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Exemple de démonstration : on cherche la zone de validité pour la
liaison linéaire rectiligne de ligne (4, y) et de normale Z.

La forme du torseur cinématique est :
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Supposons un point P tel que : PA = a.% + b.y + c.Z. Ainsi :

V(P e2/1)=V(P €2/1)+PAAQ(2/1)
= (Veor- X+ Vy21.5) + (@ X + b.Y + €. 2) A (@y21.Y + @221.2)

= (Vle + bszl - Cwy21).f + (Vy21 — aszl).y + (awy21.z)

0
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Soit: {V(2/1)} =
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Pour que le torseur ait la méme forme
(0 sur V, donc), il faut nécessairement

que a = 0.

Conclusion : 1a forme du torseur cinématique (avec deux zéros) est valide en tous points du plan (4, ¥, Z).




