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LES FORMES EXTERIEURES EN MECANIQUE
par F. GALLISSOT.

INTRODUCTION

La mécanique des systemes paramétriques développée tradition-
nellement d’apres les idées de Lagrange s’est toujours heurtée a des
difficultés notables lorsqu’elle a désiré aborder les questions de frot-
tement entre solides (impossibilité et indétermination) ou la notion
générale de liaison (asservissement de M. Béghin), d’'autre part la
forme lagrangienne des équations du mouvement ne nous donne
aucune indication sur la nature du probléme de I'intégration.

Dans ces célebres lecons sur les invariants intégraux Elie Cartan
a montré que toutes les propriétés des équations différentielles de la
dynamique des syttmes holonomes résultaient de l'existence de
I'invariant intégral f w, w =p,dq'— Hdt. Ainsi a tout systéme holo-
nome dont les forces dérivent d'une fonction de forces est associé
une forme w, les équations du mouvement étant les caractéris-
tiques de la forme extérieure dw. Au cours de ces dix derniéres
années, sous l'influence des topologistes s’est édifiée sur des bases
qui semblent définitives la théorie des formes extérieures sur les
variétés différentiables. Il est alors naturel de se demander si la méca-
nique classique ne peut pas bénéficier largement de ce courant
d’idées, si elle ne peut pas étre construite en placant a sa base une
" forme extérieure de degré deux, si grice a la notion de variétés, la
notion de liaison ne peut pas étre envisagée sous un angle plus intelli-
gible, si les indéterminations et impossibilités qui paraissent para-
doxales dans le cadre lagrangien n’ont pas une explication natu-
relle, enfin 8’1l n’est pas possible de considérer sous un jour nouveau
le probléme de l'intégration des équations du mouvement, ces
derniéres étant engendrées par une forme () de degré deux.
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Pour atteindre ces divers objectifs i1l m'a semblé utile de reprendre
dans le chapitre 1 I'étude des bases logiques sur lesquelles est édifiée
la mécanique galiléenne. Je montre ainsi dans le § 1 que lorsqu’on
se propose de trouver des formes génératrices des équations du
mouvement d'un point matériel invariantes dans les transforma-
tions du groupe galiléen, la forme la plus intéressante est une forme
extérieure de degré deux définie sur une variété V. — E ®E® T
(E, espace euclidien, T droite numérique temporelle) (‘). Dans
le § 11 on montre qu’a tout systtme paramétrique holonome i n
degrés de liberté est associé une forme () de degré deux de rang 2n
définie sur une variété différentiable dont les caractéristiques sont les
équations du mouvement (*). Cette forme s’exprime si I'on veut au
moyen de 2n formes de Pfaff et de dt, la forme hamiltonienne
n'étant qu'un cas particulier simple. Dans le § 3 jindique
sommairement comment on peut s’affranchir de la servitude des
coordonnées dans I'étude des systémes dynamiques et le réle impor-
tant joué par 'opérateur i( ) antidérivation de M. H. Cartan (*), le
champ caractéristique E de la forme () étant défini par la relation
l(E)Q = 0.

Ces bases posées nous abordons dans le chapitre n la théorie
générale d’une liaison imposée & un systéme matériel. Une liaison
imposée & un systtme matériel se compose de deux éléments dis-
tincts :

1° une relation arbitraire a(p;, ¢', {)=o liant les paramétres de
position ¢', et de vitesse p;, qui définit une sous-variété de V,, , ;

2° un jeu de forces qu’il faut appliquer au systéme pour réaliser
cette liaison, jeu de forces qui, dans le langage des variétés, se traduit
par un champ de liaison E; défini dans 'espace tangent a V,, ..

Forme da et champ de laison E, ne sont pas indépendants puis-
qu’ils sont liés par la condition

(I, 1) (E-+E)a=o ou iE)da—ti(E)da=o.

Une classe importante de liaison est celle ou le champ E est de la
forme Ae, A fonction numérique sur V,,.,, e champ de direction
connu 2 priori (une convention permet toujours de se ramener a ce

(') M. Kravrcuesxo a présenté cetle conception au VIlIe Congrés de Mécanique.

() Dés 1946 M. Licunerowicz au Bulletin des Sciences Mathémaliques tome LXX,
p- 9o a déja introduit les formes extérieures pour la formation des équations des systémes
holonomes et linéairement non holonomes.

(*) M. H. Garran, Colloque de Topologic, Bruxelles, 1g50. Masson, Paris, 1951.



LES FORMES EXTERIEURES EN MECANIQUE 147

cas). Dans cette catégorie rentre en effet les contacts entre solides
avec ou sans frottement (cf. § 6) les liaisons de puissance nulle
dont nons donnons au § 5 une définition générale, liaison d’asser-
vissement de M. Beghin. Pour ces liaisons (II, 1) montre que le
facteur A est le quotient de deux invariants scalaires i(E)da et i(e)da.
On voit ainsi qu'un des grands avantages de l'opérateur i( ) de
M. H. Cartan est de permettre la détermination des réactions clas-
siques indépendamment des coordonnées et de la solution des
équations du mouvement. En outre pour i(e)da —o, i(E)da o, le
postulat de la rigidité des solides nous conduit a introduire la notion
de compatibilité d'une liaison imposée a un systéme matériel se
traduisant par i(e)da=~o0. Enfin au § 7 nous étudions la déter-
mination des équations du mouvement au moyen des caractéris-
tiques d’'une forme (), de degré deux de rang 3(n — 1) auxquelles
on adjoint une.forme de Pfaff, I'existence de cette forme étant une
conséquence de la notion de compatibilité de la liaison.

Le chapitre m est consacré a l'étude des ensembles de p liaisons
au sens donné précédemment & ce mot : Compatibilité de’ensemble.
Possibilité de déterminer les facteurs de liaisons au moyen d’opéra-
teurs de M. H. Cartan indépendamment des équations du mouve-
ment. Détermination des équations du mouvement comme caracté-
ristiques d'une forme de degré deux de rang 2(n— p) jointes a p
formes de Pfaff. On donne divers exemples concrets pour montrer
la généralité de la méthode.

Les chapitres 1v et v étudient pour une classe spéciale de liaisons
qui comprend les liaisons unilatérales classiques, le probléme : des
signes étant imposés a priori aux facteurs de liaisons et aux formes
da, des conditions initiales étant données quels sont les mouvements
possibles du systéme. L'opérateur i( ) permet immédiatement de
former p équations dont les seconds membres ne dépendent que
des conditions initiales et des forces autres que les forces de liaisons.
Une interprétation géométrique du systéme permet de transformer
le probléme en un probléme d’Analysis-Situs pour une famille de

a2? p-édres formée en prenant un vecteur dans chaque colonne du
tableau

> >, >

a, a, . ... ... aP
—»i ->2 ->
A, A* ... AP

On établit que la condition nécessaire et suffisante pour que
2P p-édres de méme sommet n’aient pas de points internes communs
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est que les (2? — 1) déterminants mineurs diagonaux extraits de la
matrice ]]r""||(Kk:_—]|— r""“&h) soient tous positifs. Cette condition
entraine en particulier que pour les liaisons d’Appell qui comprennent
comme cas particulier les liaisons holonomes et linéairement non
holonomes classiques, les conditions initiales jointes au jeu de signes
imposés a priori aux facteurs de liaisons et aux formes da. sont suffi-
santes pour déterminer le mouvement uitérieur. Pour les autres types
de liaisons les conditions initiales peuvent ne pas étre suffisantes. Le
cas du frottement de glissement bien connu depuis les travaux de
Painlevé n’a donc a ce point de vue rien d’exceptionnel. Il résulte
de 13 que ce ne sont pas les lois du frottement de Coulomb qui
doivent étre mises en cause, tout autre loi donneraitlieu a des impos-
sibilités et des indéterminations, tout ne dépendant que du signe
de I'invariant i(e)da au point M, de la variété image (i(e)da << o).

Le chapitre v1 est consacré a I'étude des systemes différentiels de
la dynamique considérés comme caracterlshques d’une forme Q) de
degré deux définie sur une variété différentiable V,, . Cette étude
s'effectue au moyen d’endomorphismes de I'algebre extérieure, endo-
morphlsmes qu1 conduisent aux operateurs antidérivation z( ) et déri-
vation () de M. H. Cartan. Je me suis permis & ce propos de
reprendre le texte de sa célebre conférence au Colloque de Topologie
de Bruxelles 1950 pour faciliter au lecteur la compréhension de ce
point de vue. Au lieu d’'écrire les équations différentielles sous une
forme analytique quelconque, ce qui a toujours l'inconvénient de
faire jouer un réle a un systéme de coordonnées plus ou moins
bien adapté a la question, on raisonne uniquement sur la forme
génératrice (. On sait depuis les travaux de Sophus Lie le réle
capital joué par les transformations infinitésimales dans l'intégration
d’un systtme différentiel. Ce role se trouve merveilleusement mis
en lumiere par 'opérateur 0(X) puisque sile champ X est générateur
d'une transformation infinitésimale pour Q, 0(X)Q=o0. Deux
grands cas apparaissent immédiatement :

A) dQ=—o0. A toute transformation infinitésimale correspond
une intégrale premiére et réciproquement. On ne peut intégrer par
quadratures que si I'on connait un sous-anneau de n fonctions en
involution. Il en résulte que pour Q — dp, A\ dg' — dli A\ d¢, trouver
des cas d'intégralité revient a étudier la construction de ce sous-
anneau. Dans le cas de la mécanique H devant étre quadratique,
on indique la construction de H relative a I'existence de p éléments
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génériques algébriques de ce sous-anneau, ce qui permet de retrou-
ver par unc méthode générale les cas d'intégrabilité connus et d’en
construire d’autres.

B) dQ =~0. On suppose connus r champs générateurs de trans-
formations infinitésimales. L’intégration se décompose en deux

phases :

1° L’intégration d'un systéme de Pfaff complétement intégrable de
rang (2n —r);

2° L'intégration d'un systéme de r formes de Pfaff invariantes
résultats qui se trouvent déja irpplicitement énoncés dans les lecons
sur les invariants intégraux d'Elie Cartan.

Dans les applications mécaniques 'ordre du systéme complete-
ment intégrable se trouve réduit de (p + ¢) unités si d'une part on
connait p intégrales premiéres, d’autre part ¢ liaisons au sens du
chapitre 1. On peut intégrer par quadratures si an —r—p--gq, et
si les r formes invariantes sont fermées modulo les intégrales du
systéme compiétement intégrable.

Quelques exemples illustrent cette théorie.



CHAPITRE PREMIER

FORMES DIFFERENTIELLES ASSOCIEES
A UN SYTEME MATERIEL

La mécanique ayant pour premier objectif la formation des
équations du mouvement d'un systéme matériel, il est intéressant
d’avoir une méthode permettant de les obtenir dans un systéme de
coordonnées quelconques. C'est pour cette raison qu'il est utile
d’étudier la possibilité d’associer & un systtme une ou plusieurs
formes différentielles génératrices des équations, ces formes étant
invariantes dans les transformations que l'on précisera.

§ 1. — Forme extérieure de Cartan associée 4 un point matériel.

Les formes invariantes que nous nous proposons de rechercher
ont leur origine dans les quatre postulats de la mécanique newto-
nienne :

1) La masse d'un corps est un nombre positif invariable, la masse
d’'un ensemble matériel est une fonction complétement additive
d’ensemble.

2) Le temps ¢ est une grandeur absolue définie & une constante
additive pres.
3) Par rapport a tout trizdre galiléen un point M de masse m,

> . by I~ ’
animé d’une vitesse v soumis 3 une force F prend une accéléra-

>

tion ddi telle que m (fi—it) —F.

4) La force F est indépendante du triédre galiléen de référence.
Deux repéres galiléens orthonormés étant en mouvement recti-
ligne uniforme I'un par rapport a 'autre désignons par
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«/, t les cordonnées de M par rapport au premier j (1, 2, 3);
v/ les composantes de la vitesse v/ de M par rapport au premier ;

X/ les composantes de la force F par rapport au premier;

@ les composantes de la vitesse de translation a du 2 repére par
rapport au 1*; :
£°. = les cordonnées de M par rapport au 2° ¢ (1, 2, 3);

o les composantes de la vitesse « de M par rapport au 2¢;

E° les composantes de la force F par rapport au 2°.

Considérons I'espace 2 sept dimensions produit tensoriel des
espaces IX ®E ®T (2/¢E, cuclidien, v'€E, euclidien, (€T droite numé-
rique). Les transformations ou changements de repeére galiléen
forment un groupe de Lie (G de dimension 10 dont les équations
en termes finis sont:

gaﬂ':agf’—{—af'r—}—b’
Vo t=14-t, i, j, o égaux a 1, 2, 3.
u' =alo’+a

||#f|| = A désigne une matrice orthogonale de rang 3 dépendant
des 3 parametres de rotation que I'on peut expliciter en utilisant la
représentation de Cayley( ) A= (E—S8) X (E4S)™' dans laquelle
S désigne une matrice symétrique gauche de rang 3, E la matrice
unité de méme rang.

Pour le groupe G « prolongé holoédriquement » [au sens d'Elie
Cartan (*)] au moyen d’une matrice orthogonale de rang 3, L —=||Lf|
arbitraire il existe 10 formes de Pfaff invariantes (formes de Maurer-
Cartan)

wf = Lédv/ = Afda’ p variant de 1 2 3
o = Lf(de/ — o/ dt) = A8(dE° — a°dz) ' variant de 4 & 6
o' =d! —=dr.

Le produit HdLH [IL7'||=||dA]|.||A|["* donne naissance & 3 formes
en ayant posé A —||L||.||A]||.

Parmi ces dix formes, les six premiéres sont indépendantes des
différenticlles des 3 parametres de rotation. Il en résulte que pour
un point matériel qui n’est soumis & aucune force les formes diffé-

(*) Cf. Hermann Wevyi. The Classical Groups Princeton. 1946, pp. 56 & 62.
(®) Cf. Cartax Llie, La théorie des groupes continus et finis, Gauthier-Villars, 1937,
pp. 121 et 134,
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rentielles génératrices des équations différentielles (*) du mouvement
que nous cherchons, invariantes dans les transformations du groupe
G s’obtierdront en éliminant les 3 parameétres de rotation entre ces
six formes.

Cette élimination peut s’effectuer en utilisant soit 1’algébre ordi-
naire, soit l'algébre extérieure(”) et les propriétés classiques des
matrices orthogonales

3 3
Y. =0 pour i£j- Y b= pour i=—j.
p:i p=1

a) En utilisant I'algébre ordinaire on obtient :

(1) () - (') = § (da? — v/’
() 4 (@ (@ = 3 ()
I o't o'’ 0l = 3 (dol — vidl). dv'

b) En utilisant 1'algébre extérieure

Il o' Ao'+4 o’ A e’ 4o’ A o’ =Zkd' /A (d —/ dt)

_ v |§ o|_fo, i)
k”_‘g‘lo j_‘%l, i:j
lv (1)1/\U)‘/\(&)2/\(1)5+(1)2/\(D5/\(1)3/\w6+0)3/\(1)“/\(1)'/\(l)‘.
V %wi/‘\w!/\wb
0)‘/\(.05/\(1)6

On remarquera qu’'au sens de l'algtbre extérieure la IV¢ forme

est au facteur —IT prés le carré de la III*, que les deux formes V
2!
peuvent étre remplacées par leur produit qui est au facteur Ll prés est

le cube de la III*. Si bien qu'en algébre extérieure on est conduit
a une seule forme génératrice des équations différentielles du mou-
vement, tandis qu'en algébre ordinaire on est conduit soit a deux
formes du type I, soit & une forme du type II.

(®) En anticipant sur ce qui suit, il est possible d’associer & un systtme d’équations
différentielles des formes, appartenant & des algébres graduées, qui au moyen d’antidéri-
vations engendrent le systéme.

(") Cf. N. Bourmaxi, Algébre multilinéaire, Actualités scientifiques, n° 1044, Hermann
et Gie, Paris, 1948, pp. 53 & 76.
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Dans le cas o le point matériel M de masse m est soumis a

-

une force F le postulat (3) F=m %’ conduit & remplacer dans

of o(1, 2, 3) dv' par (mdv' — X'dt), X‘ composantes de la force par
rapport au premier repére.
De I'étude précédente résulte le théoreme.

Tutorime I. — Il existe trois types de formes différentielles géné-
ratrices des équations du mouvement d’un point matériel invariantes
dans les transformations du groupe galiléen

1 . i i ]
A \s_E;(mdv—th)
?e:%Z(dx’—zﬂ'dt)’

\

B f= 3 8,(de — v'dt)(mdv'—Xidl) 8, symboles de Kronecker,
C o= 2 ky(mdv' — X'dt) A\ (do/ — v/dt) k;symbole de Kronecker.

Les équations différentielles du mouvement s’obtiennent en annu-
lant les dérivées partielles du premier ordre des formes précédentes
par rapport aux différentielles dz', dv’ des parameétres de position et
de vitesse.

En ce qui concerne l'algébre extérieure rappelons que si
Q=A,, ... dx"A\dx*A\.-- \dz", i --.ir étant r indices variant de 1 a n,

_OQ —_— p+1Aig.--ir iy i, ip—1 ip+1 ir
b(dm"")__( P*'A dx" N dx de®™! N dx N dz'.

Choix entre les trois types de formes différentielles invariantes dans
les transformations du groupes galiléen. Forme extérieure de Cartan.

En principe les formes des trois types précédents sont génératrices
des équations différentielles du mouvement. Lorsqu'on effectue un
changement de variables T portant sur I’ensemble des paramétres
de position et de vitesse «'—2a' (p*, t), v =10/(p*. {) (a varant
de 1 a 6) les trois types ont respectivement pour expression

\*

1 I
(e — ; gar,dpudpp - Faodp“ dt _l'_ '; Goo dr,

I

- sugdo®dgh — Qu do* dl - —;- 5,0 2%,
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en posant
3 ot
Sap="m ‘J‘S"p?o—p’ﬁ

_ - bvbvf
2 8( )

~ W o
——— XJ D, L
‘ o SXX+ SEYEYE "Xot
— g, 2
78 = " 2pu " 208
TN dpa dpa bt>
coodt o dxt
—_— " LETY A S v
Too ma”(” + ob ot ot >

expressions dans lesquelles &; désigne le symbole de Kronecker

B f:fagdp“dpf’ — fadp*dt £, di*.
Dans f, (fup: faor f,,) définissent un tenseur symétrique fonction
de (p*, t) ayant pour expression

b:c o/
f“F’ — V 2p° pr
P N O I v
fdo -_— ms,jv bpa + 8uX bpa ma,j bt‘ bpa mg,j bpa bt
; ot o/ dt
foozaijvxj—msijv + 8:} bl‘b—t—sija !
C w= k,p(dp“ A dpP) — ko do® A dt

ou (kep, kq,) est un tenseur antisymétrique fonction de (p*, ¢) ayant
pour expression

o' o
A 1) kgpg=mk, :ilz;p
o 3p* dpF
St I L
kyy = — mk; SV —+ mkp' b(g)“ blt — kX! b(p)“ Z:t .
op* ot

Remarquons que les deux formes du type A ne s'expriment pas
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en général immédiatement en fonction des différentielles des inté-
grales premiéres du mouvement, tandis que la propriété est immé-
diate pour les deux formes B et C: B est une forme quadratique a
discriminant nul d’aprés son origine donc s'exprime au moyen
de 6 différentielles qui, pour un choix convenable des intégrales
premiéres, peuvent étre les différentielles de ces intégrales; G est
une forme extérieure réductible i une somme de 3 produits exté-
rieurs de deux différentielles et par suite pour un choix convenable
des intégrales premieres C* s’écrit

© =kq5dCe )\ dCP

k,g tenseur antisymétrique fonction des G* et de ¢.

Traditionnellement la mécanique est construite & partir du quo-
tient par dt* de la forme particuliére s du type A obtenue en envi-
sageant les transformations particuliéres

i i LY 1% od
' =a'(¢" ¥), v’zizq"—k—b;

Elle conduit au principe de Gauss-Appell et aux équations de
Lagrange : les équations du mouvement rendent minimum la forme
quadratique en ¢ non homogéne

5= i 0" — Qu

Cette forme ne nous donne pas de renseignements immédiats sur
la nature du probléme de l'intégration du mouvement puisqu’elle
dépend du pseudo-groupe ponctuel z'(¢", ¢)(*). D’autre part cette
forme de Gauss-Appell n'est pratique que pour des liaisons holo-
nomes et linéairement non holonomes; nous verrons au chapitre i
que la notion de liaison est susceptible d'une large extension et les
calculs conduisent a envisager les transformations les plus générales
portant sur I'ensemble des variables position et vitesse. Pour ces
raisons les formes B et G se révelent plus intéressantes.

Entre les formes B et C il y a une différence importante : G est
bilinéaire tandis que B est quadratique, donc les calculs sont plus
snmples avec C qu’'avec B; de plus la forme G conduit immédiate-
ment 3 l'invariant intégral cinétique de M. Elie Cartan.

Le fait que la forme C ne fait intervenir comme différentielles que

(%) Le pseudo-groupe qui intervient est celui de la variété Vg, .
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les différentielles des intégrales premitres peut encore s'établir
comme suit: considérons un deuxidme systéme de différentielles .
On peut associer a la forme o la forme bilinéaire w(8, d)

o3, d)=2" /\b(d SR /\b(d t? /\a(dz)
= kag[0p® /\d9‘3~393/\d9]—kao[°9 A\ dt — 8t A\ dp?].

X  dw
dp“ bdpp

(conséquence des précédentes) si on considére dans 'espace

Les equatlons différentielles E du mouvement annulant

o(dt)
4 7 dimensions une variété quelconque y & une dimension le long
de laquelle la différentielle est ¢, sur la variété V, a deux dimensions
epgendrée parles lignes intégrales du systéme différentiel des équa-
tions du mouvement s’appuyant sur y, (2, d)=o. La forme w(c, d)
linéaire par rapport au systéme de diflérentiel d étant nulle sur les
lignes intégrales des équations du mouvement appartient au sous-
module des dillérentielles des intégrales premiéres, en d’autres
termes (3, d) s’exprime au moyen des différentielles des intégrales

-y . 1
premitres. Si maintenant on prend §—=d, comme v =— w(d, d)
2

la forme w de degré 2 s’exprime uniquement au moyen des inté-
grales premiéres C* de E.

(I, 2) © = kqpde® A\ deb

kg op tenseur antisymétrique fonctions des C* et de ¢.

Le résultat précédent peut encore s'exprimer ainsi : Quelle que
soit la variété d une dimension pour la variété V, a deux dimen-
sions engendrée par les lignes intégrales du systéme différentiel E

s'appuyant sur y l’intégralefv w(¢, d) est nulle.
(I, 3) Ji. @ d)=o.

Nous dirons avec M. Lichnerowicz (°) que w engendre une relation
intégrale d’invariance absolue pour le systéme des équations diffé-
rentielles de la mécanique du point matériel.

Cas particulier. — Si do =0 w ne s'exprime qu'au moyen des
différentielles des intégrales premieres de E et réciproquement.

(®) Cf. M. Licunerowicz, Bulletin des Sciences Mathématiques, tome LXX, 2¢ série 1940,
p- go.
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o peut s'exprimer sous forme canonique en groupant deux a deux
les intégrales premiéres

3
w=2Y ky.de*/N\dc* avec a*—a—43

dw = o entraine le fait qu'un coefficient k,,. n’est fonction que des
deux intégrales G*, G*. En effet si u désigne une des variables
intégrales premieres ou temps dw est somme de termes de la forme

bk—“ du A dc* N\ de*
ou

ok,,. , : .
dw étant nul —bh:o donc k,,. n’est fonction que de C* et de C*.
u

Par un changement d'intégrales premiéres de la forme
C*=C*C¥, C¥), C*=C*C~, C%)

w devient
@€ b4 o= de* A dc*

et par suite s’exprime uniquement au moyen des différentielles des
intégrales premiéres de E.

Invariant intégral cinétique de M. Elie Cartan. — dw étant nulle,
w est une forme fermée, il existe dans I'espace homéomorphe a R’
3

une forme de Pfaff w' tel que w —=dw'. D’aprés (I, 4) ' = Y ¢* . dc®
a=1
admet pour différentielle w et ne s'exprime qu’au moyen des

intégrales premiéres du mouvement et de leurs différentielles: '
engendre un invariant intégral absolu pour les équations différen-
tielles E du mouvement. Si on consideére la variété V, a deux dimen-
sions engendrée par les lignes intégrales de E s’appuyant sur une
variété a une dimension quelconque vy, l'intégrale (3) devient

o=[ —w(@ d)= [ d[a'®)]= [, ©'@)
Fuv, désigne la frontiére de V, constituée par un arc de courbe y, MM’,
par les arcs d'intégrales de E, MM, M{M’, issues des points M, et M;
et par I'arc MM'. Le long des arcs MM, et M;M’ '(¢) étant une forme
linéaire des dilférentielles des intégrales premiéres de E est nul. 11
en résulte quec /‘FUJ(T)'(B) sc réduit aux deux intégrales prises le long
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de y, et de y, v déduit de y, au moyen des trajectoires solutions

de E; d'on
(1, 5) S, @' ) = [0 ' 3)-

L’égalité précédente exprime que @' engendre un invarant inté-
gral absolu.
Si I'on revient a I'expression de w.

3
o =Y kyj(mdv' — z' dt) \ (dz/ — v/ dt)
= mky; dv' \ dx/ — mk ' dv’ A\ dt —+ kX' do’ N\ dt

dw=—o0 impose a la forme de Pfaff k;X'da’ d'éire fermée, par suite
de se réduire i la différentielle d’'une fonction U, d'ou

1, 6) o = mhk, v’ A\ dz/ — dH A\ d.

AvecH=T—U, T= % ¥, m(v')* demi-force vive, U fonction de

force. (I, 6) montre que w est la dérivée extérieure de

3
o'= Y mv'dz' —Hdt.
i=1
La forme w' engendre l'invariant intégral d'Elie Cartan (10); elle
différe de la forme &' (I, 4) d’une forme fermée.

Le fait que la forme w de degré deux ne fait intervenir comme
différentielles que les différentielles des intégrales premitres et que
dans le cas ou dw est nulle, w est la dérivée extérieure de la forme
engendrant l'invariant intégral cinétique de M. Elie Gartan conduit
a la choisir comme forme génératrice des équations différentielles du
mouvement d'un point matériel et a la placer a la base de la méca-
nique newtonienne.

Nous résumerons I'étude précente dans le théoréme suivant :

Tutortme II. — A tout point matériel de masse m, de coordonnées

@/, animé d’une vitesse de composantes v', soumis a une force F de
composants X' par rapport a un triédre galiléen orthonormé on peut
associer une forme différentielle extérieure de Cartan du deuxieme
ordre possédant les propriétés suivantes :

1. w est invariante dans les transformations du groupe galiléen, en
d’autres lermes a méme expression par rapport a tout repére galiléen
orthonormé.
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2. les équations différentielles du mouvement du point sont les équa-
tions associées & w au sens de Cartan.

3. w est unique.

4. © s’exprime uniquement en fonction des différentielles des inté-
grales premiéres des équations du mouvement, les coefficients étant
un tenseur antisymétrique fonction des intégrales premiéres et d’une
variable t par exemple; si dw=—o0, w ne s’exprime qu’au moyen des
intégrales premiéres et de leurs différentielles.

Rappelons que lorsqu’on utilise les variables usuelles («/, v/, ¢)
o sous forme développée s’écrit :

(I, 7) w=mkydv' A\dx/ — mkp' dv/ \dt+ kX' da’ \ di
k; symbole de Kronecker.

Les équations associées a w sont les équations classiques de Newton

w i i\
)~ m(dv' — X'dt)=o
dw ; ; PR
m_m(dml—v’dt)_o (2 J=1, 3, 3)

qui interprétées géométriquement dans I'espace euclidien E, signi-
fient

> —

= dOM 3

L'existence de w et les équations associées constituent la traduction
analytique naturelle des quatre postulats de la mécanique newto-
nienne du point matériel.

ReMARQUES. — 1. ® se compose en deux parties: l'une ciné-
tique o, _ o
w,—= mk,j dv‘/\ dr" - mk‘jv‘ dv’l/\dt

qui est une forme fermée

3
w,—=d(kymv'de/ — Tdf) T désignantla demi-force vive L Y m(v')!
l'autre dynamique w, 2 =1

(1) Gf. M. Elie CARTAN. Legons sur les Invariants intégrauz.. Paris 19aa, pp. 1 a 6.
(") Cf. M. GaLrissoT. Annales de la Faculté de Grenoble, tome LI, 1951, pp. 277 & 285.
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produit extérieur du travail élémentaire de la force agissant sur le
point par la différentielle du temps.

2. Il est essentiel de remarquer que ce sont les équations associées
4 w qui lient les paramétres de vitesse aux paramdtres de position,
comme le montrent en particulier les équations

dw

— ) — vt —
b(dv') —dx vdt—=o.

3. Signalons que la mécanique relativiste du point matériel peut
étre construite comme la mécanique newtonienne au moyen d'une
forme extérieure w, invariante dans le groupe de Lorentz, et que la
forme génératrice des équations de la mécanique newtonienne est la

limite de la forme w, quand on fait tendre le rapport B—_:—‘cr- vers
zéro, v désignant la vitesse du point matériel, ¢ la vitesse de la
lumiére ().

4. Il est également important de remarquer que la forme w peut
s’exprimer au moyen de six formes de Pfaff construites sur les diffé-
rentielles des parametres position vitesse temps, formes qui s'intro-
duisent logiquement dans les probléemes d'intégration et dans I'étude
de certaines liaisons,

=Kq 0w AwP Kgg tenseur antisymétrique («, =1 2 6).

ExempLes. — 1. Point pesant lancé suivant la verticale ascen-
dante et soumis & une résistance fonclion de la vitesse mf(v).

m étant la masse de ce point, V la vitesse, g l'intensité de la
pesanteur, z la cote, w s'écrit

% =dv A dz — [vdv - gdz - f(v)dz] A dt

ou encore

=l ;] Al

w " .
— s'exprime donc au moyen des deux formes
m

vdv
T

équations du mouvement la dérivée extérieure de chacune d’elles

PR TR

qui annulées sont d'aprés la théorie précédente les
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étant nulle, en d’autres termes chacune d’elles étant fermée, le pro-
bléme est ramené aux quadratures.

Sur cet exemple simple on saisit le procédé qui nous permettra
I'étude de cas d’intégralité des équations du mouvement.

2. Point mobile sous I’action de forces données X, Y, Z, fonctions
de x, y, z d’autre part soumis & une résistance de milieu mf(v)
opposée a la vitesse. En prenant pour paramétres de vitesse les coor-
données sphériques du vecteur vitesse v, ¢, 8, pour parametres de

position les coordonnées x, y, z du point par rapport & un trid¢dre

fixe, m étant la masse du pomt — §'éerit :
m

-s)l— = (dv sin § cos - v cos 6 cos Ydf — v sin O sinddd) A dz

—(dv sin 0 sin ¢ v cos O sin Ydh 4~ v sin § cos Yd) A dy
- (dv cos 0 — v sin §dB) A\ dz — (vdv — Xdz — Ydy — Zdz) A dt

— f(v)(sin 0 cos ydz +- sin 0 sin {dy 4 cos Odz) A\ dt.
Cette forme d’apparence plus compliquée que les équations clas-
anues met en évidence les intégrales premiéres du mouvement pour

certains choix de X, Y, Z. Ainsi pour un point pesant X —o0, Y —o,
I—=—mg

= [dv—+ f(v) dt+ g cos O dt] A [sin 0 cos Ydoc - sin 6 sin Jdy

—+cos Odz — v dt] +[vdd — g sin O dt] A [cos 0 cos Ydz
~+cosfsin ydy —sin 0dz] +-vdy A [— sin 0 sin ¢dz - sind cos dy].

Les équations associées s’obtiennent en annulant les 6 formes
placées entre crochets ; en particulier

dy=o0 dv-}[f(v)+gcosh]dt—=0 vdl—gsinbdt—o

dont l'interprétation géométrique est immeédiate: projection des
forces sur la tangente et la normale a la trajectoire.

3. Point pesant mobile avec frottement sur un plan incliné.

Soient i I'angle d’inclinaison du plan horizontal, f le coefficient de
frottement, m la masse du point, Ox 1’axe dirigé suivant la ligne de
plus grande pente du plan, Oy directement perpendiculaire. Prenons
pour paramétres de vitesse les coordonnées polaires v, «, de la
vitesse V, pour parameétres de posilion z, y. w =w,-} 0y,

2
W, = d[mv cos adx —+ mv sin ady — m 3;— dt]
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d symbole de la dérivée extérieure
wqa=mg sin i dz — fmg cos i cos adr — fmg cos i sin ady] A dt
d’on
-:’ni = dv /\ (cos adx - sin ady) - vda. /\ (—sin & dx + cos « dy)
—vdv /\ dt 4 [gsin idz — fg cos i (cos adz -+ sin ady)] A dt
% = [d(vsin &)+ fg cos isin adt] A [dy — vsin a dt]
~+ [d(v cos &) 4 (fg cos i cos & — g sin i) d| A [dx — v cos a d]
_"‘ni est exprimée au moyen de 4 formes indépendantes qui égalisées
a zéro donnent les équations différentielles du mouvement. dont
I'interprétation géométrique est immédiate. L’intégration de ces

équations sera effectuée au chapitre vi comme application d’une
méthode générale.

§ 2. Forme extérieure associée 4 un systéme matériel paramétrique

Nous considérerons avec M. Brelot ('*) un systéme matériel S.
comme porleur

1. d'une distribution de masses >0 ou mesure > o notée m(e)
fonction finie >o d'ensemble borélien borné, completement
additive ;

2. d’'une distribution de forces, champ de vecteurs de mesure F(e).

Fonctions et ensembles boréliens élant supposés bornés, nous
allons montrer qu’on peut associer 2 un systdme paramétrique une
forme extérieure Q = Q.+ Q,.

a) Calcul de (Q,. — Considérons dans un espace cuclidien
a 3 dimensions un ensemble borélien borné D, et I'ensemble variable
borélien borné A qui, pour chaque valeur des n— 1 paramétres
réelles ¢' (i variantde o a n, avec " =), est en correspondance biuni-
voque avec D au moyen de la fonction vectorielle borélienne en M

(IL, 1) Op=f(M, ¢

Le domaine A est déterminé géométriquement par la donnée du

(*?) Principes mathématiques de la mécanique classique. Antuaun, Grenoble, p. 10 4 1.
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point g de coordonnées locales ¢' dans l'espace des paramétres. En

supposant 'existence des dérivées premiéres de 7‘ par rapport aux ¢'
bornées pour M variable dans D et les ¢' bornées, par différentiation

de (II, 1)

dO{J. = Z;k‘IfT dq'.

Nous avons vu au § 1 que la vitesse d’'un point matériel pouvait
étre défini arbitrairement el que les équations associées a la forme w
indiquait la maniére dont les parametres de vitesse étaient liées aux
parameétres de position du point. Il en résulte que nous définirons la
vitesse de la maniére suivante. Soit une autre fonction vectorielle
borélienne en M

(IL, 2) Vo=V(M, ¢, p%)

des (n— 1) paramétres ¢' et de n autres parametres p* bornés,
admettant pour M dans D quelconque des dérivées premieres bor-

nées par rapport aux ¢'et aux p®. \7;:. sera appelé vitesse du point .
Par différentiation de (II, 2)

-

i dv o
dVp.—= — dg' + — dp®
g ! op a
Les projections de dﬁﬁ et de dV;. sur trois axes d'un repére

galiléen orthonormé définissent da’/ et dv'; au point M de D en
correspondance avec le point w de A est associée la forme w,

=kydv' /\ do) — kg'dy N\ dt = bv ng 0% /\ dg"

abh

4k bfd’/\dq"-—- ijv<%;dp“—+—%dq”>/\dt

ij bé bqh

w, est ainsi unc forme de degré 2 définie sur la yariété V,, , des
(2n -+ 1) paramétres ¢', ¢, p%, fibrée, la variété de base étant la
variété espace temps de configuration V, . A 'ensemble matériel A

est associée la forme (), — fDmcé\)m définie sur la variété V, . le

symbolef étant celui de I'intégrale de Radon.

