
Paramétrage :

Caractéristiques géométriques :

1OQ L.x
 

2QM R.x 
 

1 2OM L.x R.x 
  

soit en coordonnées cartésiennes projetées sur la base fixe (pour Excel !) :

   0 0OM L.cos R.cos .cos R.sin .sin .x L.sin R.sin .cos R.cos .sin .y            
  

Caractéristiques cinématiques :

1/0 1.z  
 

avec 1

d

dt


  2/1 2.z  

 
avec 2

d

dt


   2/0 1 2 .z    

 

Q,1/0 1 1V L. .y  
 

M,2/1 2 2V R. .y 
 

 M,2/0 1 2 2 1 1V R. .y L. .y    
  

2
Q,1/0 1 1a L. .x  
 

 
2 2

M,2/0 1 2 2 1 1a R. .x L. .x    
  

Rq : ces accélérations sont centripètes !

Dynamique :

Principe fondamental pour P2 :  
2 2

2 2 M,2/0 2 1 2 2 2 1 1F m .a R.m . .x L.m . .x     
   

Principe fondamental pour P3 : 2
2 3 3 Q,1/0 3 1 1F F m .a L.m . .x     
   

Principe fondamental sur P1 : 0 3R F 0 
  



De tout ça on déduit l'action du bâti :

- une force    2 2
0 2 1 2 2 2 3 1 1R R.m . .x L. m m . .x     
  

soit en coordonnées cartésiennes projetées sur la base fixe (pour Excel !) :

     

     

22
0 2 3 1 2 1 2 0

22
2 3 1 2 1 2 0

R L. m m . .cos R.m . . cos .cos sin .sin .x

L. m m . .sin R.m . . sin .cos cos .sin .y

           
 

          
 

 



- un couple  
2

0 2 1 2C L.R.m . .cos .z    
 

Rq : 2F


représente l'action de P3 sur P2;

3F


représente l'action de P1 sur P3 (et non la résultante des actions sur P3);

0F


et 0C


représentent l'action du bâti sur P1

Pour Excel :

Il va falloir entrer les
paramètres. Dans les
calculs, les références à
ces paramètres devront
être figées (genre $C$3
au lieu de C3). Ça peut
ressembler à un truc
comme ça :


