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M6 ∙ Mécanique de rotation du point 

 

I - Introduction  
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IV - Application : le pendule simple 

  



Capacités exigibles du chapitre  

 Définir le vecteur vitesse angulaire. 

𝜔⃗⃗ = 𝜃̇ 𝑢⃗ Δ 

II.1 

 Définir le moment cinétique d’un point matériel M par rapport à un axe Δ ou par rapport à un point O. 

𝐿⃗ 𝑂(M) = 𝑂𝑀⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ ∧ 𝑝 et 𝐿Δ(M) = 𝐿⃗ 𝑂 ∙ 𝑢⃗ Δ 

II.2.a 

 Définir le moment cinétique d’un système discret de points 𝑆 = {𝑀𝑖}. 

𝐿Δ(S) = ∑𝐿Δ(𝑀𝑖)

𝑖

= (∑𝑂𝑀⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ 
𝑖 ∧ 𝑝 𝑖

𝑖

) ∙ 𝑢⃗ Δ 

II.2.b 

 Définir & Établir le moment d’inertie d’un point matériel par rapport à un axe Δ. 

𝐽Δ =  𝑚𝑟2 

II.3 

 Définir le moment d’une force 𝐹  par rapport à un axe Δ ou par rapport à un point O. 

ℳ⃗⃗⃗ 
0(𝐹 ) = 𝑂𝑀⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ ∧ 𝐹 et ℳΔ(𝐹 ) = ℳ⃗⃗⃗ 

0 ∙ 𝑢⃗ Δ 

II.4.a 

 Déterminer le moment d’une force par rapport à un axe Δ en utilisant le bras de levier. 

ℳΔ(𝐹 ) = ± 𝑑 ‖ F⃗ ⊥‖ 

II.4.b 

 Énoncer le théorème du moment cinétique par rapport à un axe fixe Δ ou par rapport à un point fixe O 
dans un référentiel galiléen. 

𝑑𝐿⃗ 𝑂
𝑑𝑡

= ∑ℳ⃗⃗⃗ 
0(𝐹 𝑒𝑥𝑡) et

𝑑𝐿Δ

𝑑𝑡
= ∑ℳΔ(𝐹 𝑒𝑥𝑡) 

III.1 

 Connaître les cas où le moment cinétique se conserve. III.2 

 


