RESUME DE MECANIQUE

I- L.F.D. :’ T dynamique = 7 des forces extérieures‘

7T torseur = champ de vecteurs caractérisé par :
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7, torseur cinématique (7 des vitesses) :{ ®
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7, torseur cinétique (7 des quantités de mouvement) :
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o¢ : moment cinétique en G = J 2

tenseur d’inertie (matrice des moments d’inertie)

J
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7, torseur dynamique (7 des quantités d’accélération) :

mya

o = E%+%’Am@’
d_>s'Oestﬁe Alors 7, dT
= —0o si xe. r = —
dt © ST

par contre en G :
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Remarque 1 : v n’est pas la somme d’un torseur :

_ s ——

7 (M) # 7 (O)+? AOM

L.F.D. ’T dynamique = 7 des forces extérieures

—
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1) my5 = > F ey théoréme du centre de masse

2) M_o> = Mo (Fezt) théoréme du moment cinétique en O

Remarque 2 : théoréme du moment cinétique en G :
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U_)G - MG (Femt)
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Hag =

Remarque 3 : L.F.D. bien pour particule ou solide; moins bien pour un ensemble de
solides reliés entre euz.
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Produit vectoriel :

a ! by — ¢f3
b A B | =] —(ay—ca)
c v af — ba

dz dz -  —
(E) = (E) Fana
R R/

é
Q : rotation R / R

II - EQUATIONS DE LAGRANGE - EULER
systéme de points holonomes : M (qy, ga, - - Gn, t)

q; coordonnées généralisées : r, 0, x,y, z....

Théoréme de Lagrange

e Lagrangien, fn de Lagrange, potentiel cinétique :

L=E.—E,

e Equations de Lagrange :

doL 0L
= ZEJ

%&Zé N dq;

E; : efforts extérieurs (force ou couple)
d 0 0 , ,
p 9 " o opérateur d’Euler / ¢;.
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