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3.10.1 Théorème de la divergence . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 381
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4.1.1 Résumé de cinématique et dynamique de la particule . . . . . 443
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4.8 INÉGALITÉ DE LA DISSIPATION . . . . . . . . . . . . . . . . . . 610
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4.9.4 Déduction de la loi d’équilibre des moments . . . . . . . . . . 634



Table des matières xvii

CONCLUSION 639
SCIENCE . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 640
CONSCIENCE . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 641
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