
Exercice 1
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Exercice 2

{ } M(x,y,z) s'il existe, qui répond à cette question. Exprimons les coordonnées de  en  dans :cSoit T M R

Or   et 

Le vecteur  et donné par :

M A

A x x

V V MA

V v x x

MA MA xx yy zz

ω

= + ∧Ω

= Ω =

= − − −


  

 

 

 

  

{ }
( ), ,

Donc :

0
0

x x

c x

xM x y z

v
T z

y

ω
ω
ω

 
 = − 
 
    

{ }

( )

Pour que la forme particulière de  soit conservée en M, il faut et il suffit que :
0  et  0,  quelque soit .

Ceci entraine : 0 et 0. Le point M appartient donc à l'axe , .
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. pour un changement de base , , , ,  avec

,  et  la matrice de rotation est donnee par
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. Expression de  en  dans , , .
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ouve:

sin cos sin cos

cos sin
et enfin : sin cos

0 sin cos

O x x x

x x

c x x

xA x y z

V c x c y a b z

c
T c

a b

ω α ω α ω α α

ω α ω α
ω α ω α

ω α α

= − + + −

 −
 =  
 −    



  

Exercice 3: même démarche que l’exercice 2
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Exercice 4
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. Si  est un point de l'axe central  du torseur cinématique, l'équation paramétrique de  dans  s'écrit :
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. Dans R   est donné par :
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              Il s'agit d'une liaison sphérique à doigt de centre I⇒
Théorie des Mécanismes 

Chapitre1_Rappels & Préliminaires17/03/2020


	Diapositive numéro 1
	Diapositive numéro 2
	Diapositive numéro 3

