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1 - DÉFINITION  
Champs d’application 

ROTATION => avec Centre de Rotation 
MOUVEMENT PLAN => Centre Instantané de Rotation 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 Utilité 

Déterminer un vecteur vitesse inconnu à partir d’un vecteur vitesse connu sur le même solide   => Contruction graphique (voir § 2 -) 
 

Les projections orthogonales des 2 vecteurs sur la droite reliant les origines 
des vecteurs vitesse, sont égales. 

Traduction analytique 
(voir figure 1) 

'AA  = 'BB  
 

 !  
-Les deux vecteurs vitesse doivent concerner le même mouvement- 
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Mvt 2 / 0 : Mouvement plan 
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02 /AV  = 01 /AV   
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  Tangent à la -Traj A  1 / 0- =  [OA]  

 S Sens de la -Traj A  1 / 0- =   

 ||V|| = [ OA ] . 10 = … m.s-1 

Mvt 2 / 0 : Mouvement plan 
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02 /BV  = 03 /BV   
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  Tangent à la -Traj B  3 / 0- = (OB)  

 S Sens de la -Traj B  3 / 0- =   

 ||V|| = … m.s-1 

Traj B  3 / 0 
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2 - MÉTHODE POUR CONSTRUCTION GRAPHIQUE 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 !  

-Si les vecteurs vitesse sont  à la droite reliant les origines, on ne peut utiliser cette propriété- 

1 – Tracer la droite ( AB ) séparant les origines des vecteurs 
2 – Tracer le vecteur connu 
3 – Tracer la direction v du vecteur inconnu 

On dispose au minimum 

- D’un vecteur vitesse connu ( 0/SAV  par exemple). 

- De la direction de celui inconnu ( 0/SBV  par exemple). 

4 – Projeter orthogonalement le vecteur connu sur ( AB ) 

  On obtient la mesure algébrique AA’ 
 

7 – Tracer la longueur du vecteur inconnu en B 

L’extrémité du vecteur inconnu est à l’. 

5 – « Copier / coller » la mesure algébrique AA’ 

  On obtient la mesure algébrique BB’ 

6 – Mener une  en B’ à la droite ( AB ) 
 

Tracé final de l’équiprojectivité 
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