
TD – Vecteur vitesse et vecteur accélération  
 

TD : CHAINES OUVERTES – Diffé réntés mé thodés 

Exercice 1 : Table vibrante (éléments de correction) 
 

 
 

𝑉𝑃,2/0
            = 𝑉𝑃,2/1

            + 𝑉𝑃,1/0
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 Rotation autour de A𝑥1      

𝑉𝑃,2/1
            = Ω2/1

         ∧ 𝐴𝑃       

= 𝜃. 𝑥2     ∧ 𝑟.𝑦2     = 𝑟.𝜃. 𝑧2     
  

 2/1 

Ω2/1
         = 𝜃. 𝑥1     = 𝜃. 𝑥2      

  

𝑉𝑃,1/0
            = 𝑧. 𝑧0      

 Translation suivant 𝑧0     
 1/0 

𝑎𝑃,2/0            =
𝑑(𝑉𝑃,2/0             )

𝑑𝑡
 

𝑉𝑃,2/0
             

𝑎𝑃,2/0            =
𝑑

𝑑𝑡
 𝑧. 𝑧0    + 𝑟.𝜃. 𝑧2     = 𝑧 . 𝑧0    + 𝑟.𝜃 . 𝑧2    + 𝑟.𝜃. 

𝑑𝑧2    

𝑑𝑡
 

Ω1/0
         = 0   

  

𝑑𝑧2    

𝑑𝑡
= Ω2/0

         ∧ 𝑧2    = 𝜃. 𝑥2     ∧ 𝑧2    = −𝜃. 𝑦2      

  

𝑎𝑃,2/0            = 𝑧 . 𝑧0    + 𝑟.𝜃 . 𝑧2    − 𝑟.𝜃 2.𝑦2      

 accélération de 1/0  accélération tangentielle et centripète de 2/1 
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Exercice 2 : Véhicule éolien (éléments de correction) 
 

 

𝑉𝑃,2/0
            = 𝑉𝑃,2/1

            + 𝑉𝑃,1/0
             

  

𝑉𝑃,2/0
            = 𝑥. 𝑥0     + 𝑟.𝜃. 𝑧2      
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 Rotation autour de A𝑥1      

𝑉𝑃,2/1
            = Ω2/1

         ∧ 𝐴𝑃       

= 𝜃. 𝑥2     ∧ 𝑟.𝑦2     = 𝑟.𝜃. 𝑧2     
  

 2/1 

Ω2/1
         = 𝜃. 𝑥1     = 𝜃. 𝑥2      

  

𝑉𝑃,1/0
            = 𝑥. 𝑥0       

 Translation suivant 𝑥0      
 1/0 

𝑎𝑃,2/0            =
𝑑(𝑉𝑃,2/0             )

𝑑𝑡
 

𝑉𝑃,2/0
             

𝑎𝑃,2/0            =
𝑑

𝑑𝑡
 𝑥. 𝑥0     + 𝑟.𝜃. 𝑧2     = 𝑥 .𝑥0     + 𝑟.𝜃 . 𝑧2    + 𝑟.𝜃. 

𝑑𝑧2    

𝑑𝑡
 

Ω1/0
         = 0   

  

𝑑𝑧2    

𝑑𝑡
= Ω2/0

         ∧ 𝑧2    = 𝜃. 𝑥2     ∧ 𝑧2    = −𝜃. 𝑦2      

  

𝑎𝑃,2/0            = 𝑥 . 𝑥0     + 𝑟.𝜃 . 𝑧2    − 𝑟.𝜃 2.𝑦2      

 accélération de 1/0  accélération tangentielle et centripète de 2/1 
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Exercice 3 : Mélangeur de produits (éléments de correction) 
 

 

𝑉𝑃,2/0
            = 𝑉𝑃,2/1

            + 𝑉𝑃,1/0
             

  

𝑉𝑃,2/0
            = 𝑦.𝜃. 𝑧1    + 𝑦. 𝑦1       
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 Rotation autour de O𝑥0      

𝑉𝑃,1/0
            = Ω1/0

         ∧ 𝑂𝑃       

= 𝜃. 𝑥1     ∧ 𝑦.𝑦1     = 𝑦.𝜃. 𝑧1     
  

 2/1 

Ω2/1
         = 0   

  

𝑉𝑃,2/1
            = 𝑦. 𝑦1       

 Translation suivant 𝑦1      

 1/0 

𝑎𝑃,2/0            =
𝑑(𝑉𝑃,2/0

            )

𝑑𝑡
 

𝑉𝑃,2/0
             

𝑎𝑃,2/0            =
𝑑

𝑑𝑡
 𝑦. 𝜃. 𝑧1    + 𝑦. 𝑦1      =  𝑦.𝜃 . 𝑧1    + 𝑦.𝜃. 

𝑑𝑧1    

𝑑𝑡
+ 𝑦 .𝜃. 𝑧1     +  𝑦. 

𝑑𝑦1     

𝑑𝑡
+ 𝑦 .𝑦1       

Ω1/0
         = 𝜃. 𝑥0     = 𝜃. 𝑥1      

  

𝑑𝑦1     

𝑑𝑡
= Ω1/0

         ∧ 𝑦1     = 𝜃. 𝑧1     

  

𝑎𝑃,2/0            = 𝑦.𝜃 . 𝑧1    − 𝑦.𝜃 2.𝑦1     + 𝑦 .𝑦1     + 2.𝑦 .𝜃. 𝑧1     

 accélération de 1/0 

 accélération tangentielle et centripète de 2/1 
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𝑑𝑧1    

𝑑𝑡
= Ω1/0

         ∧ 𝑧1    = 𝜃. 𝑥1     ∧ 𝑧1    = −𝜃. 𝑦1      

  

 accélération de coriolis 
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Exercice 4 : soufflante orientable (éléments de correction) 
 

 

𝑉𝑃,2/0
            = 𝑉𝑃,2/1

            + 𝑉𝑃,1/0
             

  

𝑉𝑃,2/0
            = 𝑏.𝛼. 𝑧1      
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 Rotation autour de A𝑥0      

𝑉𝑃,1/0
            = Ω1/0

         ∧ 𝐴𝑃       

= 𝛼. 𝑥1     ∧ 𝑏.𝑦1     = 𝑏.𝛼. 𝑧1     
  

 2/1 

Ω2/1
         = 𝛽. 𝑦1     = 𝛽. 𝑦2      

  

 1/0 

𝑎𝑃,2/0            =
𝑑(𝑉𝑃,2/0

            )

𝑑𝑡
 

𝑉𝑃,2/0
             

𝑎𝑃,2/0            =
𝑑

𝑑𝑡
(𝑏.𝛼. 𝑧1    ) =  𝑏.𝛼 . 𝑧1    + 𝑏.𝛼. 

𝑑𝑧1    

𝑑𝑡
  

Ω1/0
         = 𝛼. 𝑥0     = 𝛼. 𝑥1      

  

𝑎𝑃,2/0            = 𝑏.𝛼 . 𝑧1    + 𝑏.𝛼 2.𝑦1      

 accélération de 2/1 nulle 
(P est sur l’axe de rotation de 2/1) 

 accélération tangentielle et centripète de 1/0 

𝑑𝑧1    

𝑑𝑡
= Ω1/0

         ∧ 𝑧1    = 𝛼. 𝑥1     ∧ 𝑧1    = −𝛼. 𝑦1      
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 Rotation autour de A𝑦1      

𝑉𝑃,1/0
            = Ω1/0

         ∧ 𝑂𝑃       

= 𝛽. 𝑦1     ∧ 𝑏.𝑦1     = 0   
  


