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Q2bis.  m=mu+mi 
2 mobilités utiles, translation de l’ensemble selon Z1 et déploiement du radar commandé par le vérin. 
2 mobilités internes, rotation de 3 autour de l’axe défini par la droite (CD) et rotation de 4 autour de l’axe défini 
par la droite (CD) 
 
h=m+6γ-Ic = 4+12-16=0 
 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 
 
 
 
 
 
 
 
         
 

Loi entrée / sortie 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
Q1bis : paramètres variables : θ,β,λ , les autres sont constants 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



Cinématique 

 

 
Q0 : paramètres variables : α,β,λ , les autres sont constants (H et L) 
 
 

 

Q2bis : ��,�/�����������⃗ = 
��
���⃗ + �(�� ����������⃗ − ��������⃗ ) 
 

Hypothèse �� = 0 

 

 Γ�,��������⃗ = �� !� "#����⃗ $%(&� '()*"+����⃗ ),
�- .

�
=  �/!� "#����⃗ 0�- ,� +  �/%(&� '()*"+����⃗ )0�- ,� 

 

Γ�,��������⃗ = 
1�
���⃗ + 
� �2(�
���⃗ )23 .
�
+ ��1 ����������⃗ + �(�� ����) �2/(������⃗ )023 .

�
 

 

 �("#����⃗ )�- ,� = 0�⃗                    �/("+����⃗ )0�- ,� =  �/("+����⃗ )0�- ,� + Ω�/
��������⃗ Λ������⃗ = �� 6����⃗ Λ������⃗ = −��������⃗  

 

 

Γ�,��������⃗ = 
1�
���⃗ + ��1 ����������⃗ − �(�� �����)������⃗  

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Q0.  m=mu+mi 
1 mobilités utiles, fonciton principale du système , rotaiton de 1impliquant rotation alternative et translation 
alternative de 3 . 
1 mobilités internes, rotation de 2 autour de l’axe défini par la droite (BC)  
 
h=m+6γ-Ic = 2+6-8=0 

 

 
Q2bis : paramètres variables : 7�
, 7��, 7
�,h,λ , les autres sont constants (R, d et L) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 
 
 
 
 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 


