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NOTATIONS

. n

V :vecteur de la géométrie. Se lit " vecteur vé

0 :vecteur nul.

E;; : vecteur force qui représente I'action du solide 1 sur le solide 2. Se
lit " vecteur force F du solide 1 sur le solide 2, ou plus simplement F de 1 sur

2"

1

V] :norme duvecteur V . Selit" norme de vé ".

P :vecteur poids. Selit " poids P ou P ".
M, (A ;) : moment par rapport au point O de la force A,,, . Se lit
" moment par rapport & O de A de 1 sur 2".
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