Q.= kydp® N\ dg' + kydg' N dgh — ko de® N\ dt — ky, dg™ /\ dt
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avec

LA o' 3ff ot dff
kai:f i3oa L klhszu “7“‘;__;.'*/7 Sm
p 2p* d¢" p "\ dg" d¢" ¥q
o' df o
kao:fkif”_a m— . pr Y om,
J \ J
— ku >k fk'-’ @_an_m bf om
dq D 3t dq bq ot
Remarquons qu’on peut également calculer (, comme dérivée

extérieure de
f(V d0,)3 m——-—dtfl;(vl:)z‘&m

et que ce calcul peut se faire en substituant aux différentielles des
paramérres de position dq‘, des formes de Pfaff construites au moyen
de ces différentielles, les coefficients de ces formes étant des fonctions
boréliennes en M et des paramétres ¢, On obtient ainsi pour la
partie cinétique Q, de Q

Q, =kgr(0° A\ 07)— ks (07 A di)

w?®, w*désignant an formes de Pfaff construites sur les différentielles
des parameétres de position q".et de vitesse 0%, (kgz, kg,) un tenseur
antisymétrique fonction des q' et p?.

b) Calcul de Qd. — Le calcul de la partie dynamique de Q pré-
sente une difficulté jusqu'a ce jour non résolue, provenant du fait
qu’il n’est pas possible de définir une mesure de forces intérieures
4 un systeme('’) ('*). Aussi procéderons-nous axiomatiquement.

Soit F . une mesure vectorielle de force définie sur A que nous
appellerons avec M. Brelot dyname. L’'exposé qui suit est conforme
a celui adopté par I'auteur précité.

Soit un champ de vecteurs w, appelé champ de vitesses virtuelles,
défini sur A. Posons

P; :.[A;' §F,.

Par définition P(;) est la puissance du dyname F, relativement
au champ virtuel w. Le travail élémentaire b, de IT“e relativement

(*®) Gf. M. Breror, Annales de I'Université de Grenoble, T. XIX, 1943 ; T. XX, 1944.
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3 w pendant le temps dt sera
‘6 = P,T, .dt.

Si on prend Z)———E —gq @ varlant de 1 a n) la puissance

P; a pour expression

en posant

Considérons alors la forme de Pfaff 1 —Q,dq'".
D’apres la définition précédente = est égale au travail élémentaire

de la mesure de forces F, dans le champ ;:: ¢

Dyname impuissant. Si la puissance P; est nulle, on dira que

. est impuissant pour w. Ainsi si w se réduit 3 un champ de
moments ou & plusieurs champs de moments définis sur A, alors

F, sera 1mpu1ssant chaque fois que le systéme de forces F, sera un
systéme de vecteurs équivalent 2 o.

Ces définitions étant posées, pour chaque partie ¢ de A, on consi-
derera le dyname F, comme la somme d'un dyname équivalent, dit
dyname extérieur F,, et d'un dyname équivalent a o, dit dyname
intérieur F,,. Dans les applications que nous nous proposons de
développer le systéme S sera constitué par un ensemble de solides.
Nous admettrons le postulat suivant:

Pour tout champ de moments la puissance des forces intérieures est
nulle. — 11 résulte de ce postulat les conséquences suivantes :

1. La puissance des forces extérieures sera calculée pour chaque
solide en prenant pour w un champ de moments propre & chacun
d’eux.

" D'ou la partie dynamique Q, de Q c’est-a-dire

Q,=Q,dg'/\dt.

(**) M. R. pe Posser. Sur les principes mathématiques de la mécanique classique Gazeta
de Matematica, n° 28, 1946, Lisbonne.
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Q: fonctions de (q', p",¢), ¢' parametres de position, p" paramétres de
vitesse.

2. La partie cinétique (), de Q doit étre calculée avec le méme

champ de moments puisque d(—)—;:zl[idq‘ intervient dans Q..
Q. étant la dérivée extérieure de oq

|/ (Vud05)im— 2 [ (3,)3m.
D 2 Jo
En prenant d(_)z.:—qidq‘, sz—y—:p" en est conduit & deux
Sy %9
expressions classiques de (),

‘/;({’P_d(_)?)gm:[ﬁ—i lr}m]p dg' = gup" dg’

d9" 3¢’

en posant g,,— b—f 9‘[ ¢m tenseur symétrique covariant d’ordre 2
3q" og'

I ”’ 2 bfg_z ih_ U hni
T—-QLV RUES [f.-bq,ﬁm]w—nymp«

d désignant le symbole de la dérivation extérieure
Q= d(gmp" dq' — % guig"e' dt>.

Forme Hamiltonienne de (.. — Le choix des paramétres de
vitesse p" étant arbitraire on peut poser

Pi= gn"

opération toujours possible puisque 2T —=g,¢"s' est une forme
définie positive de rang n (det g, =~ 0). Pour envisager simultané-
ment le cas ou les liaisons holonomes dépendent ou ne dépendent
pas du temps nous ferons varier les indices ¢ et h de 0 & n avec
dg° =dt, e, =1
g"up
T=T, +T o+ T (%)

P«;—'—SFI"——T _+_ T
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d’ou
Q,.=d Z pidg'+p,dt —(T,+T,+T )dt]
'—d[zp‘ dg' — (T, — T)dt]
Nous appellerons expression Hamiltonienne de Q,
a1, 3) Q.= ¥ dpiAdg'—d(T,—T,)) \dt
dans T, partie quadratique de T exprimée au moyen des p*, on doit

donc substituer aux p* leur valeur en fonction des p calculé au moyen
des équations

Pi ="+ Giq-

Si les liaisons ne dépendent pas du temps ¢

Q.= 3 dp, A\ dgi — dT A dt.
Forme Lagrangienne de (.. — En remarquant que

guie" = 09

(1, 4) Q_.d<—d‘——Tdt> ‘.bph(dp"/\dq‘)

2 2
+< AL °T>q“/\dq‘—%.dp"/\dt—:—;dq‘/\dt-

dpg*  dp*dp

C’est cette forme de (), qui conduit aux équations de Lagrange.

3. Définition d'un systéme paramétrique holonome. — Un sys-
téme paramétrique holonome est un ensemble de solides et de points
matériels dont la partie cinétique de Q est susceptible de revétir la
forme Hamiltonienne ou Lagrangienne.

4. Variété Riemannienne et repére naturel R. — La variété
Riemannienne V, _, associée au systéme holonome est I'espace temps
de configuration muni de la métrique

ds* = gy dq' dq" -}~ g,,dg' dt 4 g,, dt (i, h, variant de 1 & n).
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En un point M(¢', ) de cette variété le repére R est défini par les

> > > > > -
(n—+ 1) vecteurs e,, e, tels que e;. e,=gu; €.6;=gu:; (eo)2 = Goo-
Nous appellerons repére naturel R en M le syst®me des n vecteurs

> >

e;. R se déduit donc de & par suppression du vecteur e,. Le point
-

1mage du systéeme sur la variété V.., a pour vitesse v un vecteur

ayant (n—- 1) composantes contravariantes (¢, 1) v =e-}g'e .
Pour les besoins de la mécanique lorsqu’on dit que le systéme

dépend de n parametres de vitesse g, on considére donc v dans le
sous-espace R. v—=¢ ', les ¢ sont les composantes contravariantes
de v dans R. Rappelons également que par rapport & R un vecteur

- . . .

X de composantes contravariantes X' a n composantes covariantes
X;=guX" et qu'on passe des composantes covariantes aux compo-
santes contravariantes par les formules

Xh = g"X, avec = mineur relatif 4 g;, dans detJ&,i[_
det[g,-,,‘

5. Force généralisée. — Nous avons caractérisé une force appli-
quée & un systdme par la puissance P —= Q4 (i variant de 1 & n).
Les Q; sont donc les composantes covariantes de la force généralisée
par rapport au repére. Bemarquons que la puissance réelle est
£=0Q4'+Q,. C’est donc la puissance par rapport au repére
Riemannien R. Lorsque nous caractérisons le systtme des forces
extérieures par la partie dynamique de Q, Q== A dl, n =Qdq’
est une forme Pfalf définie sur une variété V, , ou V, (systéme
indépendant du temps).

systéme sont les équations caractéristiques de ().
Forme Hamiltonienne
Q=—uap, \ dg'— [d(T,—T,) — Q,dg'] A\ dL.

o) o(T, —T,)
- = -— j———— i t——- )
o((lq ) P g diQudt=o

Q- — g — AT, —T) yr—o.
P
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Forme Lagrangienne.

J— o'T [ i »*T _ T x ;
Q= S0 dp* N\ dg'+- <b—pibq" a—_p"oq') dg* N\ dq
AT g My
b(dp") - bpibph q bp" —0,
20 T, T L T L ol —
b(dq’) - bP‘bph dP bpibq" dq + bPkbqi dq bqi dt + Qtdt =0,
oT T . . .
or o =gup", YO = gui» il en résulte que les n premiéres équations
. 0] . . . .
’é t -_:_ — i — P i — i )
s’écrivent encore (") gui(dg' — gdl)=o0 d’ol1 dg'=p'dt

Les n dernitres compte tenu de dg'=—yp'dt prennent la forme de
Lagrange en remarquant que

oT T . T
srog A kg ! U= 5

d /T oT
—_ ) l —_— : =0.
i <bp‘> blo‘( t—Q,dt-—o

Ces n équations conservant la méme forme dans les transforma-
tions du « pseudo-groupe » ponctuel ¢'= ¢'(r*, ¢) portant unique-
ment sur les variables de position ¢ sont traditionnellement placées
a la base de la mécanique rationnelle. Elles ont I'inconvénient de se
montrer peu maniables dans la recherche des cas d'intégrabilité, ou
des propriétés topologiques des trajectoires. C’est pourquoi il est
préférable de considérer les équations du mouvement comme les
caractéristiques d'une forme de degré deux.

Forme générale. — Si on effectue sur les paramétres de position
q' et les parametres de vitesse p, un changement de variables
quelconque

pi=p{=* t)  g'=q( 1)
« variant de 1 4 an en désignant par w®* deux n formes de Pfall en
dz?, Q s'écrit

Q =kygw* A\ 0f — ky 0 A\ di
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(kags ko) tenseur antisymétrique d'ordre 2, fonctions des «2, ¢. Les
équations prennent la forme générale

20

65‘- - ka.r@(!.)rs -_ kao dt 0.

7. Pour que la théorie ainsi construite ait un sens au point de vue
physique il faut évidemment que dans les applications les forces
appliquées soient bornées en grandeur, la rigidité des liaisons inté-
rieures devant étre respectée.

Exempre. — Calcul de Q pour un solide mobile autour d’un de
ses points O fixe.

Oxzyz désigne un triddre invariablement lié au corps (triédre

mobile) Q, -+ Q,=Q .
Q.= [ (ko' N\ da))dm—[ [“kpldo/Bm] A dt i, j(1, 2, 3)
delﬂ—s—l‘:.do—ﬁ]/\dl

par rapport a tout triédre Galiléen. Pour utiliser les axes mobiles il
faut donc calculer par rapport a ces axes les différentielles absolues
des parametres de position et de vitesse.

x, y, z désignant les coordonnées du point M fixe par rapport au

triedre mobile, 1, ; k étant les vecteurs unités des axes mobiles :
OM — i + y7 + 2k
dOM = zdi -+ yd} + 2dk
w', o, w* désignant trois formes différentielles de Pfaff construites
sur les différentielles des parametres caractérisant le déplacement du

triddre Oxzyz (angles d’Euler ou tout autre systéme)

Sd;: — w’7 — w“_l:‘

d; — o'k — i

kS el g
dk — wil—w

dOM = 7(;(»“ — y®) +J (@0 — z0?) + k(yo' — zw?).

Prenons pour paramétres de vitesse les composantes p, g, r, par
rapport aux axes mobiles du vecteur rotation instantanée

V=(gz — 1y)i + (re — p2)] 4 (py — g) .
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La partie cinétique Q, de () se calcule comme dérivée extérieure
de la forme scalaire

f (V. dOM)sm — % [ (V)'om

c 2 [
S, (V. dOM)em = [ [(g2 — ry) (w2 — w'y) |
+ (re — pz)(0'z — 0'z) +(py — ga) (0'y — w'z)|dm
=po' f (r'+2)8m 4 qm’f(z2 + z*)dm 4 rm’f(:c2 +y*)om
— (ro*4-qo”) [ yzdm —(pw’+-rw') [ze8m—(qo'+po’) [‘zym.

En choisissant pour triédre Oxyz le triedre principal d’inertie en O
et utilisant les rotations classiques :

A= f(f +28m B= f (Z42)m C= f(a:“ + y*)8m
/; (V. dOM)8m = Apw' + Bgo* + Cro®
-;‘ ‘fc (Vm)gam = % (Ap®*+ Bg* 4 Cr?)

d désignant le symbole de la dérivation extérieure
Q.= Adp A\ o'+ Bdg A\ 0* + Cdr A\ o°
+ Apde' + Bgdw* + Crdw® — (Apdp + Bqdg - Crdr A\ dt.

Le calcul de dw', dw®, dw® résulte des différentiations extérieures

des relations vectorielles
d=0)—ok d=- dk=--
0 =do’j — dwk — 0 A (w'/’c — w;i) +o*A (w’? — (u'j')

ou (dw® 4+ w' A w2)7 — (do® 4+ 0®* A w)z —=o0 et les analogues
c’est-a-dire
do’=— (o' \ 0*); do' =— (0’ A\ 0°); do* = — (0’ A\ ')
équations de structure du groupe des déplacements autour de O.

Il en résulte 'expression de (),

Q.= Adp \ o'+ Bdg A ©* + Cdr A o*
— Ape’ A 0 — Bgo® A 0' — Cro' A
— (Apdp + Bgdg + Crdr) A dt.
Calcul de la partie dynamique Q, de Q
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Les forces extérieures sont définies par leur puissance
P—=Lp-+Mg+Nr
d’ou la forme de Pfaff
m=Lo'4Mw’+No' et Q= (Lo'+ Mo’ Now)Adt

en désignant par L, M, N les composantes du moment résultant par
rapport & Oz, Oy, Oz des forces appliquées au corps d’otr

)=A(dp \ ©')+ B(dg A ®) 4 C(dr A »°)
— Apw® A\ 0 — Bgo® A o' — Cro' A ©*
— [Apdp + Bgdg -+ Crdr — (Lw' + Mo® + No®)] A dt.

Equations différentielles du mouvement :

Z%__Adp-Fqu — Cro*+Ldt=o0
N o Bdgt Cr' — Apu’ - Mdi=0
X Gir Apo'—Byu' 4 Ndt=o
%:A(w'—pdt)zo
Z@:B(wz—th)zo
= G —rdy=o.

Les trois premidres équations, compte tenu des trois derniéres sont
les équations du mouvement données par Euler.

Calcul de Q, triedre de référence mobile dans le corps et dans
I'espace. — Il est intéressant pour les applications de connaitre
I'expression de (), pour un corps solide mobile autour d'un de ses
points quelconques O lorsqu’on utilise pour triédre de référcace un

trizddre mobile a la fois dans le corps et dans 1'espace. ‘Soien! L]k
les vecteurs unitaires du triddre de référence, Q!, Q2. Q? trois formes
de Pfaff construites sur les paramétres caractérisant la position du
triedre mobile autour du point O fixe, «, ¥, z, les coordonnées d'un
point M du solide par rapport au tritédre mobile, ', w’, w® étant
trois formes de Pfafl’ construites sur les différentielles des paramétres
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caractérisant le déplacement absolu du solide, p, ¢, r, les compo-
santes de la rotation abhsolue du corps par rapport au tri¢dre mobile.

dOM = (w2 — w*y)i + (w'z — w’z)] -+ (0'y — w'z)k
V=(gz—ry)i+(re —pz)j +(py —qo)k

Calculons la différentielle de dV compte tenu de I'expression des

différentielles de di, dj , dk
di=Q7 —0%, dj=0%k—0Q%, dh=Q7T—0Q7]

AV = [2dq — ydr+gdz — rdy 4 (rz — pz)(— Q) +(py — q2)Q]i

+ [@dr — 2dp+rde — pdz 4~ (py — q=) (— Q)+ (gy — Q)]

+[ydp — @dq + pdy — qdz (g2 — ry) (— Q) +(re — p2) Q'] k

dz, dy, dz, différentielles des coordonnées de M par rapport aux
axes mobiles ont pour valeur :

dr = (0’ — Q%) — (0" — Q%)y
dy =(0"— Q)2 — (o' — Q)2
de=(0'—Q)y — (' — Q)

d’ou I'expression de dv

(1\7:f-—m(qmg—}—rma)—}—y[pf)."-}—q(w'——Q')—drj )
+2[pQ* 4 (o' — Q") {-dg]{ i

+ {2[qQ" + p(w* — Q) - dr] N
—y[ro’ 4-po'| 4 2[gQ* 4 r(w* — Q%) —dp]}j

+ {a[rQ" + p(0’ — Q") — dq] _
+y[rQ* 4 g(0* — Q@*) 4 dp| —2(po' + q0*) {k.

Formons dans l'eSpace & 7 dimensions l'expression kydv' /\ dx/
k; symbole de Krénecker

kydv' N da/ = a*[dr N\ ’ 4 dg A ©® 4 2pe* A\ 0* — pQ* A\ o®
+4q0Q' A 0* —rQ' A o' 4 pQ® A ]

+yldp A o' 4dr A '+ 3g0’ A o' —qQ* A o'
—}-—rQ“/\m’—sz/\w‘—-l—qQ'/\waj

+2'[dg A\ o' +dp A\ o'+ 2re' Ao’ —rQ' A o
+pQ' N\ ' — Q' N o' 4 r* A\ o]
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+yz[—dr A 0 —dg A\ ©° 4 2ge’ A ©* 4 are’ A o
—}—p(Q’/\w —O’/\m‘)-——qQ‘/\w +rQ' A 0*]
[ —dp A\ o’ —dr Ao'+ e’ A 0’4+ 3pe’ A’
F Q@ N’ —Q' Aw')—rQ* Ao+ pQ* A\ ']
+ay[—dg N w' —dp A\ 0’4 2p0’ N\ 0+ 2q0* A\ @
+r( Q' No'— QA 0)—pQ Ao 4q¢Q° A ).

Calculons de méme kjv'dv/

kdy! = x’[rdr + qdq + pr(w® — Q*) — pg(w*— Q%]
+y*[ pdp + rdr + gp(e’ — Q) — gr(w' — Q"))
+2'gdq + pdp +rg(w' — Q") — rp(w* — Q)]
—y2[rdg+qdr+(g'—r")(0'—Q") - pg(w’ — Q%) + rp(w*— Q%))
— 2z pdr+rdp+(r* —p*)(0’ — Q") — gr(w’ — Q%)+ pg(w' — Q)]
—xy[qdp+pdg+(p*—¢") (0’ — Q") —rp(w' — Q")+ gr(w* - Q%)].

Désignons par

a:f:n“&m, b:fy"&m, c_—_fz’Sm,
D::fyz3m, E:fz:cam, F:fxySm

et signalons que ces quantités sont en général variables avec le temps
puisque les axes sont mobiles dans le corps et dans 'espace. On en
déduit :

Q.= [wlm= [ (kydv' A\ do/ — kyp'dv’ \ dt)3m

Q,=qa[dg A\ ' +dr A\ 0’4 3po* A 0*— pQ* A o’
+9Q' N\ 0* —rQ' A '+ pQ® A 0?)
+ bldr A o’ +dp A\ ©' +2q0’ A ' —gQ* A o'
A A o A
+ c[dp A\ o' +dg A\ 0’ +2rw' A ' —rQ' A
+pQ’ N w? ——qO"‘/\w +rQ* A Q']
— D[dg A\ 0*+dr \ ©* — 3qw' /\w —arw® A\ o'
—p(QL* Ao —Q /\w3)+q0'/\w—rQ'/\w]
—E[dr \ w'+dp A\ 0’ —2rw’ A 0* — 2p0' A o
— (LN — Q' A o")+rQ? A 0 —pQ A v']
— Fldp A w’'+dg A\ o' — 2p0’ A o' — 2gu* A 0°
—I'(Q'/\O) _Qz/\mz)+an/\w qQa/\wz]
— a[qdg+ rdr+ pr(w* — Q*) — pg(v’ — ) A dt
— b[rdr 4 pdp+ gp(w’ — Q°) — gr(w' — ]/\dt
— ¢[ pdp + gqdg+ rg(w' — Q') — rp(w? O )] A dt
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-+ D[rdg+ gqdr+(¢* — r*)(o' — Q')

— pg(0* — Q) 4 rp(w® — Q%] A dt
~+ E[pdr—+rdp+ (r’ — p*) (0’ — Q%)

‘ —r(@’ — @) +-pg(e’ — Q)] A dt
+ Flgdp +pdg +(p* — ¢°) (0’ — ) o
—rp(w' — Q") 4-gr(ew* — Q)] A dt.

Cas particuliers. — 1. Axes fixes dans le corps
a+b=C, b4+c=A, c+a=B, Q=o' Q=) Q=

Q.= Adp N\ o'+ Bdg A\ 0*+ Cdr A\ o°
— Apo* N\ o' — Bgw® A o' — Cro' A o°
—D[dg N\ w'+dr A w' —qo' Ao’ —re’ A\ o']
— Eldr Ao'+dp N\ 0° —ro* A o’ —po' A\ o*]
—Fldp Ao'+dr A o' — puw’ A o' — qu® A 0]
— [Apdp + Bqdg + Grdr — D(gdr + rdg)
— E(rdp+-pdr) — F(pdq +qdp)] A\ d

A, B, G, D, E, F sontdes constantes
On vérifie que

Q,=d[Apw'+ Bqw’+ Cro® — D(gw® + re’) — E(ro' + pw®)
—F(pw’+qo')— i(Ap*—}— Bg'+Cr*—aDgr—aErp— aFpq)dt].

2. Axes fixes dans l'espace
a+b=C, b4c=A, cta=B Q=0=0=o0

Q,—=Adp \ o'+ Bdg A\ 0’4 Gdr \ o'+ (B4 C —A)(0* A )
+(C+B—-A)p'Ao'+(A4+B—C)o' Ao

—D[dg A\ 0’ +dr \ 0* —2q(w' A\ 0*) — 2r(w’ A 0")]
—E[dr A o'+dp A\ 0* —2r(0* A ') — 2p(0' A )]
—Fldp A w'+dg \ ' — ap(w’ A\ 0') — 2q(w* A 0*)]
— { Apdp + Bqdq + Grdr — D(qdr - rdq)

— E(rdp + pdr) — F(pdg + qdp)
+ (C—A)pro’+ (A — B)gpw’ + (B — C)rpw'

— D[(¢" — )0’ — pgu* + rpw’]
— E[(r —p*)o’ — gro’ +pgo']

—F[(p* — ¢")o’ —rpo' +qro’|} A dt.

3. Corps de révolution. L’axe Oz du Iriddre élant I'axe de révo-
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lution, Oz et Oy sont mobiles dans le corps et dans I'espace

a:E, C:A——C‘
2 9

Q. =Adp A\ o'+ Adg A\ 0*+ Cdr A\ o
+ Cpow’ A 0*+ Cqo* A ©' 4 (2A — C)ro' A o?
—ArQ' A’ — CpQ* N\ 0° — AqQP A o'
+GCqQ' A 0* + ArQ* A\ o' +ApQP° A o
— [Apdp+ Aqdq+- Crdr
+(C—A)pr(w’ — Q) — (C—A)qr(o' — Q)] A dt.

§ lII. — Principe de ’étude
des systémes mécaniques sans coordonnées.

L’exposé précédent par son développement pourrait accréditer
I'idée qu’il est nécessaire d’utiliser des coordonnées pour étudier les
propriétés des systtmes dynamiques. On se libére aisément de la
servitude des coordonnées en envisageant la question sous I'angle
suivant :

Un systéme holonome sera caractérisé par une forme Q de degré 2
de rang 2an définie sur une variété ('*) V..., : la variété V.., espace
temps étant fibrée et ayant pour fibre V,, pour base la droite numé-
rique £, V.., est’espace des vecteurs tangents aux fibres de V..., ('°).
Soient T l'espace tangent i la variété V,,.,, T' I'espace dual de T,
A(T") 'algebre extérieure construite sur T’, somme directe des sous-
espaces vectoriels A" des divers degrés r >> o engendrés par les formes
de degré r.

Opérateur i(z) de M. Henri Cartan('’). — =z étant un champ élé-
ment de T on appelle avec M. Henri Cartan antidérivation définie
par 'opérateur i(z) un endomorphisme de A(T’) de degré — 1 qui

(1) Cf. M. Cu. Esresmany, Espaces fibrés associés d une variété différentiable, C. R.
Académie des Sciences, t 210, p. 628.

(*%) Cette conception de V,,., , se justifie car en un point M de V, ., les n directions
des fibres définissent un repére R, qui lorsqu’on munit d’une métrique V., coincide
avec le repére R défini au § II, 4.

(17) Cf. M. H. Cartan, Colloque de Topologie, Bruxelles 1950, Masson et G, Paris.
1450, p. 15-37.
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d’une part applique un élément de A” dans A"~', d’autre part pour
aeA?, beAT, abeA"(r=p-q)

(z)a . b= (i()a)b+ (— 1)a. (i(z)b).
L’algébre A(T") étant engendrée au sens multiplicatif par ses éléments
de degré o et 1 (A’ est identifié & I'anneau des fonctions numériques)
I'antidérivation i(z) est déterminée quand elle est connue sur A’

et A'=T, elle est nulle sur A°, elle se réduit sur A' au produit
scalaire définissant la dualité entre T et T’.

Pour zeT, el i(@x).a =<z o >.

satisfait a

Il en résulte que l'opérateur i(x) appliqué a un élément de degré r
de A(T’) noté (z, Az, A --- Aw) s’écrit
i@ @A Az)= 3 (=)' <z m > A ATA - A

1<k

le signe — signifiant que le terme situé au-dessous doit étre supprimé.

Notons encore que l'opérateur i(x) est de carré nul puisque son
carré est nul sur A° et A'.

Ces généralités essentielles extraites de la conférence de
M. H. Cartan ('"**) étant rappelées, 1'opérateur i(x) applique en
particulier la forme () de degré 2 dans le sous-espace vectoriel T’ des
formes de Pfaff.

(2)Q=mn
symbole qui lorsque V, ,, est rapportée 2 un systtme de coordon-
nées p%, a (0 & an) donne

i(€)Q = kopg(w?dp? — wPdp®)
puisque = kqsdp* \do?, ko tenseur anti-symétrique fonction de
I'anneau A°’, z a pour composantes z*, et que nous supposons le

produit scalaire défini par le symbole de Kronecker.
En particulier avec un systéme de coordonnées Hamiltoniennes

Q=dp,Ad¢' — dH A\ dt+ Qdg‘' N\ dt

(=) = w,.<dqi — % dt> — <dp,. + %H di— Q,-dt>

+ w“(dH — e — Q,-dq").

(17%%) Le point de vue adopté ici cst plus restrictif que celui de M. H. Cartan auquel le
lecteur est prié de se reporter; toute cette application est rédigée en conservant les idées
ct les uotations de M. H. Cartan.
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Le systéme différentiel X des caractéristiques de () peut s’écrire d’une
infinité de maniéres au moyen de 2n champs (z', 2%, ..., z')
indépendants c’est-a-dire tels que (z' A\2*- - - A z*"5£0). Lorsqu’on

éerit les équations caractéristiques de Q sous la forme g—%_—:o,
P
a(1 & an) cela revient & prendre pour les x an champs particuliers

(0,0, ..., 1,...,0).

Remarquons que pour un « quelconque €T, la forme de Pfaff i(x)Q
n’est pas une forme quelconque de T’ elle appartient au sous-module
des formes caractéristiques de Q.

Champ caractéristique E. — La forme Q de degré 2 étant de
rang 2n, définie sur V,, ,, il existe un élément EeT défini 3 un
facteur (fonction numérique) pres, qui applique Q sur le zéro de

I'espace des formes. E est appelé champ caractéristique et on a:
t(E)Q =o0.

Le but de notre étude étant de faire la théorie des liaisons de nature
quelconque pour les systéemes paramétriques, les théorémes suivants
jouent un rdle important.

Tuforéme 1. — La condition nécessaire et suffisante pour qu’une
forme de Pfaff & appartienne au sous-module des formes caractéristiques

de Q est i(E)yn —=o.

1° La condition est nécessaire car si © appartient au sous-module
des formes caractéristiques, il existe zeT modulo E tel que i(x)Q —=m.

i(E)yn=i(E). i(2)Q = — i(z). { E)Q
{E) Q=0 entraine i(E)r—=o.

2° La condition est suffisante. En effet pour a€T, =el”, il suffit
de remarquer que la condition i(a)n = o signifie que = appartient a
un sous-module de T’. Appliquer 2 a—=E la proposition indique
que 7 appartient au sous-module des formes caractéristiques

de Q.

Tutorime II. — Soit f une fonction numérique sur V,, , , la valeur
numérique de [ sur une ligne caractéristique de () est une fonction du
paramétre t dont la dérivée premiére par rapport a t est i(E).df, la
dérivée n°(i(E) . df)™.
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Avant de démontrer ce théoréme nous remarquerons que f étant
une fonction numérique sur V,, , I'opérateur i(E) appliqué a la
forme df lui fait correspondre une nouvelle fonction numérique
Je=1i(E).df. Dans le cas particulier ou E a relativement & une base

@'2n composantes nulles, la 1° égale & 1, f{’ = ‘L: Ceci justifie la
définition suivante:

Dérinirion. — Fonction dérivée premidre d’une fonction numérique
par rapport a un champ. — f étant une fonction numérique sur V,,
nous appellerons dérivée premiere de la fonction f relativement au
champ E la fonction f§? — i(E)df. La fonction fg" étant elle-méme
une fonction numérique sur V,, ,, on peut appliquer I'opérateur i(E)
a la forme dfi” et appeler dérivée seconde de f par rapport 3 E
S =iE). df“’ que nous écrirons symboliquement (i(E).df)™.
D’une maniére générale la dérivée n° de la fonclion f par rapport

a E est la fonction fi” = i(E).df{" " = (i(E) . df)™.

Remarques. — 1° Si f est un produit de deux fonctions u.v on
démontre d’une maniere classique

(o) =uf vt -+ ClE P o+ fu o

2° Relativement a deux champs pris dans l'ordre E , E, on peut
définir pour les fonctions numerlques une dérivation i(E, )d(z(E )-df).
Ces généralités étant posees démontrons le théoréme II. Soient f
et g deux fonctions numériques sur V,, ,; considérons les deux
fonctions i(E).df et i{(E).dg. Si f est une fonction de ¢, df est
proportionnelle & dg; V'opérateur i(E) étant linéaire et homogene

i (E).df
T i(E).dg’
En prenant g—1 et choisissant la fonction numérique arbitraire

dont dépend le champ E défini comme solution de {(E)Q =o telle
que i(E)dt—=1

Y = impir=s.

Au second membre on doit considérer la fonction f; comme fonction
de ¢ sur la ligne caractéristique.
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En répétant sur la fonction f§"” le raisonnement fait sur f nous
écrirons le long d'une ligne caractéristique du champ E

J= (i(E). df ),
Par récurrence S =(UE).df).

Application. — Si on choisit 2n fonctions f; indépendantes sans
singularité dans le voisinage d'un point M, on a pour représenter
les lignes caractéristiques du champ E le systtme de 2n équations
différentielles qui s’écrit

df——z(E) df..

Ce systéme permet d’étudier laspect local du mouvement au
voisinage d'un pomt M, de la variété, puisqu’on peut calculer toutes
les dérivées successives en M au moyen de 'opérateur i(E).



CHAPITRE 1II

THEORIE D’UNE LIAISON IMPOSEE A UN SYSTEME MATERIEL

§ I. — Généralités.

Soit un systéme matériel S formé de points et de solides dépen-
dant de n paramétres ¢'. Dans ce systéme il existe des liaisons holo-
nomes dont on a tenu compte en disant que le systtme dépend de n
paramétres. Il a pour image une variété V,, , précisée au cha-

pitre 1, § III.

Dérivition. — Nous dirons qu’on impose une nouvelle liaison
au systéme holonome S.

1° s1 'image de S est une sous-variété de V,, . a(M) =o, MeV,,_,.

2° si on ajoute au champ caractéristique E un champ de liaison
E;, champ di aux forces nécessaires a la réalisation de cette liaison.

Quand on emploie un systéme particulier de variables de position
q' de vitesse ¢, et le temps ¢, cette définition se traduit par

1° une relation a(q', ¢', t)==o, i variant (1 a n), admettant des

dérivées partielles :—(iqﬁo pour un ¢ au moins (si la relation est

holonome nous conviendrons de la remplacer par sa dérivée par
rapport a ¢f). . . \

2° une force généralisée L a ajouter aux forces appliquées a S,
dont les composantes covariantes L, par rapport au repére naturel R

(chapitre 1, § II, 4) sont définies par la puissance relative P:_i Lg'.

Quand on caractérise le systtme S par une forme Q sur V,,,,
astreindre S A une nouvelle liaison revient a remplacer () par
Q+4Q, Q,=L,dg' A\ dt avec la condition forme da—o.

Dans l'expression de P les L; sont des fonctions des ¢, ¢/, ¢,
I'indice i prenant toutes les valeurs possibles; dans I'expression

de P on ne tient pas compte de la relation a —o.
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RemarQues. — 1° 1l existe une relation liant la forme du et le
champ E,, qui lorsqu’on utilise des coordonnées se traduit par une
relation liant des dérivées partielles de la fonction a et les L;. L’étude
de cette relation fait I'objet du § II de ce chapitre.

2° Au point de vue o nous nous placons si on considére un
solide S astreint & rouler sans glisser sur une surface donnée cette
condition se traduit par trois relations et le solide S sera considéré
comme astreint & trois liaisons du type précité. Pour préciser pre-
nons une sphére S homogeéne de rayon e astreinte a rouler sans glisser
sur un plan fixe; par rapport a un repére fixe formé d’un triedre
trirectangle
£, v, {, désignent les coordonnées du centre de S,

p» ¢, v, désignent les composantes du vecteur rotation instantané,
u, v, w, désignent les composantes de la vitessc du point de contact.

Les liaisons se traduisent par

u:E—-aq:o v:y';—-l—ap-_:o w={=o0
P,—=Xu P,—=Yv P,—Zw

Au contraire une spheére qui glisse sur le plan n’est astreinte

qu’a une liaison { —a=o0 P=N( —f\/uz—-l—tf) (voir la théorie
au § 6 de ce chapitre).

§ II. — Relation entre la forme da et le champ E,.

La relation de liaison étant définie par une fonction numérique
a=—o sur V,, , laforme da doit étre nulle sur les lignes intégrales
des équations du mouvement, elle appartient donc au sous-module
des formes caractéristiques de la forme Q+-(),. D’aprés le théoréme I
du § III, chapitre 1, la condition nécessaire et suffisante pour qu'il
en soit ainsi est que

(L, 1) {E+E).da=o
qui s’écrit encore
(II, 2) i(E).da+i(E).da—=o.

Explicitons la condition (II, I) en prenant comme variables les
variables Hamiltonniennes. La forme () caractérisant mécanique-
ment le systétme S est

Q=dp, A dg'— [d(T,— T ) — Q.dq'| A\ dt.
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La liaison est définie par a(p;, ¢', {)=o0, Q,=L,dq' A dt.
Les équations caractéristiques de la forme Q +-Q, sont:

AQAQ) i ATL=T)

@ 1) T
> ) (T, —
3(dg ) _—_dpl+[Qi+Li— YE ]dt'

La forme da= —; dp, + d { + dt devant appartenir au sous-

module des formes caracténsthues de Q-+ Q, dont une base est

3(Q+Q)  »q(Q+4Q) da__b_a'b(Q—}—O,)_{_ba 2(Q+Q)

a(dp) ~  Mdg) T op, odg) ' dg'  o(dp)

d’ou la condition

wlo . _AT=TY] % oT,—T), va_
bp,-[Qi +L d¢g' ] + dq' op; + oaF

Interprétation de la condition (II, 1). — La condition (II, 1) peut
s'interpréter de deux manitres différentes.

