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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

Produit scalaire w= 4.7 = ||d|l.||?]l.cos a

Al

uv="014d .7 = 0 si 1 et ¥ sont perpendiculaires.

Produit vectoriel W=UAD _}el que: . .

w est perpendiculaire au plan formé par &, v (4, B, W) est un triedre direct. “
Wil = lli@A#ll = Izl I5]. Isina| o o - s
GANT=—TDAU. inv=0 si U et ¥ sont colinéaires
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1 Moment d’une force

1.) Point matériel
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a) Moment au point A d’une force F appliquée au point M : My(F) =AM A F Oty (F) A
Zn \\
W = DAY AR, o ) 0 4 e
7
N-m ou‘fﬂmﬁg‘tz—j@ule S .ol
(R, €, My (F)) 3w

_(3_:_3 ﬂnxz}

/{«
T aont c:;\ néalres Ly
C ac ﬂe(D) Hg (\:})

b) Moment d’une force F appliquée au point M, par rapport 4 un axe A
Définition :

Soit un axe A passant par A, de vecteur unitaire i

¢ rod«.\r Scalaice comnelehy P)

Propriétés : M, (F). 1 = i M,(F)

MA(F) MA(’?) i =Il My(F) Il.cos (g, M)
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Ma(F) a méme valeur en tout point de I'axe A. | (’ A B st
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Propriétés :  Si (D) et (A) sont coplanaires, alors MA(ﬁ) =0.

1SiD (dryitc support de F | passant par M), coupe A (passant par A, de vecteur unitaire i) en un point I,
alors My(F) = 0.

2) Si (D) // (A), alors Ma(F) = 0.
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¢) Application
Propriété : MA(ﬁ) =+d.F o d est le bras de levier (distance a l'axe).
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.2—'1» Ces résul_lats f’appliguent a une force quelconque en la décomposant en une force coplanaire et une force non
coplanaire 3 A : F = F, + Fy. On a alors Mu(F) = +d.F,.
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