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1.Determiner la reponse dynamique d’un plongeoir pendant la prise d’impulsion d’un plongeur a I'aide d’'un schema
numerique d’integration

2. Determiner les caracteristiques mecaniques du plongeoir a I’'aide de donnéees experimentales
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Analyse modale Schéma d’integration
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Résultats et perspectives

* Les mesures statiques et dynamiques ont permis de caracteriser les caractéristiques mecaniques et les premiers
modes propres du modele réduit.

 Le schema d’intégration avec prise en compte du contact a permis une simulation cohérente du modele de
Timoshenko
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0 o decollement au niveau du contact Modele musculo-squelettique du plongeur (16

solides, 37 degres de liberte, 82 muscles)

* Les mesures sur grand plongeoir doivent étre exploitées et compléetées pour réaliser une analyse similaire

* Le modele numerique devrait pouvoir permettre de co-simuler un modele multicorps du plongeur (modele
musculo-squelettique) et un modele deformable de plongeoir pour I’analyse de I'impulsion
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