Premier point de vue. — Les champs E et E, étant connus, la
condition (II, 1) est une équation aux dérivées partielles du premier
ordre définissant la fonction a. Elle exprime la condition nécessaire
et suffisante pour que a—const. soit une intégrale premidre du
systtme des équations différentielles des caractéristiques de la forme
Q+Q,. Comme l'intégrale générale d’'une équation aux dérivées
partielles linéaire, du premier ordre dépend d'une fonction arbi-
traire, F(a)=—const. est aussi intégrale premiére mais ne constitue
pas une intégrale distincte.

Conséquence : La relation de liaison a=—o0 ne peut étre choisie
arbitrairement c'est une intégrale particulitre de l'équation aux
dérivées partielles. Cette relation de liaison est aussi représentée
analytiquement par #(a) —o avec F(0)—o0; c'est pourquoi nous
dirons que par rapport & un systtme holonome S une relation de
liaison n’est définie analytiquement qu'a une fonction arbitraire
pres.

Deuxiéme point de vue. — La sous-variété a—o de V,,,, étant
donnée, la condition (II, 1) est linéaire par rapport au champ E,
comme le montre (II, 2). Il existe une infinité de champs E, satisfai-
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sant & (II, 2). On peut donner une interprétation géométrique a
(I, 2) en utilisant le repére naturel R (chapitre 1, § II, 4). Au point

M de la variété V,,, considérons le vecteur I, (composantes cova-

riantes L)) et le vecteur a composantes contravariantes gg—>
n Pi

i(E).da= Y, 2qL‘ est le produit scalaire de ces deux vecteurs
i=1 i

i(E) . da fonction numérique, que nous désignons par «, ne dépend

pas de la force de liaison. L'équation (II, 2) prend ainsi la forme

géométrique a.L+a=o0, et signifie que I'extrémité du vecteur L
d’origine M situé dans un hyperplan défini par 1’équation

> da
—Li+a=o0.
(§| bpi

Cette équation détermine si I'on veul une des composantes L; en
supposant les (n — 1) autres connues.

§ IIl. — Distinction entre une intégrale premiére
du mouvement de S et une liaison imposée a S.

Si i(E).da=o en tout point de V,, , cela signifie d’'aprés le
théoréme I (chapitre 1, § III) que da appartient au sous-module des
formes caractéristiques de (2, en d’autres termes a—o0 est une
intégrale premiére particuliére du systéme des caractéristiques de Q.
Cette liaison peut en particulier étre réalisée sans adjonction de forces
nouvelles au systtme mécanique S puisqu’on peut satisfaire a (II, 1)
en prenant le champ E, nul. Ceci nous permet de préciser la notion
de liaison imposée & un systtme mécanique S.

.

Dérmvition. — Une liaison est imposée & un systéme S, quand
a=—o0 n’est pas une intégrale premiére particuliére des équations
du mouvement de S. Cette définition se traduit par la condition
i(E) . da 5= o, qui lorsqu’on emploie des coordonnées p,, ¢, ¢ s'écrit :

wda/~ T, oa (T,—T,)  2a
lzl bp‘ <Q q >+ ‘Z‘ bq bp‘ + 7&
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§ IV. — Liaison du type a=—o0, Ae. Compatibilité.

Dans un trés grand nombre de liaisons usuelles le mécanisme de
la liaison est tel qu’on connait a priori la direction de la force de
liaison généralisée L, c’est-a-dire que le champ de liaison E, est de
la forme Ae champ de direction connue, A fonction numérique &
déterminer. Exemples

1. Deux solides en contact sans frottement, la force de liaison
est dirigée suivant la normale commune.

2. Deux solides glissent 'un sur 1'autre avec frottement, la force
de liaison obéit aux lois de Coulomb ou & des lois de Coulomb
généralisées. On connait donc la direction de la force de liaison
puisqu’elle est située d'une part dans le demi-plan défini par la

normale commune et le vecteur opposé a la vitesse de glissement V,.
d’autre part fait dans ce demi-plan avec la normale commune I'angle ¢
tel que tgg—/f (f=const. loi de Coulomb ordinaire, f fonction
de la vitesse de glissement, de la composante normale N\ de la
pression des deux solides, loi de Coulomb généralisée). Méme résultat
quand on tient compte du couple de résistance au roulement et de
pivotement.

3. Liaison de puissance nulle. Voir ce qu'il faut entendre par 12
au §V.

4. Liaison par asservissement de M. H. Béghin dont la direction
d’action est connue.

En mettant en évidence la direction e du champ de liaison E;=%e
I'équation (II, 2) s'écrit

(I, 3) Ai(e) . da+i(E).da=o.

Par hypothése dans le cas d'une liaison imposée & S i(E).da=£o,
I'équation précédente détermine pour le facteur A une valeur finie
sii(e).da=~ o. Les hypotheses i(E) . da=£o0, i(e) . da=o, conduisent
a attribuer une valeur infinie 2 A. Sous I'action d'une force dont
la grandeur devient infinie, les liaisons invariables dont on a
nécessairement tenu compte dans la mise en équations du systéme
paramétrique cessent de ’étre. On doit donc envisager la déformation
de ces liaisons. Au sens de la théorie des solides invariables on ne
peut aborder I'étude du cas i(e).da=—o0 pour lequel le postulat du



186 F. GALLISSOT

chapitre 1 §II (systeme des forces intérieures impuissant) n’est pas
valable. Nous rencontrerons un exemple de cette circonstance dans
le cas du frottement de glissement, de roulement, de pivotement &

la fin de ce chapitre. Ce qui préceéde nous conduit & la notion de
liaison compatible.

Dérinition. — Compatibité d’une liaison du type a —o, Ae. —
Une liaison imposée a un systéme mécanique S du type a=o, Ae,
est dite compatible s1 i(e) . da % o.

"E\lAROUh — Ni en un pomt M, de V,,., appartenant a la sous-
i(e).da),=o, ((E).da),=o,
A n'esl; pas détermine par I'équation (II, 3). On peut alors le déter-
miner au moyen de la valeur de «¥ calculée en appliquant le
théoreme II du chapitre 1 § III.

a® = ((E+e).da)® =o0.
N (i(e)da)®+ A[(i(e)dh) - (i(e)da) + ((E)) . (i(e)da)
+ i(e)d (i(E)da) + i(E)d(i(e)da) |+ (i(E)da)® =0
relation qui en M, se réduit &
Ao(i(e)da)P 4 )\o[i(e)d( i(E)da) + i(E)d(i(e)da)]o—{»— (i(E)da)$» =o.
Cette équation du 2° degré en A, le détermine généralement, sinon

on utiliserait la premidre expression de (i(E--2Ae).da){” non
identiquement nulle.

V. — Liaison de puissance nulle.

Cette catégorie de liaisons se caractérise alsement quand on prend
comme variables les variables lagrangiennes (¢', ¢, ¢). La pulssance
d’'une force définie par L,¢* dépend comme la vitesse du repere choisi.
Elle revét donc deux aspects distincts suivant le repere (chap. 1§ II, 4)
que l'on envisage

. Par rapport au repére natuxcl R, P= 2 Lg".

Par rapport au reptre R de lespace de Riemann a (n—r1)
dimensions

iy :éoL,.q‘ avec g,=1

repere qu’on est obligé d'introduire si les liaisons implicites dont on
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a tenu compte pour aboutir a la notion de systtme paramétrique,
dépendent du temps ¢. Remarquons que la premitre expression se
déduit de la deuxieme en introduisant la convention de langage
habituelle : puissance a ¢ constant et que les deux expressions
coincident si les liaisons implicites ne dépendent pas du temps.
Pour la généralité des raisonnements nous utiliserons dans ce

paragraphe la puissance £— 2 L' par rapport au repére rieman-
nien R.
On s’affranchit du réle des coordonnées de la maniére suivante:

A la puissance £ correspond la forme n—%dt— i Ldq' définie
surV,_,. Lelongd'uneligne intégrale X des équationsau mouvement
relatif au champ E+E, la valeur de la forme = est {(E+E)=, la
valeur de la forme dt est conventionnellement i(E+-E)).dt=1

(cf. théortme II chap. 1 § III) d’'ou
Q:%: i{(E+ E)r.

Si on considére maintenant I'ensemble des lignes intégrales X,
£=i(E+ E)x est une fonction numérique sur V,, .

Dérmvition. — Nous dirons qu'une liaison est de puissance nulle
si{E4E)n=2 est nulle sur I'ensemble des lignes intégrales du
mouvement de S astreint 2 la liaison.

Tuéortme. — Une liaison de puissance nulle a pour expression
n
analytique Y, lq' les quantités |; étant des fonctions de ¢', ', L.
i=0
Les deux équations a—o0, £—=0 ne devant pas constituer deux
relations de liaison distinctes, sont deux formes analytiques équiva-
lentes de la liaison imposée & S au sens donné a cette expression
au § II. On peut donc prendre comme expression analytique de la
liaison £:=i(E+-E)r —o0. Cette dernitre équation montre que =
n’est définie qu'd un facteur prés fonction numérique sur V, ..
Quand on prend les variables lagrangiennes il en résulte qu'une
liaison de puissance nulle est définie par

Y ligd=o =2 i lq'.
i ()
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Cas particuliers. — 1. Les [; sont des fonctions des ¢' seulement.
Ce sont les liaisons linéairement non holonomes classiques

3 i+ 1 =o.
i=1

2. Les [ sont les dérivées partielles d'une fonction a(q', ). Ce
sont les liaisons holonomes.

3. Les /; sont les dérivées partielles par rapport aux ¢' d'une
méme fonction homogeéne de degré m par rapport aux ¢' a(q’, §', ¢)

Ce sont les liaisons découvertes par Appell “®.

Remarque. — Les liaisons d'Appell contiennent comme cas
particulier les deux précédents : m=—1 liaisons linéairement non

da . .
holonomes, m =1, ;= — liaisons holonomes.

Valeur du facteur A pour une liaison de puissance nulle. —
L’équation (II, 3) avec a—=1{4’, devient

A (—~l>—}—a—o a=1(E)da
i\0p;

or e b
op; bq op; 01'1’

(g9V tenscur métrique de V, ou V,_,) lg¥ ="V sont les composantes
contra-variantes de la direction d’action de la force de laison par
rapport au repére R. A est donc déterminé par

(I, ) A z<—l’>—}—a_0
(Cas particulier. — Liaison d’Appell. 7._1 (II, 4) devient (II, 5)
(11, 5) 1(2 zj.zf>+a:o.
Comme XLl est le carréj:ie la grandeur du vecteuerar rapport

('%) Cf. P. ArprLL, Comptes rendus de I’ Académic des Sciences, 1911, tome 133, p. 1197-
1199-
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au repére R le coefficient de A pour les liaisons d’Appell est toujours
une quantité positive. Ce fait a une trés grande importance pour
'unicité des mouvements d'un systéme S soumis a des liaisons de
classe U (liaisons unilatérales) étudiées au chapitre IVet V.

§ VI. — Etude de la liaison constituée par le contact de deux solides
glissant, roulant et pivotant ’un par rapport a ’autre.

Considérons un repére mobile formé par un triédre trirec-
tangle MXYZ ayant pour origine le point de contact des deux
solides S, et S,, pour axes la normale commune dirigée vers S,
MX et MY étant situés dans le plan tangent commun liés a4 un
systeme de deux lignes orthogonales tracées sur S,.

Notations par rapport a ce triédre soient :

E(P‘, P?, P?) la rotation du triédre de coordonnées
B,l(p', p’, p’) la rotation absolue du corps S,
TM:(a', a’, «')la vitesse absolue de G, centre de gravité de S,
Vl_(-}> (9", ¢', ¢°) les coordonnées de G,
(p P’ p°) la rotation absolue de S,
M,,(a , o, a’)la vitesse absolue de G,
M(Jz(g » §°, ¢°) les coordonnées de G,
R la résultante des actions de S, sur S,
K le moment résultant par rapport 2 M des actions de S, sur S,
V—M:, la vitesse du point de S, en contact avec S, en M
Vys, la vitesse du point de S, en contact avec S, en M.

Le vecteur V.—_\_/;s’, — Vg, représente 1’état cinématique de S,
par rapport a S,. Ge vecteur a pour composantes :

w=a'—a+(gp' —g'p)—(y'p —gp
u' =o' —a’'+(g'p*—g’p') — (9°p' —9°p")-
La condition de contact de S, et de 8, se traduit par u’'— 0. Elle
constitue la relation de liaison au sens du paragraphe I.

ul :al - a%+(g2p3_ gfip'l) - (gl;l)S_gﬁpli;

("’ 1 I) a—a' — o' _*_ (9’[’2—9?[)') - (y‘P __y:;l'l.) —o.
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Evaluons la puissance du syst¢me des forces de liaison.
Le vecteur caractérisant la.rotation relative de S, par rapporta S,
— —
est w, — w, dont les composantes sont :
P —1r
pF=r

sur la normale commune o, p—p.

sur le plan tangent commun o 3

La puissance des forces de liaison est :
P=R(Vus, — Vas) + K (w0, — ).

Dans I'hypothése V;; =+ V—“:, (T): =+ ; P non nulle n’est déter-
minée que si on précise direction et grandeur de R et de K. Clest
le but des lois de Coulomb que nous rappelons

1) Lois concernant . V;: —_— \TMT —V dont la composante nor-
male est nulle si S, et S, sont en contact a une composante tan-
gentielle V; vitesse de glissement de S, par rapport a S,. R a une
composante tangentielle T et une composante normale N.

a) La composante tangentielle T est colinéaire 2 V: mais dirigée
en sens opposé.

b) ﬁi est 116 hlmpar la relation l~T)[:
ment d’ou

R(Vis, — Vi) =Nw* — INV.

—_—

. > — . —
2) Lois concernant K . w, — w, a une composante tangentielle w,
qui caractérise le roulement de S, par rapport & S, et une compo-

- . , . .
sante narmale w, qui caractérise le pivotement de S, par rapport
> . —
a S,. K a une composante tangentielle K,, une composante nor-
—
male K, .
. b o . , . N . o e,
a) La composante tangentielle K, est colinéaire & w,, mais dirigée
en sens opposé.

b) |K| est lié alN' par la relation |1 ¢ étant un coefli-

cient appelé parametre de résistance au roulement

N X7
¢) K, colinéaire a , mais dirigé en sens opposé est lié 3 N par
’ . | =, . , :
la relation !K,)1:w!N'. @ Jtant un cocfficient appelé paramétre de
résistance au pivotement.
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Il résulte de ces lois

R(@—)=—]F

s[w]:

La puissance du systéme des forces de liaison au sens de la défini-
tion du paragraphe I est

M. 6 P=N[w V|-

ou (II, 7) L
P=N[u“~fV(u')’+(u"‘)2—8\/(p'—_p‘)"f*—(pi—p“)* —‘ZDE(Px_“Pﬁ)]a
E—_—il‘ E(P‘i__pb).> 0.

—

—®|w,

] N>o

—
W,

L’expression entre crochets est une fonction des 12 paramétres ¢
caractérisant la position des deux solides dans l'espace et de leurs
dérivées premitres ¢'. Remarquons que les quantités u', u’, u°,

p's ..., p° sont des formes linéaires et homogtnes des q'. Pour

mettre P sous la forme classique Y L., il suffit d’appliquer le

théoréme d 'Euler & chacune des fonctions homogénes :

R ° ly_ G 2 dut
\/(u) +(u) _\/( |)2+( 2)2‘ , 3¢ +\/(u )9+(u2) \‘ lq
; p—p 5 (p! —P)
VP =P = = —p)Hp'—p )’zzﬁ o
il ¢ AP’ —p°) .,

oo g 1

L'expression des L; résulte de la et également celui des /; puisque
N se met en facteur dans les L;. Il est important de remarquer que
ce calcul est valable dans I'hypothese ou les coefficients f, ¢, @,
sont des fonctions de N pression des deux solides, de la vitesse de

—

. . -—>
ghissement, de la rotation w, ou w,.

Cas particulier. — f, o, w, sont des constantes ou bien des
fonctions de N, pression normale considérée comme un paramétre.
Si on pose

(L 8)  ¥=u'—fV({u) + () ‘
— 3V —pV (P —p*) —we (p* — p*)

I'expression (II, 7) montre que P—=2NY"; }' étant homogene et de
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degré 1 par rapport aux ¢, la forme classique de P est alors (II, g)
ce qui permet d’énoncer le théoréme

ol
(1L, g) P—N32L 4
q

TutoriMeE I. — Dans le contact de deux solides frottant, glissant,
pivotant l'un sur Uautre, si les coefficients f, 5, @ sont constants ou des
SJonctions du paramétre N (pression normale) les composantes cova-
riantes de la force de liaison par rapport au repére naturel R son!
proportionnelles aux dérivées partielles par rapport aux §' d’une

Sonction ¥(¢q', ¢).

Calcul de N. — La liaison constituée par le contact de deux solides
étant du type a=—o0, Ae le calcul de N s’effectue au moyen de 1'équa-
tion (II, 3) qui s’écnt (II, 10)

(II, 10) N(i(e) . da) 4 i(E). da =o.

Cette équation si f, ¢, ® sont indépendants de \ cst linéaire en N;
dans le cas contraire elle constitue une équation implicite défi-
nissant N.

La détermination effective de N demande le calcul de i(E).da et
de i(e)da. i(E).da ne peut se calculer que si I'on se donne le sys-
teme des forces extérieures aux deux solides ; comme ce dernier est
arbitraire, i(E) . da est une fonction numérique arbitraire sur V, , _,.
Quant a i(e).da il est déterminé puisqu’on connait la relation de
liaison et la puissance P.

TukoriME II. — Dans le contact de deux solides glissant, roulant,
pivotant Uun sur Uautre, U'invariant i(e) . da est donné par la formule :

(I, 12) i(e).da=A-+f(Bsins-+Ccoss)+c(Dcoso+Fsino)+ewG

dans laquelle f, 6. W, désignent respectivement le coefficient de
[frottement les paramétres de résistance au roulement et au pivotement,
s et 5 sont respectivement l'angle du vecteur de glissement V: et 'angle
du vecteur de rotation de roulement J, avec une direction choisie arbi-
trairement dans le plan tangent commun aux deux solides, A. B, C,
D, F, G des coefficients ne dépendant que de lu distribution des masses
dans les deux solides a lUinstant t.

Remarquons que relation de haison et puissance s'expriment
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simplement au moyen des paramétres de vitesse o' ... o, p'...p":

(Il. ll) a:as"“aﬁ"*"ylpz-[]gp'—’9‘.])5"}’"9“}7":0
(11, 13)
o (- (w) . WV (p'—ph (p’ P)fc seln
lb@ﬁ RO o 5°) )

(¢ désignant un des paramétres quelconques af ou pf. L'expression
(II, 13) de P fait intervenir les dérivées particlles par rapport a o', u’
et p' —p', p*—p’, qui ont une signification géométrique. Si s

désigne I'angle que fait la vitesse de glissement V; avec I'axe MX

u' . u?

ST Ve

. r o Y . . —
si ¢ désigne I'angle que fait le vecleur rotation de roulement w,

avec MX

p—p sin g — —— 1_)2—1)5 —
Vip'—p)y+(p*—p’) Vip' —p')y 4+ (p* —p°)

d’ou la nouvelle expression de la puissance

Cos g —

(IL 14) P =Nig
avec v
ly,=—fcoss " ly,=fcoss
ly,—=—fsins &Ia,:fsins
la3:l ! lyy=—
l,==—g¢*— fsinsg®*—ccosg Alw—g'—+—fsinst/ +ccosz
l,—9'+fcossg’—3Csing l,—=—4¢g' ——fco'ssg —{—osmo‘

ly—=—fcossg’+ fsinsg' —ew [, =fcossg’— fsinsg'+4ew

Tout revient a établir la formule permettant de calculer I'invariant
i(e)da au moyen de ces paramétres 3*. Or quand on ulilise des

. . . . o\, 0 -
variables hamiltonniennes i(e).da=—=2X ,-b—a; quand on utilise des
P

variables lagrangiennes, gV étant le tenseur métrique fondamental

i(e).da= % g”l _q’
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Si I'on utilise des parameétres de vitesse quelconques liés aux
paramétres ¢' par des relations linéaires 8¢ — pf¢'

da __ da ofIf  da
li———y'flc' —_'_':—-G“E P‘p
‘ g’ oB bq pr
o — gl Py, T el
t(e).da_g’ylyjl p = POB"
Y¥9=gufu’ étant l'expression contravariante du tenseur fonda-
mental dans le nouveau systéme de parameétres. Le tenseur contra-
variant y#? se déduit du tenseur covariant y,; qui est connu puisqu’il
est donné par les coeflicients de la force vive absolue dans le systéme

d’axes MXYZ. Soit

aT =m,[(«') 4 (") + (“)]+A(P)+B(P)
-G (p’)' — 2D, p*p* — 2K, p’p' — oF p'p?

o my[ (o) + (@) 4 ()] + A p*) - B )
+C(p*)' — 2D, p’p* — 2B, pp* — aF, p'p*

dans laquelle m,, m, désignent les masses des deux solides. A, ... F,,
les coeflicients de l'ellipsoide d’inertie de S, par rapport a des axes
paralleles 8 MXYZ issus de G, A,, ... F, les analogues pour S,. De
1a résulte

.\‘,u|d| P Yu:a: — .Y!aaa — ,_:;_ ; YU.AGA — Ydsan f— .(Gnad — m__l__ ;
1 2
oA — ’ y
y**i=o0 pour i=£]
TP'P' :a' , -\(l’ipi:b' s YP!PS_—:cl s A‘/P*PSZ d' s «I/p-'ipl :e' , YP!P!:‘/"
*(P‘P‘: a’, *{”‘p’: b2, *{”"p":.:: o, *{P“P": d®, 'Y”“P‘: e, Y"“’“:f’,

i(e) . da=~Fl, Sb_a; donne la formule (II, 12) avec pour A, B, C, D.

F, G des valeurs qui ne dépendent que de la distribution des masses
a l'intérieur des deux solides a I'instant ¢.

A:—+ _|._a (g ) +b (g ) 2f'g'g"’—|—a"(g‘)2+b"(g‘“)"—nf"g"g

B=ag fl'(y) —e'g'g'—f'9'9’+ g’y +d(g*) —e'g'g’— [ g'g"
C=b| dl g +-el(g2)2___flg2g3+b2ybgs_dzg%ga_‘_eZ(gu)'l_/‘zgng
D___aigz _/'Igi+a29o_f295

F=_b|gi+f‘lg'2_b2g’o+f‘lg"i

G=_dlg|+elg;’__dzgh+e;’gu
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Dans le cas ou on suppose f, o, ® indépendants de N, N n'est
fini pour i(E).da =0 que si i(e).da=~o.

Cette question présentant un certain inlérét pratique, nous allons
montrer briévement que la distribution de la matiérc dans les deux
solides doit étre assez particuliere pour que i(e).da — o soit réalisé
pour des valeurs de f<C 1.

Pour simplifier. prenons le cas d'un solide de révolution glissant
avec froltement sur un plan, I'axe du solide restant dans un plan
de symétrie vertical. Dans les calculs précédents on doit prendre :

g°=o0, p'=o, p":(),
b 5 6 ____ | L — '___L‘
9$=¢°=¢'=o0, d'=o, f'=o, b_m

d’ou la condition
E4+(9')Y+f9'9°=o0 si  coss—=1.

Le glissement ayant lieu dans le sens positif de I'axe des X,
g° étant positif 1l faut que g' soit négatif. Prenons pour systtme de
référence des axes paralléles issus de G ; les coordonnées de M par
rapport & O sont E=—g', {=—g¢g'.k el f étant donnés on en
déduit que le point de contact M du solide est par rapport a G sur
la branche d’hyperbole

Ey+SfE=—F

la distance minimum de G a M est donnée par la longueur du demi-

__\/L: d’ou l'inégalité — <\/\—'+, —L
Witf — G Vs
Si le corps se réduit 2 une barre homogéne oM \/13, donc pour
un corps homogéne K > - ' . La double indégalité n’est vérifide

G\l \3
que si f> —3;—

axe transverse

§ VII. — Méthode générale de formation des équations
du mouvement d’un systéme mécanique astreint a une liaison.

Tout repose sur la forme extéricure de degré deux associée au
systéme mécanique S, car cette forme est susceptible de s’exprimer
au moyen de formes de Pfaff.

Nous supposerons la liaison ¢ définie par a(p. ¢'. t)=o,
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Q, = Aldg' N\ dt: le cas on Q== L.dg' A\ dt, tous les L, étant connus
sauf l'un d’eux pouvant étre considéré comme un cas particulier
puisquil suftit de grouper tous les L; connus avec les Q; qui corres-
pondent aux forces extérieures pour étre ramené au cas précédent,
la fonction L, inconnue jouant le role de A. La forme Q associée au
systéme astreint a la liaison { s’écrit
Q=dp,Ndg— dT,—T) N dt+ Qdqg' N\ dt+ Aldg' N dt.
La liaison imposée a S étant par hypothése compatible (cf.
chapitre 1, § IV) i(e)da= Y, Z?—(Iliq‘:o; il en résulte qu'on peut
i=1 i
toujours substituer & deux différentielles associées dp;, dg’ les deux
formes de Pfaff = et ¢ définies par

n =ldg'

da % , ;| da
=—dp;+ —dg'+ - dt
7 op; P'+bq' E +at
résolubles par rapport a deux différentielles associées, soient pour
fixer les 1dées dp,, dg,

& da Q. da
d, —U_igib—[’idpi—ig'b_qidq ot &
P= 2
dp,
ﬂ_zl,dq‘

dg'= I

La forme extérieure associée au systéme exprimée un moyen d'un
systeme de 2n formes de Pfaff 5, ®, w*, « variant de 3 & an s’écrit:

Q=4 (6 A7)+ ka(c A\ 0% Fkpu(rt A 0*)
~+ kagw® A 0P — (ky0* 4k, m + k,om — Aw) A dt.

Les équations différentielles du mouvement sont les équations
associées a Q.

(1) 50% =kogwP—k,,0—kon—kydt=0 en nombreégald a(n—1)
(2) %21::—16“0'-{-’5“&)“—(16”—1&)&: o
(3) %% =k, -tk w*—k di=o
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auxquelles on adjoint la liaison « =0 et les relations de définition

des formes.

Forme réduite (},. — Remarquons que si dans Q on tient compte
de la liaison en annulant o, on obtient une forme réduite Q,.

Q, =ku(r A\ w*)+ kap(0* N\ wF) — (kgew®+ k,m— Am) A dt.

Comparons les (21 — 1) premiéres équations associées a (), et a ()
dans lesquelles on fait s—=o0

__k r,w(' kyym—k,,.dt—=0 en nombre égal 3 a(n—1)

(v
0
(2) %’—Tt'l:kmw“—(kgo—A)dt:o.

On constate que ces (2n — 1) premiéres équations sont les mémes.
La derniére équalion du premier systtme qui manque quand on
utilise (), peut étre remplacée par une équation indépendante des
précédentes. En remarquant que

0Q__ Q) d(dp)__

%  ddp,) s
Q2 : ()

—~—o0 est équivalente a
5 1 o(dp,)

déduit qu'il suffit d’adjoindre aux équations (1') et (2’) cette équation
qui s’écrit

=—o est réciproquement. On en

dg' — oT, dt—=o.
b 1

Dans I'ensemble des équations ainsi écrites on remplace p, par sa
valeur calculée au moyen de 1'équation a == o0, d’oti le théoréme :

Tutorime 1. — Elant donné un systéme mécanique a n parameétres
astreint a une liaison compatible a(p;, ¢', )=o0, Q= Aldg' N dt,
on peut obtenir les équations du mouvement et le facteur de liaison A,
en adjoignant auxr équations assocides a Q,, déduite de Q en tenant
compte de la liaison, d’une part ©— ldq d'autre part une des équations

dq' — -OLdl —o, t étant tel que o 2l+o0 pi étant dans les équations

remplacé par sa valeur calculée au moyen de la relation a=o.
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Remarque. — Dans la pratique si ) est exprimée au moyen des
variables lagrangiennes ¢', ¢', ¢, et de leurs différentielles ce théo-
réme se lraduit par la régle suivante:

Regle. — Pour obtenir les équations différentielles du mouvement
on substitue dans Q & deux différentielles associées dg', dg', par
exemple les deux formes = et o, , se réduit de Q) en faisant s =0
et en remplacant ¢' par sa valeur calculée au moyen de I'équation
a(¢', ¢’y ty=—=o. Les équations associées a (), auxquelles on adjoint
d’une part dg' — ¢'dt—o0, d’autre part m-—=/Idq' déterminent les
équations du mouvement et le facteur de liaison.

Forme réduite ), donnant uniquement les équations différentielles
du mouvement. — (), formé comme on vient de I'indiquer dépend
de 2(n— 1) formes w* de dt et de .

Q, =kyam A\ 0+ kggo® A WP — (kg0 + kyom — AT) A dt.

Comme =P dt, (P étant la puissance des forces nécessaires a la
réalisation de la liaison P=2AP,, P,= ('), remplagons = par P,dt
dans Q,. On obtient ainsi une forme

Q, =k P, dt N\ w* + kypw® N 0f — kw® A dt
= kqgw® A 08 — (P e + ko) ® A\ dt

dans laquelle ne figure plus A. En comparant les équations associées
a Q, et a (), dans lesquelles on a remplacé = par P, dt

29’ :kaﬁw?—(Puk,a—}—kao) dt=o en nombre égal & a(n —1)
w?*
ZQ =k @mﬁ—k,,P dt —k,,dt—o0 en nombre égal & a(n — 1),

on constate que ce sont les mémes. On peut donc obtenir les équa-
tions du mouvement indépendamment de A au moyen de (), dans
laquelle ne figure plus que 2(n — 1) différentielles dg', dp,, et (2n — 1)
variables p;,, ¢, p, par exemple étant remplacé par sa valeur au
moyen de la liaison a==o0; l'équation a adjoindre aux équations

. oT
caractérisques de €, étant dg' — 5—*dt —o.

1
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Formation de ;. — Q, s'obtient en remplacant dans Q deux
différentielles associées dp,, dq' par les valeurs

dg' =P dt — 3 ldq’

" ba

—dt
dp, = — g bp + 2 Ot .
! w
op,
Tutonéme II. — Etant donné un systéme mécanique & n paramétres

astreint & une liaison compatible a(p;. ¢', t)=o0, Q= ANdg' N\ dt,
on peul obtenir les équations différentielles du mouvement comme
caracléristiques d'une forme (), de rang 2(n— 1), déduite de (), en
substituant a deux différentielles associées dp;, dq', leur valeur étant
calculée pour la premiére au moyen de la différentielle de I'équation de
n
liaison, pour la deuxiéme au moyen de l'équation Y, ldq'—P,dt —=o;
i=1
si la variable p; est remplacée par sa valeur extraite de a—o on
adjoint au systéme des équations caractéristiques de Q, la forme
dg — Mgt —o.
op;

Remarques. — 1. Liaison de puissance nulle £—o0; comme
£=P,+ on remplace dans les formules précédentes P, par — /.

2. Liaison de puissance nulle indépendante du temps P —o.
dq' est une fonction linéaire des (n — 1) autres différentielles.

3. Liaison holonome indépendante du temps. Dans , ne figure
plus un couple de variables p;, ¢', et leurs différentielles. Les équa-
tions différentielles du mouvement sont les caractéristiques d'une
forme extérieure de degré deux de rang 2(n — 1).

4. Si une variable ¢' ne figure ni dans  ni dans la relation de
liaison ni dans P,, il y a un avantage évident i éliminer dg' car €},
ne dépendra plus que de 2(n — 1) variables et de leurs différentielles.
Les équations différentielles du mouvement sont les caractéristiques
d’une forme de degré deux de rang 2(n— 1), la variable ¢’ étant
déterminée par une quadrature.



CHAPITRE 1II

SYSTEME MATERIEL ASTREINT A p LIAISONS

Dérinition. — Un syst®me matériel holonome S caractérisé par
une forme extérieure ) de degré deux de rang 2n définie sur une
variété différentiable est astreint & p liaisons.

1° si I'image de S est une sous-variété de V,, , définie par

a(M)=o, ... ?(M)=0, MeV

2° si on ajoute an champ caractéristique E défini par i(E)Q —o,
p champs de haisons E', ... E?, champs déterminés par les forces
nécessaires a la réalisation de cette liaison.

Quand on emploie un systéme particulier de coordonnées les p
liaisons sont définies

a) au point de vue théorique par:

1° p relations a*(p;, ¢', {) = o (h variant de 1 & p);

2° p formes Q"—=L!dg'\ dt qu'on doit ajouter a Q (i variant
de 1 d p);

b) au point de vue pratique par:

1° p relations a*(q', ¢', t)y=0 h(1 2 p);

2° p puissances P* —=L}¢' i(1 a n).

M4y

Revaroues — 1. L'ensemble des p relations de liaisons
a'=o0. ... a"=o, peut étre aussi défini par un ensemble quel-
conque de p fonctions de classe C* fi(a', ... a’)=o0 (k de 1 a p)

nulles au point O, dont le jacobien n'est pas nul. Un ensemble de p
relations constitue donc un sous-anneau de fonction numériques sur
I’anneau des fonctions numériques dont un choix a' ... a? indé-
pendantes constituent les p éléments génériques. Dans la pratique
il y a un intérét évident & choisir ces p éléments aussi simples que
possible, dans la théorie ce choix n'interviendra pas.

3. On peut toujours supposer que le champ E* relatif a la A°
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liaison est de la forme E*=—=2,e", ¢" champ de direction connu,
A, fonction numérique sur V,, ,, car si dans les n composantes de
E*, (n—1) sont connues la n®inconnue, on peut écrire E* —E? - ,¢*,
et considérer le nouveau champ E—= E 4 E? ce qui revient au point
de vue mécanique a faire passer la partic des forces de liaisons qui
est connue dans les forces extérieures appliquées a S. Il en résulte
qu’on peut toujours sans restreindre la généralité des raisonnements
considérer d'une part la puissance de I'ensemble des liaisons sous
la forme P —=2,/}¢, d’autre part la forme (), somme des (* & ajouter
a Q écrite comme suit ;= A,l/dg' /\ dt, les A, étant p fonctions
numeériques sur V,, . a déterminer, les & étant np fonctions numé-
riques connues.

§ II. — Compatibilité des p liaisons.

Le champ caractéristique pour le systtme matériel astreint aux p

P
liaisons est E+ Y, A,e*. Les formes da', ... da?, devant étre nulles
h=1

sur les lignes intégrales des équations du mouvement, doivent appar-
tenir au sous-module des formes caractéristiques de la forme Q -+ Q,.
D’apres le théoréme I du chapitre 1 § III les conditions nécessaires
et suffisantes pour qu'il en soit ainsi sont

(l, 1) i<E—+— 3 x,,eh>dak:o h, k(1 & p)

conditions qui s’écrivent encore

(III, 2) Mi(et)da* + i(E)da* = o.

Remarquons que si I'on change la représentation analytique des
liaisons, les conditions que I'on obtiendrait ne sont que des combi-
naisons linéaires des p équations (11, 2) car df; = g{f‘ da*, et
H(E -+ Meh)df; = hyi(e")df; - i( B df, = él i i) da* +i(E)dat].

Les p conditions (III, 2) constituent un systéme linéaire aux p
inconnues A, ... A,. Les A ne sont déterminés que si det|i(e")da*| 0.
Cette condition est évidemment indépendante des variables utilisées
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pour caractériser le systéme et ses p liaisons. Nous I'appellerons
condition de compatibilité des p liaisons, car si elle est réalisée les
facteurs de laisons A, ne sont ni indéterminés ni infinis. Comme
nous l'avons déja indiqué dans le chapitre précédent le postulat
« Systéme des forces intérieures impuissant » est valable. Pour cette
raison nous poserons la définition :

p liaisons imposées & un systtme matériel sont compatibles si

det |i(e")da*| = o.

