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Chapitre 7.4  –  La théorie du corps rigide :  

                                    La dynamique  
 

La notation de la dynamique du corps rigide 
 
Voici quelques notation que nous allons employer pour appliquer la 2e loi de Newton sur notre corps 
rigide : 

Notation Explication 

( ) ( )intext ppp FFF
vvv

+=  Somme de toutes les forces sur la particule p . 

( ) ∑
=

=
M

e

epp FF
1

ext

vv
 Somme des forces extérieures sur la particule p . 

qpF
v

 
Une force interne qu’une particule q  applique sur 

une particule p . 

( ) ∑
≠=

=
N

pqq

qpp FF
,1

int

vv
 Somme des forces que les autres particules du 

système applique sur la particule p . 

( ) ( )∑
=

=
N

p

pFF
1

extext

vv
 Somme de toutes les forces extérieures sur les N  

particules du système. 

( ) ( ) 0
1

intint ==∑
=

N

p

FF
vv

 
Somme de toutes les forces internes sur les N  

particules du système. Par la 3e loi de Newton, ce 
résultat est égal à zéro. 
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La 2
e 
loi de Newton appliquée sur un corps rigide 

 
L’application de la 2e loi de Newton sur l’intégralité du système consiste à additionner l’ensemble des 
forces et d’en extraire une conséquence. Bien que la position Sr

v
 et la vitesse Sv

v
 du corps rigide soit 

réalisée pour d’un point de référence S, la 2e loi de Newton met en relation la somme des forces sur 
l’ensemble du système avec la masse totale du système multiplié avec l’accélération du centre de masse 

CMa
v

 du corps rigide le tout inversement :  

 

2e loi de Newton 
Expression de l’accélération 

CMa
v

 
Expression de la somme des 

forces 

CMext amF
vv

=  
m

F
a ext

CM

v

v
=  ( )∑

=

=
N

p

pFF
1

extext

vv
 

 
Preuve : 

Appliquons la 2e loi de Newton selon xyzO  (car inertiel) sur une particule p  du système : 

t

p
F

p

p d

d
v

v
=   ⇒  

t

p
FF

p
N

pqq

qp

M

e

ep d

d

,11

v
vv

=+ ∑∑
≠==

 

   ⇒  ( ) ( )
t

p
FF

p

pp d

d
intext

v
vv

=+  

 

Effectuons maintenant une sommation de l’ensemble des N  équations disponibles afin d’y simplifier 
la présence des forces internes : 

∑∑
==

=
N

p

p
N

p

p
t

p
F

11 d

d
v

v
 ⇒  ( ) ( )( ) ∑∑

==

=+
N

p

p
N

p

pp
t

p
FF

11
intext d

d
v

vv
 

⇒  ( ) ( ) ∑∑∑
===

=+
N

p

p
N

p

p

N

p

p
t

p
FF

11
int

1
ext d

d
v

vv
 

⇒  ( ) ∑∑
==

=
N

p

p
N

p

p
t

p
F

11
ext d

d
v

v
 

   ⇒  ∑
=

=
N

p

p

t

p
F

1
ext d

d
v

v
 

   ⇒  
( )

∑
=

=
N

p

pp

t

vm
F

1
ext d

d
v

v
 

   ⇒  ∑
=

=
N

p

ppvm
t

F
1

ext d

d vv
 

⇒  ∑
=

=
N

p

ppvm
m

m
t

F
1

ext

1

d

d vv
 

⇒  
t

v
mF

d

d CM
ext

v
v

=   ( ∑
=

=
N

p

ppvm
m

v
1

CM

1 vv
) 

⇒  CMext amF
vv

=  ■ 
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La 2
e
 loi de Newton en rotation appliquée par rapport à l’origine d’un 

système d’axe Oxyz 
  
L’application de la 2e loi de Newton en rotation sur l’intégralité du système consiste à additionner 
l’ensemble des moments de forces et d’en extraire une conséquence. Le résultat qui sera déduit sera 
raffiné dans les équations qui suivront. Cependant, nous pouvons affirmer sans hésitation le résultat 
suivant :  

t

L

d

d
ext

v

v
=τ   où ( )∑

=

=
N

p

p

1
extext ττ

vv
  et  ( ) ( )extext ppp Fr

vvv
×=τ  

 
Preuve : 

