
Corrigé robot portique 
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 car mouvement de translation 
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Dans le cas général, on ne peut pas composer les accélérations contrairement 
aux vecteurs vitesses. En effet : 

 
La composition des accélérations s’écrit de la manière suivante : 

3/1 3/ 2 2/1 2/1 3/ 22.M M M MV           

avec : 

3/1M  : accélération absolue 

3/ 2M  : : accélération relative 

2/1M  : : accélération d’entraînement 

2/1 3/ 22. MV    : accélération de Coriolis 

Dans l’exercice, la composition des accélérations donne le bon résultat car l’accélération 

de Coriolis est nulle ( 2/1 0  ). 


