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DE

MECANIQUE RATIONNELLE

§| La \1|:|‘i1!|11|1lr‘ est la scienece des foreces et du mouve-
ment.

Un corps est dit en mouvement, lorsqu’il oceupe successive-
ment différentes positions dans 'espace. 1l est en repos, lorsque,
au contraire, il conserve la position qu'il avait d'abord.

Un corps qui est en repos ne tend pas de lui-méme a sorlir
de cet état pour passer a I'état de mouvement; une fois en
mouvement, 1l continue de lui-méme & se mouvoir suivant
certaines lois. Toules les fois lI!l‘IHI corps passe de 1'état de
repos a I'état de mouvement, ou bien que ce corps, une fois
en mouvement, se meut suivant des lois différentes de celles
dont nous venons de parler, c'est qu’il est soumis a l'action de
quelque cause qui détermine ces changements dans son élat
de repos ou de mouvement. Cette cause, quelle qu'elle soit, on
la nomme foree. Une foree est done une cause .]m-]u-un-]ur de
mouvement ou de modification de mouvement.

§ 2. On peut étudier le mouvement d'un corps sans g'occu-
per en aucune maniére des forces auxquelles sont dues les
diverses modifications de ce mouvement. Cetle étude du mou-
vemenl en lul-méme constitue une branche de la Mécanique,
4 laquelle on a donné le nom de Cinématigue (du mot grec
Kivapa, qui signifie mouvement). 1l est clair que, dans une
pareille étude dumouvement des corps, on peut faire abstraction
de la matiére dont ils sont formés, de maniére & les réduire a

des corps purement géométriques.
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On considére déja des mouvements en Géomélrie : en fai-
cant mouvoir des lignes données, suivant cerlaines conditions,
on engendre des surfaces. Mais on ne s'occupe que des diver-
ses positions que prennent successivement les lignes mobiles,
sans s'inquiéter du temps qu'elles ont pu employer pour aller
de 'une a l'autre. Dans la Cinématique, lidée de temps se
joint & celle des déplacements que prennent les corps ou les
figures que l'on considére.

Lorsque, aux idées de déplacement et de temps, on joint
l'idée de force, on entre dans une autre branche de la Méca-
nique, & laquelle nous attribuerons le nom de Dynamique (du
mot grec Advapss, qui signifie force). Alors il n'est plus permis
de faire abstraction de la matiére dont les corps sont formés;
la quantité plus ou moins grande de maliére qui constitue un
corps lout entier ou bien les diverses parties dans lesquelles
on le divise par la pensée, doit nécessairement entrer en con-
sidération dans 1'étude du mouvement que prend ce corps
sous l'action de certaines forces.

Ainsi, la Mécanique se divise naturellement en deux bran-
ches, savoir : la Cinémaltique et la Dynamique. La Dynamique
ayant un développement beaucoup plus grand que la Ciné-
matique, nous la diviserons elle-méme en trois parties. L'en-
semble des théories que nous allons exposer sera done réparti

entre quatre livres, de la maniére suivante :

Livag I. — Cinématique. ‘

Livee II. — Dynamique, 1™ partie. — De l'équilibre et du mouvement
d'un point matériel.

Livag Ill. — Dynamique, 2* partie. — De I'équilibre des systémes malé-
riels.

Livae 1V, — Dynamique, 3* partie. — Du mouvement des systémes maté-
riels.

LIVRE PREMIER

CINEMATIQUE

CHAPITRE PREMIER

MOUVEMENT D'UN POINT.

Q

§ 3. Trajectoire. — La suite des positions par lesquelles
passe successivement un point mobile, forme une ligne droite
ou courbe, que 'on nomme sa trajectoire. Le point déeril
cette ligne d'une maniére continue; c'est-d-dire qu’il ne peut
pas aller d'une position & une autre sans passer par toutes les
positions intermédiaires que 'on peut imaginer sur sa trajec-
loire.

Le mouvement d'un point est dit rectiligne ou curviligne,
suivant que sa trajectoire est une ligne droite ou une ligne
courbe.

