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Probléme: Dans le repére machine (Om, Z,X), il s'agit de déterminer les coordonnées d'un point OP2 (z2,x2) qui est le
résultat de la rotation d'un angle a d'un point OP1(z1,x1) autour du centre de la palette (C)
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On pose: U = distance entre |'origine machine Om et le centre de la palette suivant I'axe X
W = distance entre I'origine machine Om et le centre de la palette suivant I'axe Z
a = angle le la rotation
01 = angle formé entre la premiére position et I'axe Z
02 = angle formé entre la deuxieme position et I'axe Z
r = rayon du cercle de centre C
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Rappel: cos(a+b) = cos(a).cos(b)-sin(a).sin(b)
sin(a+b) = sin(a).cos(b)+cos(a).sin(b)

Etape 1. Montrer que dans le repere (C,Z,X) on a:
= Z2=71.cos(a)-X1.sin(a)
= X2=X1.cos(a)+Z1.sin(a)

Ona:r=vX1%2 + 712 et 62 =01+«

Z2 =rcos02 =rcos(01 + a)
X2 =rsinf2 =rsin(01 + a)

Z2 =r(cosf1lcosa —sinf1sina)
X2 =r(sinf1cosa + cosf1sina)

Z2 =rcosfBlcosa —rsinflsina
X2 =rsinf1lcosa + rcosf1sina

comme:
X1 =rsinfl et Z1=rcosfl
alors:
Z2=7Z1cosa— Xlsina
X2 =X1cosa+ Zlsina

Etape2. Montrer que dans le repére (Om,Z,X) on a:
= Z2=(Z1-W).cos(a)-(X1-U).sin(a)+W
= X2=(X1-U).cos(a)+(Z1-W).sin(at)+U

Dans le repére (C, Z, X) on a:
ZZ(C,Z,X) = Zl(C,Z,X) cosa — Xl(C,Z,X) Sin 04

XZ(C,Z,X) = Xl(C’le) cos o + Zl(C,Z,X) Sln(l

Dans le repére (Om,Z,X) on a:
Z20omzx) = Z2czx) +W
X20mzx) = X2 zx) T U
De méme:

Zlczx) = Zlomzx)y =W et Xlczx) =Xl omzx) —U

Donc:

ZZ(Om,Z,X) == (Zl(Om,Z,X) - W) cosa — ( Xl(Om,Z,X) - U) Sina + W
X2(0m,Z,X) = (Xl(Om,Z,X) — U) cosa + (Zl(Om,Z,X) - W) Slna + U
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