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1. 1.). (rem : 1 30 ; 0ω ω= =& & ) 
R0 : Repère OX0Y0Z0 fixe. 
R1 : Repère Ox1y1z1 tournant autour de l’axe Y0 = y1 ( 1 0 1/ 2 1R R yω ω= ) 

R2 : Repère Ox2y2z2 tournant avec R1 et autour de l’axe x1 = x2( 2 0 2 1 1 0 2 1/ / / 1 21 1R R R R R R x yω ω ω ω ω= + = − + ) 
R3 : Repère Gx3y3z3 lié au disque et tournant avec R2 et autour de z2 = z3 
(

3 0 3 2 2 0 2 1 2/ / / 1 2 31 1 1R R R R R R x y z disqueω ω ω ω ω ω ω= + = − + + =  car le repère R3 est complètement lié au disque) 
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autre méthode :  
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2. 2.) Invariant scalaire 2 3.Cv bω ω ω= −  
a) si 2 30 0etω ω≠ ≠  : mouvement hélicoïdal instantané (HI) = mouvement de rotation et de translation de 

vecteur vitesse angulaire 1 2 31 1 1x y zω ω ω ω= − + + . Axe HI est // à ω  passant par Q tel que 
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b) si 2 30 0etω ω= ≠  : Rotation instantanée (en t) autour de l’axe // ω passant par C avec ( )1 3,0,ω ω ω= − . 
   Cas part. :  

      - si 1 0ω =   Rotation instantanée (en t) de ( )30,0,ω ω=  autour de Cz 

      - si de plus 2 0ω =&  Rotation continue (même ω , même axe de rotation. ∀t)  
c) si 3 20 0etω ω= ≠  : Rotation instantanée (en t) autour de l’axe // ω   avec ( )1 2, ,0ω ω ω= −  
   Cas part. :  
      - si 1 0ω =  Rotation continue autour de Oy.  
      - Si en plus 2 0ω =&  : Rotation. continue uniforme 

 d) si 2 3 0ω ω= =  : Rotation instantanée de ( )1,0,0ω ω= −  autour de Ox. 
   Cas part. :  
      - si 2 0ω =&  Rotation continue (même ω , même axe) 
      - si 1 0ω =   Solide immobile à cet instant. 

3. Si Q et Q’ sont deux points distincts de l’axe hélicoïdal instantané ( 'et  // Q Qv v ω ) 

( ) ( ) ( )' ' '' ' avec ' 0  car  // //Q Q Q Q Q Qa a QQ QQ QQ v v v vω ω ε ω ω ω ω= + × × + × × × = × − =  

Pour que les points de l’axe hélicoïdal aient le même vecteur accélération, il faut 'Q Qj j=  ' 0QQε=> × =  
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Les vitesses vA et vB sont parallèles. Comme la barre AB est indéformable, elle 
subit une translation curviligne instantanée donc les vitesses de A et B doivent 
être égales. 
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4. Disque : Rotation instantanée autour de l’axe Iz de vecteur 
vitesse angulaire ω  
Tige : Rotation continue autour de l’axe Oz de vecteur vitesse 
angulaire Ω  
Point C : trajectoire circulaire en fonction de l’angle θ. 
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5. 
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Pour les problèmes relatifs au Tps et aux laboratoires, contactez Emmanuelle.Vin@ulb.ac.be 
Pour les problèmes relatifs aux projets Matlab, contactez CFAO.Matlab@ulb.ac.be 
http://cfao.ulb.ac.be/cfao/ >Teaching>mécaII>Tps. 
 


