
Formulaire de Mécanique Générale 
 
 
 
 
 
 
 
 
  
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

 𝜔   𝑠
 = 𝜔   𝑠

𝑒 + 𝜔   𝑒
 

𝜔   𝑠
 = 𝜔   𝑠

𝑒 + 𝜔   𝑒
   et   𝜔   𝑠

=−𝜔   
𝑠  

 

 


𝑠
 
𝑂𝑆

=  𝜔   𝑠
|𝑣 (𝑂𝑆)

   

Torseur 

𝑀𝐴
       



𝑠
 = 𝑀𝐵

       


𝑠
 + 𝜔   𝑠

BA       

Moment : 

𝜔   𝑠
 : Taux de rotation de (s)/() 

 
𝑠
 
𝑂𝑆

 : Torseur cinématique 

𝑀𝐵
       : Moment du torseur cinématique en B 

 
𝑠
 = 0 : Torseur nul, S immobile dans  

 
𝑠
 =  0|𝑣   : Torseur couple, S en translation par 

rapport à  

 
𝑠
 =  𝜔   𝑠

|0   : Glisseur 

 

 


𝑠
 
𝑂𝑆

=   𝛾 𝑧  | 𝑧 𝑧    

Liaison Hélicoïdale 

𝑑𝑢  (𝛾)

𝑑𝑡
= 𝛾 𝑢    𝛾 + 𝜋

2 
   

 

𝑑𝑢  (𝛾)

𝑑𝛾
= 𝑢    𝛾 + 𝜋

2 
   

 

𝑑𝑢  

𝑑𝑡
=  𝜔   𝑠

𝑢    

𝐼 =  𝜔   𝑠
 . 𝑣 (𝑂𝑆)

   

Invariant Scalaire 

Vitesse : 

𝑣 (𝐵)
 = 𝑣(𝐴)        + 𝜔   𝑠

AB           Si A et B appartiennent au solide (s) 

𝛾 𝑀𝑠 = 𝛾 𝑂𝑠 +
𝑑𝑠. 𝜔   𝑠



𝑑𝑡
OsMs            + 𝜔   𝑠

 𝜔   𝑠
OsMs              

Accélération : 

𝑥  

𝑧 s 
𝑧  

𝑦  

𝑦 s 

𝑛   
𝑥 s 

  

 

𝜔   𝑠
 =  𝑧     + 𝜃 𝑛   + 𝜑 𝑧𝑠      (Eulérien) 

 
 

𝑛  . 𝑥𝑠    = cos𝜑 
𝑛  𝑥𝑠    = sin𝜑 𝑧𝑠     

𝑥 

s 

𝑦 

s 

 

𝜔    

𝑛   𝑧 

s 

𝑛  1 𝑦 

 

𝑛   

𝑧 

 

 

𝑛  = cos𝑥    + sin𝑦     
𝑛  = cos 𝜑 𝑥𝑠    − sin𝜑𝑦𝑠     

𝑥 

 𝑧    . 𝑧𝑠    = cos 𝜃 
𝑧    𝑧𝑠    = 𝑛  sin𝜃 

𝑧 s 

𝑛  1 
 

𝑛   

𝜔    

 

𝑧 

 


