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Etude d'un manège 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

1) Représenter les figures des rotations planes ( changements de repères ) 
 

2) Exprimez  𝛀    𝐑𝟏/𝐑𝟎
 ; 𝛀    𝐑𝟐/𝐑𝟏

  , 𝛀    𝐑𝟑/𝐑𝟐
 ,  𝛀    𝐑𝟐/𝐑𝟎

 et 𝛀    𝐑𝟑/𝐑𝟎
 

 

3) Exprimez 𝑉  𝐴 1/0   par dérivation . Vous l’exprimerez  dans la base ( 𝑥0     , 𝑦0     , 𝑧0     ) 
 

4) Exprimez  𝑉  𝐵 1/0   par changement de point  . Vous l’exprimerez  dans la base ( 𝑥1    , 𝑦1    , 𝑧1     ) 

 

5) Exprimez  𝑉  𝐵 1/0   par dérivation. . Vous l’exprimerez  dans la base ( 𝑥1    , 𝑦1    , 𝑧1     ) 

 

6) Exprimez  𝑉  𝐶 2/0  par changement de point . . Vous l’exprimerez  dans la base ( 𝑥1    , 𝑦1    , 𝑧1     ) 

 

7) Exprimez  𝑉  𝐶 2/0  par dérivation . . Vous l’exprimerez  dans la base ( 𝑥1    , 𝑦1    , 𝑧1     ) 

 

8) Exprimez  𝑉  𝐷 3/0 par changement de point   . Vous l’exprimerez  dans la base ( 𝑥1    , 𝑦1    , 𝑧1     ) 

 

9) Exprimez  𝑉  𝐷 3/0 par dérivation . . Vous l’exprimerez  dans la base ( 𝑥1    , 𝑦1    , 𝑧1     ) 

 

10) Exprimez 𝛤 𝐵 1/0 , . . Vous l’exprimerez  dans la base ( 𝑥1    , 𝑦1    , 𝑧1     ) 

 
 
 

 

Soit la nacelle de manège ci-contre  
Elle est composée des éléments suivants : 
- l'ensemble (0) est fixe, c'est le bâti lié au repère 
R0 ( O, 𝑥0     , 𝑦0     , 𝑧0     ) 

- l'ensemble (1) lié au repère R1 ( O, 𝑥1    , 𝑦1    , 𝑧1     ) 

translate et tourne autour de l'axe O 𝑧0     par 

rapport au bâti (0) avec : α = (𝑥0     , 𝑥1     ) et 𝑂𝐴      = 𝜆(𝑡) 𝑧0       

- l'ensemble (2) lié au repère R2 ( B, 𝑥2     , 𝑦2     , 𝑧2     ) 

tourne autour de l'axe B 𝑥1     par rapport à 

l'ensemble (1)  avec : β = (𝑦1    , 𝑦2      ) et 𝐴𝐵      = 𝑏. 𝑦1       

- l'ensemble (3) lié au repère R3 ( C, 𝑥3     , 𝑦3     , 𝑧3     ) 

tourne autour de l'axe C 𝑧2     par rapport à l'ensemble 

(2)  avec : ϕ = (𝑦2     , 𝑦3      ) et 𝐵𝐶      = 𝑐. 𝑧2       

- le point D est à la périphérie de (3) tel que 

𝐶𝐷      = 𝑑. 𝑥3        
 

 


