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1.1. Introduction
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1.2. Objectif de la dynamique des structures

1.3. Caractéristiques d’un problème dynamique
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1.4. Types de chargements

Chargement périodique anharmoniqueChargement harmonique
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1.4. Types de chargements



Chargement impulsif Chargement quelconque
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1.4. Types de chargements

Chargement aléatoire
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1.5. Équation du mouvement

C’est l’équation du mouvement 
d’un système à 1DDL

La solution de cette équation est la somme de la solution de l’équation homogène
obtenue en annulant le second membre et la solution particulière.
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1.6. Résolution de l’équation du mouvement - Oscillations libres

L’équation homogène de l’équation différentielle est l’équation caractérisant les 
oscillations libres :
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1.6. Résolution de l’équation du mouvement - Oscillations libres

1.6.1. Oscillations libres non amorties

La solution de l’équation (2) est une fonction harmonique qui peut s’écrire :
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1.6.1. Oscillations libres non amorties
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1.6. Résolution de l’équation du mouvement - Oscillations libres

1.6.1. Oscillations libres non amorties

Représentation vectorielle de l'amplitude et de la vitesse d'un oscillateur
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1.6. Résolution de l’équation du mouvement - Oscillations libres

1.6.2. Oscillations libres amorties
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1.6. Résolution de l’équation du mouvement - Oscillations libres

1.6.2. Oscillations libres amorties

a. Système à amortissement critique
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1.6.2. Oscillations libres amorties

a. Système à amortissement critique
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1.6. Résolution de l’équation du mouvement - Oscillations libres

1.6.2. Oscillations libres amorties

b. Système sur amortis

Δ > 0
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1.6. Résolution de l’équation du mouvement - Oscillations libres

1.6.2. Oscillations libres amorties

b. Système sur amortis

La réponse d’un système sur amorti n’est pas
oscillatoire, elle est comparable à celle d’un
amortissement critique.
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1.6. Résolution de l’équation du mouvement - Oscillations libres

1.6.2. Oscillations libres amorties

c. Systèmes sous amortis

Δ < 0
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1.6. Résolution de l’équation du mouvement - Oscillations libres

1.6.2. Oscillations libres amorties

c. Systèmes sous amortis

Le système sous amorti oscille de part et d’autre de
la position d’équilibre à la pseudo pulsation. Dans le
cas du mouvement pseudo périodique, l’amplitude
diminue exponentiellement.
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1.7. Exercice d’application
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1.7. Exercice d’application

1.7.1. Calcul de la rigidité de la structure :



Chapitre 1 : Introduction a la dynamique des 

structures

1.7. Exercice d’application

1.7.2. Calcul de l'amortissement de la structure :
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1.7. Exercice d’application

1.7.3. Calcul du rapport des amplitudes après trois cycles d'oscillations :


