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Théoréme du do % Pour un solide en rotation autour d'un axe fixesd&)
moment A — —vA aliléen :
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Pour un solide en rotation autour d'un axe fixesd&)
galiléen :
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ou: J estle moment d'inertie du solide par rappo
I'axe de rotatiod

Ma est le moment des forces auxquelles est so
le solide par rapport a I'axe de rotatin
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