Formulaire de Mécanique Générale
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Si A et B appartiennent au solide (s)
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Invariant Scalaire

_ = >4 — — —
I = wﬁ-v(og) W =@ + @} et wi=—af
W = @ + @}

{j} = 0 : Torseur nul, S immobile dans 4
{j} = {0|¥} : Torseur couple, S en translation par
rapporta A

N _ (= . Ravignaux s .
= {w¢$|0; : Glisseur S Liaison Appui plan
{s} { Sl } a)l_ia)s+(i—l)a)4zo - .
Liaison Pivot [z = N_(= = Liaison glissiere T 1%
e y=(%,%)= (9, 5s) 9 1
e ; ) (s) )
,—‘—'7,‘ \'»‘ 2‘ 1 . -  —— '\7 + ] === )) l
) » b g [ =17z |0 ) f o b -
— R e i e e { S}={ﬁ X%, +J’J*>.}
Liaison Pivot Glissant S ={O|ZE} SRR S B,
= 3 = A . N
o iai . HION
7 —F——+—> {s} ={yZ |2z} Liaison Rotule : lq+ \/‘ —
o ~> oS ﬂ' . . . . = et <)
S}:{‘Pf,&eﬁﬂozgm} s
Liaison Linéique : _ .
J’/i' . . " . =1 Liaison Ponctuelle 5
:{‘i‘ 72 +9Z. | XX; +y372} o) V4 —_—
IS 1 3 = -+
Liaison Hélicoidale Liaison encastrement Jz} 3 : . . .
2 e =\¥YZ,+0n+@Z |xX +\>T>}
PR L 1531930 /2% ) Leo | v { A S A2
Yre [ 1545 4 _, s

A EC

2 N 2 r:pos

3+ [}
) T 2w

N MM/ R

Al

lsJ