Remarque. — Cette notion de compatibilité des liaisons élimine
une classe importante de mouvements dans lesquels les liaisons sont
indélerminées au sens de la mécanique du solide rigide, mais cette
notion est indispensable si I'on veut éviter des résultats paradoxaux.

Prenons par exemple une barre pesante dont les extrémités A et
B glissent sans frottement sur un cercle vertical de rayon R. Pour
AB — 2R, abstraction faite des liaisons un mouvement de rotation
uniforme de la barre autour du centre O du cercle parait possible ;
st on considere les réactions en A et B, un semblable mouvement
est impossible car ces réactions ne peuvent équilibrer 'action de la
pesanieur. Montrons que deux telles liaisons sont d’aprés notre
théorie incompatibles.

Soient M la masse de la barre, % son rayon de giration autour de
son centre de gravité. En prenant pour axe polaire la verticale des-
cendante issue du centre du cercle, pour coordonnées polaires du
centre de gravité de la barre supposée homogéne r, 0, pour angle
de rotation de la barre ¢, la forme () est

%:di-/\dr—}—r“df)/\dﬁ—}—nr()dr/\dﬁ—}-k"d?/\dq

— (Fdir+-r*0dh+-ro? dr+-k'¢ dg) A\ dt+g(cosbdr—rsin0df) /\ dt.
Le champ caractéristique E a pour composantes:

rh+4gcosh, ——(2tb4gsinb), o, ~; 0, ¢, 1.
r

. . T
Supposons que la barre ait une longueur 2R sin u avec u < P
classiquement les deux liaisons. se traduisent par les deux relations

r—=~Rcosu, 3 —0= énotrepointdevueparr‘:o, c;—():o.

w‘:l

la barre glissant sans frottement elles sont de puissance nulle
P' =i, P*=2%,(4—10). On en déduit:
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1° les deux formes Q! et Q?,
Q' =2\ dr Adt, Q' =2, (dp —dO) A\ dt
: 2° laes composantes des deux champs de direction des liaisons
e ete

1 2 —r I
e'(1, 0,0, 0, 0,0, 0) €Yo, i’ %0 0)
r

Comme nous voulons examiner ce qui se produit lorsque

T . .

r—=R cos u pour u—— les deux champs E et ¢’ devenant infinis
2

pour cette valeur, nous prendrons pour composantes des champs:

E(r’(r* +gcos), —ar(ib+gsinb), o, rr rh, r¢, ).

e
e(r', o, o, 0, 0, 0, 0) e’<0, —1 550, 0, 0 0).

On obtient immédiatement :
2
i(e)di=r", i(e")di=0, i(e')d(g—b)=o0, ie)d¢g—l=1+]

La condition de compatibilité s'écrit :

i(e") d . i(e")d(g — 6) = r’<x +,:—> — R* cos’ u<| +!‘—2£k‘§;’2—“>¢ o.

T .. ) .
Pour u=— les deux liaisons sont donc incompatibles.
2

Interprétation géométrique de la fonction scalaire det |i(e*) da*|. —
La fonction numérique det|i(e*) da*| peut s’interpréter géométrique-
ment sur V,, , en considérant d'une part le champ d'ordre
pe' /A€ ... /\ e construitsur les p champse', ¢’, ... e?, del'espace T
tangent a V,, ,, d’autre part la forme d'ordre pda' Ada’... A da?,
construite sur les p formes da', .., da” de I'’espace T’ dual de T.
En un point M de la variété, le champ d’ordre p et la forme d’ordre
p donnent respectivement naissance & un p-vecteur et a une p-forme
dont le produit intérieur est det|i(e")da*|(**). La condition de
compatibilité det|i(e")da*|=~ o entraine donc la non nullité de ce
p-vecteur et de cette p-forme dont les significations sont les suivantes;

1° la non nullité du p-vecteur signifie que les directions des

(*%) Cf. N. Boursaxki, Algébre multilinéaire, Actualités scientifiques N° 1044, Hermann,
Paris, 1948, p. 100.
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forces de liaisons en un point M de la vaniété V,, , forment un
p-édre par conséquent sont indépendantes.

2° la non nullité de la p-forme entraine que les p fonctions défi-
nissant les relations de liaisons sont indépendantes.

Au point de vue analytique la condition de compatibilité se tra-
duit ainsi:

St on désigne d’une part par A la matrice a p lignes dont les élé-
ments d'une ligne sont les composantes d'une des p formes
da', ...da” par rapport a la base (dp;, d¢', dt), d’autre part par L la
matrice a p colonnes dont les éléments d'une colonne sont les compo-
santes d'un des p champs e', ... ef le produit de A par L définit une
matrice carrée d’ordre p dont le déterminant est le produit intérieur
du p-vecteur et de la p-forme.

N

o’ ' 2! o oa|  n ..k

A bp' . Y bpn’ bq’, o« . . . . bqn’ bt O o
o o vt L%

bpi. . . . ‘bpn’ bq”. . . . -Opn’ bt .

o+ ... .0

Les composantes L, i du p-vecteur sont formées au moyen des
déterminants d’ordre p extraits de la matrice L. Les composantes
A% de la p-forme sont formées au moyen des déterminants
d’ordre p extraits de la matrice A.

Aii"'iPLl".“ip:detiA . L;.

§ III. — Forme (), réduite associée a S astreint a p liaisons
donnant les équations du mouvement et les facteurs de liaisons.

Nous allons montrer que l'existence du p-vecteur L, . ;, et de la
p-forme A“--‘» dont le produit intérieur n’est pas nul permet de
construire une forme (), réduite dont (2n — p) équations associées
jointes & p équations convenablement choisies donnent d'une part
les équations du mouvement, d’autre part les p facteurs de liaisons.

Posons

ldg'==" h(1 ap).

L’existence du p-vecteur L, ..i, nous permet de calculer p différen-
tielles dg' en fonction des n".
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Posons
—dp,—l-— d + dt—c¢" h(12ap).
op;

L’existence de la p—forme A" '» nous permet de calculer p diffé-
rentielles dp, en fonction des o"'.

Le produit intérieur du p-vecteur et de la p-forme n’étant pas
nul, on peut choisir pour les deux systemes de différentielles dg', dp,,
qu'on exprime en fonction des formes =", ¢", la méme partition
d’'indices, de 1 & p pour fixer les idées, ce qui est toujours possible
avec un choix approprié de notations. Il en résulte que la forme Q
associée au systéme exprimée au moyen de 2n formes de Pfaff =",

" (h variant de 1 & p) w* (« variant de 2p -+ 1 & 2n) s’écrit :

Q = k(s A\ ) 4 (0% A\ ) (0% A 74)
+ kag(0®* A WP) — (kgo® + kia* - kpom* — Aum®) A dt.

Les équations du mouvement et les facteurs de liaisons sont
données par les caractéristiques de .

(1) :Q — ks - kgt - kggof — kyy dt =10
en nombre égal & 2(n — p)
(2) %)h::—kiho"——k,hw“—lf,,odt—}—lhdt =o0
en nombre égal a p
(3) g% = kyn" — kyw* — k;,dt =0

en nombre égal & p

auxquelles on adjoint les relations de liaisons a" — o0, les équations
de définition des formes avec les p conditions ¢* —o.

Réduction de Q. — Soit Q, ce que devient () quand on annule les o*.
Q, = kan(0* N\ ) F-kap(0* A wP) — (kg o00® 4 ko — A1) A\ dt.

Les (2an — p) premitres équations associées a (), sont :

(1) :Q 2T —}—kapwp—k“ dt—=o
w* en nombre égal a 2(n — p)
20,

(2) 5 L= — kgp0® — ky dt A, dt=0
T en nombre égal 4 p.

On remarque que l'ensemble des (2n — p) équations (1’) et (2')
ne sont autres que les équations (1) et (2) dans lesquelles on annule



206 F. GALLISSOT

les ¢". Pour compléter ce systdme il faut théoriquement adjoindre

a (1) et (2) les p équations ;@, — o ou p équations équivalentes. Or
o

si () est exprimée au moyen des variables p;, ¢', on a pour les équa-
tions associées, n équations

0 __ =dq'— oT, dt—=o.
2(dp) op;
Quand on effectue un changement de formes

0 _ 0
s " o(dp) "

— o entrainent — 0N _ = o et récipro-
oot

dpi=aus*, avec det|a,|~o0

de sorte que les p équations ((? 3
quement. Il suffit donc d’adjoindre a (1)’ et (2)' les p équations

dq’ —O—T—’dt-—o dans lesquelles on remplace p des quantités p;

op;

par leur valeur calculée au moyen des p équations de liaisons
a"(pi, q', t)=o0. On peut donc énoncer le théoréme :

Tutoritme I. — Etant donné un systéme mécanique & n paramdtres
astreint & p liaisons compatibles du type a*(p;, ¢, t)=—o0, P* =27, L¢'dt,
on peut obtenir les équations différentielles du mouvement et les p
Sfacteurs ), des liaisons en adjoignant aux (2n— p) premiéres équations

assocides a la forme (.. d'une part les p équations dg'— z;—Tl?dt:o.

d’autre part les p équations I'dq' — =", p des variables p; étant calculées
au moyen des p liaisons a* —o.

RemarQue. — Dans la pratique si () est exprimée au moyen des
variables lagrangiennes ¢, ¢', ¢ et de leurs différentielles, ce théoréme
se traduit par la régle suivante:

Regle. — Pour obtenir les équations différentielles du mouvement
et les facteurs de liaisons. on substitue dans Q & p couples de diffé-
rentielles associées dg', dg’, les 2p formes =*, ¢*, (), se déduit de Q
en annulant les 5*, et en remplacant p des variables ¢' par leur valeur
calculée au moyen desp équations de liaisons. Les (2n— p) premiéres
équations associées a (), auxquelles on adjoint d’une part les p
équations dg' — ¢'dt = o, d’autre part les p équations de définition
des =", n* = [l'dq’, déterminent les équations du mouvement et les P
facteurs de liaisons.
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§ IV. — Forme réduite (), donnant uniquement
les équations différentielles du mouvement.

Q, formé comme nous I'avons indiqué dans le paragraphe précédent
dépend de a(n — p) formes w*, de p formes =* et de dt.

0, = kap(0 AT - hag(0° A\ 0F) — (oy0° -+ hpg — M) A .

Comme =* — PAdt (P* étant la puissance des forces nécessaires a
la réalisation de la A¢ liaison P*—=2,P}), remplacons chaque =* par
Pdt dans (),, on obtient ainsi une forme

Q, = kap(w* A Pidt) + kop(w* AwP) — kyw® Adt

dans laquelle ne figure plus aucun des facteurs de liaisons A,. Cette
forme (), est de rang 2(n — p) car sa puissance (n — p)* est:

Q=P =K' A0’A - Ao™ ®Adt (K fonction numérique).

En comparant les 2(n — p) équations caractéristiques de (), et les

a(n — p) premitres équations associées 3 (2, dans lesquelles on a
remplacé chaque =* par Pldt

:Q’ =k, Phdt -+ k,pwﬁ — ky,dt=0
:Q; =k, Phdt+ kagwﬁ — kqydt=0

on constate que ce sont les mémes. On peut donc obtenir les
équations du mouvement indépendamment des facteurs de liaisons
au moyen de (), dans laquelle ne figure plus que 2(n — p) différen-
tielles dg', dp;, et (2n — p) variables p,, ¢', p des variables p; étant
remplacées par leur valeur calculée au moyen des p équations de
liaisons. Il faut en outre adjoindre aux équalions caractéristiques

de Q, les p équations dq"—lﬁ'dt correspondant aux différentielles
dg ne figurant pas dans Q,. opi

Formation de Q,. — (Q, se déduit de Q) en remplacant p couples
de différentielles associées dp;, dq' par les valeurs calculées au moyen
des deux systémes

O—P—d ‘—f—--d‘—{———dt—o, ldg' —Phdt—0  A(1 ap).
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Tutoreme 1I. — Etant donné un systéme mécanique a n paramétres
astreint & p liaisons compatibles a"(p;, ¢', t)=o0, Q,=\ldg' N\ dt,
on peut obtenir les équations différentielles du mouvement comme
caractéristiques d’'une forme (), de rang 2(n— p) déduite de Q, en
substituant @ p couples de différentielles associées dp;, dg', les valeurs
calculées pour les dp; au moyen des p différentielles des équations de
liaisons, pour les dgq' au moyen des p relations ltdg'—Phdt—o0; st
les p variables p; sont calculées au moyen des p équations de liaisons
a*=o, on adjoint au systéme des caractéristiques de Q, les p formes
dg' — T, dt—=o.

op;

Remarques. — 1. Liaisons de puissance nulle. £*—o0, comme
& —=Pi-+ I, on remplace P? par — .

2. Liaisons de puissance nulle indépendantes du temps Pt —o,
p des différentielles dq’ s’expriment en fonction des (» — p) autres.

3. Liaisons holonomes ou pseudo-holonomes indépendantes du
temps. Dans (), ne figure plus p couples de variables p;, ¢', ainsi
que leurs différentielles. Les équations du mouvement sont les carac-
téristiques d'une forme extérieure de degré deux de rang 2(n—p).

4. Si p variables ¢' ne figurent ni dans (, ni dans les p relations
de haisons, ni dans les puissances P? des liaisons, il y a un avantage
évident a éliminer les p différentielles dg', car (), ne dépendra plus
que de 2(n— p) variables et de leurs différentielles. Les équations
différentielles du mouvement sont les caractéristiques d'une forme
de degré deux de rang 2(n— p), les p variables ¢' étant déterminées

par des quadratures puisque les p formes dg' — Z‘—T“’a't sont fermées
modulo les caractéristiques de Q. %P,

§ V. — Méthode générale pour I’étude d’un systéme mécanique a
n parameétres. Applications.

De I'’ensemble des quatre paragraphes précédents se dégagent
naturellement une méthode générale pour l'étude des systémes
mécaniques dépendant de n paramétres. Ces systémes sont toujours
constitués par des ensembles de solides et de points matériels
astreints & un certain ensemble de liaisons du type a(p;, ¢', ) =o,
P —1l4‘, supposées compatibles.
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1° Les facteurs de liaisons A se déterminent toujours indépen-
damment des mouvements par l'utilisation combinée de la forme )
et de I'opérateur i( ) de M. H. Cartan. Il suffit pour cela de
déterminer pour le systdme libéré de ces liaisons:

a) le champ caractéristique E de la forme Q correspondante, ce
qui est immédiat si ( est écrite sous forme canonique.

b) les champs e', ..., e, de direction des forces de liaisons.

Les p équations (III, 2) déterminent complétement le systéme
des forces de liaisons.

Remarquons & ce sujet que si e', .. ., €?, ne dépendent pas des 2,
ces équations sont linéaires en A, mais si pour des raisons physiques
e', ..., e dépendent des A, le systéme (III, 2) constitue un systeme
d’'équations implicites par rapport aux A. C’est ce qui se produit en
particulier dans le cas du frottement de glissement, de roulement,
de pivotement, lorsqu’on considére coefficients de frottement,
paramétres de résistance au roulement et au pivotement comme
fonctions des pressions normales.

2° Les équations du mouvement peuvent toujours s’obtenir
indépendamment des facteurs de liaisons au moyen des équations
caractéristiques d'une forme (), auxquelles on adjoint p formes
différentielles convenables (cf.; Th. II, § IV). Les propriétés de ce
systtme différentiel seront étudiées dans le chapitre vi de ce travail.
Au préalable nous donnerons quelques exemples simples d’applica-
tions des méthodes précédentes.

Exempre I. — Un disque homogene pesant, de masse M, de
rayon R, de moment d'inertie MA® par rapport a son centre roule et
- glisse sur la ligne de plus grande pente d'un plan incliné faisant
I'angle i avec I'horizontal. On suppose que le coefficient de frottement
est une fonction de la vitesse de glissement v et de la pression
normale N soit f(v, N).

En prenant pour axe des z, la ligne de plus grande pente du plan
orienté vers le bas, pour axe Oy la perpendiculaire, §, 7, étant les
coordonnées du centre du cercle, 6 son angle de rotation, la forme Q
pour le disque libre est:

Q =MdE A df 4 Mdi A dn+ Mk*d A db
— M(E dE vy d K20 db) A dt - Mg(sin idE — cos idn) A dt.

Le champ caractéristique E a pour composantes

E(gsini, —gcosi, o, §, %, 6, 1).
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La liaison se traduit par =o. puissance P =N [ef (£ 4 R0) 7]
avec 5+ Rb) < o d'ou Q;=N[ef(d% + Rdd)4dn]; notons que
—£1 R

Le champ e de direction de la liaison a pour composantes
¢ 1 R
e(M, M; Mk,) 0o, 0, O, O0).
La pression normale N est donné par Ni(e) di} 4 i(E)dy —o

i(e)df]:—lei— iE)dn=—goosi d'on N=Mgocosi

Pour obtenir les équations différentielles formons Q, déduite de
Q-+ Q, en remplacant dy par o, dy par

— ef (dE+Rdb) -+ %+ ¢f (¢ + RE)) dt
=dE N\ dE+K*db A dO — (EdE 4 k0 db) A\ dt
~+ g sinid% A dt + g cos ief (dE + R dB) A dt.

Les équations du mouvement sont les caractéristiques de (2,. Un
choix intuitif de 4 opérateurs de M. H. Cartan permet de les mettre
sous la forme

Q,
M

(2")Q, = dv —gdt=no,
sin i+ ¢f(v) 005t<l + k’)

i(z")Q,=db — Odv m L =o0

sin i ¢ f(v) cos ¢< + k') g
RN —eR cos if(v) dv _
(=)= db *sini-¢ef(v) cosi(k’ +R*) =
z(z)Q,_dE+Rd0—- L G

sin i 4 ¢f{v) cos l( & >
L’existence des champs «', ... z* précédents tient aux transfor-

mations infinitésimales de la forme (), comme nous le démontrerons
au chapitre vi, § II. Ce systtme est intégrale par quadratures.
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Roulement sans glissement. — Dans notre théorie ce sont deux
liaisons de puissance nulle :

W=o, P'=Ny, E4+Rb=o0, P*=T(ELRD),
P.=%,  P:=E%|Ri.

Les composantes des champs de direction des liaisons sont :

e(o, —> 0, 0, 0, 0, O e’—l—o——B—oo
’M’ ’ ’ [ ) M,, 'Mk” y , O, O).

Déterminons d'abord les composantes de la réaction au moyen
des opérateurs

i(e*)df,:T;I-, i(e)dy=o0, iE)dqj=—gcosi

i) dE+Rb) =0,  i(e)dE+R)== (: + k,>,
i(E)d(§ + R0)=gsini
d'ou
__ UE)aw__ -—z!E Yd(¢ + BJ __Mgsini
N= ey M oosn (At +R) R
kl
Les équations différentielles du mouvement se déduisent de Q,
obtenue & partir de
O-E0 g\ttt A\ -4 o — (Bt bt 4Rl
~+ g (sin i d& — cos idn) A dt + N dn A dt+ T(dE 4 R db) A dt
en remplagant dy par o, dn par -+ P{dt =0 puisque P*' =0, af par
_..T;-dE dd POr L (— df 4 P dt)——%é puisque P! —o.
%=<, +ﬁ>d§/\da—<; +B-,-)éd§/\de_gsinzde/\de.

On en déduit immédiatement df — 9 smkz’ dt, df =% dt, résultats
classiques. 1 +
Exemere II. — Disque homogene roulant et glissant sur une

courbe plane fixe, le disque restant dans le plan de la courbe.
Soient Oz et Oy deux axes fixes, m la masse du disque, a son

rayon, mk® son moment d'inertie autour de son centre de gravité

G, §, 7, les coordonnées de G, 0 I'angle de rotation du disque autour
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de G, X, Y les composantes de la résultante des forces extérieures
autres que celles di l'action de contact de la courbe sur le disque,
[' le moment résultant des forces extérieures dans les mémes condi-
tions.

Au disque entiérement libre est associée la forme extérieure :

Q = d(m¥ dt + mv dn 4 mk*t d — T dt) + (X d& 4 Y dn + ' df) A\ dt
dans laquelle T désigne la demi-force vive du disque.

La courbe G sur laquelle roule et glisse le disque est supposée
définie par x, y fonctions de I'arc s de la courbe. La demi-tangente
orientée Pt a C fait en un point P quelconque un angle « = (Oz, Pt),
le rayon de courbure en P est p:(—j-:z- Il est commode de prendre
des axes mobiles Pt, Pn avec (P¢, Pn) = % Les coordonnées de G

dans ce systéme sont d'une part «, d'autre part PG =R obtenues
de la manigre suivante : par un point G du plan on meéne une nor-
male GP a4 C d'oule point P(x) et PG=R sur cette normale
orientée.

Les différentielles d, dn s'expriment au moyen de da, dR par
les formules

df=cosa(p — R)da —dRsina dn—=(p—R)sinada+dRcosa.
Soient u, v les composantes de la vitesse de G par rapport aux
axes P¢, Pn
t—ucosa —vsina W =—usina-4-vcosa

d’ol les expressions de T, £d§ v dn, et de Q en fonction des
variables choisies :

T:%m(u’—}—v‘—l—k'é’), £ df 4% dn=(p — R)uda+vdR
Q:m[(p—-B)du/\da——udR/\da-—l—dv/\dR—Fk’aO/\dO%
— m(udu v dv 4 k*0 db) A dt
+[(Xcosa—+ Ysina)(p— R)da—+-(Ycosa—Xsina)dR4-['db] A dt.

Le champ caractéristique E a pour composantes dans I'hypothese
p—R=£o0
E(Xcosa—’i—Ysma_{_ uv Ycosa— Xsina u

’

p—R m —p—R,

L
mkz’p—-ﬂ""
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La liaison se traduit par v = o, puissance
P=N{o+¢/[(p— R)e+ab]}
avec e==—1 siu+abd >0, e=-418 u+abd <o.On en déduit
Q=N{dR+4¢f[(p — R) da 4 adb]{.
D’otui les composantes de la direction du champ de liaison

8<5‘£; *'l—) Efa; o, O, O, O>.

m m  mk’

La valeurdelaréaction normale N se déduit de Ni(e)dv—+i(E)dv—=0
__ UE)dw u’

—Xsina— Ycosa—+m

i(e) dv p— a

Pour obtenir les équations différentielles formons (), qui s’obtient
a partir de Q en remplacant dv par O, dR par

—¢f{(p — B) da - adb] +&f[(p — r)sc+-ab] dt

puisque v =0

Q,=m(p—R)du A da—muaefdd A da—muef[(p — r)a -+ af |da A dt
—+ mk? db A\ db — m(u du -+ k20 db) A dt
—+ (X cosa—+ Y sin a)(p — R)da A dt
— (Ycosa— Xsina)ef[(p — R)da + add] A dt 4T db A dt.

Les équations associées a (), donnent

bzg;) =—m(p — R)du — maef df + muef[(p — R)a - aé] dt

~+(Xcosa+Ysina)(p—R)dt—(Ycosa— Xsina)ef(p—R)di—=0

bz(%) = — mk* i -+ mefau du T dl — efa(Y cos « — X sina) dt =0
o0, . —

T A

0Q, e h o

saly =K@ —bdn=o

0 .
. m(dR —vdt)—=o0. Cette derniére
d(dv)
compte tenue de la liaison donne R=—a. Le systéme s'écrit encore

auxquelles on adjoint
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sous la forme :

—;—-@i --¢fu’ _E-;—a [X cosa+ Ysina —ef(Y cos « — X sin a)]
e=—1 si u+tabl>o0
avee e=-+1 si atabd<o
mk’%: ['E:q—-l—mefau—efa(Ycosa—Xsin a)ﬁf—a
D _4 B2 ="l
da u
Remarque. — Les points pour lesquels p — a = o0 sont des points

singuliers, dont la signification géométrique est la suivante : le centre
de gravité du disque décrit une courbe [’ paralléle a G, dont le rayon
de courbure est p—a, aux points pour lesquels p—a—o, la
courbure de ' est infinie, ces points sont les points de rebrous-
sement de [' en général (p — a changeant de signe en s’annulant):

en un pareil point le cercle devrait traverser la courbe C, ce qui
matériellement est impossible. Notre théoric de la compatibilité des
liaisons montre qu’en de semblables points la liaison doit étre consi-
dérée comme incompatible. Il suffit pour cela de procéder comme
nous 'avons fait dans I'exemple de la barre, certaines composantes
du champ E devenant infinies, on commencera par multiplier toutes
les composantes de E et de e par (p —a); d'olt la condition de

compatibilité (i(e) dv—= P%_‘_’ #+o.

2. Si X, Y, sont fonctions uniquement de la position de G, donc
ne dépendent que de «, lorsque la liaison est réalisée, le mouvement
du centre G du cercle est le méme que celui d'un point matériel
glissant avec frottement sur la courbe parallele 2 G a la distance a.

3. Si en plus des conditions précédentes [' ne dépend que de «
les équations différentielles du mouvement s'intégre par quadrature.

Roulement sans glissement du disque sur la courbe C. — Le
disque est astreint a deux liaisons de puissance nulle :

1° r=—o0 P'-=N.v Q'=NdR A dt
2 ut-ah=o0 P’=Twu+ab) Q*=T[(p—R)da-add)AdL.
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Les composantes des directions des champs de liaisons sont :

1 I 2 1 a
e'lo, — 0, 0, 0, 0,0 e’l—: 0, —3» 0, 0, 0, O
m m mk

iedv=", i(e)dv=0 i(E)dv:Ycosa—Xslna_ u
m m P___a

i(eYd(u+ab)=o0,  i(e?) d(u—l-aO):—,%-—i—;?%,

. ;n__ Xcosa—+ Ysina uv al’
U(E)d(u—+ah)= - + c—a
d ou
N Y air u’ ___ (Xcosa+Ysina)k’4-al’
N=Xsina Ycosa—}-mF_a T= Py

Les équations différentielles du mouvement sont les caractéris-
tiques de Q, déduite de Q —+ Q, en remplagant dv par o, dR par o

carvd! est nul, R par a, d par — @’ 0 par — L: + di par — ;ada.
a

Q,:m(p—a)<1 —}—ﬁ—:)duAda—m(l —J,—l;—z)udu/\dt
+[Xcos¢z+Ysina—-%](p——a)da/\dt.

Si X, Y, ['. ne dépendent que de la position du cercle dans le
plan, lorsque la liaison est réalisée ces fonctions ne dépendent que
de a. Dans ces conditions la forme (), est la méme que celle d'un
point matériel qui se meul sans frottement sur la courbe parallele
a G a la distance a.

ExempLe III. — Glissement et roulement d'une sphére sur un
plan fixe. La sphere est supposée homogene, de masse M, de rayon a.
de moment d'inertie MA* par rapport & un de ses diamétres. Par
rapport a 3 axes rectangulaires fixes, O pris dans le plan, Oz dirigé
suivant la normale au plan soient :

&, . L. les coordonnées de G centre de la sphére,

P q. r, les composantes de la rotation absolue de la sphére.

w', »’, ©*, 3 formes de Pfall' construites sur les diflérentielles
absolues des paramttres fixant la position d'un triédre invariable-
ment 11ié a la sphére.

X. Y, Z, les composanies de la résultante générale des forces
extériecures appliquées a la sphére autres que la réaction du plan
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La forme () associée a la sphere libre est :

Q=M(dEN\dE—+di A\ dn—+dlAdD)
+ME(p Ao dg A o' +dr Ao’ +-po* Ao’ 4-qo’ Ao’ +ro' Aw?)
—M(EdE+-ndh L dl 4K (pdp+-qdg—+rdr)| A dt
+(Xde+Ydn+ZdO)Ndt
(pour l'expression cinétique de () se reporter au chapitre 1, § II
solide mobile autour d’'un point fixe).

La liaison dans I'hypothése du glissement de la sphére se traduit
par

t=0 P=N—VE—ar T T )
f désignant le coefficient de frottement de la sphére sur le plan
supposé constant. '

Substituons aux paramétres de vitesse &, 7 les coordonnées

polaires ¢, a de la vitesse de glissement du point de contact P de la
sphére sur le plan

E—ag=pcosa E=—pcosa-taq d:i=dpcosa— psinade-tadg
-+ap=psina H=psina—ap di=—=dgsina-}¢cosada—adp

La liaison se traduit alors par {=o,

P —=\[{ — fcos a(f — aq) — fsin a(#) + ap)]

d’ou la forme
Q,=N[d{ — fcos a(d’ — aw®) — fsin a(dy + aw')| Adt.

Formons ), qui jointe & d{ —{dt—o0, donnera la composante
normale de la réaction et les équations différentielles du mouvement.
Pour cela remplagons dans Q d{ par o et d{ par

d{=mn-+4 fcosa(df — aw®) 4 fsina (dn + aw')

Q, = M[(dp cos & — ¢ sin a doc + a dg) /\ d¥%
—+ (dg sin & 4 p cos & do. — adp) /\ dv|
—+ ME (dp A\ o' 4+ dg A\ * +dr N\ o
MR p(e? A )+ q(60* A )+ (e A )]
+ [ X d% 4+ Ydn+ (Z+ N)r+Zf cos a(df — aw®)
—+Zfsin a(dr,+ an')| A dt
— M (¢ 4~ cos 2g — asinap) dg — ag(p cos a -+ g sin a) da
—+ ap (cos a dg — sin a dp) + k*rdr| A dt
— M(k* +a*)(p dp —+ q dq) A dt.
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Les équations associées a (), sont:

bb((;,;) —M(dpcosa —psinada—+adq)+ Xdt+Zfcosadi—=o

Q).
o(dn)

00,
o (dp)
a?gr)" Mp (— sin & d% +-cos a dn) + M(p cos @+ g sin a)ap dt = o

;;(d);)) = — Madn+ Mk'w' 4 Mapsinadt — M(k*4-a*)pdt =0

o0,
d(dgq)
00,

o (dr)
oQ,
ow

Q
2"” = — Mk*(dg — pw’ +ro') — Zafcos adt == o
w
),

ot ME? (dr 4 pw* — qu') =
2Q

—L N —o0.
o (Z4+N)dt=o

—=—M(dpsina—+pcosade—adp)+ Ydt4Zfsinadl =0

= M(d§ cos a -} dy sin &) — M(g +acos ag — asin ap)dt—=o0

=Ma df 4 Mk'w® — Map cos a dt — M(k* 4 a*)gdt—=0

=M~A (0’ —rdi)=o

= — Mk (dp 4 qo* — rw’)+ Zafsina dt —=o

On en déduit
df — aq dt dv] +ap dt

=g¢dt,
cos o sin &
1 9 3 dl‘
w'=pdt, w’®=qdt, w*=rdt, EZ:O
M%:Z]‘a——*—ﬁ——{-—Xcosa—}—Y sina, Mp (fl“ -——Xsina—+ Ycosa
dp __Zaf . dg _ _ Zaf
M o E sin «, M i i cos o.

Les équations donnant #—‘o—, do définissent 1’hodographe de la
. . dt dt
vitesse de glissement.

Cas particulier. — Sphere homogene pesante glissant sur un plan
incliné, si i désigne l'angle d'inclinaison \=\gsini, Y=o.
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Z= —Mgcosi, on retrouve le résultat de Painlevé : les équations
donnant le mouvement du centre s’intégre par quadrature.

Cas du roulement sans glissement. — Le champ caractéristique
E de la forme  correspondant a la sphére complétement libre a
pour composantes :

X 'Y Z
I<Vl M,M—,ooo,EnCpqr,|>

Le roulement sans glissement se traduit dans notre théorie par
3 liaisons de puissance nulle :

é—_aq_—_o n+ap=o {=o )
P'=A(E—aq) P'=u(mta) P'=u
Q'=A(dE—a’)Adt QF=u(dqtaw')Adt Q=vd{AdL

Les champs de direction de liaisons ont pour composantes :

1 —a
y 0, O, O, y 0, O, O, O, O, O, O, O
(M ME >

5 1 a
82<0, ﬁ) o, W’ o, o, 0, 0, 0, 0O, O, O, 0)

e3<o, 0, M; o, o0, o, O, O, O, O, O, O, O>

Le calcul de A, w, v, composantes de la réaction du plan sur la
sphere peut s'effectuer au moyen des opérateurs de M. H. Cartan :

() dt—a) =g (145 ) i)dE—ap) =o.

(A dE—ag)=0. (BVdE—a)=3> i) dir+ap)=o,
i<’e2>d(n+a/»>={f<n+;€‘—§>, i(e (9 -+ ap) =0
l(F)d('q—}—ap)—'ﬁ i(e'd{ =0, i(e)d{=o0o,

i(e’)dZ:Tl-, i(E) dt:{’i,

d'ou
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On désire connaitre les équations différentielles définissant le
mouvement du centre de la sphere, formons Q, déduite de Q + Q,en

; —dy 14
remplacant d{ par o, d{ par o, dp par ad”l, dq par C—la:, w' par

dqg , df
— ' o par —

Q““M(l + = >(d;/\dE—+—d7q Adn)+ME dr A o°
_{_M?(__fldE/\m’—{—éd‘q/\ma——rdY]/\dE)
__M<, +{;>(§dé+ﬁ di) A\ dt — MK dr A\ df

(X dE+ Yen) Ad.
Les équations associées A (), sont
0 2 2 2 '
bb(;é)———f\/ll —+._—a dE—{—Mi{T(—f]w"—l—rdn)—}—th:o
| oQ, k2—}—a r g
>(dB) =M -(df —%dl)y=o
o) k’+a
f=—M dn \[—* '—rdb)+Ydt=o
> (dn) ) k + (o )
0 2
- =M — (dn—%dt)=o0
()O(dm /( n— 1 dt)
°“;__—\u=dr+\[L(qd¢—5dr)_o
)

;(:J—) Mk (o' — rdt) =o

Les deux premieres se réduisent a
d% a dn
M22=——__X M — Y.
dt &+ a’ + K

Elles montrent que le centre de la sphere se meut dans le plan

£—a, comme un point matéricl soumis aux forces +k =X,
2
—;—(i > Y cas particulier d’un théoréme de Routh.
a ‘+',l
Exemere IV. — Glissement d'une sphére homogeéne de masse M,

de rayon a sur deux plans rectangulaires fixes 2Oy, zOx. On suppose
que les forces extérieures se réduisent i la résultante générale dont
les composantes par rapport aux axes Ozyz sont X, Y, Z.
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Par rapport a des axes fixes soient :

g, v, {, les coordonnées du centre G de la sphere,

P> g, 1, les composantes de la rotation instantanée de la sphére,

o', w’. w*, 3 formes de Pfalf construites sur les différentielles des
paramétres fixant la position d’un triédre invariablement a la sphere.

La forme extérieure associée & la sphére libre est :

M(dE A dE+ dvi A\ dn +dT A\ dO)
+ M& (dp A\ o' 4 dg /\ 0+ dr \ 0" 4 po* A\ o’ +ro' A o)
—+ Mg’ A\ o' —M[% dt v di+Ld{+(pdp+qdq
+rdr)| Adi4- (X dE+ Y dn—+ Z d0) A dt.

Le champ caractéristique correspondant E a pour composantes :

X Y z . |
E<’\I M M’O' 0, 0, & N Gop q, 1).
La premigre liaison contact de la sphére avec le plan 2Oy se traduit
pa(‘

=0 P'=NJ{—fiV'E—ag) +(h+ap)].
Ja coeflicient de frottement sur zOy ou en introduisant les coordonnées
polaires ¢, a de la vitesse de glissement du point de contact A de
la sphere avec le plan Oy
Z——aq:p,\cosa N BN p o
A+ ap = pa sin P'—=N,[{—ficosa(5—ag)— fasino(i-ap)]
d’ou
(' = Ny |dl — fi cos a(df — aw®) — fy sin a(dy +-aw")] /\ dt.
Les composantes du champ de direction de cette liaison sont:

,;('t:/;\ cosa —fysina 1 —afysina
M M M M£*
af,, cos a

y 0, 0, O, O, O, O, O, O>.

