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Eléments de correction 

 
Le paramétrage utilisé est donné sur le schéma cinématique suivant : 
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Le Manège "Magic Arms" 
Jacques AÏACHE – Jean-Marc CHÉREAU     EduKlub S.A. 
r des œuvres réservés. Sauf autorisation, la reproduction ainsi que toute utilisation des œuvres autre 
ividuelle et privée sont interdites. 

1 : On obtient :  

11 zLx rr +   2232 ylOO r=   333 zlPO r=  

2 : 
 figures de calcul et exprimer les vecteurs taux de rotation )S/S( jiΩ

r
 en fonction 

es des variables articulaires ijθ& . 
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Question 3 : On trouve bien sûr : 
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Question 4 :  
 
En cinématique du point : 
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En cinématique du solide : 
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Figures de calcul 
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soit finalement le même résultat que précédemment : 
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Question 5 : 
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En considérant que tetancons;tetancons;tetancons 230112 =θ=θ=θ &&& , on obtient ; 
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Question 6 : 
 
En considérant que les vitesses articulaires sont données sur la figure 4, déterminer les 
variables articulaires correspondantes 231201 et, θθθ  en fonction du temps pour 

[ ]s27,s17t ∈ . On prendra 0)0t(,0)0t( 1201 ==θ==θ . 
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Figure 4 : Vitesses articulaires du manège 