Appliquons la 2e loi de Newton en rotation par rapport à l’origine de xyzO  (car inertiel) sur une 
particule p  du système : 

t

Lp

p d

d
v

v
=τ   ⇒  

t

L
FrFr

p
N

pqq

qpp

M

e

epp d

d

,11

v
vvvv

=×+× ∑∑
≠==

 

⇒  
t

L
FrFr

p
N

pqq

qpp

M

e

epp d

d

,11

v
vvvv

=×+× ∑∑
≠==

 

⇒  ( ) ( )
t

L
FrFr

p

pppp d

d
intext

v
vvvv

=×+×  

⇒  ( ) ( )
t

Lp

pp d

d
intext

v

vv
=+ττ  

 

Effectuons maintenant une sommation de l’ensemble des N  équations disponibles afin d’y simplifier 
la présence des forces internes : 

∑∑
==

=
N

11 d

d

p

p
N

p

p
t

L
v

v
τ  ⇒  ( ) ( )( ) ∑∑

==

=+
N

11
intext d

d

p

p
N

p

pp
t

L
v

vv
ττ  

   ⇒  ( ) ∑
=

=
N

1
ext d

d

p

p

t

L
v

v
τ  

   ⇒  ( ) ∑
=

=
N

1
ext d

d

p

pL
t

vv
τ  

   ⇒  ( )
t

L

d

d
ext

v

v
=τ  ■ 
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La décomposition du moment de force à partir du centre de masse 
 
Le moment de force total externe appliquée sur notre corps rigide se doit d’être évalué par rapport à 
l’origine de xyzO  si l’on veut le faire correspondre à la variation du moment cinétique  dans le temps 

tL d/d
v

  mesuré lui aussi par rapport à l’origine de xyzO .  
 
Cependant, une réorganisation de l’information nous simplifiera notre analyse. Si l’on décompose nos 
vecteurs  pr

v
  tel que 

CMCM pp rrr
vvv

+=   , 

selon xyzO , ceci nous permettra de décomposer nos calculs de moments de forces de la façon 
suivante :  

CMextCMext ττ
vvvv

+×= Fr   où  ( )∑
=

×=
N

p

pp Fr
1

extCMCM

vvv
τ  

 
Preuve : 

( )∑
=

=
N

p

p

1
extext ττ

vv
 ⇒  ( )∑

=

×=
N

p

pp Fr
1

extext

vvv
τ  

   ⇒  ( ) ( )∑
=

×+=
N

p

pp Frr
1

extCMCMext

vvvv
τ    

   ⇒  ( ) ( )( )∑
=

×+×=
N

p

ppp FrFr
1

extCMextCMext

vvvvv
τ  

   ⇒  ( ) ( )∑∑
==

×+×=
N

p

pp

N

p

p FrFr
1

extCM
1

extCMext

vvvvv
τ  

   ⇒  ( ) ( )∑∑
==

×+×=
N

p

pp

N

p

p FrFr
1

extCM
1

extCMext

vvvvv
τ  

   ⇒  CMextCMext ττ
vvvv

+×= Fr     ■ 

 



Note de cours rédigée par : Simon Vézina  Page 5 

La 2
e 
loi de Newton en rotation sur un corps rigide 

 
L’application de la 2e loi de Newton en rotation sur un corps rigide permet d’obtenir une relation entre 
la somme des moments de force CMτ

v
 mesuré par rapport au centre de masse CMr

v
 du corps rigide et 

l’accélération angulaire α
v

 du corps rigide. Puisque l’accélération angulaire α
v

 ne dépend pas de la 
position Sr

v
 du corps rigide (point autour duquel il tourne selon xyzO ), résoudre cette équation permet 

d’obtenir directement l’état de changement de la rotation du corps. 
 

Outils de calcul 

( )∑
=

×=
N

p

pp Fr
1

extCMCM

vvv
τ    avec   CMCM rrr pp

vvv
−=  

( ) T
RIRI OS

S
OSS →→=  

( ) ( ) ( ) ( )TT
RIRRIR

t

I
OS

S
OSOS

S
OS

S

d

d
→→→→ ×+×= ωω

vv
 

( )T
rrIrrmU SSCM3SSCMSSCM

vvvv
−⋅=−  

( )( )TT
vrrvIvrrvm

t

U
SSCMSSCM3SCMSSCMS

SSCM

d

d vvvvvvvv
−−⋅+⋅=

−  

( )T
rrIrrmU CMSCM3CMSCMCMSCM

vvvv
−⋅=−  

Équation générale 

( CMS rr
vv

≠ ) 

