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Centre d’inertie 
d’un système de 
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..  Résultante dynamique )/(.)/( RGmRSA S Γ=  

Pour un système de solides Σ : 
)/()/( RGmRA i

i
Si Γ=Σ ∑   attention en Gi 

 

Moment dynamique )/()/(.)]/,([)/,( RGVRAVmRSA
dt

d
RSA S ∧+= σδ  Matrices d’inertie 

classiques 

Cylindre de masse m hauteur h et rayon R 
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Au centre de gravité G se S : )]/,([)/,( RSG
dt

d
RSG σδ =  

En point fixe A : )]/,([)/,( RSA
dt

d
RSA σδ =  

Changement de point : )/(.)/,()/,( RGBAmRSARSB S Γ∧+= δδ  

 Parallélépipède de masse m de côtés a, b, c 
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Pour un système de solides Σ : )/,()/,( RSARA i
i

δδ ∑=Σ  au même point A  

 

Sphère de masse m et de rayon R 
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Pour le système Σ en mouvement dans ),,,( zyxOR galiléen, la résultante dynamique est 

égale à la résultante des efforts extérieurs appliqués sur Σ : 
 

 ∑ Σ→Σ=Σ )()/( RRA  
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Principe Fondamental 
de la Dynamique   

 
appliqué à un système de 

solides Σ Pour le système Σ en mouvement dans ),,,( zyxOR galiléen, le moment dynamique en A 

est égal à la somme des moments en A des efforts extérieures appliquées sur Σ : 
 

∑ Σ→Σ=Σ ),()/,( AMRAδ  

Moment cinétique )/(.)/().,()/,( RAVAGmRSSAIRSA S ∧+Ω=σ    

Au centre de gravité G 
se S : )/().,()/,( RSSGIRSG Ω=σ    

En un point fixe A : 
 )/().,()/,( RSSAIRSA Ω=σ    

Changement de point :  )/(.)/,()/,( RGVBAmRSARSB S ∧+= σσ    
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