8 4 l".quntlnn du mouvement sur la trajectoire, Pour
que le mouvement d'un point soit complétement connu, il
faut que I'on connaisse non seulement sa trajectoire, mais
encore la loi suivant laquelle il en parcourt les diverses par-
ties; il faut que I'on sache quel temps il emploie & passer d'une
-]'.1"}*-'!!‘{”" des ;w:~iI1u||_- -]n'll occupe successivement & une
witre de ces positions

Solent AB, fig. 1, la trajectoire d’un point mobile, O un point

lxe I-I'l- sur cette |?'.l_|l'='[llif‘l'. el \! l(l innillwll n]!i |-||1T1| I|i|rl|i|t'
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lu temps ¢. Désignons par s la distance OM complée
sur la trajectoire, dis-
< E Pqu :
ou négalive suivant que
le point M se trouvera d'un coté ou de 'autre du point fixe O.
Le mouvement du point mobile sera connu, sl, & la connais-

sance de la trajectoire AB, on joint celle de la relation

fit

4111'\ existe entre la distance s et le ltemps (. A l'aide de cetle
relation, qu'on nomme 'éguation du mouvement sur la traje
toire, on peat déterminer toutes les circonstances que presente
le mouvement.

§ 0. Représentation graphique de la loi du mouvement.
Convenons de représenter un temps gquelconque par une lign
dont la longueur soit proportionnelle & ce temps; el pour cela
adoptons arbitrairement une cerlaine ligne pour représenter
I'unité de temps. Si nous regardons la ligne qui représente le
tempst, etla valeur correspondante de ladist wnees, comme élant
I'abscisse et I'ordonnée d'un point rapportées & un systéme
d'axes oordonnés I'r‘f[-ll'li.'-il-lil‘i'_- ll]', s, J.’ﬁ_f; 2} 1"- divers -‘_\'-w

5

B
T

D,

témes de valeurs des variables s et ¢ fourniront, sur le plan SOT,
ane série de ]u.]r;t‘ formant une ligne telle que CDEFGH.
Cette ligne, dont I'éguation n'est autre chose que I'équation du

mouvement

ngrl

tance .|11E sera lm-ii[-l\'v'

MOUVEMENT D'UN POINT.

permet de saisir dun coup d’'eil les diverses particularités que
présente successivement le mouvement dont on s’oceupe.
(Vest ainsi que, daprés la forme qui a été donnée a la ligne
dont il s'agit, sur la fig. 2, on voit que le point mobile s'éloigne
d'abord de plus en plus du point fixea partir duquel on comple

a distance s, jusqu'a ce que le temps ¢ ait pris la valeur qui

‘Ilv-!--\ll'l i I'abscisse l’l]1 du [nam D: alors la distance du

mobile au point fixe est égale a l'ordonnée du point D. A partir
de cet instant, le mouvement change de sens; le point mobile
revient vers le point fixe, et finit par 'atteindre, lorsque le
temps ¢ prend la valeur correspondant a 'abscisse OE. Alors,
la eourbe s'abaissant au-dessous de I'axe OT, s prend des valeurs
négatives: ¢'est-d-dire (ue le point mobile, aprés avoir atleint
le point fixe, le dépasse en continuant & se mouvoir dans le
méme sens. Lorsque le temps ¢ acquiert la valeur qui corres-
pond & l'abscisse OF, du point F, le point mobile cesse de
s'¢loigner du point fixe, le sens de son mouvement change de
nouveau; il se rapproche de ce point fixe, l'atteint lorsque le
temps ¢ devient égal a 'abscisse OG,, puis le dépasse et revient

ainsi se placer du coté on il e trouvait d’abord

Il est clair que, dans la construction de la courbe destinée &
la représentation de la loi d'un mouvement, il n'est pas néces-
saire de prendre les diverses ordonnées précisément égales
aux distances s du point mobile au point fixe : on peut réduire
ces distances dans un rapport quels onque, pr 18 arbitrairement,
¢ est-d-dire adopter une hgne -|:J--‘-'u:|~|:t'- pour représenter
| 'unité de longueur avec | ujue lle les distances s sont évaluédes.
Les abscisses et les ordonnées se trouvent ainsi construites a
des échelles que l'on choisit a volonté; en sorte que 1'on peut
donner & la ligure totale telles dimensions qu'on veut dans les
deux sens.

[l faut bien se garder de confondre la ligne que nous venons
de définir, et qui sert i représenter la loi du mouvement d’un
point, avec la ligne que ce poinl décrit dans l'espace, et que
nous nommons =a tr t.|<'1‘1lll.l".