M#k*

La deuxieme liaison contact de la sphere avec le plan 2Oz se
traduit par

=0 P*=Ng[ij — foV/({—ap)’+ (E+ar)]
Sz cocflicient de frottement sur zOx ou en introduisant les coordonnées

polaires ¢z, B de la vitesse de glissement du point de contact B de la
sphere avee le plan 20z

P*— N[ — fucos (¢ — ap) — fusin (% -+-ar]

._——ap__,.(osp
Itar=¢ysinfs
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d’ou
() = Ny [dn — f5 cos B(d{ — aw') — fu sin B(df + aw®)] A dt.
Les composantes de direction du champ de cette liaison sont :
I —fesinf} 1 —fscosf afscosf o
M M M S M
—afsing

Mk =y 0, 0, 0, 0, 0, 0, 0).

Déterminons les composantes normales des réactions au moyen
des opérateurs

i(e')dl =3 i(e)dl=—""% f i °°sﬁ i(E)d = \/1
i(e")dh, :_f"l‘\;ﬂ l(ez)dn:__M L(E)d‘q: TYl

La condition de compatibilité de ces deux liaisons est:
i(e")dli(e?)dn — i(e')dni(e?)dl = 1\%2 (1 — fufssin a cos f) £ o.

En la supposant satisfaite on en déduit

N tfroosBY Y fisined

1 — fafesinacosf§ B———l—fAstinacosp.

Pour obtenir les equahons différentielles du mouvement construi-

sons (), en remplacantdans , d{ par o, dy par o, d{ et dy différen-
tielles associées par le systeme

dl — fasin a dnq = f, cos a(df — aw®) -+ af) sin aw' + Pld!
— foacos B d{+ dn=fysin B(d% + aw’) — afy cos B’ + Pt

Oy =MdEA d& + Mk (dp A o' +dg N’ +dr \ o'+ pw’ A o’
+gu’ N\ m';}—rw' N o)+ M[EdE+ k' (pdp—+ q dg—+rdr)] A dt

+ 1— fafs sin o cos 3 [fsin B(dE +aw’)
+/sfocosacos f(df —aw’) +-afacos Bt — fisina)o' | A df
+l—fAfB sinacos 3 [f:\cos a(dt — aw®)

+/fifesinasin B(d5 4+ aw’)4-af sina(1 —cos B f3)w'| A dt
—+ XdE N dt
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d’ou les équations associées & Q,

o, : di o
o(dE) — Mg+ Xdt - 1— fi esinacosf [Y(/usinf

~+ fafecos acos B)—+ Z(fy cos o+ fy fzsin asin B)]=o
:f,?—M" (—dp— qu’+ro)

! “—fAf:;litn acosf3 [Y/fecos (1 — sinafy)

+Zfysina(1 — cos Bfg)| =0

+

2} . . —adt
x:\, 2 . —_p 1 3
" M (— dg — ro +pw)1——fAstinacosﬁ[YfA‘chosacosp
~+Zfrcosa]=o0
s Mk(— dr — pu*+ qo') 4+ ——— 2% (Y fysing
dw’ 1 — fafesinacosf3
~+Zfrfssinasinf]=o0
Z)Q., My . . bO . 2 —_—
b(dE)_M(dE——Edt)_o, odp) =Mk(o' —pdt)y=0
dQ b d() -
=L — ? p— - i} _—_.\ Hw® — =
2(dg) =Mk (w* — g dt)—=o, 3(dr) 1 (w* —rdt)=0

auxquelles on doit adjoindre d(—{dt=o, dry—v;dl==0 et les
relations de définition de a et de 3. qui compte tenus de {—a,
1 =a, permettent de définir q et r en fonction de ¢, p, «, B.

ag=E&—ap cotga ar——Et—aptgP.

Ce systeme se met encore sous la forme suivante

=X+

5 | Y(fasin B+ fy facosacos 3)
) +L(jAcoso+fAfnSIH“S'“ ﬁ”
M dlt) 1—fifs Zin acos [Y(r —sinafy)fycos

21 — cos B fusinal

1 —fAst1n o cos

k*/d¢ d(pcotga) — facosa
N B} Cos &

Ia dt dt 1—f,\stmozcos(i(l_{»\fncosm
W E | dpigB L —fpsing
Ma"'(\fllJ‘_ dt ) l—fAstmoccos(j( +2fssine)
% _;

w'=pdt, w'=qdt, ' =rdt
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ExempLe V. — Liaison par asservissement de M. H. Beghin. —
Un plan matériel P peut glisser sans frottement par translation sur
un plan fixe xOy. Sur ce plan une sphére homogéne pesante X de
rayon a peut rouler sans glisser. Le mouvement du plan est réglé
automatiquement de maniére que le centre de la sphére tourne
umformément autour de la verticale fixe Oz a la vitesse angulaire o
donnée. Calculer les réactions et former les équations du mouvement
du systéme.

Soient: u, v les coordonnées d'un point du plan

£, 1, {, les coordonnées absolues du centre de la sphére

p» g, r, les composantes de la rotation absolue de la sphere

w', ©°, ', 3 formes de Pfaff construites sur les différentielles
absolues de trois paramétres caractérisant le déplacement d'un triédre
lié & la spheére.

¢ la masse du plan

M la masse de la sphére, MA* le moment d’inertie de la sphére par
rapport a un de ses diamétres.

g l'intensitéde la pesanteur dirigée suivant la verticale descendante.
La forme extérieure associée au systéme sans liaisons est

Q =M(dg N\ d§ +dn A\ dn+d{AdG) + MK (dp A\ o' 4-dg A\ ©*
+dr \o'+4-po’ Aw'4-qu’ Aw'4-ro' Ao*)+4-p(di A du—+-dib A dv)
— MEdE—idii+Cdl 4K (pdp+gdg+rdr)+gdl) Adt

— w(adi 4 vdv) A dt.

Liaisons. — A notre point de vue les liaisons se traduisant par:

1. contact de la sphere et du plan
{=o puissance P'=N( forme Q'=Nd{ A dt

roulement sans glissement de la sphere sur le plan

3. f—ag—u=o0
puissance P* =X(§ —ag—u) forme Q' —=X(df— aw’— du) A dt

3. i+ap—v=0
puissance P'=Y(¥ 4 ap —v) forme Q°=Y(dn -+t aw' —dv)Adt

liaison par asservissement
4. t—wn=o0 puissance P*—=Pu forme Q‘=Pdu A dl

5. 4+wEk=o0  puissance P*=Qv forme ()°*=Qdv N\ dt



234 P. GALLISSOT

Calcul des réactions. — Utilisons les opérateurs i( ). Formons le
tableau des composantes des champs:

di:di: d o du : db :dp : dg dridfidn:dl:dudvio' 0w’
Eo:o0:—g: 0 :0:0:0:0:8:9:C:a:0:p:q:r
e 0o:0: EKI—: 0 : 0:0:0:0:0:0:0:0:0:0:0:0
eiL‘O‘O'—!'O‘O‘_a'O'O'O'O'O'O'O'O'O

Mo el : ‘M ©i0i0:0:0:0:0:0:
€0 i o 1. 2 .0 :0:0:0:0:0:0:0:0:0:

EVE R 10:0:0:0:0:0:0:0:0:

et o : 0 :--:0:0:0:0:0:0:0:0:0:0:0:0:
P. .

850:0:0:0Z"l—ZOZ0:0:0:0:0:0:0:0:0:0:

On en déduit immédiatement les valeurs des i( )d relatifs aux diverses
liaisons qui ne sont pas nulles:

1. i(eN)d? :}, i(E)dl =—g

o st v . 1 a’ 1
2. i(e’)d(§ —aq —u) = <1 —}—17)—{—;:
i(e‘)d(é—aq—d):——'i-, i(E)d(E — ag— i) =0

RS AW
3 dechap— ik =g (1)
i(es)cl(f]—{—ap——v):—»:;, i(E)d( +ap —v) =0
e i(eNd(E — wn) = i(EV(E — wn) = — i)

5. i(e")d(h - wE) == % H(E)d() -+ 0F) = wk.

- On vérifie que les liaisons sont compatibles, le déterminant étant
1

I\,/[ﬂy.‘l
interprétons comme composantes des réactions :

égal a d’ou les valeurs des coefficients des liaisons que nous

du plan sur la spheére
N=Mwj=—Mo%. Y=—Mwi=—Mo", N=Mg:

du plan fixe sur le plan mobile. en d’autres termes les composantes

dt
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de la force qu’il faut appliquer au plan mobile pour réaliser I'asser-
vissement :

(e o= reo(+

Equations du mouvement. — Formons (, déduite de Q en
remplacant d{ par o, d{ par o puisque cette liaison est de puissance
nulle, dp el dg par leur valeur extraite de la différentiation des
condilions de roulement sans glissement, w', w*, par leur valeur
calculée en annulant les formes Q*, Q® puisque ces liaisons sont de
puissance nulle, d% et di par leur valeur calculée en différentiant les
liaisons d’asservissement, du et dv par leur valeur calculée au moyen
de du="Pydt=udt, do=P,dt=2vdt:

E=wry, H=—owf ap=i} i
ag—=wn—u, du=—uadt, (n'_—_-';— (0 dt — dn)
dE=wdy, di=—odi. adp=di+tods,

adg=wdq—di, dv=10d, wg_—_%(dE—ddt)

Q, = aMwdn /\(lE-I—M%[(dn—FwEdQ/\(di)—}—wd’é)

52 + (0w dn — di) A\ (A€ — on dt) 4 dr N\ o+ rdr A\ dt
+ M5 [(0 4 wB)(dE —a db) N\ 0° + (o — @)’ A (b dt — dn)
© 4 r(ddt —dn) A (dE — @ dt)] — Mo'(n dn 4 EdE) A dt.
Comme les coefficients de (). des relations de liaisons, des
puissances des liaisons sont des constantes ou ne dépendent que de
£, 7, u, v, les équations différentielles du mouvement sont données
par les caractéristiques de (.

bzg’(;):—\l}(dé——wrdl)zo ;22) —\1-—(dn+wrd¢)_o
b‘ﬁf) »1—(m —rd)y=o
btgg): — aMw dy -+ \!Ik—;[—w(d'q 4 wF dt) — (e dy — di)
—}—(v—}—w;)m —r(vdt — dn)| — Mot dt=0
022“)_+2’V1wd§+M [ 4 w dB) 4 w (d& — wn dY)
0 + (wn — t)* + r(d dt — dn)] — Mo dt=0o
= =M ——‘——41/——(v—}-wE)(dE—udl)—}—(wr—-u\(vdt—d*ql—o

0(0)
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Les deux premitres équations donnent
df —wndt=o0, dri+t+owidi=o0
et en intégrant

E=Acoswt+Bsinwl r=—=—Asinwi-+}+ Bcoswt.

la derniére, compte tenu des deux premitres dr—o; les équa-
tions (4) et (5) définissent i et ¥, c’est-a-dire la vitesse du mouve-
ment du plan

ko . \ k? ko . , L?
Magdu_._——Mm <1—+—a2>Edl Ma" dy = —Mo <l—|-?>ndt.
ExemeLe VI. — Liaison généralisée : Probléme simplifié des

engins radio-guidés. — Un corps solide pesant est soumis a l'action

d’un moteur qui exerce a chaque instant sur le solide une force F
connue dirigée suivant la tangente a la trajectoire du centre de gra-
vité G du solide. Le mouvement sera supposé plan et s'effectuant
dans le plan de symétrie matérielle du solide dont nous postulons
I'existence, soit £Oz. On suppose qu'un mécanisme dirige la lan-
gente a la trajectoire de G vers un mobile M dont les coordonnées
sont des fonctions du temps ¢: x(t). z(t). Trouver le systtme de
forces équivalent nécessaire a la réalisation de ce mouvement.
Soient: &, v, les coordonnées du centre de gravité G du corps
0 larotation du solide autour de son centre de gravité
a I'angle de la tangente a la trajectoire de G avec l'axe
horizontal
M la masse du corps, MA* son moment d'inertie autour
d’un axe perpendiculaire au plan de symétrie z0zx.
La forme extérieure associée au corps solide libre est:

Q=M (d& A\ dE+d{ N\ d+-k* dh A\ db)
—M(EdE+-Cdl+4-k*0ab) A\ dt+(F cosadf <+ Fsina d{—Mgdl) A dt.
Liaisons: 1. La tangente & la trajectoire de G devant étre dirigée

suivant GM ] )
ad=t{—:2:)—C(E—2x)=o.

2. L’angle de rotation du corps sur lui-méme devant étre égal 3 a
a une constante pres

E—w)sinh) —({—z)cosh=0
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d’ou
2

a*= (% —i)sin — ({ — z)cos § |- [(§E —x) cos b 4 ({ —2z)sinf)f=o0.

Comme on ne connait rien a priori sur les forces nécessaires a la
réalisation d'une semblable haison nous prendrons pour puissance
de I’ensemble P = A% 4 u{ vl d’odr la forme Q,. Les composantes
du champ de la forme Q +- (), sont:

E<l—;[—(F cosat-h), (Fsinatp—Mg), o & L0, 1.>
Ecrivons que les formes da' et da® appartiennent au sous-module
des caractéristiques de () - (), ¢’est-a-dire que
i(E)dd' =0, {E)da*=0
En désignant par D la distance GM, par V la vitesse du corps on

doit avoir

A sina——(y.——Mg)cosa-——M]; (cos i —sinai)=o0
7\sinaz—-—(p.-—Mg)cosa—+—D%%—M(icosa——:’bsin a)
~+ aM[(f — i) cos a + ({ — ¢) sin a&

systéme qui montre que v el A sin & — w cos a sont seuls déterminés.
Si on désigne par W la vitesse du mobile M et par ¢ 'angle de la
tangente 4 sa trajectoire avec I'horizontal, on obtient :

Asina — . cosa==— Mg cosa -+ ng cos (& — %)

v M M M
Yy _ 2 —2vw o) — o Ty .
=TI ot — VW cos (o —¢) —2 D¢ [V—W cos(a—3)]

—{-%—(ésin ®—zcosa).



CHAPITRE 1V

THEORIE DES LIAISONS UNILATERALES: CAS D’UNE LIAISON

§ . — Considérations générales.

Pour un systtme mécanique S défini par le champ E caractéris-
lique d’une forme () de degré 2 sur une variété différentiable V,, _,
astreint a une liaison du lype @ = o0, Ae (liaison dont on connait la
direction de la force de liaison définie par le champ e) des raisons
physiques imposent & A un signe connu a priori. On peut toujours
en remplacant e par — e, s’arranger pour que le signe imposé a A soit
positif. Dans tout ce qui suit A et e sont supposés satisfaire a cette
condition. Soit M un point de V,, , appartenant a la sous-variété
a—o.

Dérinition. — Nous dirons qu’une liaison du lype « —o. Ae. est
de classe U, si la fonction a(t) définie par Ja valeur de a sur la ligne
intégrale tangente au vecteur champ E en M, doit avoir un signe
déterminé.

On peut toujours supposer que le signe imposé a a(() est le signe
positif pour le voisinage & droite ¢ > ¢, (¢, valeur de ¢ en M ) car on
peut toujours remplacer a par — «, hypothése que nous supposerons
réaliser dans ce qui suit.

Justification de ces considérations. — Les conventions précé-
dentes peuvent paraitre arbitraire. Montrons sur quelques exemples
qu'elle en est 'origine.

1 Un solide S est en contact avec un autre S’ avec ou sans
frottement,

Nous avons vu (chap. u § VI) qu'une semblable liaison est définie
par

wWw—=o D=\ Lu“ —/‘ V+,’ — r:;(u:! — mim:!]-
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La séparation des solides ne peut avoir lieu que si ¢’ >0 le
contact que si N > o.

Ce type de liaison est & I'origine de I'appellation liaison unilaté-
rale donné aux liaisons de classe U.

2° Liaison par asservissement de M. H. Béghin.

Un disque B repéré par un angle 3 est coaxial avec un disque A
repéré par un angle «. La liaison a=@ —a =0 est réalisée en
appliquant au disque B un couple de puissance P:)\B, par un
dispositif de commande électrique constitué par unindex invariable-
ment lié & B. Lorsque l'index 1ié & A vient toucher I'index lié & B
un courant électrique s’établit et un moteur tournant dans le sens
trigonométrique applique a B un couple de puissance P—=2f3; le
sens unique de rotation du moteur impose A > o. La rupture de la
liaison ne peut avoir lieu sans déteriorations des contacts que si
a— 6 —a > 0.

3° Plus généralement les haisons de puisance nulle, les liaisons
d’Appell dans lesquels le mécanisme de réalisation impose des condi-
tions a > o pour la rupture, A > o pour que la liaison soit acceptable.

Les questions qui se posent alors sont : connaissant les conditions
initiales point M de V,, , appartenant i la sous-variélé a—o, quel
mouvement va se produire? les conditions mécaniques posées a
priori a(t) > 0, A > o départagent-elles les mouvements possibles ?

§ II. — Mouvements possibles en M .

En M, deux mouvements sont possibles :

1° Le mouvement (M) sans hiaison défini par la ligne intégrale Yy
issue de M, tangente au vecteur champ E. a est une fonction numé-
rique sur V,, , qui devient une fonction de ¢ sur la ligne X. Ce
mouvement est acceptable si cetle fonction nulle i ¢, devient posi-
tive, hypothése qui se traduit par (:%l> > 0 et s1 cette dérivée est

0
nulle par a{**" > o dérivée qui existe certainement car pour une
liaison imposée i(E). da =~ o (chap. i, § III).

D’apres le théoreme II du chapitre 1, § III cette condition se tra-
duit par (i(E) . da), > o oupar (i(E).da)?"" = o siles n premiéres
dérivées sont nulles.

2° Le mouvement (M,) avec liaison défini par la ligne intégrale X,
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issue de M, tangente au vecteur champ E -+ Ae. Ce mouvement est
acceptable s1 A > o.

Or A est défini par I'équation i(E).da - Ai(e), da = o. La liaison
étant supposée compatible (chap. 11, §1V) i(e). da =~ o.
__i(E)da
i(e)da
A est ainsi défini comme une fonction numérique sur V,, . cette

fonction numérique devient une fonction de ( sur la ligne intégrale
Y, dont la dérivés n® est

A =[i(E+ Xe) dn|™.

Tutorime I. — Sien M, (i(E).da)® est nulle pour r < n, différent
de zéro pour r—=n-1, A et ses (n— 1) dérivées premzéres sont nulles
en M, et

— (ie) . da), AP = (i E) . da) 1.
Par définition
A” = i(E+ he) dA"—P = i(E) dA"~" - Xi(e) dA" -
(i(E).da),= o entrainant A, = o
)\Sr) — (,(E) d)\(r-a))o — (t(E) d)\)sr_ 0

par récurrence A se présentant sous la forme d'un produit u.v,

()1

en M, sont nulles, la n* est donnée par
(B dafe?
(i(e) . da),
Conséquence. Si (i(E) . da){” = o pour r<n, =0 pour r—=n--1
1° Pour un mouvement M la premiére dérivée non nulle de la fonc-
tion a(¢) est d’ordre (n—+ 1) et a pour valeur af**" = (i(E) . da){** ¥,
2° Pour un mouvement (M,)A et ses (n— 1) dérivées premieres
sont nulles en M, la dérivée n* de A se calcule au moyen de

— (i(e) . da) AP = (i(E) . da)~".
On peut résumer les résultats précédents dans la formule
I, 1) ar+? — (i(e) . da) AP = (i(E). da)fr+?

dans laquelle on fait A—=o0 pour un mouvement M, a=o pour un

avec u—i(E).da, v—=———» A et ses (n— 1) dérivées premieres

AP =
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mouvement (M,). Il est important de remarquer pour les applications
mécaniques que (i(E).da)"*" ne dépend que des conditions ini-
tiales et des forces appliquées au systéme autres que celles nécessaires
a la réalisation de la liaison. La formule (II, 1) peut encore s'établir
au moyen du théoréme suivant:

Tutorime II. — f et A étant deux fonctions numériques sur V,, .,
réguliéres ainsi que leurs dérivées partielles dans le voisinage d’un
point M, E et e deur champs donnés sans singularités dans le voisinage
de N\, la dérivée (n—+ 1) de la fonction f relativement au champ E— Ae
peut se calculer au moyen de la formule

(II, 2)

é‘;;_),:()\?')(") + .. +()\?P)(n-!hi) _+_ . + )\?n*’ +(i(E)df)(n+1)
dans laquelle 3 —=i(e).df, g,=i(e).d(i(E).df)*-", (Ag)"—P+?
désigne la dérivée (n— p -+ 1)° du produit A3, prise par rapport au
champ E 4 Je.

Par définition 3. = UE). df+ Ai(e) . df.

En posant i(E).df =®,, i(e). df = 3, la dérivée n* de [ s’écrit :

1) SO0 = 04 (05,7,

On peut appliquer a la fonction @, le procédé employé pour la
fonction f

0} = i(E) d®, 4 Ai(e) d,.

En posant i(E).d®, =®,. i(e).dP, —¢,. la dérivée (n —1)* de

OM s’écrit :

(2) BM = P |- (Ag,) .
Le raisonnement se poursuit et on obtient aprés (n— 1) opérations
(r4-1) B = i(E) d®, + A3,

En ajoutant membre & membre les (n - 1) relations précédentes
aprés avoir remarqué que i(E).dP,— (i(E).df)"", on obtient
(I, a).

Application. — Si en M, A et ses (n— 1) dérivées premitres
sont nulles, la formule (II, 2) donne

(L 3) S0 =20 df)y = ((E) )=

Cette relation appliquée 4 f—a donne (I, 1). La formule (II, 1)
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ainsi démontrée donne pour un mouvement (M) en faisant A —o,
"= (i(E). da){"* ¥ pour un mouvement (M,) en faisant a—=o, A{,
et elle montre de plus qu’en faisant varier n, A et ses (n—1) dérivées
premiéres sont nulles en M, si (i(E)da);*' est la premiere dérivée
non nulle en M.

Discussion des éventualités.

Tutortme. — 1° Si (i(e).da), > o les conditions initiales suffisent
a déterminer le mouvement ultérieur.

2° Si (i(e) . da), << o les conditions initiales ne peuvent déterminer
le mouvement ultérieur, il y a impossibilité si (i(E).da), << o ou
((E). da)*? < o indétermination pour
((E).da), >0 ou ((E).da)s" " > o.
En effet 1° Si (i(e).da), > o et (i E).da), 5~ o la relation (II, 1)

avec n—o0 donne pour

dt
a—o, A,< 0 mouvement M inacceptable

da
(i(E) da), > o A=o. <—*>0 > o0 mouvement M acceptable

da .
(i(E). da), < o \ A—o, <—0—E>o < o mouvement (M) inacceptable
e a=—o, A, > o mouvement (M) acceptable
si ({E).da),=o, (i(E).da){**'+# 0 mémes résullats en utilisant
1L, 1.

2° Si (i(e) . da), << o et i(E) . da 5~ o la relation (II, 1) avec n=o,
donne pour (i(E).da), > o (M) et (M) tous deux possibles

%pour A—o, (%{)\)0

pour a=—o, A > o,

0

\

11y a donc indétermination.

Si (i(E) . da), < o (M) et (M,) sont tous deux impossibles

_ da
j pour A=o, <7”—>0 <0

pour a=—o, A, < 0.

Si (i(E). da),=o, (i(E).da)"* "=~ 0 mémes résultats en utilisant
(I, 1).
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Image géométrique de cette discussion. — En M de V,, | consi-

dérons les vecteurs 1. et ¢, de I'espace tangent. La sous-variété
@ =0 partage au voisinage de M, V,, , en deux régions. A la forme

da associons le vecteur a d'origine M, orientée dans le sens de la
, . .« e . . « =
région positive. Aux deux composantes covariantes relativement a «

— -= . . . >
de E, et de e, associons respectivement les vecteurs colinéaires & a
a=((E).da),a, A=—(i(e).da),a.

Si (i(e).da), > o0, « et A sont de sens contraire, & o correspond
un mouvement (M) ou (V).

~ . .. - — o . >

Si (i(e).da), << 0, « et A sont de méme sens: & a« de sens

R - -
contraire & « ne correspond aucun mouvement, & o ayantle sensde
deux mouvements.

§ III. — Conséquences mécaniques.

L’étude précédente montre le role important jouer par le signe de
I'invariant i(e).da dont I'expression analytique est quand emploie
des coordonnécs hamiltonniennes

i1
fe).da= Y o

n i

L.

Pour une liaison du type d’Appell qui comme nous I'avons vu au
chapitre 11, § V comprend comme cas particulier les liaisons holo-
nomes et les liaisons linéairement non holonomes i(e) . da est égale a
la norme de ¢, il est donc toujours positif. Pour de pareilles liaisons,
les conditions initiales suffisent & déterminer le mouvement ultérieur.
Pour les autres types de liaisons, en particulier pour les liaisons avec
frottement, avec résistance au roulement et au pivotement sur les-
quelles nous reviendrons au paragraphe suivant les conditions ini-
tiales jointes aux conditions mécaniques peuvent ne pas étre suffi-
santes. Dans les cas d’indétermination, si l'on veut préciser le
mouvement ultérieur il est nécessaire d’ajouter aux conditions
initiales une condition sélective pour (M) et (M)).

Raison analytique de l'indétermination. — En utilisant I'inter-
prétation géométrique du systéme différentiel des équations du
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mouvement comme définissant les lignes tangentes a un champ F
sur une variété V,  , avec F—=LK pour un mouvement (M),
F—=ZE 4 Ae pour un mouvement (M,), le champ F ainsi défini est
discontinu sur la sous-variété a—o. Il y a donc deux intégrales
possibles qui correspondent aux mouvements (M) et (M,) quand on
prend le point initial M, sur la sous-variété a—o. Les considérations
mécaniques A >0 si a==0, a > 0 si A==0 ne permetient de sépa-
rer les deux mouvements que si i(e).da >> 0.

Tusoreme. — Apparition ou cessation d’'une liaison enlraine
nécessatrement une discontinuilé pour les dérivées des [onclions
représentant le mouvement. Si sur V, . on se donne an fonctions f;
indépendantes sans sinqularité dans le voisinage de M pris sur la
variété a =o, les mouvements (M) et (M,) sont définis par les systémes
différentiels '

o V=i My L=istie.

it dt
avec Ai(e).da+i(E).da—o.
En M, si A°5£0, on en déduit: (1), — (1), = A, (i(e) 4f)),

ce qui montre la discontinuité des dérivées du premier ordre des
fonctions f,.
Sien M A et ses (n — 1) premicres dérivées sont nulles la formule

(II. 3) donne

Sy — L") =) df,
ce qui montre que les dérivées d’ordre (n—+ 1) des fonctions f; sont
discontinues.

§ IV. — Exemples montrant I’existence d’indétermination
due a une liaison.

1° Revenons & 'exemple d'asservissement décrit au début de ce
chapitre.

Désignons par I, le moment d’inertie du disque A, par [' le couple
qui lui est appliqué, par I, le moment d'inertie du disque B, et
supposons que le moteur asservi entrainant B ne peut tourner que
dans le sens négatif.

La liaison se traduit par § —a=—=o0, ou conformément au point
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de vue du chapitre i1, § I par a==J — & =o0, la puissance des forces
nécessaires a sa réalisation étant P — —XB.
La forme Q génératrice des équations du mouvement est

Q=I,dada+1,d} Ndp —1adaNdt—LBdB A dt '
+ [ da A\ dt—NdB A dt

d’ou les équations
Mouvement (M)A —=o. Mouvement (M))a—=o.

f—T da4-T dt=0o — 1l da+T dt=o
tla—dzf{lzo ‘ d?z —adt=o
[._,_(lﬁ_—_o —l:(lﬂ——-‘/_\dtzo
dﬁ—f}d{—_‘o llB—BtU:O
Les composantes du champ E sont ~-l-1, o, &, ﬁ, 1 celles du
champ e sont o, -1, o, 0, 0. '
Il en résulte i(e) . da—=— IL’ i(E). (la_—_—ll~'~' La relation (II. 1)
permettant de discuter les év;ntualités s’éerit dians ce cas

de ¢ A _ T
ot I, T I,
Discussion.
pour A —o, '-1.1(—; —_— %—‘ < o donc (M) inacceptable
( 1
si [ >o puisque %’it doit étre positif

our a—o0. A—— L, < 0 donc (M)) inacceptable
P prad
' puisque A doit étre positif

our A—o, '-11:——-»!—'->o donc (M) acceptable
P ot I d P
' puisque T(:est positif
. Al (¢
si [, <o pour a =0, A—=— »}4 > o donc (M,) acceptable les

]
deux disques tournant dans le sens des aiguilles
d’une montre.

Dans le cas ou [, est négatif il y a indétermination; cette indé-

termination ne peut étre levée que par un choix arbitraire d; #*o0
mouvement (M), A £ o mouvement (M,)). ¢
2" Il est clair qu'on peut multiplier les exemples du genre précé-
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dent en associant & un contact électrique créant un champ de forces
une relation de liaison liée au contact.

3" Cas dc deux solides en contact avec frottement de glissement.
avec résistance au roulement et au pivolement.

Nous avons au chapitre i, § VI calculer i(e).da pour deux solides
en contact ponctuel. La relation permettant de discuter les éventua-
lités est de la forme

<‘f7‘;> — (i(e) . da),N == (i(E). da),

avec
i(e).da—=A -+ f(Bsins 4 Ccoss) -+ 2(D cos 5 + F sin 5) + ewG.
Si (i(e). da), > o0, pour (i(E).da),> o la seule éventualité
possible est <%> = ({(E) da), c’est-a-dire séparation des deux solides

pour ({(E).da), <o (i(e).da),N=— (i(E).da),, glissement des
deux solides I'un sur l'autre.

St (i(e).da), <o, pour (i(E).da),<<o deux éventualités

possibles: <%(; > o séparation des solides, N > o contact avec
(1]

glissement des solides pour (i(E). da), << o impossibilité de la sépa-
ration ou du contact.

Si on néglige les résistances au roulement et au pivotement le cas
d’'impossibilité a été signalé pour la premitre fois par Painlevé et est
connu sous le nom de paradoxe de Painlevé (*) qui signale également
qu’on peut rencontrer des indéterminations dans les problémes avec
frottement. Sion néglige le frottement de glissement et la résistance
au pivotement M. L. Roy (*') a signalé que la résistance au rouleinent
pouvait également donner naissance a4 des indéterminations et des
impossibilités.

Remarquons que le frotiement de pivotement ou I'ensemble frotte-
ment de glissement résistance au roulement et au pivotement
peuvent donner naissance aux mémes phénomenes.

Ces anomalies qui ne paraissent telles que par rapport aux liai-
sons classiques holonomes et linéairement non holonomes, ont

(2) Gf. Paixveve, Comptes rendus de U'Académie des sciences, tome CN\I, 1895 et
l.econs sur le [rottement, Hermann, Paris, 1895.
1) Gf. M. Louis Roy, Congres de mécanique appliquée.
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conduit certains a penser qu’elles étaient dues 4 I'imperfection des
lois de Cioulomb et que des lois plus précises les éviteraient. L'étude
faite dans ce chapilre montre qu’il n’en est rien puisque l'origine
des paradoxes et des indéterminations réside dans le concept méme

de liaison et tient a une disposition des vecteurs e (champ de liaison)

et a (associé A la forme da) en un point M, de la sous-variété « = o
de V,,. , sii(e).da est négatif.

Le cas du frottement de glissement n'est donc historiquement
que le premier cas ou ces fails ont été constatés.



CHAPITRE V

THEORIE DES LIAISONS UNILATERALES:
CAS DE PLUSIEURS LIAISONS

§ I. — Aspect mécanique du probléme.

Quand on considére un systtme mécanique S astreint a p liaisons
de classe U (chap. 1v, § I) les conditions initiales étant données, il
est naturel de se demander quels sont les mouvements possibles et
dans quels cas les conditions posées a priori pour la rupture des
liaisons et pour les facteurs de haisons sont suffisantes pour séparer
les mouvements.

Le systtme mécanique S sera défini par le champ E caractéris-
tiqued’une forme'() de degré deux sur une variété différentiable V,, |,
chacune des p liaisons sera caractérisée par une sous-variété analy-
tique a"=—o0 et par un champ de liaison A,¢", A, fonction numérique
a déterminer, e" champ connu, I'indice /i variant de 1 a p. Se donner
les conditions initiales revient 4 se donner un point M, de V,,,.
Toute la discussion repose sur le théoréme suivant.

Tukoritme I. — f, A ... A, étant (p—+1) fonctions numériques
sur 'V, réqulieres ainsi que leurs dérivées partielles dans le voisinage

d’un point M, E, e', €' ... e’(p-+1) champs donnés sans sinqularités
dans le voisinage de M la dérivée (n - 1) de la fonction f relativement

1
au champ E+ Y, Aue" peut se calculer au moyen de la formule :

V. 1)
ST =P Qe gh o B

avec ¢t =1i(e").df, 3y =1i(e").d(i(E).df)?, avec sommation relat:-
vement a l'indice muel h dans chaque parenthése (A, h)"="+", Uexposant

.. L P
(n — p-+1) indiguant une dérivation par rapport au champ E+ 3 et
I
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La démonstration s’effectue comme celle du théoréme II, chap.1v.

Par définition

SO=iE)df+ \i(e*) . df.
En posant i(E).df=0®,, i(e").df=¢", la dérivée n® de f©
(1) F D=0 4 ()

On peut appliquer 2 la fonction @, le procédé employé pour la
fonction f.

Par définition
(I)E’) — I,(E) . d(l)l + ‘Ahi(eh> d(l)‘ .
En posant i(E).d0,=®,, i(e").dD,=¢!, la dérivée (n—1)
de O donne
(2) oW — (1)_(211— D4 0\)4?';)("_ b,

Le raisonnement se poursuit et on obtient aprés (n—- 1) opéra-
tions analogues

(n41) O = i(E) dd, + Mg -
En ajoutant membre & membre les (n - 1) relations précédentes
et remarquant que i(E).d®,= ({(E).df)"*" on obtient (V, 1).

On peut appliquer (V, 1) aux p fonctions a', ..., a” en un point M,
ce qui donne

(Vo 3) (@D — Ougdh0 . — gl
— (g™ ), = ((E) . da*)¢ 0.
En particulier si (i(E).da*), 5 o pour tout k de 1 a p ce qui

signifie que E n’appartient 4 aucun des espaces tangents aux sous-
variétés a* —o

(V, 3) (@) —Ai(i(e").da¥), = (i(E) da¥), k(1 & p).

Les relations (V, 3) dont les seconds membres ne dépendent pas

des éventualités permettent de discuter la nature des mouvements
possibles :

Hypothése A. — Si le mouvement de S a lieu avec rupture des
p liaisons, on doit faire dans le premier membre de (V, 3)
A,=o0... A, =0 ce qui donne

(@) =(«E).da*), k(1 2 p)
L’hypothése A est acceptable si (i(E).da*), > o.
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Hypothése B. — Si le mouvement de S a lieu en respectant
les p liaisons on doit faire dans le premier membre de (V, 3)
(@ )’=o0, ... (e =0

ce qui donne pour déterminer les A, le systtme des p équations
linéaires
— Mi(i(en) - da*), = (i(E). da"),.

Comme on doit supposer les liaisons compatibles (cf. chap. u, § IT)
ce systtme admet une solution.

L’hypothése B est acceptable si A, >0, ... A,>o0.

L'hypothése C. — Si le mouvement de S a lieu en respectant &
liaisons qu’on peut supposer étre les & premiéres pour fixer les idées,
et rupture de (p — k) autres, on doit faire dans le premier membre

de (V, 3)
(@)’=o, ... (")’ =0, Ak, =0, ... A,==o.
On est conduit a résoudre un systtme linéaire aux inconnues

A e h (@O0 L (aP)®

—Aie) . du' — e — Ai(e)*.da' = i(E). da'
— ‘A ey dab—......... — Ai(e¥). dak = i(E). dd*

(@) —nrie).da* — —Ai(e*). da**' = i(E).da*""
(aP)P—Ai(e').da? — oo — Ai(e’) . da? = i(E). da?

dont le déterminant est différent de zéro puisque % liaisons prises
parmi les p doivent étre compatibles.
L’hypothése C est acceptable si

A >0, ... Ay >0, (@ >0 ..... (a*)’ > o.

