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Etablissement : C P G E  Fès                                 Année scolaire : 2019-2020 

                CPGE                                                                NIVEAU : MP/PSI 

             

    

  

2ème partie : cinématique : mouvement plan : 
 

1- Définition : 

Le solide S2 est en mouvement plan par rapport à S1 si au cours du mouvement 

le plan π2 lié à S2 est constamment en coïncidence avec le plan π1 lié à S1.  
2- Torseur cinématique : 
 
 
 

 
 

3- Centre instantané de rotation « C.I.R. » : 
 
C’est le point «I»  tel  que : 
 

   VI ∈ ��/��	 	 
 
 
 
 
 
Principe des trois plans glissants : 

S1, S2 et S3 en mouvement plan				� I1/2,I1/3	et	I3/2  sont alignés 
 

4- Equiprojectivité : 
 
…………………………………… 
…………………………………… 
 
 
NB :pour appliquer l’équiprojectivité , il faut :………………… et……………… 
 
 

5- Champ des vecteurs vitesses : (triangle des vitesses) 
 
…………………………………… 
…………………………………… 
…………………………………… 
…………………………………… 
 
 
 
NB :pour appliquer le champ des vitesses , il faut :………………et…………… 

Préparation au concours en SII  

……………………………………………

……………………………………………

…………………………………………… 

Lieu du CIR : 

 

 

 

                                A 
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6- Composition des vecteurs vitesses : 
                                                                                   3 
 
                                                                                     2                      A         
 
                              1 
0 
 
 
NB :pour appliquer la composition des vitesses , il faut : 
…………………………  et  ………………………….. 
Applications : 
- CNC 2007, CCP 2006, CNC 2011, CNC 2009. CNC 2017  à revoir aussi : 
- CNC 2012, CNC 2006, CNC 2003 

Etude cinématique « CNC 2007 » 

On suppose que le vérin 1 est bloqué (1C=1T) (la longueur 1λ est alors constante) et le vérin 

2 est seul en action .On désire, déterminer graphiquement (dans la position 

de la figure la vitesse )2/2( CTBV ∈
�

 de sortie de la tige du vérin 2 permettant 

d’obtenir la vitesse imposée )0/3( ∈DV
�

 du point D du bras de poussée 3 /0. 

Les constructions seront effectuées sur la figure 1 du document–réponse  et doivent être 

justifiées sur la feuille de rédaction. 

La vitesse )0/3( ∈DV
�

 de module  0,1 m/s est tracée sur le document-réponse.   

Questions :  a) Déterminer et tracer la direction du vecteur vitesse )0/1( ∈AV
�

. 

b) Déterminer alors le centre instantané de rotation I30 du mouvement de 3/ 0.  

c) Déterminer entièrement le vecteur vitesse )0/3( ∈BV
�

. 

d) Par composition des vecteurs vitesses au point B, déterminer entièrement les vecteurs 

vitesse )2/2( CTBV ∈
�

 et )0/2( CBV ∈
�

. 

Echelle : 3 mm →  0,01 m/s 
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 ETUDE    DU  SYSTEME DE DIRECTION : « CNC 2011 » 

Le vérin électrique de direction est modélisé par deux pièces ; le corps (4a) et la tige (4b), de 

plus on considère dans cette approche que la roue pivote autour de l’axe vertical 
1 1(E , z )
�

.  

Les liaisons entre les différentes pièces sont : 

    L(4a/1) : liaison pivot d’axe 
1 1(O ,z )
�

 ;  L(4b/4a) : liaison pivot glissant d’axe 
1 4(O , y )
�

 ;       

    L(5/4b) : liaison pivot d’axe 
5 1(A , z )
�

       ;          L(5/1) : liaison pivot  d’axe 
5 1(B , z )
�

 ;       

    L(5/6) : liaison pivot d’axe 
5 1(C , z )
�

         ;           L(6/7) : liaison pivot  d’axe 
7 1(D , z )
�

 ;       

    L(7/1) : liaison pivot d’axe 
1 1(E , z )
�

.  
La vitesse maximale du ROBDRIVE  dans un virage à 90° est de 8 km/h, on désire, sous cette 

condition de déterminer la vitesse de translation de la tige (4b) du vérin électrique, par rapport 

à son corps (4a) : 5V(A 4b / 4a)∈
���

.  

