
Florestan MATHURIN – CPGE PSI* - Lycée Fermat Toulouse – http://florestan.mathurin.free.fr

SII – F.MATHURIN

Composition de mouvement

Exemple de Système Mécanique 
MANEGE MAGIC ARMS 
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1. Composition des vecteurs vitesse

2. Composition des vecteurs vitesse instantané
de rotation 

3. Composition des torseurs cinématiques

4. Composition des vecteurs accélération
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1. Composition des vecteurs vitesse

2. Composition des vecteurs vitesse instantané de 
rotation 

3. Composition des torseurs cinématiques

4. Composition des vecteurs accélération
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1. Composition des vecteurs vitesse

R/2MV Objectif :
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1. Composition des vecteurs vitesse

2/R : Mouvement quelconque

R/2MV Objectif :
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1. Composition des vecteurs vitesse

2/R : Mouvement quelconque

→ 2/R = 2/1 +1/R

Mouvements simples

R/2MV Objectif :
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1. Composition des vecteurs vitesse

2/R : Mouvement quelconque

→ 2/R = 2/1 +1/R

Mouvements simples

R/RMR/2MR/2M 11
VVV  

R/2MV Objectif :
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1. Composition des vecteurs vitesse

1/R : Rotation autour de l’axe (O1,   ) z

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1. Composition des vecteurs vitesse

1/R : Rotation autour de l’axe (O1,   ) z


M est un point cinématiquement 
lié au solide 1 mais il n’a aucune 
réalité physique sur le solide 1.

M est un point qui coïncide avec 
le point M appartenant à 2 à
l’instant t. 
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1. Composition des vecteurs vitesse

z


Champ des vecteurs vitesse 

1/R : Rotation autour de l’axe (O1,   ) 
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1. Composition des vecteurs vitesse

z


1/R : Rotation autour de l’axe (O1,   ) 

Champ des vecteurs vitesse 
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1. Composition des vecteurs vitesse

z


1/R : Rotation autour de l’axe (O1,   ) 

Champ des vecteurs vitesse 
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1. Composition des vecteurs vitesse

z


1/R : Rotation autour de l’axe (O1,   ) 

R/RM 1
V 
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1. Composition des vecteurs vitesse

z


2/1 : Rotation autour de l’axe (O2,   ) 
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1. Composition des vecteurs vitesse

z


2/1 : Rotation autour de l’axe (O2,   ) 
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1. Composition des vecteurs vitesse

z
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2/1 : Rotation autour de l’axe (O2,   ) 

Champ des vecteurs vitesse 



SII – F.MATHURIN

17

O2 
M 

2 

1/2 RMV   

1. Composition des vecteurs vitesse
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2/1 : Rotation autour de l’axe (O2,   ) 

Champ des vecteurs vitesse 
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2/1 : Rotation autour de l’axe (O2,   ) 
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1. Composition des vecteurs vitesse
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1. Composition des vecteurs vitesse

R/RMR/2MR/2M 11
VVV  

Bilan 
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1. Composition des vecteurs vitesse
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1. Composition des vecteurs vitesse
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1. Composition des vecteurs vitesse

R/RMR/2MR/2M 11
VVV  
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R/2MV 
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Exemple du manège Magic-Arms : 0/11/22/30/3   PPPP VVVV  

3/0 : mouvement complexe 

3/2 : mouvement de rotation autour de l’axe (O, 2y


) 

2/1 : mouvement de rotation autour de l’axe (O2, z


) 

1/0 : mouvement de rotation autour de l’axe (O1, z


) 

1. Composition des vecteurs vitesse

Généralisation :

R/RMR/RMR/SMR/SM 11iin
V...V...VV  


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1. Composition des vecteurs vitesse

2. Composition des vecteurs vitesse instantané
de rotation

3. Composition des torseurs cinématiques 

4. Composition des vecteurs accélération
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2. Composition des vecteurs vitesse 
instantanée de rotation

Objectif : R/R2




SII – F.MATHURIN

27

O1 

O2 
M 

2 

3 

1 

0 

0x


2x


x 

1x


x 
α 

β 

2. Composition des vecteurs vitesse 
instantanée de rotation

2/R : Mouvement quelconque

Objectif : R/R2

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2. Composition des vecteurs vitesse 
instantanée de rotation

2/R : Mouvement quelconque

→ 2/R = 2/1 +1/R

Mouvements simples

Objectif : R/R2

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2. Composition des vecteurs vitesse 
instantanée de rotation

2/R : Mouvement quelconque

→ 2/R = 2/1 +1/R

Mouvements simples

R/RR/RR/R 1122


Objectif : R/R2

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2. Composition des vecteurs vitesse 
instantanée de rotation

Généralisation : R/RR/RR/SR/S 11iin
...... 



Exemple du manège Magic-Arms : 0/11/22/30/3   

3/0 : mouvement complexe 

3/2 : mouvement de rotation autour de l’axe (O, 2y


) 

2/1 : mouvement de rotation autour de l’axe (O2, z


) 

1/0 : mouvement de rotation autour de l’axe (O1, z


) 
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1. Composition des vecteurs vitesse

2. Composition des vecteurs vitesse instantané de 
rotation 

3. Composition des torseurs cinématiques

4. Composition des vecteurs accélération
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3. Composition des torseurs cinématiques

Rappel : 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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3. Composition des torseurs cinématiques
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Composition des vecteurs vitesse

+

Composition des vecteurs vitesse instantané de rotation 
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1. Composition des vecteurs vitesse

2. Composition des vecteurs vitesse instantané de 
rotation 

3. Composition des torseurs cinématiques 

4. Composition des vecteurs accélération
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FIN


