Mécanique MC5 Loi du moment cinétique.

-« Mouvement d’un solide en rotation autour d'un axe fixe
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Conclusion : Tabouret d'inertie

7 [ Produit scalaire w= 2.7 = [[@ll. [|5]l. cos
*X| 5.5 =7.4 4.7 = 0 si U et ¥ sont perpendiculaires.
X Produit vectoriel W=1UA7 telque: A
W est perpendiculaire au plan formé par %, % (i, ¥, W) est un trigdre direct.
<A@l = 1@ a3l = 17l [13]]. Isin “noo ~ .
UND=—-VAU AT =0 si U et ¥ sont colinéaires
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1 Moment d'une force

1.) Point matériel

a) Moment au point A dune force F appliquée au point M : My (ﬁ ) =AM AF
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b) Moment d’une force F appliquée au point M., par rapport & un axe A :

Définition :  Soit un axe A passant par A, de vecteur unitaire 7 : M, (ﬁ )= M, (}-‘" ). 4 =Il M, (13" ) Il cos (&, My)
%

Propriétés: M, (F).% = . M, (F) Ma(F) a méme valeur en tout point de I’axe A.
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P
' Topriétés : Si (D) et (A) sont coplanaires, alors MA(F) =0.
1) Si D (droite support de F

assant M 4 itaire U intl,
alors MA(F) =, p par M), coupe A (passant par A, de vecteur unitaire 1) en un poin

2) Si (D) // (A), alors MA(ﬁ) =0. &)
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c) Application
Propriété : My(F) = +d.F ot d est le bras de levier (distance  I'axe).
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coplanaire a A : F= F//+FL OnaalorsMA(F) +d.F,.
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Ces résultats s appllquent a une force quelconque en la décomposant en une force coplanaire et une force non



2.) Systéme de points matériels Syst = {M; (m;)}
a) Moments intérieurs et extérieurs

Moment résultant des forces intérieures au systéme au point A : My ine = Xt Ma(fiine) = 0

Moment résultant des forces extérieures au systéme au point A : MA,ext =) MA (f:',ext)
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b) Notion de coﬁw*

Couple : Action menée sur un systéme, telle que la force résultante soit nulle;
Un couple ne déplace pas le centre d'inertie d'un systéme, mais tend 2

le faire tourner.
9& da (% E,)\z\ F=F+ =0 2 uelanx,

W L@ A
aoA,,nF.. +°A7,/‘ -F?
.__“&,\f?-é?tz:\ﬁ"
-@—2 El_s)hﬁ’

= ﬁln I\F
Mo = 4. KN R cw-**-\’“'")

= Cowpla o~ i ptany aale

ha O MEd ‘L—&

W

g\.g\‘ {h "‘3




= 5
¢) Liaison pivot : Mécanis : . i . '
) pivot : Mécanisme ne laissant 3 un solide qu'un scul degré de liberté en rotation autour d'un axe A.

O.n n'a done pas de translation suivant A.
U Liaison pivot idéale : Mj(liaison) = 0. On néglige les frottements (en utilisant des roulements a bille ou a aiguille).
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Figure 19.7 — Schéma de principe d'une liaison pivot.

II Moment cinétique

1.) Définition
a) pour un point matériel A

Moment cinétique au point A du point matériel M(m) de vitesse 7(M /%)
Ly(M/R) =AM AmB(M/R) = AM A'é’(m o)
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Moment cinétique par rapport & l'axe A (passant par A, de-vecteur unitaire) i : Ly(M/R) = La(M). 4
Proig” & t\’(n) e R'ove D= (AS)

Propriété : La(M) a méme valeur en tout point de ’axe A. M Lwes s il e J’/\; [\ (?))

‘ Propriétés :  Si D ( droite support de ¥, passant par M ), passe par A, alors ZA M) = 0.
’ Si D (droite support de ¥ passant par M), coupe A (passant par A, de vecteur unitaire )
[ ou si (D) // (A), c'est-a-dire si (D) et (A) sont coplanaires, alors Ly(M) = 0.

b) pour un systéme de points matériels Syst = {M; (m;)}:

Ly(Syst/R) = ) L (My/R) = ) Ay AmiB(My/%)
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