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Q.1. Nature du mouvement de 1/0 ? : Mouvement de rotation simple autour de I'axe (O, 7, ) :

On applique le champ des vitesses : V;, 4

Avec Vo _1/0=0 > 0,0,AQ,,, =—RX, A6,.Z =R.6,.y, >

= Vo, e1/0 0,0 A4

[

Vo1 c1/0 =R 0.y,

Q.2. Nature du mouvement de 2/0 ? : Mouvement complexe, on décompose en mouvements simples :
=>2/0=2/1+1/0 > Vg ,/0=Vo, /1 +Vo, 170 (cOmposition de mouvement)

Voz,z/o = Vo, ,2/1 +V02,1/0

& W

Champ des vitesses

Nature du mouvement de 2/1 ?:
Rotation autour de I'axe (04, Z,)

Vo,e2/1 = Vo,e2/1+ 0,0, ISOPY

Avec V, p/1 = 0

0,0, AQ,,, =—RX, A0, %,

0,0, AQ,,, =R.60,,

=4 Vozez/1:R-92-V2

Nature du mouvementde 1/0 ?:
Rotation autour de I'axe (O, Z, )

Champ des vitesses

Vo,e170 = Vo,e1/0 70,0, AQ g

Avec Vo c1/0= 0

0,0, AQ, /o =(-RX, —RX,) AO,.Z,

0,0, AQ 0 =R.0,.y, +R.0,.y;

> Vo, c1/0=R.0,y,+R.60,.Y,
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Q.3. Nature du mouvement de 3/0 ? : Mouvement complexe, on décompose en mouvements simples :

>3/0=3/2+2/1+1/0> Vyy3,0 =Vas/2 +Vina/1 + V1o (composition de mouvement)

Nature du mouvementde 3/2 ?:

Rotation autour de I'axe (0, Z,)

Champ des
vitesses

Vmess2 = Vo,e3/2tMO, NP

Avec VOZE_,,/Z:@

MO, AQ 5, =—LX; A6,

MO, AQ,,, =L6,.¥,

< Ve 3/27 L93.V3

M3/0 - M3/2+VM2/1+VM1/0

¥ S

Nature du mouvementde 2/1 ?:
Rotation autour de I'axe (O3, Z;)

Champ des
vitesses

Vieas1 = Vo,c2/1 MO, A QY5
Avec Vg, .5/, =0

MO, AQ, ), =(-LX; —RX,) 76,7,

MO, AQ,,, =L.0,.¥; +R.60,.V,

> Vozez/lzR.@z.f/2

>|Vaz/0 =RO.Y, + R.(e‘1 + 0'2)?2 + L.(é?1 +6, +93)V3

Nature du mouvementde 1/0 ?:
Rotation autour de I'axe (O, Z, )

Champ des
vitesses

Vie1/o = Voye1/0 + MO AL g
Avec Vooel/ozf)
MO, AQ, o =(-LX; —RX, —RX, ) A0,.Z,
MO, AQ o =L.60,.Y; +R.6..Y, +R.6,.Y,

> Vye1/0=L.6,.; +R.6,.y, +R.6..y,

Q.4. Les résultats obtenus par calcul direct (TD 11) et ceux obtenus ici par champ des vitesses + composition
de mouvement sont (bien évidemment) les mémes (ce qui est plut6t rassurant A4).
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Modéle
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Q.1. Nature du mouvement de 3/0 ? : Mouvement complexe, on décompose en mouvements simples :

>3/0=3/2+2/1+1/0> Vo 3,0=Vo3/2+Vb2/1+Ve1/0 (cOmposition de mouvement)

VP,3/O = Vp,3/2 +VP,2/1 +VP,1/0

4

Nature du mouvementde 3/2 ?:
Rotation autour de I'axe (O3, X, )

Champ des
vitesses

D —

Veessa = Vo,e3/2+P0; N5 ),

Avec Vo .3/,=0

PO, AQ,, =RZ AQY,
PO, AQ,,, =-ROX,

—_—

2> Voo 3/2 = _R-qb-is

Nature du mouvementde 2/1 ?:
Rotation autour de I'axe (05, z;)

Champ des
vitesses

Vee2/1 = Vo,e2/1 PO, NPV

Avec V0262/1:6

PO, AQ,,; =(RZ;+1,.y,)A B3,
ﬁ/\Q 21 =—R.f.sin@.y, +1,.4%,

—_

D Vo= —R.B.singy, +1,.5%,

W

Nature du mouvementde 1/0 ? :
Rotation autour de I’axe (O, z;)

Champ des
vitesses

—_—

Vee170 = Vo,e1/0 PO, A g

Avec Vg 1/0=0
PO, AQ, o =(RZ; +1,.y, +1,.y, )Ad.Z,

PO, AQ o =—RASINQY, +1,. 8%, +1,.0.%,

_—

> Voeos =—Ra.singy, +1,.a.x, +1.a.x,

_—

> Vo 30 =h.aXy +l,.

(0'5 + ,B')Szz - R.(o'z + /'3) sing.y, —R.p.X,
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