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[Rlc]

NOTE RELATIVE Al! MOUVEMENT DE ROTATION;

F\R M. A. DE S VINT-GERMAIN.

La Géométrie analytique permet de trouver ce que
deviennent les coordonnées d'un point donné \I d'un
solide après que celui-ci a tourné d'un angle B autour
d'un a\e fixe; niais on peul aussi résoudre le problème
au moyeu d'une intégration dont la simplicité mérite
peut-être d'être signalée.

On peut supposer que l'axe de rotation passe par
1 origine des coordonnées rectangulaires : soient a, &, c
ses cosinus directeurs, J"o, y0, z0 les coordonnées de M
avant la rotation. L'expression classique des compo-



( II )

santés de la vitesse due à une rotation montre immédia-
tement que les coordonnées du point M sont liées à
l'angle 6 dont le solide a tourné par les équations simul-
tanées

dx j dy dz

„) - = bz-cy, -£ = cx-az, -^^ay-bx.

Pour intégrer ce système, différentions la première
des équations et ayons égard aux deux autres ainsi qu'à
la relation a2 - j - b2 -h c1 = i ; il vient

dïx , j

(2) -^ = a(ax -h by-+- cz)—x\

une nouvelle dérivation donne, après réduction,

dz x dx

L'intégrale générale peut se mettre sous la forme;

x= A + Bsin6-f-C(i — cos6):

on reconnaît aisément que les constantes A, B, C sont
, , j dx d1x

respectivement égales aux valeurs de x, -T^J "^ÂFJ pour

b = o ; la première est x0, les deux autres sont fournies

par la première équation ( i) et par l 'équation ( 2 ) , et

Ton a, pour la valeur demandée de x,

x = XQ COS 6 -f- ( b z0 — cy0 ) sin 6

H- a(axo~\- byo-\- cz0) (1 — cos6).

Les expressions de y et z s'en déduisent par de
simples permutations.