( )( ) ( )αωωωτ
vvvvvvvvv

CMSCMSSCMS
SSCMS

SCMCMSCMCM d

d

d

d
−−

−
−++








++×××−×= UUI

t

U

t

I
rrmvvm  

Ce qui nous donnera 

( ) ( )( )





















+−×××+×−−+=

−−

−− ωωωτα
vvvvvvvvv

t

U

t

I
rrmvvmUUI

d

d

d

d SSCMS
SCMCMSCMCM

1
CMSCMSSCMS  

Équation particulière de la rotation autour du centre de masse 

( CMS rr
vv

=  et CMS vv
vv

= , donc CMS II ≡ ) 

αωτ
vvv

CM
CM

CM d

d
I

t

I
+=   

Ce qui nous donnera 









−=

−
ωτα
vvv

t

I
I

d

d CM
CM

1
CM  
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Preuve : 

t

L

d

d
ext

v

v
=τ  

⇒  ( )( )ωτ
vvvv

SSCMSSCMext d

d
−++×= UIvrm

t
 

⇒  ( ) ( )( )ωτ
vvvv

SSCMSSCMext d

d

d

d
−++×= UI

t
vrm

t
 

⇒  ( ) ( ) ( )ωωτ
vvvvv

SSCMSSCMext d

d

d

d

d

d
−++×= U

t
I

t
vr

t
m  

⇒  
t

U
t

U

t
I

t

I

t

v
rmv

t

r
m

d

d

d

d

d

d

d

d

d

d

d

d
SSCM

SSCM
S

SS
CMS

CM
ext

ω
ω

ω
ωτ

v
v

v
v

v
vv

v
v

−

−
++++×+×=  

⇒  αωαωτ
vvvvvvvvv

SSCM
SSCM

S
S

SCMSCMext d

d

d

d
−

−
++++×+×= U

t

U
I

t

I
armvvm  

⇒  ( )αωτ
vvvvvvv

SSCMS
SSCMS

SCMSCMext d

d

d

d
−

−
++








++×+×= UI

t

U

t

I
armvvm  

 
Nous allons maintenant remplacer l’accélération Sa

v
 du point S par l’expression 

( )SCMSCMCMS rraa
vvvvvvv

××−×+= ωωα  

et obtenir l’expression suivante : 

( )( ) ( )αωωωατ
vvvvvvvvvvvv

SSCMS
SSCMS

SCMSCMCMCMSCMext d

d

d

d
−

−
++








++××−×+×+×= UI

t

U

t

I
rrarmvvm

 

⇒  

( ) ( )( )

( )αω

ωωατ

vv

vvvvvvvvvvvv

SSCMS
SSCMS

SCMCMSCMCMCMCMSCMext

d

d

d

d
−

−
++








++

×××−××+×+×=

UI
t

U

t

I

rrmrrmarmvvm

 

 
Pour isoler α

v
 dans cette équation, nous devrons restructurer le terme 

( )α
vvvv

××= SCMCM rrmT   . 

Par analogie avec l’expression précédente 

( ) ( ) ωω
vvvvvvvvv

SSCMSSCM3SSCMSCMS3 −=−⋅=××= UrrIrrmrrmL
T   

alors nous avons : 

( )α
vvvv

××= SCMCM rrmT  

⇒  ( )SCMCM rrmT
vvvv

××−= α  

⇒  ( )αvvvvvv
T

rrIrrmT CMSCM3CMSCM −⋅−=  

⇒  α
vv

CMSCM −−= UT  et ( )T
rrIrrmU CMSCM3CMSCMCMSCM

vvvv
−⋅=−  
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Si l’on remplace T
v

, nous aurons le résultat suivant : 
 

( ) ( )( )

( )αω

ωωατ

vv

vvvvvvvvvv

SSCMS
SSCMS

SCMCMCMSCMCMCMSCMext

d

d

d

d
−

−

−

++







++

×××−−+×+×=

UI
t

U

t

I

rrmUarmvvm

 

⇒  

( )( )

( )αω

ωωτ

vv

vvvvvvvvv

CMSCMSSCMS
SSCMS

SCMCMCMCMSCMext

d

d

d

d
−−

−
−++








++

×××−×+×=

UUI
t

U

t

I

rrmarmvvm

 

