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APPLICATIONS DIRECTES 

 

1. Calcul d’énergie cinétique 

 

Cas 3 : robot vraiment moins simple … 
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Torseur cinématique 2/0 en G2 :
( ) ( )

2

2 0 01 101

2 2
1 1 210 1 0 10 0

2 2

 Ω = ω + θ
 
   −ω α − ω α − θ + θ       

�� � �
ɺ

� � �
ɺ

/

G

.k i

l l
l . sin i . sin i k

 

Torseur cinétique 2/0 en G2 :
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