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O = point appartenant à l’axe de rotation fixe. 
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3. Dans les axes principaux Oxyz tel que précisé sur le dessin. 
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Les deux angles sont liés donc il faut trouver une relation 
( )fφ ϕ=  en utilisant (vitesse C ∈ tige = vitesse C ∈ disque). 
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4.2 Trouvons les points P appartenant à l’axe z où les moments d’inertie (IxP , IyP , IzP) sont égaux dans le 
repère PxPyPzP  
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4.3 L’angle alpha est l’angle entre l’axe z et l’axe z’. 
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=> les vecteurs de Darboux :  
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=> les vecteurs vitesses angulaires des solides :  

1 0 1 3 0 1 2/ /1   et  1 1Cercle R R z T R R z yω ω θ ω ω θ φ= = = = −& & &  
 R0 : Axe OX0Y0Z0 fixe. ;        R1 : Axe Ox1y1z1 tourne autour de l’axe Z0 = z1 (θ) 

R2 : Axe Ox2y2z2 incliné d’un angle α par rapport aux axes Ox1y1z1, avec z2 lié à la tige, R2 tourne autour de 
l’axe z1 (φ) 

R3 : Axe Gx3y3z3 liés au cube et tourne autour de z1 (φ) et z2 () 
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 2. Dans les axes principaux du T (des tiges soudées) (Repère R3) 
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 3. Dans les axes principaux du T (des tiges soudées) (Repère R3) 
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Pour les problèmes relatifs au Tps et aux laboratoires, contactez Emmanuelle.Vin@ulb.ac.be 
Pour les problèmes relatifs aux projets Matlab, contactez CFAO.Matlab@ulb.ac.be 
Corrigés en ligne sur http://cfao.ulb.ac.be/cfao/ >Teaching>mécaII>Tps.  
Dans l’onglet mécaII>More, vous trouverez aussi plusieurs simulations MATLAB qui illustrent les corrigés. 


