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Géométrie généralisée et graduée pour la mécanique
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Dans cet exposé je vais décrire certains objets de la géométrie dite généralisée, qui appa-
raissent naturellement dans l’analyse des systèmes mécaniques. En particulier on va parler des
structures de Dirac dans le cadre des systèmes avec les contraintes (avec une référence à l’école
de J.Marsden), ainsi que des systèmes Hamiltoniens à ports (A. van der Schaft et B. Maschke).

Du point de vue mathématique, les structures de Dirac généralisent à la fois les structures
symplectiques et de Poisson. Pour la mécanique, l’idée est de concevoir les schémas numériques
qui préservent ces structures et garantissent ainsi le bon comportement physique dans la sim-
ulation. Cette partie est essentiellement basée sur les papiers [1,2]. Ensuite, je vais présenter
le cadre encore plus général, celui des variétés différentielles graduées (dites aussi Q-variétés),
et discuter des pistes possibles de leur utilisation pour les ”structure preserving integrators” en
mécanique ([3,4]).
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