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CHAMP DE VITESSE D'UN SOLIDE  

Soient M et N deux points quelconques d'un même solide, on a: Ω∧+=
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REFERENTIEL BARYCENTRIQUE (B)  
 
Soit un référentiel (R) quelconque, et un système matériel solide ou non,  le référentiel 
barycentrique( ou du centre de masse)   (B) est le référentiel: - en translation par rapport à 
(R),  dans lequel le centre de masse (ou d'inertie)  G est immobile.    (B) n'est pas en 
général galiléen. 
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THEOREMES DE KOENIG     Pour le moment cinétique :  PDG'DD
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Le plus utilisé, dans notre cas, porte sur l’énergie cinétique : Gc = c Vm
2
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Ils permettent de faire un calcul en deux étapes : dans (B) puis on ajoute le terme qui concerne 
le terme complémentaire. 
 

CINETIQUE DU SOLIDE EN ROTATION AUTOUR D'UN AXE FIX E ∆∆∆∆  
• Ω=σ∆ I  donne la composante sur l’axe  ∆∆∆∆ de Oσr .  I est le moment d'inertie par 

rapport à ∆∆∆∆. 
Rem : ce résultat est intéressant dans (B) si le solide est en rotation autour d’un axe fixe 

(passant par G fixe). On écrira  Ω=σ ∆ I*
 avec le même Ω

r
 dans les  deux référentiels  (R )  

et  (B) qui sont en translation  l'un par rapport à l'autre.  
 

DYNAMIQUE DU SOLIDE EN ROTATION AUTOUR D’UN AXE FIX E ∆∆∆∆ 
 

a - Théorème de la résultante dynamique (ou PFD)    Il donne la variation de la quantité de 
mouvement de tout le solide donc le mouvement de G.   
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b - théorème du moment cinétique scalaire (ou  TMC)   
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IMPORTANT : Pour appliquer le TMC, on cherchera l’a xe fixe.  
• S’il en existe un simple dans (R ), on l’utilisera.  
• Sinon, on se placera dans (B) par rapport à un axe passant par G car : 

- (B) est en translation ( ΩΩΩΩ=0) pas de forces de Coriolis. 
- le moment des forces d’entraînement (qui existent , elles !) est nul. 
N.B :  (B) n’est pas galiléen en général.  


