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Sciences Industrielles 

TD 2 - Corrigé  Cinématique du point 

Cinématique du point  TD2 
1. CORRIGE DU TD2 

1.1. Réponse à la question 3-1 

1.1.1. Traduction géométrique du problème. 
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1.1.2. Traduction vectorielle du problème. 

Les points M1 et M2 se rencontreront au point O fixe dans l’espace affine ),,,( 00000 zyxO rrr
ℜ . 

La trajectoire du point M1 est portée par la droite (P1,O) et la trajectoire du point M2 est portée par la 
droite (P2,O). 
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• Etude du mouvement du point M1 
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r , en intégrant cette équation,  

avec les conditions initiales : A l’instant 0τ , les points M1 et M2 sont en deux point distants P1 et 
P2 fixe dans l’espace affine . ),,,( 00000 zyxO rrr

ℜ . 
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• Etude du mouvement du point M2 
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• condition de rencontre des points M1 et M2 

Pour que les points M1 et M2 se rencontre en 0, il faut que : )()( 0201 ττττ −=− , c’est à dire que rτττ == 21  
où rτ est l’instant de rencontre des points M1 et M2 au point O. 
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Conclusion : Pour que les robots se rencontrent au point O, il est nécessaire que la vitesse relative 
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1.1.3. Réponse à la question 3-1 
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TD 2 - Corrigé  Cinématique du point 

1.2. Réponse à la question 3-2 

1.2.1. Traduction géométrique du problème. 

La correction ayant été mal faite, le canon tire une deuxième fois et la charge percute la cible 

lorsque celle ci passe au plus près du canon. D’où °=⇔=
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Le canon tire donc à 20;03 mètres devant la cible 
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