Par rapport a un point
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En un autre point O' de I'axe
de rotation
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Le moment utilisé est celui calculé

par rapport a un point quelconque
de l'axe de rotation.

Par rapport a un axe
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Lors d'une rotation autour d'un

axe

fixe, en coordonnées cylindriques
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Quelques exemples

Par rapport a un point fixe
dans un référentiel galiléen
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Théoreme du moment cinétique

\Moment cinétigue
EO = O—>M/\ mu

Moment d'un vecteur

Par rapport a un axe fixe
dans un référentiel galiléen
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Moment d'une force J

Par rapport a un point

M()ZTM/\E‘

En un autre point O' de I'axe
de rotation
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Par rapport a un axe Le moment utilisé est celui calculé par rapport

My = M- \ a un point quelconque de I'axe de rotation.

Bras de levier d

Mx=+Fd s

Ma=+Fd

Le signe est déterminé a l'aide de la
régle du << tire-bouchon >>.

Couple de forces /

Sens cohérent de |'écart angulaire avec

Myx=T=+Fd celui de I'axe de rotation !

Couple de torsion
I' = —C (écart angulaire)

r=-co
Une liaison pivot ne permet qu'un seul degré de liberté.
Liaison pivot /* Liaison pivot parfaite
I'=0




