
MANEGE DOUBLE BRAS
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On modélise un manège type 
« double bras »
Les passagers sont en G
Le manège est constitué d’un bras 
S1, d’un bras S2 et d’un siège 
coulissant S3
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On place une direction x1 sur le 
solide S1
Une direction S2 sur le solide S2
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On paramètre :

La rotation de S1 par rapport à 
S0 mesuré par l’angle (t)
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La rotation de S2 par rapport à 
S1 mesuré par l’angle (t)
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Le choix des angles est 
discutable, il vaut mieux choisir 
des angles variant 
positivement quand le vecteur 
rotation correspondant est 
positif (comme S
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La translation rectiligne de S3

par rapport à S2
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EQUIPROJECTIVITE
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