 
Par la suite, nous pouvons décomposer notre moment de force sous la forme 

CMextCMext ττ
vvvv

+×= Fr  

et faire des associations de termes afin de retirer la référence à l’accélération du centre de mass : 

( )( )

( )αω

ωωτ

vv

vvvvvvvvvvv

CMSCMSSCMS
SSCMS

SCMCMCMCMSCMCMextCM

d

d

d

d
−−

−
−++








++

×××−×+×=+×

UUI
t

U

t

I

rrmarmvvmFr

 

⇒  

( ) ( )( )

( )αω

ωωτ

vv

vvvvvvvvvvv

CMSCMSSCMS
SSCMS

SCMCMCMCMSCMCMextCM

d

d

d

d
−−

−
−++








++

×××−×+×=+×

UUI
t

U

t

I

rrmamrvvmFr

 

⇒  

( ) ( )( )

( )αω

ωωτ

vv

vvvvvvvvvvv

CMSCMSSCMS
SSCMS

SCMCMextCMSCMCMextCM

d

d

d

d
−−

−
−++








++

×××−×+×=+×

UUI
t

U

t

I

rrmFrvvmFr

 

⇒  ( )( ) ( )αωωωτ
vvvvvvvvv

CMSCMSSCMS
SSCMS

SCMCMSCMCM d

d

d

d
−−

−
−++








++×××−×= UUI

t

U

t

I
rrmvvm  

 
Pour calculer le tout, il suffit d’utiliser les expressions suivantes : 

• ( ) ( ) ( ) ( )TT
RIRRIR

t

I
OS

S
OSOS

S
OS

S

d

d
→→→→ ×+×= ωω

vv
 

• ( )( )TT
vrrvIvrrvm

t

U
SSCMSSCM3SCMSSCMS

SSCM

d

d vvvvvvvv
−−⋅+⋅=

−  

• ( )T
rrIrrmU SSCM3SSCMSSCM

vvvv
−⋅=−  

• ( )T
rrIrrmU CMSCM3CMSCMCMSCM

vvvv
−⋅=−  
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Nous pouvons établir notre relation entre le moment de force total appliquée par rapport au centre de 
masse selon xyzO  et notre accélération angulaire α  en isolant l’accélération angulaire : 

 ( )( ) ( )αωωωτ
vvvvvvvvv

CMSCMSSCMS
SSCMS

SCMCMSCMCM d

d

d

d
−−

−
−++








++×××−×= UUI

t

U

t

I
rrmvvm  

⇒  ( ) ( )( ) ωωωτα
vvvvvvvvv









+−×××+×−=−+

−

−−
t

U

t

I
rrmvvmUUI

d

d

d

d SSCMS
SCMCMSCMCMCMSCMSSCMS  

⇒  ( ) ( )( )





















+−×××+×−−+=

−−

−− ωωωτα
vvvvvvvvv

t

U

t

I
rrmvvmUUI

d

d

d

d SSCMS
SCMCMSCMCM

1
CMSCMSSCMS  

 

Dans le cas où CMS rr
vv

=  et CMS vv
vv

≡ , alors 0SCM =r
v

 et plusieurs termes seront nuls : 

• 0SSCM =−U  

• 0
d

d SSCM
=

−

t

U
 

• 0CMSCM =−U  

• 0SCM =× vvm
vv

  

• ( )( ) 0SCMCM =××× rrm
vvvv

ωω   

 
Ainsi, l’expression de l’accélération angulaire α

v
 où CMS II ≡  prendra la forme réduite  









−=

−
ωτα
vvv

t

I
I

d

d CM
CM

1
CM   

avec ( ) ( ) ( ) ( )TT
RIRRIR

t

I
OS

S
CMOSOS

S
CMOS

CM

d

d
→→→→ ×+×= ωω

vv
 



Note de cours rédigée par : Simon Vézina  Page 9 

 

Situation A : L’accélération angulaire d’un corps rigide à 3 particules non-colinéaire calculé 

rapport au centre de masse. Un corps rigide est composé de d’une particule 1 de masse kg51 =m  

située à la coordonnée 01 =r
v

, d’une particule 2 de masse kg52 =m  située à la coordonnée 

m32 ir
vv

=  et d’une particule 3 de masse kg53 =m  située à la coordonnée ( ) m432 jir
vvv

+= . Le 

système subit une force extérieur N7 jF
vv

=  appliquée sur la particule 2. On désire évaluer 

l’accélération angulaire α
v

 sachant que la vitesse angulaire du corps rigide est ( ) rad/skji
vvvv

++=ω  et 
que le corps rigide n’est pas tourné ( 0=q

)
). 

