THEMES : Modéliser et vérifier les performances dynamiques des systémes Lycée Jean Perrin PSI*
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3(A,S/R) = E(U(A, SIR)).

Pour le systéme Z en mouvement dans R(O, ;c,;/,}) galiléen, la résultante dynamique est

égale a la résultante des efforts extérieurs appliqués sur X :

R,(2/R)=Y R(Z - )

Pour le systeme Z en mouvement dans R(O,},},E) galiléen, le moment dynamique en A

est égal a la somme des moments en A des efforts extérieurs appliqués sur  :

5(AZR)=>M(AZ - 3)

NB1 : lorsque le champ de gravité est uniforme, on peut confondre le terme centre d’inertie et celui de centre de gravité

NB2 : I'indication /R (par rapport a R) signifie que toutes les dérivées sont faites par rapport a R et que R est le référentiel Galiléen dans lequel est appliqué le PFD



