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(A connaître par cœur, c’est le minimum vital requis) 

 

Centre d’inertie – opérateur d’inertie 

Centre d’inertie 
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Opérateur d’inertie (voir fiche opérateurs) 
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Théorème de Huygens 
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Cinétique - dynamique 

Torseur cinétique 
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Changement de point d’un torseur 
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Cas général 
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A fixe par rapport à R 
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G centre d’inertie 
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Torseur dynamique 
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Changement de point d’un torseur 
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Cas général 
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A fixe par rapport à R 
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(A fixe / R) 

G centre d’inertie 
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 (G centre d’inertie) 

Principe fondamental de la dynamique 
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Energétique 

Energie cinétique 
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A fixe par rapport à R 
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Σ ensemble de solides Si 

/ /
1

n

R Si R
i

T TΣ
=

=∑   

Puissance 

 

Puissance des actions mécaniques extérieures 
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Puissance intérieure (ou d’inter efforts) 
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Théorème de l’énergie cinétique 
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I. Dynamique autre formalisme 
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