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Rotations
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Moment d’une force par rapport à un

point
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Moment d’une force par rapport à un axe
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Moment résultant par rapport à un point
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Moment résultant par rapport à un axe
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Couple d’un système de forces
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Moment d’inertie d’un solide
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Moment cinétique et moment d’inertie

Moment cinétique par rapport à un point
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Moment cinétique par rapport à un axe
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Moment cinétique d’un solide par rapport

à un point
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Moment cinétique d’un solide par rapport

à un axe
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Moments d’inertie usuels
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Cylindre plein
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Cylindre creux
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Théorème du moment cinétique par

rapport à un point
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Théorème du moment cinétique par

rapport à un axe
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Théorème du moment cinétique par

rapport à un point pour un solide
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Energétique

Energie cinétique d’un solide en rotation
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Puissance d’une force
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Travail d’une force
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Théorème de la puissance cinétique pour

un solide en rotation
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Théorème de l’énergie cinétique pour un

solide en rotation
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Frottements solides

#”
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N +
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Frottement statique

T < fsN

En général

fd ≤ fs

Frottement dynamique

T = fdN

Lois d’Amontons-Coulomb

Le solide ne glisse pas sur le support tant que T < fsN .

Lors du glissement, T = fdN ,
#”

T ∝ (− #”v 1/2 glissement).

Visualisation par un cône de frottement

On défini tan(φ) = fs

Alors il n’y aura pas de frottements tant que
#”

R est dans

le cône de frottement.

Plan incliné

Pour un solide posé sans vitesse : tan(αlim) = fs

Puissance des force de frottements
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Puissance des actions de contact

Lorsque deux solides S1 et S2 sont en contact, la puissance des actions de contact est une puissance intérieure au

système complet S1 ∪ S2.

La puissance totale développée par ces actions s’exprime dans le référentiel du laboratoire :

Pcontacts = P1 + P2

=
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R2/1 · #”v1 +
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R1/2 · #”v2

=
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R2/1(
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=
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=
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Si pas de glissement, #         ”vg,1/2 = 0 donc Pcontacts = 0

Si glissement,
#”

T = −K #         ”vg,1/2 donc Pcontacts < 0
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