Exemple lié au cours d’introduction a la dynamique:

L’étude des manéges permet de
mettre en évidence les effets
dynamiques, par ailleurs recherchés -
par les clients. Le manége est
modélisé ci-contre, constitué de :

1. Lesolide SO, lié au sol.

2. Lesolide S1, entrainé en
rotation avec la vitesse y°.

3. Lesolide S2, mu par un
veérin, se déplace sur S1 avec
la vitesse A.°.

4. Le solide S3, qui oscille (6°)
autour de I’horizontale,
entrainé en rotation y° et en
translation A°.
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Paramétrer le systéeme.

Donner les différents vecteurs rotations de ce systeme.

Associer a chaque solide un torseur cinématique.

Déterminer les vecteur-vitesse et vecteur accélération du point G dans son mouvement par rapport au
référentiel galiléen SO.

Définir la résultante dynamique du solide S3.
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On ne sait pas encore dans
quelle base on va travailler,
mais on peut présumer que ce
sera dans la base 3

On écrira probablement la 9
somme des moments des
actions en C pour avoir les

équations les plus simples
possibles.
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Equation différentielle (de mouvement) qui relie les différents parametres de position non

étudiée ici.
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