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Coordonnées généralisées pour un systéme de N particules repérées par un

> Equations de HAMILTON pour un systéme décrit par les coordonées géné-

vecteur position 751 . n et comportant ¢ degrés de liberté : ensemble de ¢ ralisées q = {q1,...,q¢} et les impulsions correspondantes p % {p, ..., ps}
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Lagrangien d’un systéme de N particules de masse my—1,  n repérées par
un vecteur position rz—; . n et soumises & des forces qui dérivent en totalité
d’un potentiel V.=V (r{,...,7N)
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Equations de LAGRANGE pour un systéme dont les particules peuvent étre
décrites par les coordonées généralisées q = {q1,...,q} et les vitesses géné-

ralisées ¢ & {q1,...,qe¢} et sont soumises & des forces qui dérivent en totalité
d’un potentiel V.=V (q1,...,q)
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Impulsions pour un systéme de N particules repérées par un vecteur position
Th=1,..N =T%(q1,--.,q¢) et comportant ¢ degrés de liberté :
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Hamiltonien d’un systéme décrit par les coordonnées généralisées
a= {q,...,q) et les impulsions correspondantes p = {pi,...,ps}
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> Crochets de POISSON en variables canoniques (q,p) pour deux fonctions
f=f(a,p) et g=g(a,p)
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> Equation fondamentale de la mécanique classique : pour toute fonction
¢(q,p; ),
dy _9¢