Lors d’un virage, la roue avant gauche braque en une seconde d’un angle de 20°, ce qui 

conduit à admettre que 
7V(D 7 / 1) 55 mm / s∈ =

���

.  

Pour les questions de cette partie on répondra directement sur le document réponse  et on 

choisira pour l’échelle des vitesses : 1mm → 1mm/s. 

a) Quelle est la direction du vecteur vitesse  5V(C 5 / 1)∈
���

,  justifier votre réponse. 

b) Déterminer  par équiprojectivité le vecteur vitesse  5V(C 5 / 1)∈
���

. 

c) Déterminer par le champ des vitesses le vecteur vitesse  5V(A 5 / 1)∈
���

. 

d) Déterminer graphiquement, les vecteurs vitesse  5V(A 4b / 4a)∈
���

 et 

5V(A 4a / 1)∈
���

, indiquer la norme de 5V(A 4b / 4a)∈
���

 

. 
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Figure 13 
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Etude cinématique : « CNC2009 » 

Le support 2 est supposé  entraîner en mouvement grâce à un  vérin (3+4). 

On souhaite déterminer, graphiquement, la vitesse  ( 2 / 0)BV ∈
��

lorsque le système est 

dans la position du document réponse 4.   

Données et hypothèses de l’étude : 

• 5 reste en contact avec le sol au point  A  ; 

• 3( 3/4) 20DV x∈ = −
�� ��

(en mm.mn-1) ; 

Les tracés et les commentaires  sont à reporter sur le document-réponse . 

 

Questions :  
a) Montrer que :  ( 2/ 0) ( 2/ 0) ( 3/ 0)( 1/0) V E et V D V DEV = ∈ ∈ = ∈∈

� � �

��

   

b) Donner les supports des vitesses : ( 2/0)BV ∈
��

   et    ( 1/0)EV ∈
��

,  

c) En déduire : 

-le C.I .R du mouvement de 2 par rapport à 0 ( ce point sera  noté I20) ; 

-Le support de la vitesse :  ( 2/0)DV ∈
��

 . 

d) Ecrire la relation liant les vecteurs vitesses  en indiquant leurs supports : 

( 3/0)DV ∈
��

, ( 3/4)DV ∈
��

  et   ( 4/0)DV ∈
��

 ;Déterminer,  alors le module  

de :  ( 2/0)DV ∈
��

 ; 

e) En déduire le module  de : ( 2/0)BV ∈
��

. 

 
 

Echelle des vitesses :  2 cm → 10 mm.mn
-1 
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CINEMATIQUE GRAPHIQUE « CCP 2006 » 

 
 

 

On s’intéresse toujours à la chaîne cinématique n°
 
1, la chaîne cinématique n°2 étant à l’arrêt, 

dans la position décrite sur le plan de l’agitateur (document au format A3). On modélise 

chacune des liaisons constituant cette chaîne n°1 par une liaison pivot (voir figure 1). 

 

Question 1 :  Justifier que l’on peut faire l’étude cinématique de cette chaîne en 2D. 

 

Le modèle cinématique plan donné est à l’échelle ½ sur le document réponse ; 

la vitesse angulaire de rotation de l’excentrique 1 par rapport au bâti 0 est 

(rad/s)  z z/
��

121001 −==
→

ωΩ  ; 

l’excentricité est définie par : (mm) 2521 ==eOO  

l’échelle pour le tracé cinématique sera prise égale à : 10 mm/s représentés par 1 mm ; 

 

Question 2 :  Déterminer graphiquement sur le document réponse, le vecteur vitesse linéaire 

03/Gc,V  du centre de gravité Gc de l’enceinte thermostatée par rapport au bâti 0. 

Justifier chaque étape de construction en expliquant quelles propriétés vous avez utilisées. 

Donner la valeur numérique de 03/Gc,V  
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Etude cinématique d’un stabilisateur du robot :(cnc2017) 
 

 

 

 

 

 

 
 

Travail graphique : 

 

du robot 

Fig 3 

) 
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