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3. Soient 1=AB, 2=DE, 3=BCD 
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5. Dans les axes liés au disque, nous avons 
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La matrice de changement de base vaut  :  
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Les énoncés et les corrigés sont accessibles et mis à jour sont sur le site de méca :  

http://cfao.ulb.ac.be/cfao/teaching/meca2/tps.html 

Pour toute question, veuillez contacter par email : 

- Emmanuelle.Vin@ulb.ac.be pour les problèmes relatifs aux Tps et aux laboratoires ; 

- CFAO.Matlab@ulb.ac.be pour les problèmes relatifs aux projets Matlab 

Des permanences seront organisées un mercredi sur deux à 12h dans la salle de réunion UB3. 

Jeudi 17/11 ; Jeudi 01/12 ; Jeudi 15/12 

 


