Principe fondamentale de la dynamique
1 – Hypothèses
Soit un solide S supposé indéformable de masse m et de centre d’inertie G animé d’un mouvement par rapport à R un repère Galiléen.

2 – Expression générale
([T(
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C’est à dire la somme des torseurs de 
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sur S est égale au torseur dynamique au point A.

3 – Principe fondamentale de la statique appliqué à des mouvements particuliers

3 – 1 ) PFD appliqué à un solide animé d’un mouvement de translation
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Expression vectorielle pour un solide S animé d’un mouvement de translation de direction 
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Théorème de la résultante dynamique :
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Théorème du moment dynamique en G :
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3 – 2 ) PFD appliqué à un solide animé d’un mouvement de rotation autour d’un axe fixe (G, 
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) : moment d’inertie du solide S par rapport

à l’axe (G, 
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Théorème de la résultante dynamique :
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Théorème du moment dynamique en G :
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[image: image47.wmf]Z

r

) . (’’ . 
[image: image48.wmf]Z

r



[image: image49.wmf]M

r

G(
[image: image50.wmf]S

(S) . 
[image: image51.wmf]X

r


= 0
[image: image60.wmf]Z

r


[image: image52.wmf]M

r

G(
[image: image53.wmf]S

(S) . 
[image: image54.wmf]Y

r


= 0

[image: image55.wmf]M

r

G(
[image: image56.wmf]S

(S) . 
[image: image57.wmf]Z

r


= JG(S, 
[image: image58.wmf]Z

r

) . (’’
3 – Principaux moments d’inertie
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Cylindre : JG(S, � EMBED Equation.3  ���) = m R² / 2
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2 – Sphère : JG(S, � EMBED Equation.3  ���) = 2 m R² / 5
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3- Parallélépipède : JG(S, � EMBED Equation.3  ���) = m (b²+h²) / 5
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