<

S 6. Mouvement uniforme, vitesse. — Le mouvement d'un
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point est dit uniforme, lorsque ce point parcourt sur sa trajec-
toire des espaces égaux en temps éganx, quels que soient ces
temps; ou, en d'autres termes, lorsque les espaces quil par-
court dans des temps quelconques sont proportionnels aux
temps employés a les parcourir. Il résulte de cetle définition

que I'équation du mouvement uniforme est

§ —q -1 bt.

a est la distance du point mobile au point fixe, & 'instant & par-
Lir -l!l*im’l on comple Jer temps {. Le coefticient & est |l*l~i“f!ﬂl
négalif suivant que la distance s augmente ou diminue avec le
lemps, c'est-a-dire suivant que le mouvement a lien dans le
sens des s positifs, ou en sens contraire.

Les mouvements uniformes se distinguent les uns des autres
par le degré plus ou moins grand de rapidité ou de lenteur de
chacun d'eux. Il est naturel de prendre pour mesure de ce de-
gré de rapidité ou de lenteur, le chemin que parcourt le poinl
mobile pendant Punité de temps : c'esl ce 'i”A"“ nomme la
vitesse du mobile.

D'aprés la forme que nous venons d'assigner a I'équation du
mouvement uniforme, il est clair que la valeur absolue du coeffi-
cienl & n’est autre chose que la quantité dont la distance s varie
pendant 'unité de temps; c'est-a-dire que cette valeur absolue
de b est précisément la vitesse du mobile. D'ailleurs, en attri-
buant a la vitesse le sens dans lequel s’effectue le mouvement,
on voil qu'elle est dirigée dans le sens des s positifs ou en sens
contraire, suivant que 4 est posilif ou négatif. Si done nous

convenons de regarder la vitesse comme positive lorsqu’elle

est dirigée dans le premier sens, et comme négative lorsqu’elle

est dirigée dans le sens opposé, nous pouvons nlir-w;m-. dans
tous les cas, la vitesse du mouvement uniforme est égale 4 5.

§ 7. Dans le cas du mouvement uniforme. la ligne qui repré-
sente la loi du mouvement (§ 5) se réduit 4 une ligne droite.
Cette ligne CD est dirigée, comme on le voit, sur la fig. 3 ou sur
la fig. 4, suivant que le mouvement a lieu dans le sens des s

posilifs ou en sens contraire.

MOUYEMENT D'UN POINT.

Pour trouver la vitesse du mouvement uniforme représente
par la ligne CD, dans 'un 3
ou l'autre cas, il suffit de
tracer, & partir d'un point
quelconque E, une ligne
droite EF paralléle a OT et
égale & la ligne qui repre
sente 'unité de temps, puis
de mener par le point F
une paralléle a 08 juzqu’a
larencontre de laligne CD,
en G. La ligne FG repré-
sente la quantite dont s va-
rie dang ['umté de temps,
¢'est-d-dire la valeur abso-
lue de la vitesse du mobile
Quant au signe de cette vi
tesse, il est indiqué par la position de la ligne CD ; la vitesse esl
positive dans le cas de la fig. 3, nég wtive dans le cas de la fig. 4

¢ 8. Mouvement varié, vitesse. — Toul mouvement 1|\|i n'est
pas uniforme esl dit varié; dansun pareil mouvement, les espa-
Ces parcourus dans des temps quelconques ne sont générale-
ment pas F|]'-~||I'|"|I!l1||’|b'l~ aux temps employés a les parcourir

Imaginons que le temps total pendant lequel s'effectue un
mouvement varié soit divisé en un nombre .[e:'-ll ongue de par-
lies égales. Concevons en oultre que le mouvement du mobile,
pendant chacun de ces intervalles de temps partiels, soil rem
[-l.l‘ é par un mouvement uniforme, en vertu {lnn{l;-‘l ce mobile
parcourt la méme portion de sa trajectoire |n-|u|.m! la durée de
cel intervalle de temps partiel. La succession des mouvements
uniformes, que nous substituons ainsi au mouvement varié,
dans les diverses parties dans lesquelles la durée totale du
mouvement a été décomposee, constituera un nouveau mouve-
ment varié différent de celui que nous avions d’abord. Mais la
différence qui existe entre ces deux mouvements sera de plus

en plus faible, & mesure que le nombre des parties égales dans
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lesquelles nous avons divisé le temps total sera plus considé-
rable ; et nous pouvons regarder le second mouvement comme
tendant indéfiniment & se confondre avec le premier, si nous
SUPPOSONSs que le nombre de ces parties du temps lolal avg-
mente jusqu'a l'infini. C'est ce qu'on exprime simplement, en
disant qu'un mouvement varié queleonque peut étre regardé
comme étant la succession d’une infinité de mouvements uni-
formes, dont chacun a lieu pendant un intervalle de temps infi-
niment petit. Ces mouvements uniformes successifs constituent
les éléments du mouvement varié que l'on considére.

