
I TORSEUR CINÉMATIQUE 

I.1 Outils torseur 

Soit solide S (ou repère) en un point A par rapport à un repère possède un vecteur vitesse 𝑉𝐴∈𝑆/𝑅
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗   et

un vecteur taux de rotation Ω𝑆/𝑅
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  . Le torseur cinématique permet de regrouper ces 2 vecteurs dans

un « outil » appelé torseur, noté  

 {𝒱𝑆/𝑅} = {
𝑉𝐴∈𝑆/𝑅
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  

}

𝐴

= { }

𝐴 ℛ

Le vecteur taux de rotation Ω𝑆/𝑅
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗   est appelé résultante du torseur cinématique, et le vecteur vitesse

𝑉𝐴∈𝑆/𝑅
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗    est appelé le moment du torseur cinématique.

II CAS DES MOUVEMENTS PLAN SUR PLAN 

II.1 Définition d’un mouvement plan sur plan 

Soit un solide S associé au repère (𝑥 , 𝑦 , 𝑧 = �⃗⃗⃗�0 )en mouvement par rapport au repère ℜ0(�⃗⃗⃗⃗�0 , �⃗⃗⃗⃗�0 , �⃗⃗⃗�0 ). 

Si le plan P (𝑂, 𝑥 , 𝑦 )  lié à S reste constamment confondu avec le plan P0 (𝑂0 �⃗⃗⃗⃗�0 , �⃗⃗⃗⃗�0 ). lié à R0, alors 

le mouvement de S par rapport à R est qualifié de mouvement plan sur plan. 

II.1.1 Propriétés 

La définition précédente implique les 2 conséquences suivantes : 

 Les vecteurs vitesse de tous points de S en mouvement par rapport au repère R0 restent
parallèles au plan P0 (ou P). C’est-à-dire :

∀𝑀 ∈ 𝑆, �⃗⃗⃗��⃗⃗⃗�∈⃗⃗�⃗⃗⃗�⁄⃗⃗0
 . 𝑧 = 0

 Le vecteur taux de rotation de S par rapport à R0 a une seule composante portée par l’axe z

. C’est-à-dire :

Ω⃗⃗⃗⃗�⃗⃗�/⃗⃗0
 = |

0
0
Ω𝑧ℜ0

Par conséquent, les torseurs cinématiques, dans le cas de mouvements plan sur plan de normale 

𝑧  se simplifient grandement et s’écrivent :  

{𝒱𝑆/𝑅} = {
Ω⃗⃗⃗�⃗⃗�/⃗⃗�⃗�

 

�⃗⃗⃗��⃗⃗�∈⃗⃗�⃗⃗�/⃗⃗�⃗�
 
}

𝐴

= { }

𝐴 ℛ
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