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2.d) Bilan des actions sur 3 : 
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2.f-g) 

Principe fondamental de la dynamique appliqué à 3 : [D(3/R0)] = T(pes→3) +T(mot→3) + T(2→3) 

Théorème de la résultante dynamique : 

sur 2x
�

 :  m R ψɺɺ  = X23 

sur 2y
�

 :  2m R cosψ θɺ  = m g sinθ + Y23 

sur 2z
�

 :  2m R sin− ψ θɺ  = m g cosθ + Z23 

Théorème de la moment dynamique : 
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