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Nacelle élévatrice - Corrigé 
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Q.1. Nature du mouvement de 2/0 ? : Mouvement complexe, on décompose en mouvements simples : 
 

→ 2/0 = 2/1 + 1/0  → 0/1,1/2,0/2, PPP VVV    (composition de mouvement) 

 

0/1,1/2,0/2, PPP VVV   

 
Nature du mouvement de 2/1 ? : 
Translation suivant l’axe (O, 1x


) 

 

Calcul direct 

 
 

 1/2PV   1
1

1
1

.. xx
dt

d
OP

dt

d     

 

→ 11/2 .xVP

  

 

Nature du mouvement de 1/0 ? : 
Rotation autour de l’axe (O, y


) 

 

Champ des vitesses 

 
 

0/10/10/1   POVV OP  

Avec 00/1


OV  

1110/1 .... zyxPO






    

 

→ 10/1 .. zVP


  

 
 

→ 0/2,PV 11 ... zx



    
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Manège Pieuvre - Corrigé 
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Q.1. Nature du mouvement de 2/0 ? : Mouvement complexe, on décompose en mouvements simples : 
 

→ 2/0 = 2/1 + 1/0  → 0/1,1/2,0/2, MMM VVV    (composition de mouvement) 

 

0/1,1/2,0/2, MMM VVV   

 
Nature du mouvement de 2/1 ? : 
Rotation autour de l’axe (O1, 0z


) 

 

Champ des vitesses 

 
 

1/211/21/2 1
  MOVV OM  

Avec 01/21


OV  

1/21 MO 2222222 .... yLzxL
    

 

→ 2221/2 .. yLVM

  

Nature du mouvement de 1/0 ? : 
Rotation autour de l’axe (O, 0z


) 

 

Champ des vitesses 

 
 

0/10/10/1   MOVV OM  

Avec 00/1


OV  

0/1MO   212211 ... zxLxL
   

0/1MO 212111 .... yLyL
    

 

→ 2121110/1 .... yLyLVM

    

 
 

→     22121110/2, .... yLyLV M     
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Centrifugeuse de laboratoire - Corrigé 
Système réel  
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Q.1. Nature du mouvement de 2/0 ? : Mouvement complexe, on décompose en mouvements simples : 
 

→ 2/0 = 2/1 + 1/0  → 0/1,1/2,0/2, GGG VVV    (composition de mouvement) 

 

0/1,1/2,0/2, GGG VVV   

 
Nature du mouvement de 2/1 ? : 
Rotation autour de l’axe (A, 1x


) 

 

Champ des vitesses 

 
 

1/21/21/2   GAVV AG  

Avec 01/2


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    

 

→ 21/2 .. zbVG

  

Nature du mouvement de 1/0 ? : 
Rotation autour de l’axe (O, z


) 

 

Champ des vitesses 

 
 

0/10/10/1   GOVV GG  

Avec 00/1


GV  

0/1GO   121 ... zybyR



   

0/1GO 11 .sin.... xbxR





    

 

→ 110/1 .cos.... xbxRVM





    

 
 

→ 0/2,GV   21 ...cos... zbxbR


    
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Manège Magic Arms - Corrigé 
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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 → 0/1,1/2,2/3,0/3, PPPP VVVV    (composition de mouvement) 

 

     0/1,1/2,2/3,0/3, PPPP VVVV   

 
 

Nature du mouvement de 3/2 ? : 
Rotation autour de l’axe (O3, 1x


) 

 

Champ des 
vitesses 
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→ 32/3 .. xRVP


  

Nature du mouvement de 2/1 ? : 
Rotation autour de l’axe (O2, 1z


) 

 

Champ des 
vitesses 
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1/22 PO   2223 ... zylzR
   

1/22 PO 222 ...sin.. xlyR
  

 

→ 2221/2 ...sin.. xlyRVP

    

Nature du mouvement de 1/0 ? : 
Rotation autour de l’axe (O1, 1z


) 

 

Champ des 
vitesses 
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→ 0/3,PV     322211 ...sin...... xRyRxlxl








    


