Existence du vecteur rotation

On travaille dans un référentiel Ro muni d’une base cartésienne (O,E,E,E)
On considére un référentiel R associ¢ a un solide S et 4 points de ce solide (O,I,J ,K) qui ont les
propriétés suivantes :

H(ﬁ“ = HGH = HGKH =e (e est bien constant car la distance entre deux points d’un solide indéformable est

constante dans le temps) et OLOJ = 0J.OK = OK.OI = 0

.0l - 0j - OK -
Les vecteurs i=—, j=—, k= O— forme donc une base orthonormée fixe pour le référentiel R 1ié
e e e
au solide S.
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