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Introduction – Notion de champ

Un champ est une application qui, à tout point d'un domaine 
géométrique, associe une grandeur physique. Les champs 
permettent de caractériser l’état d’un système étudié.
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1. Définition

On s’intéresse ici au mouvement de rotation du vilebrequin 1 
autour de l’axe (O,   ) par rapport au bâti 0.x
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1. Définition

Pour 2 points A et B quelconques appartenant au 
solide 1 supposé indéformable, on montre que :
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2. Mouvements élémentaires

Mouvement de rotation autour d’un axe fixe
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2. Mouvements élémentaires

Mouvement de rotation autour d’un axe fixe
Vidéo

Visualisation expérimentale du champ de vecteur vitesse du vilebrequin (amplifié 10x sur la figure) par analyse 
d'images obtenues d’une caméra rapide (600000 images par secondes) grâce à une technique de corrélation 
d'images. 
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2. Mouvements élémentaires

Mouvement de translation

Tous les vecteurs vitesse des 
points du piston sont égaux 
au cours du mouvement

R/SBR/SA VV  

A et B  (S).
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2. Mouvements élémentaires

Mouvement de translation
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3. Exemple
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x


 

z


 

y


 

Rotor (1)  
de rayon R 

O 

1x


 

1y


 A  

Turbine bulbe de basse chute ALSTOM 

(0) 



SII – F.MATHURIN

19

1. Définition

2. Mouvements élémentaires 

3. Exemple 

4. Torseur cinématique

5. Torseur cinématique des liaisons normalisées



SII – F.MATHURIN

20

4. Torseur cinématique

Pour caractériser de manière condensée le champ des 
vecteurs vitesse d’un solide en mouvement par rapport à un 
repère R, on utilise un outil mathématique appelé torseur :
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4. Torseur cinématique

Torseurs particuliers 

Le solide S est immobile /R
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4. Torseur cinématique

Torseurs particuliers 

Glisseur

Le mouvement de S/R à l’instant t est un mouvement de 
rotation autour de (), axe central du torseur cinématique 
appelé axe instantané de rotation ou axe de viration
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4. Torseur cinématique
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4. Torseur cinématique

Torseurs particuliers 

Torseur quelconque

Le mouvement de S/R à l’instant t est un mouvement 
hélicoïdal autour de (), axe central du torseur cinématique
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4. Torseur cinématique
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5. Torseur cinématique des liaisons 
normalisées

Il existe un torseur cinématique pour chaque liaison 
normalisée.

Exemple : Liaison ponctuelle en O de normale (O,   )
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