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1) DERIVATION D’UN VECTEUR UNITAIRE1) DERIVATION D’UN VECTEUR UNITAIRE

Le repère (base ou solide) R1 tourne en O0
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Par calcul : =
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Bien noter que :
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====0/1ΩΩΩΩ

10 OO ≠≠≠≠
Les repères ne sont pas

Bien noter que l’on a le même résultat si :

y0ycentrés au même point.

0zθθθθ& 1zθθθθ&====
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R0 n’est pas fixe.
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Annexe : changement de repère de dérivation

1/2U
dt
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Ud ΩΩΩΩ∧∧∧∧++++
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(« formule de Bour »)
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R/R/
dtdt
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Pas vraiment indispensablePas vraiment indispensable☺
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====∈∈∈∈ 1/2AV

a) Par dérivation du vecteur position :

2) VECTEUR VITESSE2) VECTEUR VITESSE
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1R/
dt 

centre du repère R1
ou point fixe de 1

appartenant bien
à la pièce 2
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b) Par changement de point :

====V ABV ΩΩΩΩ∧∧∧∧++++∈∈∈∈
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====∈∈∈∈ 1/2AV 1/21/2B ABV ΩΩΩΩ∧∧∧∧++++∈∈∈∈

en utilisant un point de vitesse connue !!!
�
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3) VECTEUR ACCELERATION3) VECTEUR ACCELERATION

uniquement par dérivation du vecteur vitesse!!!
�

( )d
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====∈∈∈∈ 1/2AΓΓΓΓ ( ) 1/1/2∈AV
dt
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En effet si on veut procéder par changement de point

(((( ))))

il faudrait utiliser la formule suivante :
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1/
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1/2B1/2A AB

dt

d
AB ΩΩΩΩΩΩΩΩΩΩΩΩΓΓΓΓΓΓΓΓ ∧∧∧∧∧∧∧∧++++
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aucun intérêt !!!
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4) COMPOSITION DES VECTEURS ROTATION4) COMPOSITION DES VECTEURS ROTATION

On a la relation très simple suivanteOn a la relation très simple suivante ::

====0/2ΩΩΩΩ 0/11/2 ΩΩΩΩΩΩΩΩ ++++

(quels que soient les mouvements)(quels que soient les mouvements)
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====0/2ΩΩΩΩ 0/11/2 ΩΩΩΩΩΩΩΩ ++++
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5) COMPOSITION DES VECTEURS VITESSE5) COMPOSITION DES VECTEURS VITESSE

====∈∈∈∈ 0/2AV 0/1A1/2A VV ∈∈∈∈∈∈∈∈ ++++

On a la relation très simple suivanteOn a la relation très simple suivante ::
(quels que soient les mouvements)(quels que soient les mouvements)
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6) COMPOSITION DES VECTEURS ACCELERATION6) COMPOSITION DES VECTEURS ACCELERATION

On a la relation (« très simple ») suivante : 

====∈∈∈∈ 0/2AΓΓΓΓ 1/2A0/10/1A1/2A V.2 ∈∈∈∈∈∈∈∈∈∈∈∈ ∧∧∧∧++++++++ ΩΩΩΩΓΓΓΓΓΓΓΓ

rotation d ’entraînement vitesse relative
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∈∈∈∈ 0/2A 1/2A0/10/1A1/2A ∈∈∈∈∈∈∈∈∈∈∈∈

acc. absolue acc. d ’entraînement

acc. relative acc. de Coriolis
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(Guadeloupe)
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(Réunion)
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7) ROULEMENT SANS GLISSEMENT7) ROULEMENT SANS GLISSEMENT

Contact de 1 sur 2 au point  A

======== ∈∈∈∈∈∈∈∈ 2/1A1/2A VV 0
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8) TORSEUR CINEMATIQUE8) TORSEUR CINEMATIQUE

résultante moment

V{ } =A1/2 { }
AAV 1/21/2 ; ∈Ω
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Bien préciser le point d’écriture

� ainsi que la base d’écriture �
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V{ } =A1/2

Si mouvement de rotation pure :Si mouvement de rotation pure :

forme vraie en tout point de l’axe de rotationtout point de l’axe de rotation.

Si mouvement de translation pure :Si mouvement de translation pure :
�

{ }
A

0;1/2Ω
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V{ } =A1/2

Si mouvement de translation pure :Si mouvement de translation pure :

forme vraie en tout point de l’espacetout point de l’espace.
�

{ }
AAV 1/2;0 ∈
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Tableau des liaisonsTableau des liaisons
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Z12 N12 P

avec avec
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Exemple de calculExemple de calcul

de vitesse et d’accélérationde vitesse et d’accélération
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On suppose un disque 1 en rotation en O par rapport au bâti

De plus un chariot 2 peut coulisser radialement sur le disque
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1er cas: rotation seule du disque  (x = cte !)

Soit à calculer                       et                VVPP∈∈∈∈∈∈∈∈ 2/02/0 ΓΓΓΓΓΓΓΓPP∈∈∈∈∈∈∈∈ 2/02/0
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2èmecas: translation seule du chariot  (αααα = cte !)

Soit à calculer                       et                VVPP∈∈∈∈∈∈∈∈ 2/02/0 ΓΓΓΓΓΓΓΓPP∈∈∈∈∈∈∈∈ 2/02/0
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3èmecas: association des deux mouvements (cas général)

Soit à calculer                       et                VVPP∈∈∈∈∈∈∈∈ 2/02/0 ΓΓΓΓΓΓΓΓPP∈∈∈∈∈∈∈∈ 2/02/0
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Pompe à excentriquePompe à excentrique
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y1
x2

αααα

R

A

Bâti 1
Piston 5

I

VI∈∈∈∈ 2/1

La rotation continue de l’excentrique 2 entraîneLa rotation continue de l’excentrique 2 entraîne

la translation alternative du piston 5la translation alternative du piston 5
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x1

ααααe O2

O1

Excentrique 2

Mettre en place le vecteur VI∈∈∈∈ 2/1
(prendre une longueur quelconque)

Calculer VI∈∈∈∈ 2/1
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I

VI∈∈∈∈ 2/1Calculer VI∈∈∈∈ 2/1

Dérivation du vecteur position :Dérivation du vecteur position :
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Excentrique 2
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Changement de point :Changement de point :

2e yα r
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