§ II. — Probléme d’analysis-situs équivalent.

On peut donner & I'examen simultané de ces diverses hypothéses
une forme géométrique qui simplifie la discussion.

Remarquons qu’une liaison du type a — o, Ae étant donnée, cela
signifie qu'on connait d’une part le champ e, élément de I'espace
tangent T 2 V,, ., d’autre part la forme da élément de T’ dual de T'.
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La réalisation physique de la liaison inpose « ete. Les deux éléments
e et da sont wdépendants de tout sysicme de coordonnées. A ces
deux éléments est associé l'invariant i(e).da, ¢’est-a-dire qu'en un point
M de V., (ie). da); a une valeur indépendante du choix des coor-
données. Relativement aux p champs e' ... ¢ et aux p formes
da' da®, nous avons en M, les p® invariants

e . dak =r"*

Les o7 éléments 1% sont les éléments d'une matrice ||
Considérons maintenant un espace vectoriel E, a p dimensions et
dans cet espace d'une part p vecteurs arbitraires indépendants

e B > >y

14 . . . >t ] >p
a, a ...a ayant mémeorigine, d'autre part p vecteurs A, A ... A
défime par

1\ ' lt'

AP = —r*| X || a* |
.- -

AP a

Les p ¢quations (V, 3) sont équivalentes a la relation veclorielle
- N ’/ -

(V. h a+ AA"=a
(le changement de signe provienl de la définition donnée aux
vecteurs A") I’hypothese A signifie ¢ (u ‘on peut décomposer dans E,
le vecteur « suivant les » vecteurs a . t" cl que ses composantes
sont toutes positives par suile que o est dans une région R" bien
déterminée de E,.

L'hypothese B signifie qu'on peut décomposer dans E, le vecteur o
suivant les p vecleurs \' ... A” et que ses composantes sont toutes

. > , . . , .,
positives, par suite que o est dans une région R, bien déterminée
de E,.

L’ hypothose G signmfie qu'on peut decomposcr « sunvant les &

-)
vecteurs A', A’ ... A* et les (p — k) vecteurs al L et que
ses composanles sont toutes posm\ es, par suite que o est dans une
région IR ™" bien dét-runée de IS,

Le probleme d'anuiyse qui consiste & déterminer les mouvements
possibles du systéme S astreint & p liaisons de classe U quand on
connait les conditions initiales est donc équivalent & un problémne
4" Analysis-Situs,
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Dans un espace euclidien E, on se donne une gerbe de 2p vecteurs
de méme origine

> td Ed
« o o
PO OV
Quand on prend p de ces vecteurs
> e >, >,
A, AR @ d (G, e b By e )

étant une permutation des p premiers entiers) choisis de telle sorte
que deux vecteurs ne figurent pas dans la méme colonne du tableau
précédent on obtient un p-édre. A chaque p-&dre on associe une région
de E,R*+ .- #que nous appellerons région interne au p-édre telle que

. > 3 . >
si o estdans R¥+ ", ¥ les composantesde a(X,. ... Xy, ,» Ty - - - Typ)
relativement a ce p-édre sont des nombres tous positifs

a=X, A Xal oy @ at
A la décomposition précédente de « correspond un mouvement
M¥+';® du systéme dans lequel % liaisons prises parmi les p
subsistent et (p — k) autres sont rompues. a étant donné le nombre
de mouvements possibles correspond au nombre de régions

R+ .- auxquelles « peut appartenir simultanément.
Nombre total d’éventualités. — 1Ily a autant de régions R+ .- #
quon peut réaliser de combinaisons de k vecteurs A" ... A pris

parmi p d’entre eux soit Cx. Le nombre total de régions est donc égal
a la somme des combinaisons

CopChor 4 Chfr o CE= .
Le nombre d’éventualités possibles dans un systtme mécanique
astreint 4 p liaisons de classe U est donc 2*.

Conditions nécessaires et suffisantes d'unicité des éventualités. —
Pour qu’a un vecteur & ne corresponde qu'un mouvement, il faut
et 1l suffit que les 2? régions R{* ', n’aient pas de domaine
commun & p dimensions ou n'aient pas de point interne commun.
Les vecteurs A' ... A” étant définis 2 partir des vecteurs a ... a
au moyen de la matrice ||— r*{|, on est conduit & étudier les condi-
tions auxquelles doivent satisfaire les éléments de cette matrice pour
que les diverses régions R¥* ;- n’aient pas de domaine commun
a p dimensions.
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Tutonime 1I. — La condition nécessaire et suffisante pour que dans
un espace euclidien ¢ p dimensions, toules les régions internes aux a*
p-édres obtenus en prenant p vecteurs dans des colonnes différentes

du tableau

pe % por
a, -, a, ‘s a’
A A A7

sorre, AT, ey

n’'atent aucun domaine commun @& p dunensions est que lous les déter-
minants mineurs diagonaux qu’on peut extraire de la matrice carrée
[|"*¥| sotent positifs, les vecteurs AY, ..., AP étant définis en fonction
des vecleurs @', ..., &, au moyen de la matrice ||— r*¥||.

Lexmes prévivmiNaiges. — 1. Deux p-édres formés au moyen
de k vecteurs différents n'ont pas de domaine commun a p dimen-
sions si au moins une des k inégalités

(V, \-)) xixi < O, .. '7'.ik4\ik < 0.

est satisfaite, z;, ... &y, X,, ... X, désignant respectivement les
composantes d’un vecteur de E, par rapport aux A vecteurs différents.
Les deux p-édres étant formés de £ vecteurs différents, cela veut

dire que si on a pris ¢’ dans la colonne j pour constituer lc premier

. > .
p-tdre on a pris A’ dans cette méme colonne pour constituer le
deuxiéme p-édre.

Il en résulte qu'un méme vecteur « a pour expression dans les
deux bases relatives a ces deux p-édres

- [ > P ik ik =
a=z,a"+ - Gz a4+ X, AT L XAy, @™ Leetapag,
> i A > ig+t Zik o ikt 7
a=X,A '+"‘+XiqA It a9 o Frygat -y, e ctrpa®.

Dire que les régions internes a ces deux p-édres n’ont pas de
domaine commun & p dimensions signifie qu’on ne peul avoir simul-
tanément :

AV 4
r, >0 ... xy>0, Xy ,>o0, ..., X3>0
X, >0 ... X;;>0, &y, >0, ..., &y >0

en d’aulres termes on doit avoir au moins une des A inégalités (V, 1)

2° Deux p-édres n’ayant qu'un vecteur de base différent n’ont pas
de domaine commun 4 p dimensions si le quotient de deux déter-
minants diagonaux formés avec les éléments de la matrice ||— 1|
est négalif.
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Les deux vecteurs non communs étant a* et A*, « a pour expres-
sion dans les deux bases relatives a ces deux p-ddres

;:X|}{'+...-I—Xk_l;i""-l+£k;k+wk”'&ku__‘_*_J:p&p
a= XA o X A XK s,

D’aprds le lemme précédent les deux régions internes aux deux
p-tdres sont distinctes si

(L'kxh< 0
Orsif, ... Ek. ., ... &, sont les composantes de a* dans la
— — >
base A', ... A% a**', ... a?
“Kk—T% A z Ah - v p
P=EX, B E E e

En remplagant a* par sa valeur dans la premidre expression de «
et identifiant les coefficients de A* on obtient

Xe=E)zs
La condition équivalente a .1:,.‘{,‘ < o est donc &, < 0. &, 8'cxprime
au moyen des déterminants mineurs cxtmlts de la matrnce [|— ™).
Il suffit pour ¢ cela dexpnmer les vecteurs a', ... a* en fonction
des vecteurs A, ..., A* a**', .... @, c'est-d-dire de résoudre le
systéme
-> >, -3 » >
— Mg — Rk — A _+_,.|k+lak+l . ._|_',l[:ap
»~ ’ d
—rMa' .. — et =A +r"" oo 4-rhrar
- A,
dol £, = k=" yvec
Arz.. k
\ I LY L A =t =
12...k—l—|_,_k—|| — ph—tk—tf Mg, k— —pkt kK

Ak, et A, sont deux déterminants mineurs diagonaux
extraits de la matrice ||— r*¥||. La condition nécessaire et suffisante
pour que les régions internes aux deux p-tdres construits sur les

deux séries de vecteurs

> - » - >
A', ... A ek gttt Ll a?
¥ Y1 Kk 2 -
A oo AT AR a el al
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n'aient pas de domaine commun a p dimensions est ~2=%~* <o,

12...k
3" Tous les couples possibles de deux p-tdres n'ayant qu'un

vectcur de base différent, n’onl aucun domaine commun a p dimen-
sions si tous les mineurs diagonaux de la matrice ||[r*| sont positifs.
Appliquons le lemme 2 aux divers couples de p-tdres suivants :
1° Les régions internes aux deux p-édres définis par les deux
séries de vecteurs

+' ,2 ,‘ -
a, a*. ... a", ... a®
1 T3 A -
a', a®, ... A", ... a"
n'ont aucun domaine commun a p dimensions si —r" <o soit

P> 0.

Conséquence : Les éléments diagonaux de la matrice ||r"*|| doivent
étre tous positifs.

2° Les régions internes aux deux p-tdres définis par les deux
svstemes de vecteurs

-, >4 > «»h E A’k -
a', a® ... a’ A* &, a*, ... a?
a', a* ... a% A" AJ, o ... a”
__’,hh
n’ont aucun domaine commun a p dimensions $i ————-- < 0
—_ |
—_ ,.j.i'

|
En tenant compte de la condition précédente, on doit avoir

i ,,hh r.l(j i -
ot =0
I [ ol

Conséquence : Les mineurs diagonaux du deuxiéme ordre de la
matrice ||**|| doivent étre positifs.

3" Le raisonnement se pourswmit par récurrence. Les régions
internes aux deux p-édres définis par les deux systemes de vecteurs

- . . - .. .
a', a*, ..., ak, A% , AR @, avtt, L., at
-, -, - > - - - >
a', o, ..., a® \*, CARCAY @Y, o al

n'ont aucun domaine commun i p dimensions si

L "MLE !!,././. L ,./.5A;
93 L IV e
— L = (— 1) [ SN s .
et X <70 ou S . )
| — p¥& — A i = (’__ S8 Py [
! " v
Py rv v
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Par hypothese le déterminant placé au numérateur est positif, le
déterminant placé au dénominateur étant de parité différente,

on doit avoir
I')‘l L. ,.)‘v

o>
AL A ©:

Démonstration du théoréme II. — 1° Envisageons d'abord le cas
de deux p-&dres définis par les deux suites de vecteurs

>

>
2

a', a*, ..., a*,

>

O CRNNNY T

E :

ak+', ..., af
>k

a +|’

>
<o al

>
Un méme vecteur a a pour expression dans les deux bases rela-
tives & ces deux p-ddres

a==za'+ - Fzat+ap. @t fa,ab
a=XA'+ . XKk 2k e

Montrons qu’au moins une des k& inégalités (V, 6) est satisfaite, si
tous les mineurs diagonaux de la matrice ||r"*|| sont positifs

(V. 6) zX <o, ..., X, <o.
Les équations
K1 S I‘“;I’— . rik;k_ I‘”‘"’Zk" . __ripap
Ak phgt . pkkgk__pkkeighket __ . __ pkogp
montrent qu’on passedes X . ..., X, aux z, ..., x,. par la substi-
tution

V.7

-

1k|
o "H‘ =0 (> o) admet une substitution
r r

qui puisque A, = det
inverse (V. 8)

! k .
_Xlz%ml_{__}_[jixk
V.8 ). .. N "
R, R*
.._.x".:'&im‘ -+—- . '+A_:'l'k‘

Si une des inégalités », <o, ... x, << o, est toujours satisfaite
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lorsque a est dans le domaine D(X,>o0, ... X, > 0), une des iné-
galités (V, 6) ayanttoujours lieu, la proposition n’est pas 3 démontrer.

Supposons donc qu'aucune des inégalités =, <o, ... z, << o ne
soit toujours satisfaite quand a est dans D. Les variables T, ... Ty

ne peuvent étre toujours positives quand « est dans D, car en parti-
culier pour X, =o, ... X;5=0, ... X,=o0, les équations (V, 7)

"'l 22 . . . .
donnent .cj:*%xj; r¥ et A, (mineur diagonal) étant positifs.
k >
=; est négatif, Les variables =, ... x, s’annulent donc quand « par-
court D. En particulier pour , =0, x,=.0, ... x;5%0, ... ,=0
les équations (V, 8) donnent pour les vanables X, ... X,
RJ Ri R/
—X, = v — X = =Xy =
A,, Ak AT

D’aprés le lemme 3 A, et R/ mineurs diagonaux sont positifs. x;
est négatif car dans D X est positif, il en résulte que tous les coeffi-
cients R] . . . R/ sont positifs. Le raisonnement se répétant pour toutes
les valeurs de j (1 & k), les coefficients des équations (V, 8) sont
donc tous positifs.

Lorsque « est dans D les premiers des équations (V, 8) étant
tous négatifs, il doit en étre de méme des seconds membres donc au
moins une des variables z, ... x, est négative. Une au moins des
inégalités (V, 6) est satisfaite.

2° Envisageons maintenant le cas général. Soient deux p-édres
quelconques formés au moyen de k vecteurs différents. Un méme

vecteur a de E, a pour expression dans les deux bases relatives a
ces deux p-edres

’_ac b4 +ac,,,a +X,WA"I*'+ +X,kA +a,-,kﬂ ak*' .. +x,a a’

a=X, At + X A T4z, a4 ety @ e,
Pour trouver la substitution qui permet de passer des

X o Xy oaux Xy, L. X, 2

évaluons les vecteurs de la premitres base en fonction de ceux de
la deuxiéme. Des relations de définition des vecteurs

—»i —J’k >
A', ... A¥ ... Ar
on déduit le systtme aux inconnues

-)i >, - | «»"‘
1 i+ v
—a", ... —a". —A"" . — A

Ty, . Ty Xy, - igey v Tik
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__pihgh ,,i..‘(,Z@.,: Pl + 4 g+ 1 "l" _+_ ,.l,q» ip + .'4(..
R
—_ gt Pt — r"["l"'la it _T_- T ,-"/‘l‘(l ip _|,_ A v
. ,.i:l viil;il___ . I‘ll/l‘ l(/ \'/ ‘:',”.’A.‘ e tiy ”’(["I' |_+_...~,r e !(;zln
e P e - . - P
— piklgic pikig qig A il — ki et iy _:t_ . + pikip g iv
Remarquons que le déterminani de ce systdme A, ..., est un
mineur diagonal de la matrice |[»**||. Le calcul de —at, . —al,
—A4*", ..., —X* montre que les coeflicients Ry, .... R,

RiZ71 ... R sont des mineurs diagonaux de Hr""‘{l

. R Ry ., R, .
== .t A'u el xr] ! u +1 tl.
e Kool o B G

i —iq i1— iy g 7]

+

{"I*I

g __ B 0y [“Z i l +1 l’\ n‘
= e R \'+—5— -t +A +ot

—iq iiiq ivig ity
qu 1, qu 1, th A iq A

L iviy ivig i -y i1 —iq

{ iy i ig_y 1lig+to g+ :A
Rt S Ko 28 R s Gy +A + +A..-u,

. . . e

. Rl R(k . nd\ l{ll. -
'A‘I‘— 4 A:.+ + _Thq xu/+ ig+1 |tl+|+ +
An iq All—ll[ Aluq Anu/

iv—ly

.

i1—iq

{;/w

. .

le

zlc_* _+_ wp a:p

Auul

On déduit de ces relations les formules de substitution (V, g)

[ MRy R
"’Xin‘_““ IS R s A qI,,{+A

/ i
Aiaiq iy ivig

By Ry RE
=L ' 1T + —L- u +1 + +
Anu/ ! Amq '

i ig+1
Ri? H:Qﬂ _Ll

R RY o REY

e e AR S W et VRS -n""

o 1 '
Ain'v/ Aill/

..\
—Lyy, T &L, -+- . _I.. _’__-. 'q+ A "I-*! __+_ + A.'g.‘_!
iniy

:q*|+ +A TNk

l|u[

tk

lllq

g

Inversement évaluons les vectenrs de la deuxitme base en fonction
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de ceux de la premiére. On en déduit par un calcul analogue les
formules (V, m)

Alg+1 Ak
— &L r“\u_*" +r“\ +ri' ’ 'q+'+...+f..li_1;‘.k

lq¢1

a."l‘—r:\"ku'i_ +4l’lxu[+ e xq+1+ +~lk xk; A:Aiq+;...ik

(‘7, IO) . && 3' * 4; +: ,.;'k+‘
—\"1+1— 'A Xu+ +A-L—Xw+ ‘.q*_i_{_..._‘._lfi,_””‘

,\l
"—xuk— u+ +P‘k\rf/+‘_ n]+1+ +P'h Tik
Ayant remarqué que dans les formules (V, g) et (V, 10) les éléments
diagonaux sont formés par des quotients de mineurs diagonaux de la
matrice ||r**|| donc sont tous positifs, il suffit de reprendre point par
point le raisonnement fait dans le cas précédent pour montrer que
dans le domaine D (X, >o0, ... X; >0, z,,,>0 ... Ty >0)
une des variables ., ... x,, X, | \ix est négative, ce qui
entrainc que les régions inlernes aux deux p-édres n'ont pas de
domaine commun & p dimensions.

Tutorime IIl. — L'espace E, @ p dimensions est complétement
couvert par les 2" p-édres n'ayant en commun aucun domaine a
p dimensions.

Soit @ un vecteur de E, déterminé par ses composantes a'. ... o
par rapport a la base formée par les vecteurs Z', @ ...a".a étant
quelconque dans E’ les composantes o', . .. «” ont des signes arbi-
traires formant une suite de p signes — et - bien déterminée quand

- > . N
on prend les vecteurs dans l'ordre a' ... a”. Relativement & chaque
p-tdre la décomposition de o suivant les vecteurs de base corres-
pondants

>, > -~ > >, >

a...av, P S A L akt oL a?

engendre un systtme de coordonnées dont la suite des signes est
bien déterminée quand on range les indices des vecteurs dans I'ordre
naturel (1, p), opération toujours possible puisqu’on prend un vec-
teur et un seul dans chaquo colonne du tableau

a, @, ..... . a

> —- --

_,.'\” 1\2, ..... .‘\"_‘ ) AP_

Les suites de signe relatives a deux p-¢dres sont différentes si non

leur région interne ne serail pas distincte. (Il suffirait de changer

17
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I'orientation des vecteurs pour lesquels les signes sont tous négatifs
pour obtenir une contradiction). Or il y a 27 suites de signes diffé-
rents et o” régions: donc a toute suite de p signes correspond une
région ef inversement. En particulier il existe une suite de p signes
tous positifs. Tl en résulte que I'espace E, est bien couvert par I'en-
semble des régions internes aux 2 p-édres, et que o est dans une
région bien déterminée.

Nombre e conditions auxquelles satisfont les éléments de la matrice
"} cas de réduction. Lorsqu’on écrit que tous les mineurs diago-
nauxdela matrice ||r**||sont positifs on obtient (2” — 1) conditions car

Al AR} k Al
p+Cro G+ G =2"—1.
Ces (2" — 1) conditions portent sur les p* éléments de la matrice.
On peut mentionner deux cas simples ou il y a réduction de ce

nombre de conditions. Considérons pour cela un vecteur « de E, dont
nous ddésignerons les coordonnées par x; et par X, respectivement par
rapport aux deux bases

™

- -
| 2

- >, >, >
a', a*. ... a' et Al A% LN
P - - 4 -
. A ,
o N xal o= Y XA

i~- ! =1
le fait que les régions interncs aux deux p-tdres formés par ces deux
séries de vecteurs sont distinctes sc traduit par une des inégalités

x X, <o, ... ;N\, <o ... r,X,<o.
Considérons alors la forme bilinéaire Y(r. X)= Z X' qu
engendre la forme quadratique ,];(X)__. L (phE iy \"X" puisque

[lef) = ||— r"M[*IN||, []— r"|* désignant la transposée de ||— ||
On a donc I'identité 5“ X, =— YX).

i=1

Il en résulte que si la forme (X) est tonjours définie positive
dans E, une des inégalités 2 X <o, ... r,X, < o est slirement
satisfaite. Le fait que la forme soit toujours définie positive dans E,
étant indépendant de la base choisie. on peut prendre pour bases
deux syslémes de p-&dres quelconqueq ce qui montre que les régions
internes & ces deux p-tdres n’ont pas de domaine commun a p dimen-
sions. D’our les deux cas simples .

19 cas : La forme quadratique ) — - (r"* = r'"MX, N est définie

positive.
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2° cas: La matrice ||r""|| est symétrique et la forme ) associée
est définie positive.

Dans ces deux cas les (2" — 1) conditions se réduisent a p condi-
tions qu’on obtient en exprimant qu'une chaine de mineurs emnboités
de ||r"¥| sont tous positifs.

§ lll. — Etude des cas (i(E).da*) =o.

Dans toute I'étude précédente nous n’avons pas envisagé le cas ou

le vecteur « se trouve dans le domaine intérieur d'un des 2” p-tdres,
puique nous avons supposé au paragraphe I (i(E).da*), gé o pour
tout £ de 1 a p. Il est aisé de voir ce qui arrive lorsque o est plus
généralement dans un domaine i /; dimensions (k < p) commun
A 2k p-tdres.

Envisageons d’abord le cas partlculler ou &=0 dans E, c'est-a-
dire (i(E)da*),— o pour k variant de 1 & p. La formule (V, 2) montre
que si les (i(E).da*)"* " sont les premitres dérivées non nulles pour
tout &4 de 1 & p, d’'une part pour un ordre inférieur & n les A, ainsi
que toutes leurs dérivées jusqu'a I'ordre (n — 1) inclus sont nuls
en M, d’autre part quc la premidre dérivée non nulle des a* est

d’ordre (n+1). Il en résulte
(ak)gn*i) ()\ )(h)(l(eh) dal\)" _-(l(E) dak (’l“')
ou (al‘)(n*-i M()\h)("}’“‘(l(E) da® (n+|)

En interprétant cette relation dans I'cspace vectoriel Ep on voit
que la discussion des éventualités s’effectue au moyen du méme jeu
de vecteurs a', ... a?, A' ... A? que précédemment. On déter-
mine (a*)"*". (A,)” au moyen du vecteur « défini par ses compo-
santes (i(E).da*)**".

Cas général. — Si p appartient au domaine commun d 2% p-2dres
(k < p) ce qui mgmﬁe que. (i(E).da"),= o pour k valeurs de h, il
suffit de décomposer  en o, appartenant 4 E, espace commun aux

ok p-ddres. et en G,y appartenant & I'espace complémentaire de F,
par rapport & E;.

ak_)\,‘A"—}— +X, A“’—-l-—mwﬂa“’*' . za

ik+1
C‘!k—‘rnk+, '+ : +1‘,pa‘p
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Comme par hypothése
X

>

=0, oL Xi,,:O, Ligey=—0. ... Tyy=0, 04;—0

on est ramend an cas précédent. Il suffit de prendre pour compo-

sanles de o, les premitres dérivées non loutes nulles de (i(E) . da*)+?

R A . . , . .
pour A(¢, a i,). St dans E, certaines d’ordre (n+ 1) sont simultané-
ment nulles on considérerait un sous-espace de E,.

$ IV. — Interprétation mécanique des résultats précédents.

De toute I'étude précédente résulte le théoréme suivant :

Tuéorime IV. — Quand un systéme mécanique S est astreinl & p
liaisons de classe U, a"(p,, ¢'. y=o0, Q=2Nldg' \dt, a">o0, N\,>o0,
st les conditions initiales satisfont aux équations a"(p?, ¢i, ')=o, il y
a o éventualilés possibles. La condition nécessaire et suffisante d’'unicité
des mouvements est que tous les mineurs diagonaur qu’on puisse
ectraire de la matrice produit A. L soient positifs

lon=tm)

bah

i
<‘ “lop

Application aux liaisons d'Appell. — Dans les liaisons d’Appell
qui (cf. chapitre . § V) sont de puissance nulle et comprennent
comme cas particulier les liaisons holonomes et linéairement non
holonomes classiques la matrice ||r"*|| est symétrique. En eflet pour

h
de pareilles laisons lf‘—::bq_»ﬂi- La matrice ||r**|| étant le produit des
, h
deux matrices \ et . avec A = el I, L=[|&] il résulte de

il

0t __da" gl Iz

op, ol opt !

que dans le cas des liaisons d’Appell A—=L". G, en désignant par
L* la matrice transposée de I. et par G la matrice symétrique ||¢"||.
La relation ||r"*||=—=A.L=L"'G.L montre que ||r"*|| est symé-
trique. Il résulte alors du théoréme IV et du deuxieme cas de

réduction des conditions signalé i la fin du paragraphe III le théo-
reme sulvant :

ji

Turtoriwe V. — Pour un systtme mécanique S astreint @ p liaisons
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d’'une part de classe U et d'autre part du type d’Appell, les conditions
initiales sont suffisantes pour déterminer le mouvement ultérieur.

Autres types de liaisons. — Pour les autres types de laisons les
conditions initiales peuvent ne pas étre suffisantes pour déterminer
le mouvement ultérieur si les mineurs diagonaux de la matrice ||r**||
ne sont pas tous positifs. C'est ce qui se produit en particulier dans
les systtmes de solides en contact avec frottement quand les vitesses
de glissement aux différents points de contact ne sont pas nuls. Dans
les cas d'indétermination il est nécessaire d’adjoindre aux conditions

da"
initiales des conditions équivalentes a — #0 A, =0 pour préciser
le mouvement ultérieur.

§ V. — Liaisons dont ’expression de la puissance

peut dépendre de I’existence ou de la rupture d’autres liaisons.

Dans ce qui préceéde nous nous sommes occupés de liaisons du
type a"=o0, A,e" le champ e" étant connu a priori et par consé-
uent indépendant de I'existence ou de la rupture d’autres liaisons.
La discussion des éventualités pouvant se présenter dans le cas de
solides en contact avec frottement, les vitesses de glisscment étant
nulles a4 l'instant initial, conduit & envisager des laisons dont
I'expression de la puissance peut vavier suivant l'existence ou la
rupture d’'autres liaisons et par conséquent dont le champ de liaison
" dépend d’autres liaisons. Pour simplifier envisageons un corps
solide & plan de symétrie permanent, en contact avec la droite
d’intersection de ce plan de symétrie avec un plan fixe perpendi-
culaire. Si u et w sont les composantes de la vitesse du point de
contact du solide avec le plan;

«) le contact avec roulement sans glissement se traduit par deux
liaisons de puissance nulle w=—o0, P,—uw; u—=o0. P, =Au.

. . dw
b) la cessation de contact se traduit par U >0, u=o, elle
(
entraine aussi A —o0; la puissance de la liaison «==o0, dépend donc

de la réalisation ou de la rupture de la liaison w.

~ . . dw du
¢) le glissement naissanl <wU:n, 4, =0, =0 dt—:#o)



254 F. GALLISSOT

modifie la puissance P, qui devient P, — u(w - &fu) avec ¢ (g: < o,

e==t1; la puissance P, dépend donc du fait que d;: est positif,
: (124

négatif ou nul, c’est-a-dire de la rupture ou de la réahsation de la
liaison u.

Pour un enscmble de solides dépendant de 21 paramétres position,
vitesse ayant p contacts enire eux, 'examen des éventualités pos-
sibles a l'instant {, dans le cas ou les vitesses de glissement aux p
contacts sont nulles a ¢, bien que non susceptible de revétir une
forme géométrique aussi simple que celle envisagée ci-dessus, peut
s'effectuer de la maniére suivante. Ayant choisi p triedres mobiles
tri-rectangles Pja"y":" de sommets respectifs P, point du A° contact,
I’'axe P,z" étant orienté suivant la normale commune, il est avanta-
geux de commencer par écrire le systéme d’équations permettant de
déterminer les roulements sans glissement et les cessations de contact.

Les conditions de roulement sans glissernent au /¢ contacl se tra-
duisent par

u'—o "—o0 W—o

P—=\"4" P —=Y*"" P =7Z""

Les roulements sans glissement aux p contacl constituent 3p liai-
sons de puissance nulle. D’apres notre théorie nous devons les
supposer compatibles ce qui permet toujours de choisir pour para-
motres les 3p quantités u”, v", w". Les conclusions du § 1V nous
indiquent qu'il exisle une forme quadratique des 3p composantes
des réactions et que 3p des équations peuvent toujours se mettre
sous la forme

du' ¥y __ o
dt X"
" v , \
I '(W'—O—Y‘Tl:f)’ /l(l'd[))
dw' vy,
dt YA

dont les seconds membres sont indépendants des éventualités.

Ces ¢équations indiquent immédiatement les contacts qui se
h

lw )
rompent " =~ 0 et les roulements sans glissement acceptables en
p ;

;o du"  do* dw"
ecrivant e L — 1 —

M D hy2 hye - 'lh 2
o = =0 2 e (XYY

/i coetlicient de froltement au 2 contact.
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Glissement naissant aux p contacts. — Pour envisager 'hypo-
these de tous les glissements naissants il sulfit de remplacer dans les

ualions précédente du” yar ——- d 2" CcOs 7 'lv" yar — / ' —sin7g rlu) har o
é s pre 28— )8 T H - F O,
q P ar P2 g COSTe T P e g |

X" par — f,Z2"cos 3,, Y par — fi " sing,, " ct 5, étanl les coor-
données polaires de la vitesse de glissement au /* contact par rapport
aux axes P,z*y". On obtient ainsi le systeme
/ dg" 2 oy
i AP S ,__._"l..,.' fah

. b_XL" cos 3, Y 810 5, == 2" c0s 7, - 3" sin 7,

dl
0y . 0%
I <a. S i 7"+b\f" cos 5, = &’ sin 5, — 3" cos 5,
3 Ay

Les équations (II, 3) déterminent les Z" en fonclion des 5". Les
équations (II, 2) déterminent les 5, au moyen d'un systcme d’é¢qua-
tions trigonométriques.

s e dg" .
Les équations (II, 1) déterminent les —h— ; les valeurs trouvées sont

h ¢
d'
acceptables si 2" > 0 - > 0.
dl
Reyaroue. — On peut une fois la détermination des angles 3,

. . . . gn " .
clfectuée par le calcul discuter les signes des 2%, -- ¢n utilisant une

représentation vectorielle analogue a celle utilisée au § Il de ce cha-
pitre, puisque dans ces conditions les directions des champs de liai-
sons sont connues.

Cas du glissement naissant en A contacts, roulement sans glisse-
ment aux (p —k) autres contacts. — On peut supposer que le
glissement naissant a lieu aux A premiers conlacts. On déduit de |
par un¢ méthode semblable 4 la précédente le systeme I11

d‘lh
T —Sihc $3),— Yhsmc,, a'coss,+ [ sing),

2. sing cos g, asing,~ 3" cos 3, (v k)
xh hT Y/ h [ h
111
3. _% —~~{
LY/
%, o3 > ‘ .
h. —b\.h='z/. -—0—\\"7‘ =f", —S-Z%—*-——Y/ h(ka 3 - 3k).
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Les réactions en nombre égal o 3p — 3/ -— & sont déterininées
par les 3p- -3k —k derniéres équations en fonction des 7. Les

s , . . dz . .

k équations (111, 2) déterminent les 5. Les ;’ sont déterminés par
‘
les & équations (1II, 1). On peut envisager ensuite les 2 conditions
dch 3 )

R 5 Y3 h ~ n\2 W2 = P TIRN  danc .
de vahdité ol >0, £ >0, (N (YY) < (fih")* (dans ces der-
niéres A varient de -} -1 a p).

Nous nous bornerons a ces généralités. notre bul ayvant ¢ de
montrer que notre méthode permettait d’ordonner une discussion
assez déhcatc.



CHAPITRE VI

ETUDE DES EQUATIONS DIFFERENTIELLES
DE LA MECANIQUE CONSIDEREES
COMME CARACTERISTIQUES D’'UNE FORME DE DEGRE 2
DEFINIE SUR UNE VARIETE DIFFERENTIABLE V,, ..

Nous nous proposons de montrer dans ce chapitre, comment le
point de vue qui consiste & envisager le syst¢tme X des équations
différentielles du mouvement d'un syst¢éme mécanique comme carac-
téristiques d’'une forme () de degré 2 définie sur une variété indé-
finiment diflérentiable V,, ,. permet de connaitre la structure du
sous-module des fonctions solutions de X.

Les applications pratiques se déduisent aisément de 13, cas d’inté-
grabilité en particulier.

Pour faire cette étude il est avantageux d’envisager les opérateurs,
différentielle, transformation infinitésimale, anti-dérivation a un
point de vue signalé par M. H. Cartan (*). Le paragraphe suivant
est extrait de son exposé.

§ I. — Définition et propriétés des opérateurs.

Algébres graduées. -— .\ élant une algebre associative sur un
anneau commutatif K ayant un élément unité, une structure graduée
est définie par la donnée des sous-espaces vectoriels homogeénes de
degré p A”(p > o) tels que l'espace vectoriel A soit somme directe
des A?, et que le produit d'un élément de A? et d'un élément de A?
soit un élément de AP*7.

Endomorphisme de degré r. — Un endomorphisme (**) de la struc-

(22) Cf. M. H. Carran, Colloque de topologi: de Bruxelles 1950, Masson, Paris,
(#*) Cf. N. Boursaxi, Algébre,chap. 1, § 4, p. 4g, Paris, Hermann, 1943.
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ture vectorielle de A est dit de degré r, s'il applique AP dans AP*"
pour chaque p,

Produits et compositions d’endomorphismes. — A el u. étant deux
endomorphismes de degré respectifs r el ', on appelle produit de
ces deux endomorphismes pris dans 'ordre A. 1., I'endomorphisme
uA de degré r—r' (I'opération élant elfectuée de droite & gauche).

Ce produit n’est généralement pas communicalif. La considéra-
des deux endomorphisines wA et Au. conduit & deux nouveaux cndo-
morphismes

1" le composé symétrique Au.—+ wA

2" le composé antisyméirique A — 1A =[A, ] appelé crochel
des endomorphismes A, w.

Endomorphismes particuliers. — 1* Dérivation. On appelle déri-
vation tout endomorphisme 0 de A de degré pair qui vis-a-vis de
la multiplication dans A jouit de la propriété

8(a.b)="0(a).b—+a.0(b)

si A possede un élément unité I. §(I)=o.

2° Antidérivation. On appelle antidérivation tout endomorphisme
¢ de A de degré impair qui vis-a-vis de la multiplication dans A,
pour a€A?, beA” posséde la propriété

s(a.b)=o0(a). b+ (—1)a.cb.
En outre ¢(I) =o.

Composition de dérivation et d'antidérivation. — On vérifie
comme conséquence des deux définitions précédentes

1" que le crochet de deux dérivalions [0,, 0,] est une dérivation.

2° que le crochet [0, 3] d'une dérivation et d'une antidérivatlion
est une dérivation.

3" que le composé symétrique ¢ 3, -+ ¢,5, de deux antidérivations
est une dérivation.

4° que le carré d’'une antidérivation est une dérivation.

Différentielle et Algébre extérieure. — Définition. On appelle
dilférentielle 4 I'antidérivation de degré 4~ 1. qui posséde de plus la
propriété d.d=o.

Relativement a l'antidérivation d 1l existe unc algébre graduée,
appelée Algebre extérieure dont le module unitaire ' est formée par
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les différentielles des fonctions de I'anneau K, A" étant identifié a
I'anneau d’opérateurs K, les fonctions étant envisagées comme des
formes différentielles de degré o.

Opérateurs ¢(«) et O(2) de M. H. Cartan sur une variété différen-
tiable. — Dans les applications que nous'avons en vue aux variétés
indéfiniment différentiables, les champs de vecteurs tangents consti-
tuent un module T sur 'anneau K des fonctions numériques indé-
finiment diflérentiables. T’ dual de T est le module des formes diflé-
rentielles de degré 1. A(T’) algébre extérieure du module T’ est
'algébre extérieure des formes différentielles de tous les degrés.

