
Produit scalaire 

Produit vectoriel. 

I Moment d'une force 
1.) Point matériel. 

2.) Système de points matériels Syst = (M, (m) }) 
II Moment cinétique. 

1.) Définition. 

2.) Théorème du moment cinétique 

Mécanigue MC5 Loi du moment cinétique. 
Mouvement d'un solide en rotation autour d'un axe fixe 

3.) Solide en rotation autour d'un axe fixe A = (0z) 

II Approche énergétique des solides.. 
1.) Théorèmes généraux. 

2.) Energies. 
3.) Puissance des actions sur un solide.. 

1.) Principe.. 
IV Script python : Pendule pesant. Non isochronisme des oscillations 

2.) Mise en oeuvre.. 

......ee****.... 

Conclusion : Tabouret d'inertie. 

Produit scalaire 
k.÷ = �.k 

w= ü.3= ||k||. ||||. cos a 
k.i=0 si ï et i sont perpendiculaires. 

W=knD tel que: Produit vectoriel 
w est perpendiculaire au plan formé par k,ö 
||W|| = |lkn D|| = k||- 13|. |sin al 
çni=-A 

(u, ú, w) est un trièdre direct. 
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N, 

I Moment d'une force 
1.) Point matériel 

a) Moment au point A d'une force F appliquée au point M: 

Définition: 
b) Moment d'une force F appliquée au point M, par rapport à un axe A: 

Soit un axe A passant par A, de vecteur unitaire k : MA(F) = M,(F).# =| M(F) |.cos (k, MA) 

M,(Ë).ü = M,(Ë) MA(F) a même valeur en tout point de l'axe A. 
Propriétés: 
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AA' at caniain . AC= k 

M,() = AMAF 
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Propriétés: Si (D) et (A) sont coplanaires, alors Ma(F) = 0. 
)Si D(droite support de Ë, Dassant nar M). coune A (passant par A, de vecteur unitaire u) en un pom alors Ma(F) = 0. 

2) Si (D) l (4), alors Ma(F) = 0. 

c) Application 

dimo 
(AK.F).3(E)-(aHAE). 

Propriété : MA(F) =td. F où d est le bras de levier (distance à l'axe). 
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Ces résultas s'appliquent à une force quelconque en la décomposant en une force coplanaire et une force non 
coplanaire à A: = Fyt . On a alors Ma(F) = td. FL. 

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

Moment résultant des forces intérieures au système au point A : MAint =E; MAfiint) =0 
Moment résultant des forces extérieures au système au point A : MAext = }; MAGiext) 

Poun i. 

b) Notion de couple 
Couple : Action menée sur un système, telle que la force résultante soit nulle: 

Un couple ne déplace pas le centre d'inertie d'un système, mais tend à 
le faire tourner. 
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)Liason pivot : Mécanisme ne laissant à un solide qu'un seul degré de liberté en rotation autour d'un axe A. 
On n'a donc pas de translation suivant A. 
Liaison pivot idéale : M(liaison) = 0. On néglige les frottements (en utilisant des roulements à bille ou à aiguille). 

II Moment cinétique 

1) Définition 
a) pour un point matériel 

L, (M /R) = AM A mi(M/R) 

coupe (AB) 

Moment cinétique au point A du point matériel Mm) de vitesse B(M /R) 

Propriété : 

Propriétés : 

stator 

Moment cinétique par rapport à l'axe A(passant par A, de-vecteur unitaire) k : LA (M/R) = La (M).k 

rotor o 

Si D ( droite support de ö, passant par M), passe par A, alors La (M) = 0. 

b) pour un système de points matériels Syst = {M, (m)}: 

I,(Syst/9) = ) E (M,/R) =) AM, A m,ö(M/91) 

Figure 19.7 � Schéma de principe d'une liaison pivot. 

trait de coupe 
A 

La (M) a même valeur en tout point de l'axe A. M dms aua pon F) 

M 

SiD (droite support de ö passant par M), coupe A (passant par A, de vecteur unitaire k) 
ou si (D) // (), c'est-à-dire si (D) et (4) sont coplanaires, alors LA (M) =0. 
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