
 Denis Guérin/ Frédéric Poulet                                  TSI Eiffel Dijon 
 

CORRIGE Document A3_DR1_Portail 
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Figures de changement de base 

 

𝑂𝐴⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ = 𝑏. �⃗�1 − 𝑎. �⃗�1 

𝐶𝐵⃗⃗⃗⃗⃗⃗ = 𝑙. �⃗�4 

𝑂𝐶⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ = 𝑐. �⃗�2 − 𝑑. �⃗�2 

𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ = 𝑙. �⃗�3 
 
𝑎 = 100 𝑚𝑚 
𝑏 = 260 𝑚𝑚 
𝑐 = 324 𝑚𝑚 
𝑙 = 280 𝑚𝑚 
𝑑 = 20 𝑚𝑚 

Fermetures géométriques 

𝑂𝐴⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ + 𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ + 𝐵𝐶⃗⃗⃗⃗⃗⃗ + 𝐶𝑂⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ = 0⃗⃗ 

𝑏. �⃗�1 − 𝑎. �⃗�1 + 𝑙. �⃗�3 − 𝑙. �⃗�4 − 𝑐. �⃗�2 + 𝑑. �⃗�2 = 0⃗⃗ 

Projections 

projection sur  �⃗�1          𝑏 − 0 − 𝑙. sin𝜃31 − 𝑙. cos 𝜃41 − 𝑐. cos 𝜃21 − 𝑑. sin 𝜃21 = 0 
projection sur  �⃗�1          0 − 𝑎 + 𝑙. cos𝜃31 − 𝑙. sin𝜃41 − 𝑐. sin 𝜃21 + 𝑑. cos𝜃21 = 0 

Résolution : loi d’entrée-sortie 

ça pique…. 
en éliminant 𝜃41  par   cos2 𝜃41 + sin2 𝜃41 = 1 

𝑏 − 𝑙. sin𝜃31 − 𝑐. cos 𝜃21 − 𝑑. sin 𝜃21
𝑙

= cos 𝜃41 
−𝑎 + 𝑙. cos𝜃31 − 𝑐. sin𝜃21 + 𝑑. cos 𝜃21

𝑙
= sin 𝜃41 

(−𝑎 + 𝑙. cos 𝜃31 − 𝑐. sin 𝜃21 + 𝑑. cos 𝜃21)
2 + (𝑏 − 𝑙. sin 𝜃31 − 𝑐. cos𝜃21 − 𝑑. sin𝜃21)

2 = 𝑙2 
 

et en développant on obtient la relation         𝐴 𝜃31( ). 𝜃21cos + 𝐵 𝜃31( ). 𝜃21sin + 𝐶 𝜃31( ) = 0 

avec : 
𝐴 𝜃31( ) = 2. (−𝑏. 𝑐 − 𝑎.𝑑 − 𝑐. 𝑙. 𝜃31cos + 𝑑. 𝑙. 𝜃31sin ) 
𝐵 𝜃31( ) = 2. (−𝑏.𝑑 + 𝑎. 𝑐 − 𝑐. 𝑙. 𝜃31sin − 𝑑. 𝑙. 𝜃31cos ) 
𝐶 𝜃31( ) = 𝑎2 + 𝑏2 + 𝑐2 + 𝑑2 + 2. 𝑙. (−𝑎. 𝜃31sin + 𝑏. 𝜃31cos  )
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𝐴. 𝜃21cos + 𝐵. 𝜃21sin = −  𝐶

(𝐴. cos 𝜃21 + 𝐵. sin𝜃21) = √𝐴2 + 𝐵2. (
𝐴

√𝐴2 + 𝐵2
. cos 𝜃21 +

𝐵

√𝐴2 + 𝐵2
. sin 𝜃21) 

(𝐴. cos 𝜃21 + 𝐵. sin𝜃21) = √𝐴2 + 𝐵2. (cos 𝛼 . cos𝜃21 + sin𝛼 . sin 𝜃21) = √𝐴2 + 𝐵2. cos(𝜃21 − 𝛼) 

      avec 𝛼 = tan−1 (
𝐵

𝐴
) 

√𝐴2 +𝐵2. cos (𝜃21 − tan−1 (
𝐵

𝐴
)) = −𝐶 

 

𝜃21 = cos−1  −
√𝐴2 + 𝐵2

𝐶
 tan−1 (

𝐵

𝐴
) +

 

avec : 

𝐴 𝜃31( ) = 2. (−𝑏. 𝑐 − 𝑎.𝑑 − 𝑐. 𝑙. 𝜃31cos + 𝑑. 𝑙. 𝜃31sin ) 

𝐵 𝜃31( ) = 2. (−𝑏.𝑑 + 𝑎. 𝑐 − 𝑐. 𝑙. 𝜃31sin − 𝑑. 𝑙. 𝜃31cos ) 

𝐶 𝜃31( ) = 𝑎2 + 𝑏2 + 𝑐2 + 𝑑2 + 2. 𝑙. (−𝑎. 𝜃31sin + 𝑏. 𝜃31cos ) 

 