En nous placant & ce point de vue, il nous sera facile d'é-
tendre au mouvement varié la notion de vitesse a laquelle
nous avons été conduits en nous occupant du mouvement uni-
forme. On nomme viltesse & un instant -111~|n'--u|1n~'. dans un
mouvement varié, la vitesse du mouvement uniforme élémen-
taire quu fait partie du mouvement varié a cet instant.

Sil'on méne une langente & la trajectoire, au poinl ol se
trouve le mobile & un instant quelconque, ¢'est suivant cette
tangenle qu'est dirigé le mouvement élémentaire du mobile a
cet instant. Il suffit alors de porter sur la tangente, & partir du
point de contact et dans le sens du mouvement, une longueur
.-:.';lIr' i I‘I \ilr‘~—|'||iin' [u-“r'vi-‘ ]1- Il]H||HI' 1i‘lll- ce HI-III\'-'!I:»‘I[[ !'|r'-—
mentaire, pour avoir une ligne droite qui représente a la fois
la grandeur, la direction et le sens de cette vitesse du mobile.

8 9, Détermination rl'h-'leﬂl-f[H-’ de la vitesse. — Si nous sup-

posons que I'on connaisse [-g-nlu.i“..n du mouvement sur la
||'<'li|>|'[\li]‘r'

(),
nous en déduirons facilement la valeur de la vitesse » du point

maobile & un instant quelconque. La distance du mobile au point

fixe étant s & la fin du temps ¢, et s +ds a la fin du temps

] 1 : v i 1 > . .
t 4 dt, il est clair que ds est le chemin parcouru par ce mobile

sur sa h“'j""I”’."" ['t‘H'{-'tHl le Tr'm}n- dt. Si nous regardons le

mouvement comme uniforme pendant le temps infiniment petit

dt, conformément aux considérations qui viennent d'étre indi-

MOUVEMENT D'UN POINT. Y
quées (§8), la vitesse de ce mouvement uniforme sera la vilesse
du mobile & la fin dutemps ¢. Or, le chemin parcouru pendant
le temps df élant égal & ds, le chemin qui serait parcouru dans
Punité de temps, en vertu du méme mouvement uniforme,

Fl’\' e, 5
est égal &4 — : done la vitesse v que L on ¢ herche est donnée par

.'!f

'expression

Il est bon d'ob=zerver que ds é¢tant |-->-H‘.] ou négalil smivant
que le mouvement esl dirigé dans le sens des s positifs ou en
sens contraire, 'expression qui vient d'étre obtenue pour la vi-
1ecse ¢ du mobile fait connaitre a la fois la grandeur et le sens
de celle vilesse.,

R 10. Détermination "f"r”if‘.“-"J',f”" de la vitesse. soit CD.,
ta. 3. la courbe qui re présente la lol d un mouvement varié

& 5. La substitution d'un mouvement uniforme an mouvement

varié, pendant le temps qui est représenté par G, E,, aves la
condition que le chemin parcouru pai le mobile pendant ce
tempssoit le méme que celui qu'il parcourt dans le méme temps
en vertu de ce mouvement varié, revient i la substitution de la
corde CE & la portion de la courbe CD que cette corde sous-

tend. En sorte que, &1 nous divisons la durée totale du mouve-
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ment, représentée par G, D, en cinq parties égales, et que nous
supposions que le mouvement varié soit remplacé par un mou-
vement uniforme dans chacune de ces cinq parties, toujours
avee la condition que le chemin parcouru dans chacune d’elles
reste le méme, cela revient a |‘-~|J|1|l.||'-‘1' la courbe CD par un
polygone formé des cinq cordes CE, EF, FG, GH, HD. Telle est
la traduction '..'-'-unr"1ri.||tv- de la considération 'mwliqnm' au
commencement du § 8.

