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sur elle-méme dans un plan perpendiculaire au second axe, de maniere
a étre paralléle au second c6té du triangle isoscéle que nous considérons,
et comme il est évident que ’angle de 1a normale avec I'axe résultant est
supplément de celui qu’elle forme avec sa position symétrique, on voit
qu’effectivement I’axe résultant est, ainsi que nous venons de le dire,
également incliné par rapport anx deux cotés de ce triangle isoscele.
D’ot on conclut enfin que la translation absolue d’un systeme solide
provenant de la succession de deux rotations autour de deux axes fixes
non convergents, est égale au double de la distance de ces deux axes
projetée sur la direction de I'axe de la rotation composée ou résultante.

Mais il est évident que le cosinus de P'angle de cette distance avec
I’axe composé est égal au sinus de 'angle de méme axe avec le plan
des deux axes composants, lequel, par suite de la loi de proportion
des sinus des demi-rotations 4 ceux des angles compris entre les axes
opposés, se trouve étre égal au produit des sinus des demi-rotations
données par le sinus de I'angle des deux axes, divisé par celui dela
demi-rotation composée; d’ou’on arrive & compléter le théoréme fon-
damental transformé ainsi que nous I'avons déja énoncé, savoir, que
tout déplacement d’un sy stéme solide peut toujours provenir, d’une infi-
nité de maniéres, de la succession de deux rotations autour de deux
axes fixes non convergents, pourva que le produit des sinus des demi-
rotations successives multiplié par la distance des deux axes conjugues
et par le sinus de Uangle de ces axes, soit égal au produit de la dem:-
translation absolue du systéme déplacé multiplide par le sinus de la
demi-rotation résultante.

De la composition des déplacements successifs d'un systeme
combinés de rotations et de translations.

1 4. Nous sommes maintenant en mesure de résoudre complétement
le probléme général suivant, ou I’on considére la succession des dépla-
cements quelconques d’'un méme solide.

Etant donnés les axes de rotation et de translation ainsi que 'ampli-
tude et I'étendue de ces rotations et translations pour chaque déplace-
ment successif d’un systéme, on demande de construire les axes de
rotation et de translation de ce systéme relatif 4 une origine donnée.



