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TD – Echelle EPAS 
 

POINT METHODE :  
 

• Composition des mouvements (Vitesses) (« Indiana Jones ») (Q4) : 

𝑽𝑨∈𝑹𝒏/𝑹𝟎
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  = 𝑽𝑨∈𝑹𝒏/𝑹𝒏−𝟏

⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  + 𝑽𝑨∈𝑹𝒏−𝟏/𝑹𝒏−𝟐
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  + ⋯+ 𝑽𝑨∈𝑹𝟏/𝑹𝟎

⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗   

 

• Formule de changement de point (Formule de Varignon / « BABAR ») (Q4) : 

𝑽𝑩∈𝑹𝟏/𝑹
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  = 𝑽𝑨∈𝑹𝟏/𝑹

⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  + 𝑩𝑨⃗⃗⃗⃗⃗⃗ ∧ 𝛀𝑹𝟏/𝑹
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ 

 

• Dérivation vectorielle (Q6) : 

[
𝒅

𝒅𝒕
𝑼𝟏⃗⃗ ⃗⃗  ⃗]

𝑹𝟎

= [
𝒅

𝒅𝒕
𝑼𝟏⃗⃗ ⃗⃗  ⃗]

𝑹𝟏

+ 𝛀𝑹𝟏/𝑹𝟎
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ∧ 𝑼𝟏⃗⃗  ⃗ 
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ELEMENTS DE CORRECTION :  
 

Q1 :  

 

Q2 : 

          Ω2/0
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  = 𝜃̇. 𝑍0123

⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗   

 

Q3 : 

Plate-forme 6 reste toujours horizontale → mvt 6/0 → translation. 

 

Q4 : 

𝑉(𝐺 ∈ 6/0)⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  = 𝑉(𝐷 ∈ 6/0)⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗   car translation entre 6 et 0. 

𝐷 ∈ 6 et 𝐷 ∈ 3 donc 𝑉(𝐷 ∈ 6/0)⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  = 𝑉(𝐷 ∈ 3/0)⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗   

𝑉(𝐷 ∈ 3/0)⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  = 𝑉(𝐷 ∈ 3/2)⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  + 𝑉(𝐷 ∈ 2/0)⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗    

Avec 𝑉(𝐷 ∈ 3/2)⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  = 𝑑̇. 𝑥2⃗⃗⃗⃗     et    𝑉(𝐷 ∈ 2/0)⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  = 𝑉(𝐴 ∈ 2/0)⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  + 𝐷𝐴⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ ∧ Ω2/0
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗   

Après calculs 𝑉(𝐺 ∈ 6/0)⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  = 𝑑̇(𝑡). 𝑥2⃗⃗⃗⃗ + (𝑑(𝑡) + 𝑎). 𝜃̇. 𝑦2⃗⃗⃗⃗  
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Q5 : 

‖𝑉(𝐷 ∈ 3/2)⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ‖ = 100 𝑚𝑚/𝑠 𝑠𝑒𝑙𝑜𝑛 𝑥2⃗⃗⃗⃗      

‖𝑉(𝐷 ∈ 2/0)⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ‖ = 70 𝑚𝑚/𝑠 𝑠𝑒𝑙𝑜𝑛 𝑌2
⃗⃗  ⃗     

D’où graphiquement : 

 

 

Q6 : 

Γ(𝐺 ∈ 6/0)⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ = (𝑑̈(𝑡) − (𝑑(𝑡) + 𝑎). 𝜃̇2. 𝑥2⃗⃗⃗⃗ + (2. 𝑑̇(𝑡). 𝜃̇ + (𝑑(𝑡) + 𝑎). 𝜃̈). 𝑦2⃗⃗⃗⃗   

 

Q7 : 

CdCF → 𝑉𝑃𝑙𝑎𝑡𝑒𝑓𝑜𝑟𝑚𝑒 = 𝑐𝑠𝑡𝑒 → ‖𝑉(𝐺 ∈ 6/0)⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ‖ = 𝑐𝑠𝑡𝑒  

→     𝑑̇(𝑡)2 + (𝑑(𝑡) + 𝑎)2. 𝜃̇2 = 𝑐𝑠𝑡𝑒 