Opérateur i(x). — L’algébre A (T’) étant engendrée au sens multi-
plicatif par ses éléments de degré o et 1 une antidérivation est
déterminée lorsqu’elle est connue sur les sous-espaces A’ et A'.

Tout z€l' définit une antidérivation de degré — 1 de l'algébre
A(T’) appelée produit intérieur par x. nulle sur A°, qui sur A' se
vréduit au produit scalaire définissant la dualité entre T et T".

RemarqQue. — L'opérateur i(a) est de carré nul car i(x). i(x) est
une dérivation nulle sur A° et sur A' donc nulle partout.

Opérateur O(x). — Tout 2¢T définit une dérivation de degré o,
composée symétrique des antidérivations d et i(x).

(VL. 1) 0(x) =i(z) . d~+d. i(z).

Opérateur ¢(x). — Tout €T définit un endomorphisine de
degré o, crochet des antidérivations d et i(x).

(VI, 2) e(x) =[d, i(z)] =d.i(x) — i(x).d.

Remanroues. — 1° QeA(T"), 0(z)Q est la transformée infinitésimalc
de Q par 6(x) d'ou le nom de transformation infinitésimale donnéc
a l'opérateur f(:x).

2° Les opérateurs 6 et d commutent.

3° Les opérateurs ¢ et d anticommutent.

4° n applications successives de 6 () donne

0" (x) = (i) . )™ < (d . i(z))"

En particulier appliqué a une fonction f de I'anneau K la formule
précédente donne

B (z) f = (i(x) df )
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Endomorphismes relatifs & deux champs. — Relativement & deux
chamnps de vecteurs tangents @, y correspondent des endomor-
phismes, dérivation etantidérivation parmi lesquels nous explicitons
ceux qui nous serons utiles.

1° Le produit des endomorphismes i(y) i(x) est un endomor-
phisme de degré — 2. Par suite de l'associativité du produit extérieur

i(i(e)=i(y Aa).

L’endomorphisme précédent applique une forme de degré 2
dans A°. 8i Q =k;dz' A do/ (k; tenseur antisymétrique)

. o o n z

i(y N2)Q=ky(zy' —aly) = 2 k; y yl

ij=0

C’est le produit intérieur gauche de y A\ « et de ().

2° Le crochet d'une dérivation 0 (x) de degré o et d'une antidéri-
vation i(y) de degré — 1 étant une antidérivation de degré — 1, on
est conduit & considérer 'antidérivation relative & un champ composé
avec x, y noté [z, y] crochet de Lie. Cette notalion se justifie car
celte antidérivation est nulle sur A°, et sur A’ relativement a I’élément
df se réduit i i([x, y]) df d’ou la formule

(VL 3) [8(=), i()]=0()i(y)—i)0(@)=i([=z y])-

3" Considérons les deux endomorphismes 0(x). i(y) et i(z).0(y).
Leur différence donne un nouvel endomorphisme

0(2)iy) = i(@) di (y) + di (=) . i(¥)
i@ () =i(@)i(y) d-+i(=). . i(y)
0(@)i(y) — i@0(Y) =di(= A y) — i@ Ay)d

Considérons I'endomorphisme ¢(x /\ y) relatifa 'élément composé
zN\y

(VI 8) 0(2)i(y) —i@0(y)=c(@ Ay)=di(z \y)—i(z Ay)d.

4° De (VI, 3) par permutation de x ety on obtient (VI, 3')

(VL 8)  [0(), i@]=0(n)il@)—i@0(y) =iy =]).

En retranchant (VI, 3") de (VI, 4) on obtient compte tenu de
[y, ]=—[= )]

(VL 5)  0@)i(y) —0(»i®)=e(z A +i([e y)-

5° Le crochet de deux dérivations 0(z), 0(y) de degré o étant
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une dérivation de degré o, la dérivation correspondante est la
dérivation relative au crochet de Lie [z, y].
Par application de (VI, 1)

0(2)0(y) = 0(=)[i(y)d -+ di()]
0(»)0() = O(y)[i(z)d - di(z)].

En tenant compte de la permutabilité des opérateurs 6 et d

18(2). 0(7)] =0@)0(y) — 0(x)0(e) | |
= [0(x)i(y) — 0(y)i(x)] . d+d. [0(x)i(y) — O(y)i(x)].

La formule (VI, 5) permet de transformer le second membre

[0(), 0(»)] =[e@ A y)+i([z. yD]d-+d[e(= Ay)+i([z. y])]
or &(x /\ y)d+de(z /\ y) = o0 conséquence de (VI, 4) ou de l'anti-
commutlativité des opérateurs ¢ et d. Le second membre se réduit
donc a i([x, y])d-+di([z, y]) qui d’aprés (VI, 1) n’est autre que
0([z. y]) do

(V1, 6) [0(), 6(y)] =06([=. y])-

L'opérateur 6 opére donc non seulement sur T’ et A(T") mais aussi
sur T, le champ transformé de y par 6(z) se notant [z, y]=0{z).y.

§ II. — Etude du systéme d’équations différentielles ¥
caractéristiques de ().

Soit la forme Q= k; dz’ A\ dz’, i et j variant de o & 2n, k; compo-
santes d'un tenseur antisymétrique, fonctions de I'anneau K. Nous
désignons par X le systéme des caractéristiques de Q.

Définition. — On appelle champ caractéristique E associé a ()

I'élément de T tel que
(E)Q=o.

Par hypothese la forme est de rang 2n({)" 5= 0). Le champ E n’est
donc défini par l'équation précédente qu’a un facteur fonction
numérique prés, ses (2n- 1) composantes étant proportionnelles
aux (2n -+ 1) déterminants mineurs d'ordre 2n extraits de la inatrice

0 qu kl‘zn kw
ky o ... kyn kg

kznl v o kzno
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Il est avantageux de choisir le facteur de proportionnalité, comme
nous l'avons vu au chapitre 1, § III, tel que i(E) di=1.

Tutordme . — A tout z€T correspond une forme de Pfuf} = nulle
sur les lignes intégrales de X.; réciproquement & toute forme de Pfaff
nulle sur les lignes intégrales de ¥ correspond un €T modulo E.

i(@)Q=n
i(@)i(E)Q = — i(E)i(z)Q
comme (EYQ=o0, (Eyr=0

ce qui montre que ™ appartient au sous-module des formes caractéris-
tiques de Q, donc w est nulle sur les lignes intégrales de X.
Réciproquement si une forme de Pfall est nulle sur les lignes
intégrales de X, i{(E)x = 0. La forme = appartient au sous-module
des formes caractéristiques de (), il existe donc z modulo E tel que

(x)Q=r.

Intégrale premiére de Y. — Nous appellerons dorénavant inté-
grale premiére de X toute forme de Pfall' fermée nulle sur les lignes
intégrales de X.

Cette définition se justifie car une telle forme n’est pas toujours
la différentielle d'une fonction de 'anneau K définie sur V,, _,, mais
l'est seulement d'une fonction définie seulement sur un voisinage de
Vin.. En termes précis tout point de V,, , appartient & un voisi-
nage U tel que la restriction de la forme a U est la dillérentielle d'une
fonction définie sur U.

A toute forme fermée = de degré 1 nulle sur les lignes intégrales
de X correspond €T, modulo E dont les (2n - 1) composantes sont
(2n- 1) fonctions solutions d’un systéme d’équations aux dérivées
partielles du premier ordre linéaire

(VI, 7) d(i(;:)Q) =o.

Transformations infinitésimales de X. — Définition. — Un élé-
ment quelconque «” de degré p de A(T’) est dit admettre une trans-
formation infinitésimale engendrée par XeT, si 'opérateur 6(X)
appliqué & o la transforme en le zéro de 'espace des {ormes

H(X)wP =o.
En particulier si () de degré » admnet la transformation infinité-

simale définie par 6{\) il en est de méme du systeme différentiel X.
Remarquons que les (2n—+- 1) composantes du champ X générateur
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de transformations infinitésimales pour Q sont solutions d’un sys-
tdme d’équations aux dérivées partielles du premier ordre (VI, 8)

(VI, 8) 0(X)Q = i(X) dQ + di(X)Q =o.

\. — ETUDE DU CAS dQ—o.

l.a comparaison de (VI, 7) et de (VI, 8) montre que si dQ=:0
les systemes d’équations aux dérivées partielles définissant les trans-
formations infinitésimales el les champs x générateurs d'intégrales
premidres sont les mémes. D’ou le théoréme.

Tukorime II. — A tout X générateur d’une transformation infinité-
simale correspond une intégrale premitre et réciproquement

Exempie. — Soit Q —=dp, A dg' — dH A dt. Cherchons & quelle
condition () admet la transformation infinitésimale définie par I'opé-
rateur 6(¢)

B0 = d(dH _ %’ dt> —o, donc d(-bb—[;]- dt> —o,

. H . . . .
ce qui montre que ?07 doit étre une fonction de la seule variable ¢

soit V'(¢). A celle transformation infinitésimale correspond une
intégrale premiére
H—V(t):h

C’est I'intégrale de Painlevé T, — T, — U — V() =h.

. . bH ) ' .
Dans le cas particulier o ==o0 c’est l'intégrale des forces vives
classiques. 0

Conséquence du théoréme précédent. — Le sous-module des
champs de vecteurs tangents a la variété V,, , générateurs de trans-
formations infinitésimales pour X correspond par dualité par rapport
3 Q au sous-module des intégrales premiéres.

Soient deux champs X. Y générateurs de transformations infini-
tésimales pour Q.

Q(X)Q —=0=— di(X)(l I.(X)Q ==
(V) Q=0=di(Y)Q (Y)Q=gs

Si [X, Y] =40 il correspond au crochet de Lie des deux champs
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une transformation infinitésimale 0([X. Y]) par suite une nouvelle
intégrale premiére

B([X. Y))Q=di([X. Y))=o0.

On obtient son expression en remarquant que dans les hypothéses
présente la formule (VI, 3) donne
i([X, YNQ=0(X)i(Y)Q — I(Y)0(X)Q

=0(X)s =i X)ds +di(\)s = di(X A Y)Q.
La nouvelle intégrale premiére est elfectivement la différcntielle
d’une fonction de I'anneau K dont I'expression est
Y Y
2 x
c’est-a-dire le produit intérieur gauche de i(X /\ Y) et de Q.

En particulier si Q —=dp; A\ dg' — dH A dt, et si les formes = et o
sont les dilférentielles de fonctions f el g de I'anneau K, X solution
de i(X)Q = df définic modulo E <_ oo et x(ﬁf _ Y, o>
d’on 0q" dp; 9q op;

o9 %9
(XAY)Q=y [P
- E-[ if
op; dq
On reconnait au second membre la parenthése de Poisson (f* g).

2n

Cororratre. — Si au champ X et Y dont le crochet [X, Y] est
différent de zéro correspondent respectivement les intégrales premiéres df
et dg, au champ [X, Y] correspond une nouvelle intégrale premiére
qui est la différentielle de la parenthése de Poisson. Au crochet
[[X. Y], Z] correspond la parenthise des parenthéses ((f, g), h).
A Uidentité des crochets correspond U'identité de Poisson.

Champ en involution. — Si [X, Y|=o0 nous dirons que les deux
champs X et Y sont en involution. Les deux intégrales premigres
correspondantes sont dites en involution.

Tuéordme III. — Tout champ X génératenr d'une transformation
infinitésimale pour () est en involulion avec le champ caractéristique E.
Remarquons que 0(E)( =o, comme conséquence de dQQ=o0 et
de la définition de E, i(E)Q2 =o. Il en résulte que tout élément lié
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a Q est appliqué par O(E) sur le zéro de I'ensemble correspondant.
En particulier le champ X générateur d’une transformation infini-
tésimale est appliqué sur le zéro de I'espace tangent

O(E)X=|E, X]=o.

Cas de n champs en involution connus. — Supposons connus n
champs en involution X, X,, ... X,. deux a deux, générateurs de
transformalions mﬁmtesunales pour . Il leur correspond n formes
de Pfaff =, ... =, fermées, intégrales premiéres de X.

(X)Q =mx; i(X))®;=o.

Les n champs X; étant supposés linéairement indépendants, les
intégrales w; sont indépendantes. La forme n=mx; /... A=, de
degré n est différente de o.

1° () appartient au sous-module des n formes =, . .. =,.

q étant un entier

l(x )Qq: m, . Q717!
(X5 A X Q7= qi(X)m A\ QI +(— Ng(g—m AT AQT?
=(—1)g(g—)m Am AQ?
pourqg >n
(X, . X)Ql=(—1>"""g...(g—n—1)m A ... x5, AN Q7"
=(—1)"'qg...(g—n4+1)R AQI",

n+1

En prenant g—=n-4-1, Q étant de rang an, Q"*'=o0, d'on
/A Q=o0, équation qui montre que ( appartient au sous-module
des n formes 7. On peut donc écrire

n
j:l
2° Les n forines w’ sont fermées modulo les n intégrales ;.

Y=Y =;/\dw'. car les dr; sont nuls. d) étant nulle
j=

n
Y« A\ de =o.
I’:i

En multipliant les deux membres par =, A ... /\%/\ AT Le
signe ~ placé au-dessus de =, signifiant que ce terme ne figure pas
dans le produit,

n/A\do =0
équation qui montre que dw’ appartient au sous-module des n
formes &, ... w, en d'autres termes les n formes ' sont fermées
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ur les sous-variétés définics par les » intégrales premicres
=0, ... T, =0.

Tntorime IV. — Sion connait n champs deux & deux en involution,
générateurs de transformations infinitésimales pour (). le systeme ¥
est intégrable par quadratures.

Ce théoréme n'est que la traduction dans le langage des variétés
de celui de Liouville-Cartan.

Remanque. — Les formes =, 7, 0', w", ne sont des différentielles
exactes que localement ou sur un voisinage de V,, .

Pour un tel voisinage, on peut cal«,ulel les mtegrales et les
meltre localement sous la forme r;=1r,(p;. 4. t), ¥ =9(p; ¢'
Sous cette réserve () ne s'exprime qu'au mo3en des différentielles
des intégrales premieres

Q=dr; \ ds’

) peut s¢ mellre d'une infinité de facon sous cette forme par une
translormahon dua groupe sy mplecthue infin jouant sur I ensemble
r.r.,s'....s" Lesnfonctions r, ... r, eninvolution deux a deux
constltuent des éléments genenques d’un sous-anneau.

Application. Recherche des cas d'intégrabilité du systéme X
caractéristique d'une forme () du type () = dp, /\ d¢' — dH A\ dt. —
Si on sait intégrer X on connait ure représentation des intégrales
premiéres r;=—const.. s/ =const. ) dont la dérivée extérieure est
nulle peut donc se metire sous la forme Q = dr; /\ ds’.

peut étre considérée de 2" manieres comme la diflérentielle
extel ieure d’une forme de Pfall

(VL 9) w= Zp.dq — 2, " dp_y, — 1 dt.

i=1
Considérons la forme QO* =d(w s dr;) définic sur une variété
V..., Sur les sous-variétés ri(p;, q'. t)=r;. 8¥(p, q', H)=¥, la
forme ()* est nulle par construction, w - &' dr; est donc une forme
fermée, en ¢crivant qu’elle est égale a la différentielle d'une fonc-
tion f(¢', pa.n_i> 7 t), les indices i et j variant respectivement de 1a
hetde 1 an, on obtient

0/‘ (In—/:+i:___~_o_‘[___ H __oj. s,/___.__of
d¢q' OPn_h.i ot or;

V.nsy estle produit topologique de V., et d’'une variété symplectique Spyn.

Pi =
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Quand on se donne f(¢', p,_s,,. ), t) telle que le déterminant

Y : o s b ..

: —‘L L7 soit différent de zéro, H s’obtient par élimina-
'og‘or, 0Py 1, i O

tion des r; entre les équations

_b_/: qn—h*i______ OL_ H__._é[

- 9q; o Pn_hyi R Y
Les intégrales premidres r;—const. sont définies par les n équa-
tions implicites
0./ n=h+i bf

pi==* q =

bqn 0Pn--h-..i

Lesintégrales premidres & = const. sont définics modulo r;= const.
0
par s/ = —[ .
or;

Pi

ReyarQue. — 1) Les n fonctions ri(p;, ¢'. f) sont évidemment en
involution puisque (@ =dr;/\ds’.

2" Se donner la forme df sur les sous variétés

p,_.ﬁ.f., i —f g Y
‘T ag 1 ) ooy
de V,,., est donc lc moyen pratique pour obtenir un ensemble de n
fonctions en involution.

3" Deux [ormes formées w, ' du type (VI, 9) n’engendrent
des cas d'intégrabilité différents que si les sous-variétés locales
r{p.. ¢'. t)=const. correspondant a ces cas d'intégrabilité sont
différentes. Ainsi si on écrit que la forme w = pdq' — H dt 4 &' dr;
est fermée sur les sous-variélés p; fonction de (¢', r;) seulement, on
obtient le méme cas en écrivant que la forme

o' =—¢'dp,— Hdt+ s/ dr

est fermde sur les sous-variétés ¢' fonction de (r;, p;) seulement.

h* Pour que () nc soit pas la somme de p formes il faut et il suffit
que f ne soit pas la somme de ) fonctions [, dépendant chacune d’un
ensemble dilférent de variables r;.

Cas de la mécanique. — H doit étre une forme quadratique
définie positive en p,.

H=A%p,+Ap,+ B, les AY, A", B étant des fonctions des
(n—1) variables ¢'. ¢.
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Ce fait nous conduit & la question préliminaire quels sont les
changements de variables canoniques qui conservent le degré des
variables p;. Si un changement de variables dans lequel 'homologue
de'ensemble des p est I'ensemble r. conserve le degré d'une relation
en p, il est linéaire par rapport aux r et réciproquement. La forme
O =dp,/\dg'— dH A\ dt devient Q=dr;\ds’ —dK /\dt. La forme
dp; /\dq' —- dIl A dl — dr; N\ ds’ - dK /\ dt définie sur une variété V,
étant nulle sur les sous-variétés p,—p(r;, &, ). ¢'=¢q'(r;, ¥, ¢) la
forme ¢'dp,~r;ds’ -+ H dt — K dt est la différentielle d'une fonction
linéaire par rapport aux p; soit pgi(s/, {) 4+ ¢°(s/, t) d’oun

¢ =¢i(s, 1), rjzp,%z;, H—K=p, b" -+— ?

Les équations ¢'=—¢/(s/, {) montrent que les transformations
canoniques cherchées ne sont autres que les transformations du
pseudo-groupe ponctuel Q jouant sur les variables (¢', ¢).

Il en résulte qu’au point de vue ot nous plagons deux fonctions H
ne doivent étre considérées comme distinctes que si elles ne se
déduisent pas 1'une a 'autre par une transformation ponctuelle Q.

Le pseudo-groupe Q transforme également toute intégrale algé-
brique par rapport aux p, en uneintégralealgébrique de méme nature.
Si les n fonctions r; deux a deux en involution sont algébriques par
rapport aux p;, les r; étant définies au moyen des équations implicites

pi= ;%:’ les dérivées partielles 50[' doivent 8tre des fonctions algé-
q

briques par rapport aux r;. On obtient donc simplement certains cas
d’intégrabilité en choisissant la forme df & coefficients algébriques
par rapport aux r;.

Remarque. — 1l est bien certain que dans I'application pratique
de cette méthode on sera limité par le fait que 'on ne sait pas
résoudre les équations algébriques. On peut parfois tourner cette
difficulté en utilisant une des 2" formes (VI, g) donné a l'invariant
intégrale w.

Exemece I. — n intégrales linéaires en p, — Tout intégrale
en p,- de la forme a'p;+ o= const. les a étant des fonctions de

g'. ... ¢" t) peut par une transformation Q se ramener & la forme

P + o’ = const.
Par une transformation Q, a/p, - a° devient ap,—g:'-{—-a ==const.
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On peut satisfaire A cette relation en choisissant les ¢’ fonctions de
q's ... q" ¢t telles
» A
aiz’ij.: 0 pour j variant de 1 & n — 1 0 —
o' og'

q, ... -q-"" sont alors (n— 1) intégrales distinctes du systéme
(t jouant le role d'un paramétre)

d .. 9

o - - ot

q" est une solution du systéme

o _ A _df
o at T

s’obtenant au moyen d'une quadrature en tenant compte des (n — 1)
intégrales précédentes.

Par une transformation Q une intégrale linéaire par rapport anx p,
peut se mettre sous la forme

P, =r,

la fonction f(¢', r;, t) est donc de la forme f=r,q"+ g, 4, dans
laquelle g, est une fonction indépendante de r,, ¢, une fonction indé-
pendante de ¢". S'il y a n intégrales linéaires par rapport aux p;,
aprés des transformations Q successives, la fonction f peut donc se
mettre sous la forme

=3 rg+g+7

dans laquelle g est une fonction de (7', ... ¢", ¢) indépendante de
Py, ...r, ¢ une fonction de ¢, r,, ... r,
g g . .

H=— 3 o devant étre quadratique par rapport aux p;, puis-

qu’on passe des p; aux r; par la substitution linéaire
)
i= =1
= q,-+

e %’% doit étre une forme quadratique par rapport ar,, ... r,.

J——. ?0’]: —_— L (_/\‘:/‘rirj _+__ I\w"‘- —{- /\00) ? _— 'l)'-f(.'\‘jri"j—l—' ‘\ i"‘~+ Aoo ) d[
2 ‘)
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La forme réduite de H par Q est donc

A

les AY, A’, A* étanl des fonctions de la seule variable ¢, g une fonc-
tion arbitraire de ¢', ... ¢", t. D'ou le théor¢me

Tukorime. — La condition nécessaire et suffisante pour qu’il y
ait n intégrales linéaires en involution est que par une transformation
du pseudo-groupe ponctuel Q H soit réductible & la forme ci-dessus.

11 (n-—— 1) intégrales linéaires en p;. la n° quadratique en p, —
D’apres le cas précédent la présence des (n— 1) inlégrales linéaires
conduit par des transformations Q successives a metlre f sous la
forme

n—1
f=3 rg+g+s
J -1
dans laquelle ¢ est une fonction des ¢', ... ¢", f indépendante des
r.. ...r, gune fonctiondes r,...r indépemlante desq', ... q""".

<p,,—£'q—> &;i b—t" est unc fonction de r,; l'intégrale r, devant
9

0g"

étre quadratique r, est de la forme

___Ann 9 _?_g._ 3
r— A< — >+ (P.. w>+(

expression dans laquelle B ¢t G sont des fonctions respectivement
linéaire et quadratique par rapport aux r; (j variant de 1 a n—1).
On en déduit

o __—B4 VB —A"(C—r,)
bqn— Ann

A . .0 0%
H devant étre quadratique. comme H -t 8‘(; = — th
une forme quadratique de rang n par rapport aux p,, quand on
remplace les r, ... r, par lear valeur. Cette forme quadralique peut

toujours s'écrire sous la forme

[} C
, = doit ftre
ol

Y ./ dy ')2 vy
T — A B . —_
al (I'" aq" + l”( " aq" ) + v

expression dans laquelle u et v sont respectivement linéaire et qua-
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dratique par rapport aux p; (j variantde t & n — 1). Si on remplace

lesp,——b%;l'-, P,,—%g‘,.’ en fonction des r,, ... r,. %T dépend

linéairement du radical \/B* — A™(¢ —r,)

g K ;
T =D — 2 T p—
o A""\ B:—A (¢ ry)

, . o 0 . oy .
L’expression :—Ln dq"—{-—{t—dt devant ¢tre une différentielle exacte
9

quels que soient les r, I'expression VB —A™(C — ) (dg" —E dt) X];';'

doit étre elle-méme une différentielle exacte. A™ et E ne dépendant
quede ¢g"et de t (r,, ... r,_, ne figurant dans I que comme para-
metres), sion considére un facteur intégrant ¢ de dg* —E dt, la trans-
formation paltlcuhere q9"=q"(q", {) montre que

(DAM VB —A™(C—r,)dg"

ne peut-étre une différentielle exacte que si les fonctions figurant

sous le radical ne dépendent que de ¢".

Conséquence. — Par une transformation du pseado-groupe ponc-
tuel Q on peut toujours se ramener au cas

i=1

no-14 N n—1 2 /n —_i_-— n—1
—-< 2 A"‘r.--l—A">+ <2 A“‘r;+A9 —A""( 2 Alrirj--2 z Al A0 —p,
0f __ 1 ! 1

0? Ann

les A ne dépendant que de la variable ¢"

i ‘-1 . n—1 .
Z% =— ( Y airyi+ Y ari a4 a"ru>
1 1

les a ne dépendant que de ¢.
On en déduit H et I'intégrale quadratique

o203 e
al = ,\ all pi— 2\ pi— i— = )+4a
(P o)\ g, +2“ Py

+-a" 2*“(17; O;’)(r, °9)+ &<,-~°§,.)+A°°]_ag_~j

=)o) o)
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Cas particulier. — g=o, les a=o0 sauf "=, les A’=o0 on
obtient le cas d'intégralité de Delassus.
On peut résumer ce qui précede dans le théoréme.

Tutorime. — La condition nécessaire et suffisante pour que le
systéme X ail une intégrale premiére quadratique et (n — 1) intégrales
linéaires par rapport aux p; est que H soit réductible par le pseudo-
groupe poncluel Q a la forme ci-dessus.

III. h intégrales quadratiques en p; et (n — h) linéaire en p, —
Par transformation Q les (n — h) intégrales linéaires peuvent tou-

. 1 N . 0 e re o
jours étre réduites a la forme p, — ggi: ri(i, va n—h) etdfs'écrire
q

n—h
df= 3 ridg'+dg(q', ... ¢", )4 dg

Pa—hayr - -+ Iy, désignant les h intégrales quadratiques, remarquons
n

que si les a sont des constantes Y a‘r, est aussi une intégrale

n+h+14
quadratique, ¢ ne peutdonc tre qu'une fonction de formes linéaires en
Pa_no1s --- Py dont les coeflicients sont des fonctions des variables
qn—h+i .. q t
Or la n° intégrale quadratique pecutl toujours se metlre sous la

forme
r,= A"p.+2Bp,+ G

B et C dépendantde p,_,. ... p,_,. . Il en résulte que r, doit figurer
linéairement sous un radical du second degré. ¢ étant une fonclion
de formes linéaires des r,, ., ..., r,, il doit en étre de méme des
autres. Par une transformation du groupe poncluel Q on se raméne
au cas ou ce radical ne dépend que d'une variable. On est ainsi
conduit a I'expression suivante de df

n—~nh _ n e
df = 2 "idqi-i—\/? > \/?J)«rj_}‘?k‘d(]k
1 n— o +1

-+ <nih E‘z rr; + 'i a'r; -+ a°)dt ~+dg

T 2

dans laquelle les ¢4 sont des fonctions de ¢* seulement, les ¢, sont
des formes quadratiques en r; (j de 1 & n — /) & coefficients fonctions
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de ¢* seulement, les a ne dépendant que de ¢. La fonction II corres-
pondante est définie par:

o n gty “ij< °‘l>< 9> < °9>
et a = H+Z4a"+ Y = p
‘ ¢ [ Tt >7‘ 2 \P g \Pogs ra\pe dq’ ]

................................

1 g \?
o= pn—h+1 ”~n - —_ J—
: Tk 2 <Pk bq;> Tk
2
o h+t . ! 9
'r: :: ; <pn_ b?. - ?n
Cas particuliers. — 1° ninlégrales qnadraliques on obtient le cas

de Stackel rrenerahqe en prenant les aY=o0, pour g, une fonclion
de la varlable q*.

2° En prenant g=o, tous les a nuls saul a"=1, on obtient le
cas de Stackel ordinaire.

3° Le cas d'intégrabilité de Liouville qu'il est plus simple d’éla-
blir directement en prenant :

df: \/; 2 \/Bi("x — Ci+ Ai"n) dqi

+ \/;\/Bnni (—_ "i) - Cn + Anrn dqn — dt.

On en déduit :
T

—P2i: Bi("i"" Ci+ Ai"n)

2

-i'Pﬁ.:Bn<E(—'”)“C + Aur "> H=r,

-

d'ou 2H :-n—L [i <]%’ -+ Ci>] ou forme classique
ZAi =1 i

EC@)
DII—YA ZB(q)2 =
= zA(q)

IV. nintégrales linéaires par rapport aux ¢'. — S'il existe n inté-
grales linéaires par rapport aux ¢', la fonclion f doit éire de la
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forme f—=r/(p,, ... pu )+ pis - .. par t) car q‘:r-jgj‘;-l- Le sous-
i
anneau le plus simple de » fonctions en involution cst constitué par

les n fonctions s’::—f: ¢/(py, - .. pn t). Une transformation cano-
r;

nique conservant le degré des ¢' nous conduit au cas ol

=r&(po O+ Ypi---pat)

la fonction ¢’ ne dépendant que de la variable p;, étant une fonction
indépendante des r;. L’élimination des r; entre les (n — 1) équations

_ % 04»
7¢=r bpl+ H=r ot
donne
23! %'
g ¥ ot v
H=q 09! + ot 9t dp
bp,' OP‘

Cette fonction devant étre quadratique :

2
)4 \
L 2= a(Op -+ 2b(Opit-o()
X
op;
ce qui montre que ¢' est une fonction de la solution R; de I'équation

de Riceati '= a(pi+ 2b(Op,+ ().

2° N’ L [a(Opt = 2bt) 4 ¢) = a¥p,p; 4 2a'p; + a*°
i

les a étant des fonctions de ¢, ¢ est une fonctionde R,, ... R, et de ¢
qu'on délermine par quadratures.

En résumé on constitue le sous-anneau de n fonctions en involution
en se donnant les solutions de n équations de Riccati.

Une variante du procédé consisle a se donner le sous-anneau au
moyen de n fonctions s' ... s"
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ExEMPLES :
st [l e R g,
g=an( e )+ [<""+°‘) +1 [ (i) dp, ]

Pi
o 2Bpn(pn+a'ﬁ' i/ 2 Ei—t
9= + Ty 2+¢+.§1 [ p‘ + Pn +a) ] l‘l_..f‘
d’ou oH= E qu +2 2 §P¢Puq +(P'l “)q“'

i=t

> —+f it s s'=p(ph+ o)
r=ar, [ I(p<pn+a>ﬁf+¢
g =r{pi+ a)"‘

q"=2’nb?jl_a %+° 2" B pn(pn—i—a)ﬁ'

On détermine § par la condition

—(pt2) b[f +2 p.B.pni = ).. TP

: \ ' dn
soit 2, P(Pn+) f(p Pa)ap,+1—4'

n—t

d'ou aH= Y v'pi—2 ? Bipipag' + q"(pa+ @).

(=1 i=1

Cas particulier. — n=1, a =0 on trouve les surfaces spirales
dont les géodésiques sont déterminées par quadratures (cf. Darboux,

tome III, p. 81).

B. — ETUDE DU CAS d(}o.

Théoritme V. — Sia \eT ef x€T. correspondent respectivement
une transformation infinilésimale el une intégrale premiére de ¥, au
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crochet de Lie [ X, ;:] =~ 0 correspond une nouvelle intégrale premiére
de Y. dont Lexpression est i(X A z)Q.
La formule (VI, 3) donne i[X, z|Q =0(X)i(z)Q — i(x)0(X)Q.
Les hypotheses 0(X)Q = o, i(z)Q =, dr =0 entrainent

i[X, z]Q =di(X A 2)Q.

Au crochet de Lie [X. ] élément de T non nul, U'opérateur i'X, )
appliqué a Q fait donc correspondre la différentielle d'une fonction
de l'anneau K, fonclion ayant pour expression i(X/\:c)Q; la diffé-
rentielle de cette fonction étant nulle sur les lignes intégrales de X
est une nouvelle intégrale premitre de X. Son calcul est immédiat

L’éiude du systtme.X se fait conformément aux idées de Lie au
moyen de la connaissance de certaines de ses transformations infi-
nitésimales.

Définition. — Nous dirons que r éléments X', X?, ... X"€T, géné-
rateurs de transformations infinitésimales pour () forment un syst®me
complet si

[XP, X9]=vytX" p, o, T€(1 aT)
les €9 étant des fonctions de I'anneau K.

Lemme. — On peut choisir d’une infinité de maniéres an éléments
«', ... x' appartenant a T tels que i(X")i(x/)Q =i(X' A =/)Q soit
égale a 1 pour j—1, @ o pour j 1.

Les X étant connus, les composantes de a/ (j fixe) sont solutions
des r équations linéaires (r << 2n 1)

(XPA2) Q=0 pour j=£i (X'Az)Q=1 pour j=—i.

On profite des arbitraires pour choisir des solutions aussi simples
que possibles pour les /.

Soient ©' = i(z")Q I'indice i variant de 1 & 2n, les 2n formes de
Pfall correspondantes qui, égaléesh o, constituent une des expressions
du systéme d’équations dillérentielles .

Tukonime VI. — Le systéme des (2n—r) formes de Pfaff
a't, .. ™ est complétement intégrable, les r formes w',c ... w
sont des formes invariantes.
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Appliquons & une forme =‘ la formule (VI,5) én prenant pour x, y
deux champs X¢, X°

(VL, 10) 0(XP)i(X®)m!—0(X)i(Xe)n'=¢(XP A XO)m'+i[ X7, X'
D’aprés le choix des formes «'le premier membre est toujours nul.
1° Pour i >r
(X9)w'=o, i(Xe)n' =o, i([Xe, XPri=v".i(X")n'=0
e(Xe A X)) = — i(XF A XO) dr'.
La nullité du premier membre de (V1, 10) entraine
i(XfP A X% dr' =o.

Les «', ... =™, formant un systéme différentiel ordinaire donc
complétement intégrable, dr' appartient au sous-module des =';
c', étant des fonctions de I'anneau K. on peut donc écrire

drt = ¢ (v A\ ©).
Etudions ce qu’entrainent les hypotheses pour les ¢},
i(Xe A XO)dn' = cli(XP A XO). (7 A )
0 = i XF)i(X7) . ((@/)<2) N (ia)).
i(X%)i(x/)Q n'est différent de zéro que pour j =75, il co résulte
que l'égalité précédente se réduit a
chl(XO)i(x*)Q = o.
i(X)i(z*¥)Q n’étant différent de o que pour k=yp, on doit avoir
cho =10 cest-d-dire cj, —=o pour j r, kr.
Ces conditions entrainent que dn"** appartienl au sous-module

des formes " "%, en d’autres termes le systéme dvs (2n —r) form s
n"*® est complélement intégrale.

2° Pour i<r.
(X)yn'=o0 si iz7, (X)ymi=1 s i=n~.
La nullité du premier membre de (VI, 10) donne
0= — (X A\ X)dr 44
En tenant compte de dn*=¢cj,n’/ A n*

i(XPY(X)ekm! A mk = cli(XP)i(X)i(@)Q A i(z*)Q.
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{(X%)i2)Q n'étant différent de zéro que pour j=17, sa valeur
étant alors 1.

i X#)i(z*) n'étant dillérent de zéro que pour k= p, sa valeur étant
alors 1.

T

ec T
L R, S —
V8 =i =—c,.

En outre pour =i < r, pour j et k > rles ¢, sont des fonctions
généralement non nulles.

Montrons que les r formes w', ... =" sont des formes invariantes
dr' =i,/ N\ =t pour i(rar)jethk (1 aoan)
Les 2n formes =, ... = s’expriment linéairement en fonction

des 2n dillférentielles des intégrales premiéres de X, si on effectue
celle substitution au second membre, en introduisant des fonctions
convenablement choisies des intégrales premieres

‘= Yk g de® N\ de** avec =a-+tn

les ky,» étant des fonctions des intégrales premiéres et d’une
variable ¢ par exemple, u désignant une inlégrale premiere quel-

conque ou la variable ¢ en prenant la différentielle extérieure des
deux membres

d(d='y=o _Lbk““ du /\ de* N\ de**

. . ok . o
le terme du /\ dc* /\ de** étant unique T}“—“—*: 0, ky,» ne peut étre
u

qu'une fonction des deux intégrales c* et ¢**; par un changement
d'intégrales premieres c® — ¢*(c®, c’*) on réduit d= a la forme

dei=Y, dec* )\ dec**.

a=t

Il en résulte ='==c*dc** . =' ne s’exprimant qu'au moyen des inté-
grales premieres et de leurs diflérentielles est bien une forme inva-
riante pour le systeme 2.