 
Évaluons la masse totale m  du système : 

∑
=

=
N

p

pmm
1

   ⇒  321 mmmm ++=  

    ⇒  ( ) ( ) ( )kg5kg5kg5 ++=m  

    ⇒  kg15=m  
 
Évaluons la position du centre de masse CMr

v
 du système : 

∑
=

=
N

p

pp rm
m

r
1

CM

1 vv
  ⇒  ( )332211CM

1
rmrmrm

m
r

vvvv
++=  

 ⇒  
( )

( )( ) ( )( ) ( )( )( )jiiir
vvvvv

4353505
15

1
CM +++=  

⇒  ( )m333,12CM jir
vvv

+=  

 
Évaluons le moment de force total extérieur appliquée sur le corps rigide par rapport au centre de 
masse : 

( )∑
=

×=
N

p

pp Fr
1

extCMCM

vvv
τ   ⇒  ( )ext2CM2CM Fr

vvv
×=τ  

⇒  ( ) Frr
vvvv

×−= CM2CMτ     ( CMCM rrr pp

vvv
−= ) 

⇒  ( ) ( )( ) ( )jjii
vvvvv

7333,123CM ×+−=τ  

⇒  ( ) ( )jji
vvvv

7333,1CM ×+=τ  

⇒  mN7CM ⋅= k
vv

τ  

 
Évaluons le moment d’inertie du corps rigide par rapport à son centre de masse. Puisque nos particules 
sont uniquement situées dans le plan xy, alors les termes 

0CMCM =−=∆ zzpzp rrr  

seront nuls et il ne restera plus qu’à exploiter les termes suivants : 

• CM1CM1 xxx rrr −=∆  ⇒  ( ) ( )20CM1 −=∆ xr  ⇒  m2CM1 −=∆ xr  
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• CM1CM1 yyy rrr −=∆  ⇒  ( ) ( )333,10CM1 −=∆ yr  ⇒  m333,1CM1 −=∆ yr  

• CM2CM2 xxx rrr −=∆  ⇒  ( ) ( )23CM2 −=∆ xr  ⇒  m1CM2 =∆ xr  

• CM2CM2 yyy rrr −=∆  ⇒  ( ) ( )333,10CM2 −=∆ yr  ⇒  m333,1CM2 −=∆ yr  

• CM3CM3 xxx rrr −=∆  ⇒  ( ) ( )23CM3 −=∆ xr  ⇒  m1CM3 =∆ xr  

• CM3CM3 yyy rrr −=∆  ⇒  ( ) ( )333,14CM3 −=∆ yr  ⇒  m666,2CM3 =∆ yr  

 
Les termes sur la diagonale du tenseur d’inertie seront les suivants : 

• ( )∑
=

∆+∆=
N

p

zpyppxx rrmI
1

2
CM

2
CMCM  ⇒  2

CM33
2

CM22
2

CM11CM yyyxx rmrmrmI ∆+∆+∆=  

⇒  ( )( ) ( )( ) ( )( )222
CM 666,25333,15333,15 +−+−=xxI  

⇒  2
CM mkg33,53 ⋅=xxI  

 

• ( )∑
=

∆+∆=
N

p

zpxppyy rrmI
1

2
CM

2
CMCM  ⇒  2

CM33
2

CM22
2

CM11CM xxxyy rmrmrmI ∆+∆+∆=  

⇒  ( )( ) ( )( ) ( )( )222
CM 151525 ++−=yyI  

⇒  2
CM mkg30 ⋅=yyI   

 

• ( )∑
=

∆+∆=
N

p

ypxppzz rrmI
1

2
CM

2
CMCM  ⇒  ( ) ( )22

CM mkg31,53mkg30 ⋅+⋅=zzI  

      ⇒  2
CM mkg33,83 ⋅=zzI  

 
 

• 0
1

CMCMCM =∆∆−= ∑
=

N

p

ypxppxy rrmI  ⇒  













∆∆+

∆∆+∆∆
−=

CM3CM33

CM2CM22CM1CM11

CM
yx

yxyx

xy
rrm

rrmrrm
I  

⇒  
( )( )( ) ( )( )( )

( )( )( ) 








+

−+−−
−=

666,215

333,115333,125
CMxyI  

⇒  2
CM mkg20 ⋅−=xyI  

 
Voici notre tenseur d’inertie par rapport au centre de masse : 

















