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1 Modélisation du système : solides, liaisons, repères, paramètres, points
et les axes pour décrire les liaison
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2 Schémas cinématiques (2D et 3D) + graphe des liaisons

Figure 1 – Schéma cinématique 2D

Figure 2 – Schéma cinématique 3D
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Figure 3 – Graphe des liaisons
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3 Géométrie des masses
3.1 Centres de masse
3.1.1 Cylindre creux
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3.1.2 Demi tore plein
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3.1.3 Tige circulaire
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3.1.4 Portion Sphérique
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3.2 Matrices d’inertie
3.2.1 Cylindre creux
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3.2.2 Demi tore plein
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3.2.3 Tige circulaire

3.2.4 Portion Sphérique
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4 Les 2 équations du PFD (équations de mouvement)
4.1 Equation du moment dynamique en projection sur l’axe (D21)
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4.2 Equation du moment dynamique en projection sur l’axe (D10)

31



32



33


	Modélisation du système: solides, liaisons, repères, paramètres, points et les axes pour décrire les liaison
	Schémas cinématiques (2D et 3D) + graphe des liaisons
	Géométrie des masses
	Centres de masse
	Cylindre creux
	Demi tore plein
	Tige circulaire
	Portion Sphérique

	Matrices d’inertie
	Cylindre creux
	Demi tore plein
	Tige circulaire
	Portion Sphérique


	Les 2 équations du PFD (équations de mouvement)
	Equation du moment dynamique en projection sur l’axe (D21)
	Equation du moment dynamique en projection sur l’axe (D10)