Conséquences pratiques pour l'intégration de X. — Ayant choisi
les 2n formes =' conformément au lemme, on commencera par
chercherlasolution dusystéme complétementintégrable ="**, ... =™,
Une solution de ce systeme étant connue on est ramené a intégrer
un systeme dillérentiel de r formes =, ... =" pour lequel on connait
r formes invariantes. ’
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La recherche d'une solution du systtme complétement intégrale
="' ... = est simplifié par les remarques suivantes :

1) Si on sait qu'il exisle p intégrales premiéres, on profite des
arbitraires existant dans le choix des ', pour que ces intégrales
premiéres appartiennent au sous-module des ="**, ..., =™

2) Si le systéme mécanique a été astreint a g liaisons

a=ad(p. ¢, )=o, Q,=Ldg'Adt,
compatibles avec les transformations infinitésimales, on choisit
certain des ' pour que les da” appartiennent au sous-module des
(2n—r) formes ="', ..., =" )

On peut ainsi réduire I'ordre du systéme complélement intégrable
= ., =" de (p -+ ¢q) unités.

Plus particulitrement si 2n—r=p -} q et si les r formes =', ..., "
sont fermées modulo les formes ="', ..., = l'intégration s’achéve

par des quadratures.

§ III. — Application des méthodes précédentes.

I. Point pesant mobile avec frottement sur un plan incliné.

Reprenonns les notations du chapitre1 § 1 et posons () — @
m

() —=dv A\ (cos & dic + sin a dy) + vd & A\ (— sin a dx - cos a dy)
—vdvN\dt—+gsinide A\dl — fg cosi(cos a de—sinady) Adt.
On connait immédiatement 3 champs X, Y, T, généraleurs de

transformations infinitésimales pour Q) dont les composantes sont
données dans le tableau

viw|x|y |t
Nolo|i]o|o
Yo|ololtle
olofofo|t

| =

{(X)Q = —dvcosa-+vsinada— gsinidt— fgcosicosa dt

I(Y)Q = —dvsina —v cos a da — fg cos i sin adt

(TYQ =vdv— gsinide 4 fycosicosadr - fycosisinady.
Délerminons 4 formes =, =,, %, = au moyen de 4 champs

%, y, t, u, conformément au lemme. Les composantes du champ z
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salisfont aux équations
()i X)Q = —1; i) Y)=o; ()i T)=o.
On peut prendre pour composantes de x :
sin o __vcolg 3

y O,

v fg cosi’

I v’ cos’a
——(vdvcos o -— . da\.
Jycosi sin o y,

En opérant de méme poury ct , on oblient

cosa, —

don i(2)Qd==,=de-}+

omposantes .siu a, 2% 0 0 o}

¢ St > y T 0, — 47—

Y P < v Sgcosi >
()Q=mn,=dy+ —— (v dv . sin o 4 v* cos a dt)

ch

I cotg a
t composantes { 0, o, — ——2—, 0

gsini gsin i
i(H0 = __f*.v'da.
gsinisina
Le champ u tel que i(u)i(X).—_—o i)i(Y)=o, iw)i(T)=o
[24 | y
a pour compoxanles <(), 0, 0 S eotg ’ T fco g‘lcos oc>
vsin o vsina vsin o

()0 — & — %08 ada | dv

WU =T = — fcotgi

k ) ‘ Slﬂa + j g s|na

Le systéme complttement inlégrable se réduit a la seule équation
différenticlle = = 0. C’est une forme fermée ; elle s'intégre par qua-

Seotgi
o .
dralure. v—= <tg —> . Les 3 formes =, m,, 7, sont fermées

sin o
modulo w. L'intégration s'ach&ve par des quadratures.

II. Mouvement d’'une particule électrisée de charge e, de masse m
pesante dans un champ électrique I et un champ magnétique H.

Nous supposerons que le champ électrique dérive d'une fonction
de forces qui, ajontée d la fonction de forces dont dérive la pesanteur,
est désignée par f. Les conditions auxquelles satisfont le champ II
seronl précisées ullérieurement,

Si on rapporte l'espace Euclidien dans lequel se meut la particule
a 3 axes de coordonnées x', «*, «’, &', &, &°, désignant les compo-
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santes de la vitesse de la particule, H', H?, H®, étant les composantes
du champ H, la forme () associée 4 la particule est:

Q= 2 di/ N\ dcd — Z ifdmj/\dt—Jr-;—f;.clwf/\dt
j=1 i=1 &
+ —,% [(@H—&*H*)dz' + (¢"H' — &H?)da* - (2H* — 2*H' )da®] A\ dt.

La présence du champ magnétique entraine dQ) =% 0. La force due
au champ magnétique étant orthogonale au déplacement, les champs
électriques et de pesanteur dérivant d'une fonction de forces, on a
I'intégrale des forces vives; il lui correspond un champ « de I'espace
tangent a la variété V, dont les composantes sont :

bf ___Q_/_' _E[ 21 .9 -3

Tt oz*’ w’ T o TR
les variables élant supposées rangées dans l'ordre &', &%, &°, o', o*, 2°, ¢,
. 1
i(x)Q = dv* — df.

Nous supposerons dans ce qui suit le champ magnétique de
révolution autour de la verticale Oz, et que ses composantes en coor-
données cylindro-polaires sont U=o0, V=V'(p), W=0, p dési-
gnant la distance a I'axe Oz. En coordonnées cylindro-polaires ¢, «,
z, I'expression de () sous forme canonique est:

Q=dpAdp+dgNda—+drNdz
_<pdp+;l—2qdq—{—rdr— %dp>/\dt+<§—£dp—|—;%da+¥dz)/\dl
¢ 2

-+ 7;— [<}:—f q—V’r>dp—l-—(Upr—pr)doc+<pV’ — % q>dz] Adt.
Précisons la forme de la fonction f par l'existence de certaines

transformations infinitésimales:

Z(0,0,0,0,0,1,0) A(0,0,0,0,1,0,0) T(o,0,0,0,0,0, 1)
80(Z) Q=0 (A Q=0 8(TQ=0
Appliquons la formule (VI, I) en remarquant que d() se met sous
la forme

dQ = %[_ V' dr Adp N\ dt +d(pV') N\dz A\ dt]
0(A)Q=d [ dg + ;%‘ dt] —o0 condition satisfaite si 2—{( est une

fonction de ¢.
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, of _
Nous supposerons _— 0.
0(Z)Q=0=1i(Z)dQ + d(i(£)Q) =— — d(p\”) A\ dt
+d [_ dr - fdt + £ (V) u] — d< fdt)

. . .0 R
condition satisfaite si Z;—/ est une fonction de ¢, donc réalisée en
2

particulier si 2f_—_ — g (g9 intensité du champ de la pesanteur).

Les condlhons précédentes élant supposee réalisées entrainent en
outre I'existence de deux mtegrales premiéres. Q s’écnit

Q_—_dp/\dg—{—dq/\da—}—dr/\dz——(pdp—{—;qdq—J,—rd g dr‘>/\ dt

(oL do—gde JAdi4- [ Virdp-t-pV'as]
I(A)Q=dq

Si P désigne le cha mp de composantes <— £ V,0.0,0,0,—1, 0>
m

i(P)YQ=— % V(p)do - dr+-g .

En appliquant la théorie générale on connait 3 formes invariantes
n', n*, =’ et 3 formes formant un systéme complétement intégrable
n*, 7°, =°. Puisqu’on connait 3 intégrales premiéres on peut choisir
3 champs « pour que ce soient les 3 formes =*. =°, =°. Un calcul
facile donne

w —dd——g—dp ' —=dq

PP .
=t =d _ S — —i !
z+ ; dp m=d " V'(p)dp +gdt

-rr“:—dt—}——;po n“:(l<pz—+—2—;—{—r2—— af(e)+ 2gz>

Les 3 premitres formes égalées 4 zéro constituent un systéme
différentiel en général non intégrable par quadratures modulo les
3 derniéres. Cas particulier : On supprime la pesanteur g—o. ', =°,
=’ sont fermées modulo =', «’, =° le sysieéme est intégrable par

quadratures.

III. Mouvement plan d’un solide sur un plan dans le cas d'un
plan de symétrie permanent.
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D’aprés la théorie développée nous devons considérer le solide
comme libre. Sa position est définie par trois paramttres : £ et v
coordonnées de son centre de gravité G, « angle de Gy avec Gz,
Gy étant la normale au plan, Gx, demi-droile invariablement au
solide. Les trois paramétres de vitesse sont £, 7, 6. Les forces exté-
rieures autres que la réaction du plan ont pour résultante générale
X, Y, et pour moment résultant par rapport 3 G: ['. Soit M la masse du
solide, k son rayon de giration par rapport 3 . La forme extérieure
associée au solide libre est

Q= M(dé/\d% —+ dy N\ dn K da A\ da)
— M(E d% v diy + Ko da) A\ dt 4 [X dE 4 Y dn - [ da] A dt.

Le champ E caractéristique a pour composantes :
X Y 4[:»

M> M M

Etude de la liaison : Soit P le point de contact du solide avec le

plan dont les coordonnées par rapport a des axes Gz, (iy respecti-

vement paralltles au plan et & la normale & ce dernier sont a et ),

a et b sont des fonctions de o qu'on détermine en considérant le

profil du corps défini comme enveloppe de ses tangentes. Par rapport
aux axes G, Gy, liés au corps la tangente au profil a pour équation

x,cosy —y, sinzy —p(g)=o0
la normale a pour équation

—x,sing 4y, cosy —p'(p)=o0
d’autre part ot =m

SV

TR TR

Il en résulte que les expressions de a et b en fonction de « sont
a=p(r—e) b=—pE—oa),

La vitesse du point P qui sera le point de contact du solide avec
le plan a pour composantes par rapport aux axes fixes £ — ba, 1 --ad;

L’équation de liaison exprimant la condiiion de contact avec le
plan est

l::'f"——'r—ai:().

La puissance des forces nécessaires pour réaliser cette liatson

dépend de certaines hypotheéses :

A. Plan parfaitement poli. — C’est une liaison de puissance
nulle

P—=N@+ax) N> o
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La forme (), 2 ajouter 4 Q, pour obtenir Q est

Le champ de liaison e a pour composantes

1
<o, M Mk*’ o, o, o, o>.

B. Plan rugueux coefficient de frottement f, paramétre de résis-
tance au roulement &, glissement et roulement du corps ¢ — ba =~ o

:N[ﬁ+ad—|—sf(§—bd)+e,3d] N>o
avec e(E——bo‘z)(o ga<o =1, =1

La forme Q, 4 ajouter & Q, pour obtenir Q) est
Q,=N[dn+ ada—+ ef(dE — bda) - €,8 da] A dt.
Le champ de liaison e a pour composantes

ef 1 a—efbte8
<M —M "—‘—Mkz y O, 0O, O, O).

C. Plan rugueux, roulement sans glissement du corps
P=T(E—ba)+Ni+aa+edd) N>o

avec deux équations de liaisons m = X bi—=o0; l=v+ax=0
et les deux inégalités e,a < o |T| < fN.
La forme (0, & ajouter & 2, pour obtenir  est :

Qy = [T(dt — b da) + N(dn - a doe 4,8 da)| A dt.

Les deux champs de liaisons ont pour composantes :

e =, b, 0, 0, 0, O
M’ ME
. 1L a-e0 )
e<0, M’ 1\1/{2 —> 0, 0, O, O>.
Réaction du plan. — Un des principaux avantages de l'emploi

des opérateurs i(x) de M. H. Cartan est de pouvoir déterminer les
réactions sans avoir au préalable résolu les équations du mouvement.
Dans les deux cas A et B la composante N de la réaction est donnée
par l'équation Ni(e)d!+ i(E)dl—o0 en remplacant dans chaque
cas e par sa valeur.

dl=d¥ + adi 4 aa da
. Y | ol .,
l(E)dl__M—}-M——kg—}—aa .
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Cas A.
. 1, a ' (Y +Mad*)4-al
z(e)dl_M—{—Mk2 d’ou N= g
valeur acceptable si Y - Mad* +%[; < o.

Cas B. i(e)dl= ﬁI -+ ala — IE\{I"/b;{_ ed), Cette quantité doit-étre
3

différente de zéro pour que la liaison soit compatible; d'ou la valeur
de N acceptable lorsqu’elle est positive.

N—_ k(Y +-Mas®) 4ol
kK +4a —efbat-ead
Si k' +a’—efba—+te,a8 <o et kX(Y-+Maa*)+-al'>o0ilya
deux éventualités possibles : le glissement et la cessation de contact
puisque g—g = i(E)dl> o. Pour k(Y +Maéa’)+al' <oily aimpos-
sibilité qu’on peut interpréter comme un choc tangentiel (**).
Cas C. Les composantes T et N de la réaction du plan sont
solutions du systéme (1) :
(1) Ni(e,) dl -+ Ti(e,) dl = — i(E) di
Ni(e,) dm — Ti(e,) dm = — i(E) dm
Ayant déterminé ci-dessus les champs de direction e, et e,
comme dl=—dy, -} ada 4 aé da, dn=d% — bdé — b da on a
o 1 ala4-gs8) Voo g —ab
t(e)dl_M—|-—————Mk2 ; l(e)dl.__——Mk2 ;
. Y al’ .
i(e') dm::b.(ﬁ_;f_“"_) i(ef) dim = - +Mik2
e, X bl i
(Eydm = M Mkz—ba .
Les liaisons ne sont compatibles que si k* 4 a’+ b* —¢,a8 £ 0,
d’ou
r— (P tafad)(X— Mba?) 4 b(a4¢,8) (Y 4 Maa®) — or
T k4 a* 4 b* —¢,ac
N ab(X —Mba*) 4 (Y 4- Maa*) (k' 4 6*) +-al"
o I+ a* 4 b* —¢,a0

(**) Gf. E. Drrassus ct J. Pérks, Nouvelles Annales de Mathématiques, 5¢ Série, tome 11,
1923, p. 383-391.
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L’hypotheése C n’est acceptable que si N > o et |T| < fN.

Ladétermination des diverses éventualités échappement, roulement
sans glissement, glissement peut se faire en interprétant géométri-
quement le systtme (1). Tragons dans un plan deux axes rectangu-
laires O, Ouir, et considérons les vecteurs n et { de cordonnées
respectives (— i(e') dl, — i(e')dm) (— i(e*) dl, — i(e®) dm). Tragons
également les demi-droites D et D’ T—===fN, N > o. Les seconds
membres du systeme (1) étant indépendants des éventualités
interprétons i(E)dl, i(E)dm comme les coordonnées d’un point A
du plan. Par A menons d’un part la parallele a ?qui coupe le support
denen N, D et D' en « et o, d’autre part la parallele a Om qui
coupe Ol en /. Des signes de N et de /, de la position de A par rapport

. . Td vy . , .,
A ao’ el du signe du produit Wm on déduit les éventualités suscep-
tibles de se produire :

rappelons que (z:: I(E)dl et que (-l%l: {(E) dm (cf. chap. 1 §III)
( 4/

échappement i(E) dl > o

roulement sans glissement N > 0, A a I'intérieur de aa’

. . . dm , L,
glissement naissant N > o, '1 i < o, A Uextéricur de ao'.
(

Notons que la présence du parametre de résistance au roulement
permet de meltre en évidence des cas d'indétermination et d'impos-
k-4 a*
. a
vecteurs / et n ont la disposition de la figure ci-jointe: il en résulte

ces circonstances pour des valeurs convenables de i(E) d/ et i(E)dm.

les

sibilité.  Ainsi pour a>o0, b>o0,¢=—1, >

Etude des équations différentielles du mouvement. — L’étude des
équations différentielles du mouvement s'effectuec au moyen de la
connaissance des transformations infinitésimales qu’'admet la forme
génératrice (). Les composanies de la réaction se déterminant en
fouction des forces extérieures et des vitesses, 1l suffit d’exprimer
que ), (correspondantau solide libre) admet les dites transformations
ainsi que la forme différentielle de I'équation de liaison qui est
Al = d#, -+ a di - as do.

\insi imposons au sysidme les transformations infimtésimales
cngendrées par les champs :

T(o, o, o, o, o0, 0. 1)
(0. o, o, 1. 0, 0. 0)
”(‘u, O, 0, O, I, O, o)
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On vérifie' immédiatement que la forme d/ les admet. Exprimons

que (), les admet, en supposant que le S)stéme des forces extérieures
X. Y, I', ne dépend que des variables %, 7, «, ¢,

dQ),— <—§ da —{—%{ b‘q> A dE N\ di -+ <G—Y ta + oY da) /\ dn N\ di
+(%
v O(T) Q= i(T) dQ, - d(i(T) Q)
:(%da +°X )/\da +< + da)/\ ki
+< 2 &+ d~q>/\da—a(XdE—}—de—}—['dm)-o
dY o

)3 —f—brbn>/\da/\dt

d’ou dE/\dt—-—d*q/\dl-———da/\dt-*o
ce qui entraine
X oY of'
=o, —- =0, —=o0.
ot ol ot

2* 08(E) Q=1iE)dQ,+d(i(E) Q)

=~—<g;da+-~— oy — bde Egda>/\dt+d(}xdt)
OEdE/\dl—Fb;,dn/\dt—}— Edm/\dt__o

ce qui entraine

X dY o'
E O OET T
3° 6(H) Q,— o donne par un calcul semblable
oX oY of'
=o, =o0, — =o.
b'r] b*q oY

Conséquence X, Y, [', sont des fonctions de la seule variable «.
conditions que nous supposerons réaliser dans tout ce qui suit.

Etude du cas A mouvement sur le plan parfaitement poli. — La
liaison étant holonome etindépendante du temps on peut constituer

une forme (), réduite (cf. chap. i, § VII, remarque 3) obtenue en
tenant compte de la liaison.

Q, = MdE A\ dE + M(K* + a*)da A\ dax

— M[£ d& 4 (k* + a*)a do + azd® da) N di
-t~ [\dr-‘—} (I' —aY)da] At
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Conformément au lemme du cas dQ=~o0, nous déterminons
4 champs &, ¢, u, v, dont les composantes sont données par le tableau
suivant:

dE da dg da dt
£ L —_ 0 o o
M M(k? 4 a®)a
t o S A— o o o
M(k2? + a¥)a
u o Mada? — I" 4 aY o _ & o
M2(k2 - a?) M
v 0 X ] _x 0 0
M(k% 4 a%)a M

On en déduit les formes invariantes

ﬂ’:i(E)Qisz——%da, i(t)Q,:dt—(—itE
le systéme des formes complétement intégrables
' = i(u)Q, = (k' + a*)& d& + adé’ do — [—a¥ da,

M

A . >
L — — =
nt =i(v)Q,=d% Mz da

n° est une différentielle exacte. en intégrant on obtient
a'(k* -+ a*) - Kzf f([‘ —aY) da = const.

7' est fermée modulo 7°, 7' et w?sont des formes fermées modulo =*, ©*.
Le systeme est donc intégrable par quadratures.

Etude du cas B: glissement du solide sur le plan rugueux. —
Il n’y a pas un avantage appréciable a utiliser une forme réduite, un
choix convenable de champs §, ¢, u, v, permettant de former aisément
des formes différentielles ne dépendant pas dela composante normale
de la réaction du plan. Nous prendrons donc

0O = M d% A\ dE + M dy A iy~ ME® dc A\ dx
— M(E dE 7 df - K da) A di 4 (X dE+ Y dn 4T de) A dt
N[dn+ada+ef (df — bd o)+ ¢,8 da] A dt.

En appliquant toujours le lemme du cas d) = 0, nous déterminons
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6 champs £, v, 4, u, v, w, dont les composantes sont données dans le
tableau suivant :

d&E i, da i3 dn da dt
F 1 ') —_ —i— ) o 0 o
M Mk2a
1 1"
—_ (o] o 0 O
A B I MKy
1 O o _ ! [e) O ! 1 O
Mk -

(a—cfb4e¢)Y—-T

T 0 o e o |(@a—zfb-ts0)z!l —42 0

» —1 of — :\_':S_f! ) [ | 0 0
Mk2q
ai I a

@) O O O —_—— —_— e 3]
Mk2 M M=

On en déduit les formes invariantes
£ . ¥,
=i Q=df —>da; T=i(r)Q=dy— tda;
é a
YN 1
= i(t)Qd=dl — —da
a

le systéme de formes complétement intégrale

=i Q= [(a—efl+¢8) Y —['|da —M(a —efb ¢ 2)2 ds
—+ MAi*a da
= i) Q=Md(E —efi))— (X — efY) —-
= i(w) Q =d¥ + ada + aa da.
Pour le calcul de i(w)Q on tient compte de la valeur de N caiculée
précédemment. La forme =° n’est autre que la dilTérentielle dc la

liaison. La forme =* compte tenu de la liaison est une équation diffé-
rentielle linéaire en &* qu’on intégrerait par quadratures.

[1. + @’ —efba +¢,8a] da* +Ma(a — efb+}+¢,0) &’da
+[(a—efb+e0) Y—T'|dz=o.
La forme =’ est fermée module n*. Les formes ' et =* sont fermdes
modul or* et ©°. Le systéme s'intégre donc par des quadratures.
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Etude du cas C: roulement sans glissement. — Nous distinguerons
deux cas suivant qu'on néglige ou non le couple de résistance au
roulement.

a) 2=o0: Les deux liaisons sont alors de puissance nulle et
indépendantes du temps; on peut donc former comme nous I’avons
démontré au chapitre 11 § IV, une forme réduite en tenant compte
des deux liaisons § —ba=—o0, % 4-ax=0
Q=M +a*+k*)da N\de _

— M[(b*+ a* + k*) ada + (aa —+ bb) a’do| A\ di
~+ (Xb — Ya - T') da A dt.

Comme dQ),==o0 A la transformation infinitésimale définie par
I'opérateur §(T), correspond I'intégrale premiere

?(b’+a?+k*)a3—f(Xb—Ya—}—F) do = const.

Le temps { étant défini en fonction de a au moyen de la forme
fermée modulo la précédente

i(f) Q,:dt—-:?doz.

b) 3=~ 0. Laliaison £ — b& = o est de puissance nulle et indépen-
dante du temps, 'autre 7+ aé&=—o0 ne l'est pas. En conséquence
nous ne ferons que la réduction partielle correspondant a la premiére.

Q, =M+ k*) da N\ da + Mdy A\ dn
— M[(b6® + k*) ada - bba*do +idv; | A\ dt
+ (Xb+T')da A\ dt+ Ydn Aot
N(dn 4+ ada +¢,eda) A dl,
Employant toujours le méme principe on détermine les
champs v, ¢, u, w, qui au moyen de I'opérateur i( ) engendrent :
t° les formes invariantes ©', «*

‘.':‘:i('q'_)Q,..—_dn—%da; ot =i(f) Q,:dt——n;—(la.
2° les formes «’, =*
intégrable
7 = i(u) Q, = M(b* +1*) ada - Mbba*da — M (a -+ ¢,8) ddy

— X6+ —(a+ec)Y]da

, constituant un systeme complélement

= i(w) Q, =d (7 + ad)

=* comple tenu de la derniere qui est la différentielle de la relation de
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liaison est une équation différentielle lindaire en &* qui s’intégre par
q q gre p
quadratures

M (5 ok 0 - ae,3) s - M - a e 3) & da

2 —[Xb4+T'—(a+4¢,2)Y]da=o0,
n* fermée modulo =" définit lc temps ¢ en fonction de «, au moyen
d'une quadrature.

IV. Un solide de révolution homogéne, pesant, de masse M. de
centre de gravité G, est prolongé par une tige dirigée suivant son
axe de révolution Gz. Ce solide est en conlact avec un plan hori-
zontal fixe Oz, y,, la tige Gz glisse sans frottement dans une rainure
orientable dont I'axe est la normale fixe Oz, au plan Oz, y,. Etudier
le roulement sans glissement du solide sur le plan puis son glisse-
ment, le coefficient de frottement fdu solidesur le plan étantconstant.

La méridienne de la surface de révolution limitant le solide est
‘définie comme enveloppe des plans tangents i la surface. Par rapport
a un systéme d’axes liés au corps, A étant 1'angle polaire de Gz avec
la normale GH au plan tangent, on a :

zcos A —vsin A — h(A) o,

ssin Avsin A4 0(A)=o.
f étant I'angle (Gz,, Gz) 6 + A ==, P étant le point de contact du
corps et du plan, les composantes de GP par rapport aux axes Gv, .
(horizontale du plan Oz, G) et Gz, (verticale ascendante) sont respec-
tivement 6’ (n —0), — b(x —0).

Soient respectivement Mc?, Ma® les moments d’inertie du solide
par rapport & Gz et un axe perpendiculaire, p, «, {, les coordon-
nées cylindro-polaires de G, ), 0, ¢, les angles classiques d’Euler,
parametres de la rotation du corps autour de G.

La forme extérieure associée au solide libre, en utilisant le tri¢dre
Guvz (Gu horizontal) mobile dans le corps et dans ’espace s’obtient
soit en appliquant pour le mouvement autour de G la formule
établie au chapitre 1 § IIc avec Q' —=o0'=db, ’ =w*=sinb d},
Q’ = w" cotg § = cos 0 ¢} soit dircctement comme dérivée extérieure
de la forme de Pfaff génératrice de 'invariant intégral

b ds +udo 4L d{+ a*pw' 4 a*qw® + c*ro’ — H dl
avec
w'=d), o'=snbd), o'=dy=cosbdy, u=7'4 p,q r

composantes de la vitesse de rotation absolue du corps. sur les axes
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mobiles Guo:
M= g Y f L@ (o ) e o g
On obtient ainsi v
l‘%:d?/\d‘o—{—du/\da—l— /\d(-—(,d,_{_u[ +~~d _u d«>/\d[

—gdt Ndt+a*dp N\ o'+ a’dg )\ o 4 dr /\m —-crm N o
—a’qeotglw’ A\ w' — | (pdp+qdg)+c'rdr] )\ di

Le champ caractéristique E pour le solide libre a pour composantes :

2 , c':
l—lu, 0,—yg, g°cotgh — = rq,
o «

C_, rp—pqcoth, 0, ¢, u.,’ C, Py ron,
« N

les différentielles des variables étant rangées dans I'orde : d3, du, d?,
dp. dq, dr, dp, da, d(, o', ©°, 0*, dt

A. Etude du roulement sans glissement du solide.

1) Liaisons. La tige Gz demeure toujours dans le plan Oz G, ce

qui se traduit par la liaison holonome =1 -+ = ; & notre point de
vue c’est une liaison de puisance nulle 2

TP A o=k i
P'= “(a b) forme 2= <da sinO>/\ dt

Le roulement sans glissement du corps sur le plan se traduit par
trois liaisons de puissance nulle. En écrivant que les composantes
de V sont nulles par rapport au triedre Gu, Gu, Gy, on obtient :
= —'—' — (b'sinb 4 bcos0)g -+ (bsin — ¥ cosh)r—o

\_ !

=3 [— e — (V' sin 0+ b cos B)g 4 (b sin 0 — &' cos O)r]

= | T Fde—(bsinl4-cos ) w’+ (bsin b — ' cos )w’| /\ df
q-;::.f“_*"b[):(). [)'J':%({}—F/;[))y Q::\XI (dis-}—lldO\

41":?—}— i'p=o. P":%(t—{»-//,/), Q‘:%(d:+/)'l10\.
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Les six premiéres composantes de champsde liaison e'. ¢*. ¢%, ¢*, non
toutes nulles sont donndées dans le tableau (les champs de liaison n’ont
que n. composantes non toutes nulles en coordonées Hamiltoniennes).

dp du d? dp dy dr
1 1
e (3] 1 0 O —_— e )
a?sin ()
i g S b
e | o | —p| o | o | —beoslfblsin | bsin0-—blcosO
a2 e
b
e 1 V] 0 0 0
a?
: b’
e O o 1 — O 0
a?

La condition de compatibilité de I’ensemble des liaisons se déduit
du déterminant de la matrice carrée symétrique ||i(e") da")||

1 1 + ! sin Oj:bcos() o o
e* ' a?sin?) a%sin 0
— I b snneibcosﬂ (bcml)-{- b’ sin 0)* (b smO—-— b’ cos 0)*
Tain 0 1+ “+ O 0
? alsin
b2 bb!
(3] [}] 1 + ai ;_2,
bb’ b
¥ " e ‘Ta
b b 1 bcost 4 4'sin b
< '+ a* + a—>[<a sin 0 + - ap )
(hsin O — b’ cos 0)*
+ c < % 2 a’sin’ 0) - 0-

Les valeurs des réactions s'obtiennent en calculant les i(E)da*
(k de v a 4)
. S A zpqcosf) aup
(B)da' = asin0 + sin* 0 ¢

i((E) da* = (b cos 6 + b’ sin 0)<pq cotg ) — -‘c; rp>
4" 4 (b ") (gsin 6 4 rcosb)p

b

(E)da’ = :— + b<q"’ cotg  — % rq> —bp

/

(EVda' — — g+ <q" cotg ) — -:— rq) — b’
!
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()52,

2 /!
-} b’p“< 1 - l:l_ ,bb_> +b <—- r—gqecotg 0>

(1 )= (oo (0 )

a
+- & <——r —q cotg9>
:<__1 __bcosf4-1sin 0>< ¢rp  apqcotgh n _2113)

n*sin ) a’sin f sin ) X

A

=~

g s8- 1 rp_ _u
+<9 pEp e>[(bco H - ¥ sin 0)< pq cotg O p)
. — (h—+b")p(q sin 6 —+ rcos )]
Ay :<~ —+ '—'-"-‘-’f“iﬂj‘.l’—sl?ﬁ> [EE 1 (b-b")p(gsinb-rcosh)

a*sin f e

~4-(hcos O - b sin f) pqcolgO—%rp)
+[‘+(bcosﬁ—(};b sin9)2+(bsin9/—nl/cose)2]

<—C———-rp 2pqcotg0+ ot ‘>

a®sin f sin

A désignant
< 1 +bcosﬁ+b’cos6> +(bsxn0—2b cosG)( i 2sm e\,

asinf ag c

2. Equations différentielles du mouvement. — Les liaisons compa-

tibles donnent

g 0+l)cosO—|—b sin f)

___{J__ - sin o S
= sin §’ =1 bsin ) — &' cos h P va Z——— bp

(bsin§ — # cos) 5= 0 puisque l'enveloppe n’est pas réduite 3 un
point.)
Comme elles sont de puissance nulle, on peut remplacer da

. —{—bcosf)—{—l) sinf)

w’  , _sIn

e ) b - 4 _— bd -— b’
P g @ P b sin—1 cosh + dp par . dz par o
dans () pour obtenir une forme réduite. Mais dp -4 hd étant une

différentielle exacte, 5 est une fonction de , s —=B(0) - C (G const.);

2. @, {, ne figurant pas dans () on peut obtenir une forme réduite V‘
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définie sur une famille de variétés V, (sous-variétés de V,, définies
par les liaisons et la famille p—B(0)+ C] comme différentielle
extérieure de la forme de Pfaff

(b 46"+ a®)p db BC 2
, ~— 4 bcosh 4 b'sinb
+[(B+C) + + ( sin 0 )]quf—H,dt

sin® f bsin® — b cosH
avec
aH, = (6" 46" 4 o*)p?
[(B—l—(,«) et <B+C+sinO(bcosO+b’sin6>2]q2_2bg

sin’ § sin (b sin § — &’ cos 0)

b, ¢, B, étant des fonctions de 9, q:z‘zsin 0, w*=sinfd}. on
peut effectuer les changements de paramétres de vitesse

[_):(b2+b’2 Z)P
§=[(B+C)2—|—agsin20+c B-—{—C—l»—sme(bcosOJ,—b’smO)] q

bsin§ — &' cosh sinf

Qo4 gay—H,d)

avec

— I -,
’H':mﬁ”
P - sty
2 B+C+snn0(bcosO+b’snn0)
(B+0) +a sin’ 0+ ( bsin ) — b cos ) >

«I<\—{"> étant nulle, a toute transformation infitésimale correspond
i\

une intégrale premidre, aux transformations infinitésimales
t(o, 0. 0o, 0, 1) et W(o, o, 0, 1, 0)

correspondent respectivement l'intégrale des forces vives et l'inté-
grale linéaire ¢ — const. ; I'intégration s’achéve par quadratures.

B. Etude du glissement du solide sur le plan.

1. Liaisons. — Le glissement sans frottement de la tige dans la
rainure est toujonrs caractérisé par

49 _ S Y
a'= x - ) Q M<da sine>/\dt
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Le contactdu solide avec le plan est caractérisé par o —={--b'p—0

0= “? dl+ feosc[pda—~ (b sin b b cos 0) o
~+(b'cos — b sinB) w’] — fsineg (dp 4 bow')} Adt

o étant 'angle de V; vitesse de glissement avec Gu, A la grandeur de V:,

u . .
— ——¥b/(rcosb~+¢qsinb) 4 b(rsinf —gcosh
ptbp__  p ( ! D

sin g cosao

Les champs des liaisons ont pour composantes :

I
e'lo, 1, 0;, 0, ——— 0
a*sinf

e’(——fsino', of cosa, 1, ——[}JE(::]U, fc:.‘,sc(bcosﬂ-}—b’sinO),

‘[—%:—c(b’ cos § — b sin 0))
(e')da' =— : i(e*)da' = « —fcoss_ [eos °(b°°se+bls“‘e)
1) o* ' a'sin’f P a*sinf

/

i(e')da* =0, i(e')da’=1 ——f% sin g.

Les liaisons sont compatibles s1

< 4+ ”sm 6>< f zmc)q&o

Les facteurs de liaisons se déduisent du calcul de i(E)da', i(E)da’
+b” + b’ (—— rq —q*cotg 0>

cos b

\N—
1 1

L(;_J'—a sin® 6) a smO Pq sin® Q

fcosa

+ T [9 +¥'pr ¥ <;— rg— g* cotg 0>]

1-—f;_;sina'

2. Equations différentielles du mouvement. — La premiére liaison
holonome nous permet d’éliminer u et da, u =g}, da —=dy.
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L'introduction des variables A et o conduit a effectuer le change-

ment de variables
A cos 5+ pf) -+ sin O (b’ sin 0 4 b cos )}

bsinO — &' cos @
La deuxi¢me liaison permet d'éliminer { et d{, {=—b/p
d{=sin o(dp+ b db) — fcos a[(z + b') dy + (b’ cos 6 — bsin 0) dz,
+E—=f) dt]

La forme réduite % dépend des g différentielles des variables

. o > 4. %, 8, p, t, mais ne dépend pas des variables ¢, {, ¢,
—_d‘O\sma—bp)dp-—Fp Jdy — b pfsin 5 (dg -+ bdf)

—{—b’ pfcosa[(p—+b)d - (b cos — bsin ) dp]
b'p(b'p -+ fA) dt+a*pdd - a* sin* 0 d
+ Acosc—}—p.[;—}—smO(bcosO—}—b sme)(l;—{-—cosf)dup)-—'l'dtz
)

p=—Asinc—bp r=

gl‘o >

bsin — b cos 6
~+ g} /sino(dp 4 bd0) — feos o [(p + &) dy
—+ (b cos 0 — bsin 0) do) ] § Adt,

avec

2T = (A sin o — bp)* + p*f* - 6" . p’ *a'(p* 4 sin’ O
e (Acosc—+— {;—}—sm()(bcosO—l—b’sm 0){;)

hsin® — &' cos O

Q . S
On ne connait pour i[‘ que trois transformations infinitésimales
évidentes engendrées par les champs
(o, 0, 0, ..., 1) %(0.0,...,0,0,1,0) ¥(o,0,...,0,1,0,0)

car il suffit de remarquer que si un tenseur antisymetlique kqs ne
dépend pas d’'une variable ", la forme (= k,sdp* A\ dp? définie
sur V,,., admet la lransformahon infinitésimale (o0, o, .. .. 1). La
solution du probléme dépend de l'intégration d'un systtme de
5 formes de Pfafl complétement intégrables en dA, ds, d'j/, dp, db
dont on ne connait pas la solution en termes finis.