=

CMCMCM

CMCMCM

CMCMCM

CM

zzzyzx

yzyyyx

xzxyxx

III

III

III

I   

⇒  
















=

CM

CMCM

CMCM

CM

00

0

0

zz

yyyx

xyxx

I

II

II

I    (ex : 0
1

CMCMCM =∆∆−= ∑
=

N

p

zpxppxz rrmI ) 
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⇒  
















−

−

=

33,8300

03020

02033,53

CMI    ( CMCM yxxy II = ) 

 

Évaluons la matrice 1
CM

−
I   à partir d’une application1 réalisant l’inversion d’une matrice : 

















=
−

012,000

04044,06016,0

06016,0025,0
1

CMI  

 
Évaluons la dérivée du tenseur d’inertie CMI  par rapport au temps. Puisque l’on peut considérer que le 

corps est connu dans le référentiel O,  car il n’est pas tournée ( 0=q
)

), alors notre matrice de rotation 

OS→R  est telle que 3OSOS IRR
T

== →→ . Ainsi, tI d/d CM  donnera le résultat suivant : 

( ) ( ) ( ) ( )TT
RIRRIR

t

I
OS

S
CMOSOS

S
CMOS

CM

d

d
→→→→ ×+×= ωω

vv
 

⇒  ( ) ( ) ( ) ( )T
IIIIII

t

I
3

S
CM33

S
CM3

CM

d

d
×+×= ωω

vv
 

⇒  ( ) ( )

T

xy

xz

yz

xy

xz

yz

IIIIII
t

I

































−

−

−

+

































−

−

−

= 3
S

CM33
S

CM3
CM

0

0

0

0

0

0

d

d

ωω

ωω

ωω

ωω

ωω

ωω

   

⇒  ( ) ( )

T

xy

xz

yz

xy

xz

yz

II
t

I

















−

−

−

+
















−

−

−

=

0

0

0

0

0

0

d

d S
CM

S
CM

CM

ωω

ωω

ωω

ωω

ωω

ωω

  

⇒  ( ) ( )

















−

−

−

+
















−

−

−

=

0

0

0

0

0

0

d

d S
CM

S
CM

CM

xy

xz

yz

xy

xz

yz

II
t

I

ωω

ωω

ωω

ωω

ωω

ωω

 

⇒  
















−

−

−

















−

−

+

















−

−

















−

−

−

=

0

0

0

33,8300

03020

02033,53

33,8300

03020

02033,53

0

0

0

d

d CM

xy

xz

yz

xy

xz

yz

t

I

ωω

ωω

ωω

ωω

ωω

ωω

 

⇒  
















−

+−−

−−

+
















+−−

−−

−

=

033,8333,83

30202030

2033,5333,5320

030202033,53

33,832033,53

33,833020

d

d CM

xy

xyzz

xyzz

xyxy

xzz

yzz

t

I

ωω

ωωωω

ωωωω

ωωωω

ωωω

ωωω

 

                                                 
1 Référence : https://www.dcode.fr/inverse-matrice 
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⇒  
















+−+−

+−−

+−

=

02033,533020

2033,534033,23

032033,2340

d

d CM

yxyx

yxzz

yxzz

t

I

ωωωω

ωωωω

ωωωω

 

⇒  

( ) ( ) ( ) ( )

( ) ( ) ( ) ( )

( ) ( ) ( ) ( ) 















+−+−

+−−

+−

=

0120133,53130120

120133,53140133,23

103120133,23140

d

d CM

t

I
  ( ( ) rad/skji

vvvv
++=ω ) 

⇒  
















−

−−=

033,3310

33,334033,23

1033,2340

d

d CM

t

I
 

 
Évaluons maintenant notre accélération angulaire : 









−=

−
ωτα
vvv

t

I
I

d

d CM
CM

1
CM  

⇒  
















































−

−−−

































=

1

1

1

033,3310

33,334031,23

1033,2340

7

0

0

012,000

04044,06016,0

06016,0025,0

α
v

 

⇒  
































−

−−

































=

33,23

50

33,73

7

0

0

012,000

04044,06016,0

06016,0025,0

α
v

 

⇒  














−

















=

33,30

50

33,73

012,000

04044,06016,0

06016,0025,0

α
v

 

⇒  rad/s

364,0

1

1















 −

=α
v

 


