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MANEGE : CORRIGE  

Q.1. Graphe des liaisons 
 

Q.2. Figures illustrant les différents changements de bases : 

Pivot d’axe )x,B( 1  Pivot d’axe )z,C( 2  

Q.3. Liaison 1/0 
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Q.4. Liaison 2/1 
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Q.5. Liaison 3/2 
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Q.6. Calculer : 
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Q.7. Mouvement particuliers 
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Q.8. Application numérique : m2cets
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