D'aprés cela, quand nous disons qu'un mouvement varié
peut étre regardé comme étant la succession d'une infinité de
mouvements uniformes, dont chacun a lieu pendant un inter-
valle de temps infiniment petit, nous faisons exactement Ia
méme chose que si nous disions que la courbe GD, qui repreé-
sente la loi de ce mouvement, peut étre regardée comme un
polygone formé d'une infinité de cdtés, dont chacun est infi-
niment petit. Celte derniére idée, avee l.n||1n-lln- on est familia
risé en géométrie, permet de saisir plus facilement la véritable
signification de la premicére,

Pourtrouver la

L]
I b Che 2 vilesse dumobile

| > i ala fin du temps

¢ représenté par
I-.‘Iisl’i\‘-i' “l-:'.‘
fig. 6, ilfaut cher-
( Wir'l' [.I \i|l"~-l‘<i:1
mouvement uni-

forme |‘r'-}|r‘{'.-'vrt1f"

parlélément ree-
tiligne dela cour-
be CD auquel ap-
partient le point E de celte courbe. Si ce mouvement uniforme,
qui n'a lieu que pendant un intervalle de temps infiniment pe-
tit, persistait pendant un temps quelconque, il serait repré-
senté par le méme élément rectiligne prolongé indéfiniment en
ligne droite, ¢'est-d-dire par la tangente EF menée par le point

E & la courbe CD. Or nous savons trouver la vitesse d'un mou-

MOUVEMENT D'UN POINT, i

vement uniforme, lorsque nous connaissons la ligne droite qui
le représente (§ 7). Menons par le point E une ligne droite EG
paralléle a OT, et égale & la ligne que nousavons adoptée pour
représenter I'unité de temps; menons ensuile, par le point G,
la ligne GH paralléle & Os: cette derniére ligne, terminée & la
tangente EF, représente la vilesse que nous cherchons (1).

3 11. Mouvement uniformément varié. — Comme exemple
de mouvement varié, prenons le mouvement qui a pour
cquation

a -+ bt -1-ef2,

La vitesse, & un instant quelconque, a pour valeur (§ 9

Un voit que la vitesse varie ||!n|--~|Ilnrtn-".lrrnwh? au temps
(Cest pour cela qu'on donne an mouvement dont il sagit le
nom de mouvement untformement varié.

Si b et e sont de méme signe, la vitesse v conserve tonjours

le méme signe que chacune de ces deux quantilés; le mouve-

ment s'effectue done loujours dans le méme sens: il resb

constamment dirigé dans le sens des s l----\“!-— ou dans le sens

contraire, suvant que h el ¢ sont positifs ou neégatifs. La valem

ibsolue de la vitesse allant constamment en croissant de quan-
tités égales en temps égaux, on dit que le mouvement est uni-
formément accélére.

! | et ¢ sont de sIgnes -tlflr‘l-"ﬂh, v esl 11.lhr|llli l!*‘ méme

signe que & ; mais, & mesure que f augmente, la valeur absolue

‘equation du mouvement

ri,

quelconque est exprimée par f° (f). 11 ne faut pas en

la vitesse a pour valeu 1 nte trigonométrique de I'angle

8 EF [ait avec I'axo des abscisses OT ; parce que 'échelle des
lonnée nt tout & fait i ndantes I'une de 1"autry

plus on moins grand,

j o, suivant qu’on fera varier

3 :'."1!-'\ ‘11 IS Un sen | I | b \re. 2o« usion ne ‘\!_'}'.}i.'\
wautant que la ligne par | lle on représente I'unité de temps

_'J.'-;'U"T'.' lle on représente 'unité de distance s.
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de v diminue, et cette valeur finit bientot par devenir nulle:
a partir de la, v prend et conserve indéfiniment un signe con-
traire a celui de 4. et csa valeur absolue va constamment en
wementant. Le mouvement a done lieu d'abord dans le sens
indiqué par le signe de b, et se ralentit de plus en plus: il est
alors uniformément retardé. Puis, au bout de -]lh'Mm' temps, il
change de sens, et dés lors il s'aceélére indéfiniment : il de-
vient uniformément accéléré.

5 12, Projection du mouvement sur un plan fixe. Pen-
dant qu'un point se meut dans l'espace, en déerivant une

trajectoire AB, fig. 7, on peul concevoir qu'on le projetle a

do o
s i = /q

chaque instant sur un plan fixe PQ, en menantl par la posi-
tion M qu'il oet upe une droite Mm paralléle a une ligne fixe
donnée. Les projections ainsi obtenues, pour les diverses posi-
tions du point mobile dans 1'espace, peuvent étre regardées
comme les positions successives d'un second point qui se mou-
vrait dans le plan PQ. Le mouvement de ce second point est ea
quon nomme la projection du mouvement du premier poim
sur le plan PQ.

