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2.2 Dynamique du point matériel . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 18
2.3 Dynamique d’une masse variable . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 20
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2.7 Intégration des équations du mouvement . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 30

2.7.1 Lois du mouvement . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 30
2.7.2 Diagrammes de potentiels . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 31
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5.2 Espace de configuration du système lié . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 116
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7.4 Théorèmes de Noether . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 184
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9.10 Théorème de Poincaré . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 240
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9.13 Analogie entre la mécanique et l’optique . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 245
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9.13.2 Mécaniques des ondes . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 247



TABLE DES MATIÈRES 375
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12.4.4 Mouvement quasi-périodique . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 335

12.5 Problème de Kepler - Variables Action-Angle . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 337
12.6 Quantification des variables d’action . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 340

13 Introduction aux milieux continus et champs 341
13.1 Exemple de passage d’un système discret vers un système continu : Vibration

dans solide unidimensionnel . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 341
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