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*/  Les théorèmes généraux:

-s’appliquent à chaque solide constituant le système étudié

- fournissent les équations permettant de calculer toutes les inconnues du problème
( forces et paramètres)

*/ La méthode des équations de Lagrange:

-s’applique une seule fois au système étudié 

-- permet, dans certaines conditions, de ne pas calculer certaines forces inconnues

On appelle système un ensemble de solides . Le système peut être déformable
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 anglel'par  donnéeest plan  ce dans P axel' deposition  La

 anglel'par  repéréest et  P axel'instant  chaque àcontient  ), ;(plan  Le
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Ψ repère à chaque instant la position du plan (P; v ,  z0) contenant l’axe P z
autour duquel se fait la rotation propre.
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ϴ repère à chaque instant la position de l’axe P z dans le plan (P; v ,     z0) 
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s.bilatérale liaisons seulesaux  
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calculer. la de permisayant  sprincipale liaisons les avec compatible dite seragrandeur  Toute
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:) Huygens de edu théorèmtion généralisa ( Koenig de Théorème 2/ *

G deautour rotation  de cinétique énergie G  deon  translatide cinétique énergie    

(S/R))..(II (S/R). 
2

1
  (G/R)V m

2

1
       T(S/R)               

  0GA   :Koenig de  théorèmeleobtient on G A si

O deautour rotation  de cinétique énergie      (S/R))..(II (S/R).  
2

1
     T(S/R)               

et   0 (O/R)V   :  R àrapport par  fixe (S) de OA  si

:rsparticulie Cas/*
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est  1liaison  la avec compatible R  àrapport par  (D) de cinétique énergiel'

 et  x principaux paramètres 2 que reste ne il

) airecomplément 2 ( principaleest  1 Si 

 (D) à lié ),,x ;(R     ),,x ;(R   ),,x(O;R            

 tde teindépendanet  holonome ,bilatérale

 R x cste   R   x  intégrable puique holonome-semi 0 R x    glissement sansroulement  -2-

nutation. de ni precession de pas donc R quebarycentri repère le dans fixeest  Gest  disquedu  axe' L

 tde teindépendanet  holonome ,bilatérale    R y et   cste, cste  ; 0z    :contact et plan mouvement  -1-

 :sont liaisons Les

.et  ,Eulerd' angles 3et G  de z)y, x,(  scoordonnée 3 : primitifs paramètres 6 aOn 

glisser. sans roule il lequelsur  )x(O; horizontal matériel axel' avec

 Ien permanent  ponctuelcontact en ,),x(O;  fixe calplan verti le dansmouvement en  R,rayon  deet  m masse de

 G, centre de homogène, (D) disqueun  considèreon  , fixeet direct  ,orthonormé ),,x(O;R àrapport Par 
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