qui n’appartient ni à 2, ni à 1. 

 

𝐷𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗ = 𝐷𝑂⃗⃗⃗⃗⃗⃗ + 𝑂𝐵⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ + 𝐵𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗  

 

 𝐷𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗ = −𝑋(𝑡). 𝑥0⃗⃗⃗⃗ + 𝑒. 𝑥1⃗⃗⃗⃗ + 𝑅. 𝑥0⃗⃗⃗⃗  [ici 𝑥0⃗⃗⃗⃗  ∈ 1 car le point géométrique va tourner]  

 

𝑑(𝐷𝐶⃗⃗ ⃗⃗  ⃗)

𝑑𝑡
= 𝑉𝑐∈1/2=0

⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ = −�̇�(𝑡). 𝑥0⃗⃗⃗⃗ − 𝑒. 𝜔10. 𝑧1⃗⃗  ⃗ + 𝑅. Ω1/2
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ∧ 𝑥0⃗⃗⃗⃗     avec Ω1/2=0

⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ = 𝜔10. 𝑦0⃗⃗⃗⃗  

 

𝑉𝑐∈1/2
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ = −�̇�(𝑡). 𝑥0⃗⃗⃗⃗ − 𝑒. 𝜔10. cosθ. 𝑧0⃗⃗  ⃗ − 𝑒. 𝜔10. 𝑠𝑖𝑛θ. 𝑥0⃗⃗⃗⃗ − 𝑅.𝜔10  

 

Or d’après Q2, −�̇�(𝑡). 𝑥0⃗⃗⃗⃗ − 𝑒. 𝜔10. 𝑠𝑖𝑛θ. 𝑥0⃗⃗⃗⃗ = 0⃗  Et 𝑉𝑐∈1/2
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ = −𝑉𝑐∈2/1

⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ = −𝑉𝑍21 

 

On retrouve donc bien 𝑽𝒁𝟐𝟏 = 𝑹.𝝎𝟏𝟎 + 𝒆.𝝎𝟏𝟎. 𝒄𝒐𝒔𝜽 


