MECANIQUE DU SOLIDE

I. Formules générales
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II. Cinématique du solide
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* Vitesse de glissement : Vg s,/s, = V(I2)r) — 7(I1) ®)
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III. Cinétique du solide
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e Théoréme d'HUYGENS : Jp =]Ja, + md?

* Energie cinétique d’'un solide en rotation autours d’un axe fixe A : | Ec g) = %]A w?

IV. Dynamique du solide

* Th. M.C. scalaire : | Ja 42 = ¥ .u5,

* Puissance des forces appliquées a un solide : P(r) = Fey - (A) ®) + s/ 'JZ&(
V. Leslois du frottement

a. Sily aeffectivement glissement soit iy # 0
* T s'oppose au glissement ; T a la méme direction que Uy mais de sens opposé.
* son module vérifie |T| = k|N|. k est appelé le coefficient dynamique de frottement de glissement.
b. S’iln’y a pas de glissement soit g = 0 alors |T| < ky|N|
VI. Equilibrage d’un solide
* Lorsque G est sur I'axe de rotation, il y a équilibrage statique.

e Lorsque Gg / A, il y a équilibrage dynamique.



