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le cadre du Département de Physique. Nombreux sont les collègues qui
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Je tiens à remercier mes amis et anciens condisciples des années 1959-
1962, Marc Rodriguez et Jean-Louis Gil, ainsi que Martine et Chantal.
Sans leurs encouragements, cet ouvrage n’aurait peut-être pas vu le jour.

Enfin je remercie affectueusement Florence, Jean-Baptiste, Véronique,
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5 Contraintes. Problèmes isopérimétriques 231
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2.5.5. Équations différentielles de fonctionnelles 44
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3.3.2.2. Principe de Hamilton − Équations de mouvement de Lagrange 61
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4.2.3.3. Résultats généraux des crochets de Poisson 164

4.2.3.4. Applications des crochets de Poisson 167

4.2.4. Recherche des invariants : Théorème de Nœther 172
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symétries cachées 186
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6.3.2.3. Ouverture vers la relativité et la théorie des champs 276
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Résumé Mécanique lagrangienne 65
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