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1 Introduction

On s’intéresse ici à approximer numériquement
le mouvement d’un pendule articulé à l’aide du
schéma de Runge-Kutta d’orde 4 afin d’étudier
les propriétés physiques d’un tel système.
On considère un pendule constitué de tiges rigides
de longueur L=15 cm, auxquelles sont attachées
deux masses ponctuelles m quelconques. On né-
gligera les frottements et la masse des tiges.
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Afin d’alléger les écritures, définissons tout de suite δ = θ2 − θ1 et D = 2 − cos2 δ.

2 Considérations analytiques

2.1 Equations du mouvement

Afin de trouver les équations du mouvement du pendule, commençons par exprimer les
vecteurs êr1 , êθ1 , êr2 et êθ2 dans le référentiel (x̂, ŷ) :

êr1 =
�

sin θ1
− cos θ1

�
, êθ1 =

�
cos θ1
sin θ1

�
, êr2 =

�
sin θ2

− cos θ2

�
, êθ2 =

�
cos θ2
sin θ2

�

Cherchons maintenant à exprimer la position de la masse 1 dans le repère (êr1 , êθ1). On
a :

�x1 = L êr1 = L

�
sin θ1

− cos θ1

�

Comme �v1 = �̇x1 et �a1 = �̇v1, on trouve :




�v1 = Lθ̇1

�
cos θ1
sin θ1

�
= Lθ̇1 êθ1

�a1 = Lθ̇1
2

�
− sin θ1
cos θ1

�
+ Lθ̈1

�
cos θ1
sin θ1

�
= −Lθ̇1

2
êr1 + Lθ̈1 êθ1

On effectue les mêmes calculs pour la masse 2 :
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