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Manège de fête foraine : « La chenille » 

 

 
 
Figures géométrales : 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Lors du TD6, par « calcul direct », on a montré : 
 

 
 
 

 1/0 2/1 3/2 
Liaison 

normalisée Pivot d’axe (𝑶, 𝒛ሬ⃗ 𝟎) Glissière de direction 𝒛ሬ⃗ 𝟏 Pivot d’axe (𝑩, 𝒚ሬሬ⃗ 𝟐) 

Torseur 
cinématique 

 
 

exprimé en un point 
judicieux 
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Déterminer les Caractéristiques du Mouvement 
M
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𝒛ሬ⃗ 𝟎
𝟏

 𝒙ሬሬ⃗ 𝟎 

𝒚ሬሬ⃗ 𝟎 𝒚ሬሬ⃗ 𝟏 

𝒙ሬሬ⃗ 𝟏 

 

𝛀ሬሬ⃗ 𝟏/𝟎 = 𝛂̇ ∙ 𝐳⃗𝟎
𝟏

 

𝒚ሬሬ⃗ 𝟏 

𝒙ሬሬ⃗ 𝟏 

𝒛ሬ⃗ 𝟏 

𝒙ሬሬ⃗ 𝟐 

𝒚ሬሬ⃗ 𝟐 𝒛ሬ⃗ 𝟐 

 
𝛀ሬሬ⃗ 𝟐/𝟏 = 𝟎ሬሬ⃗  

 

𝒙ሬሬ⃗ 𝟐 

𝒛ሬ⃗ 𝟐 

𝒙ሬሬ⃗ 𝟑 

𝒛ሬ⃗ 𝟑 

𝒚ሬሬ⃗ 𝟐
𝟑

 

𝛀ሬሬ⃗ 𝟑/𝟐 = 𝛃̇ ∙ 𝐲⃗𝟐
𝟑
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Expression de 𝑽𝑮,𝟑/𝟎ሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗  par composition des mouvements + champ des vecteurs vitesse 
 

𝑽𝑮,𝟑/𝟎
ሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ = 𝑽𝑮,𝟑/𝟐

ሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ + 𝑽𝑮,𝟐/𝟏
ሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ + 𝑽𝑮,𝟏/𝟎

ሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗  
 
3/2 : mouvement de rotation d’axe (𝑩, 𝒚ሬሬ⃗ 𝟐) donc : 

                                      
                                      
                                      
                                      
                                      
                                      
                                      
                                      
                                      
                                      
                                      
                                      
                                      

 
2/1 : mouvement de translation de direction 𝒛ሬ⃗ 𝟏 donc : 

                                      
                                      
                                      
                                      
                                      
                                      
                                      

 
1/0 : mouvement de rotation d’axe (𝑶, 𝒛ሬ⃗ 𝟎) donc : 

                                      
                                      
                                      
                                      
                                      
                                      
                                      
                                      
                                      
                                      
                                      
                                      
                                      

 
Finalement : 
 
 
 
 
 
 
 


