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Présentation
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Torseur cinétique de 2 [ ]
2

1 2

22

(2 / ) 0 ,i O

O

A

C F

E

θ
θ
θ

 
 
 = −
 

−  

ɺ

�
ɺ

ɺ

R

Torseur dynamique du solide 2

Torseur dynamique de 2
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Résultante dynamique de 3 ,3/1 3
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Matrice d’Inertie
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Vérification du calcul de l’inertie
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A'2 1.3668072 A2 1.53979234

B'2 2.8455935 B2 2.67260836

(en rad)
Angle en degré 20 0.34906585
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Moment dynamique 
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