Il est clair que la trajectoire ab du mouvement projeté n'est
autre chose que la projection de la trajectoire AB du mouve-
ment dans 'espace.

Soient MM’ et mm' les chemins infiniment pelits parcourus,

]l|_‘l'll|n”]l le méme ﬁlr"]l]i-ul dt du [:-1||].-._ par i._- ]minl n}”hi[.)

MOUYEMENT D'UN POINT. {3

dans l'espace, et par sa projection sur le plan PQ; mm’ est évi-
demment la projection de MM’. Pour avoir la vitesse MN du
point mobile dans T'espace, il faut diviser MM’ par dt; la vi-
tesse mn de la projection de ce point sur le plan PQ s'obtien-
ne en divisant mm’ par dt. Ces deux vitesses sont
lesdans le méme rapport que les lignes infiniment
MM, mm’ ; et comme leurs directions sont les mémes
es de ces lignes MM', mm’, il en résulte que la vilesse
nouvement projeté est la projection de la vitesse MN
vement de l'espace
nous venons de dire, avant lien pour une projection
1 lieu également pour la projection orthi

jui n'en est qu'un cas particulier.

5 13, Projection du mouvement sur une droite fixe. Au

projeter le point mobile sur un pl

an fixe, on peul le
ur une droite fixe, en menant par chacune de ses
successives un plan paralléle & un plan directem
mouvement projete est alors un mouvement rechi
higne dirigé smivant la droile lixe
En raisonnant comme dans le cas de la le-l}-" tion sur un
plan, on reconnait fac ilement que la vitesse du point projeté,
v un nstant ||Hr‘]~--11-{11~-, est la projection de la vitesse que
posséde le point de 'espace an méme instant
Celte propriétéde la projection du mouvement sur une droits
fixe a lieu de quelque maniére que le plan directeur soit place
parrapport L la droite fixe, et con
vienl par conséquenl aussiau cas
ou la projection est orthogonal
\

1018 pPpOlr ext ’l‘}‘l" e

intfforme d un

e, fig. 8, et cherchons la proje
tion orthogonale de ce mou
ment suy
gnons par r le rayon du cercle, par » itesse du mobile,

par { le temps complé & partr de I'instant o0t le mobile part
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du point A, et par z la distance Om de la projection m du
point mobile au centre du cercle. L'arc AM déerit par le mo-
bile pendant le temps ¢ est égal a vt; 'angle AOM est donc

. . .
égal & —, et par suiteon a
=

vl
=108 —-

: CHAPITRE 1I
Telle est I'équation du mouvement projeté. Soit u la vitesse de -

ce mouvement, on aura (§ 9
MOUVEMENT D'UN SOLIDE OU SYSTEME INVARIABLE.

. vt
u — U Sl —+
"

On vérifie sans peine que la vitesse u du point m esl bien la
. : ; : A & 13 S | g ; lques notions générales sur le
projection de Ia vitesse v du point M, conformément & ce qui § 15. Aprés avoir donné quelques notions génén e ir |
nouvement d'un point, occupons-nous du mouvement d un so-

vient d’étre dil. On voit en oulre que celle vitesse u esl pro-
ide, c'est-ii-dire d'un systéme de points dont les distances mu-

portionnelle & la ligne Mm.
tuelles restent invariablement les mémes, quel que soit le dé-
placement que le systéme tout entier prenne dans I'espace.

On peul concevoir que la figure du systéme soit définie :
1° par la connaissance des distances mutuelles de trois points
A\. B. C. non en ligne droite; 2° par la connaissance des dis
tances de chacun des autres points du systéme aux trois points
\. B, C. D'aprés cela, on voil qu il suffit de connaitre la posi-
ion du triangle dont les trois points A, B, C sont les sommegls,
pour que la position du systéme toul entier soil connue. La
connaissance des mouvements que prennent simultanément
les trois points A, B, G, suftit donc pour que le mouvement du
systéme s01l « -Iva tement connu.

La trajectoire d'un point mobile peut étre regardée comme
in polygone infinitésimal dont ce point parcourt successive-
nent les différents cOtés, Imaginons que les trajectoires des
divers points d'un solide en mouvement soient ainsi assimilées
i des polygones, avec la condition que, lorsque 'un des points
mobiles se trouve 4 1'un des sommets du polygone quil par-
court, tous les autres points soient dans le méme cas. Alors le

mouvement du solide sera tel que, pendant un premier élé-




