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Rappel : Utilisation de la formule de Steiner AYG

Pour calculer le moment d’inertie du solide S par rapport a
I’axe x passant par O : A
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Parfois, il est plus facile de calculer le moment d’inertie par
rapport a un axe ne passant pas par G :
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3.5 Vecteur unitaire nécessaire pour faire la rotation du systéme d'axes Ax'y'z '(// Oxyz) vers Ax"y"z":
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Calcul des composantes du tenseur dans le repére Ax'y 'z '(// Oxyz)
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4.3 [Solide possédant un axe de révolution suivant z
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Pour que ’ellipsoide d’inertie soit une sphére, il faut trouver un point P tel que :
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5. Pour la demi sphére pleine.
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Pour le cylindre plein.
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Pour le cone.
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Pour le volant complet :
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Pour les problémes relatifs au Tps et aux laboratoires, contactez Emmanuelle.Vin@ulb.ac.be
Pour les problemes relatifs aux projets Matlab, contactez CFAO.Matlab@ulb.ac.be
http://cfao.ulb.ac.be/cfao/ >Teaching>mécall>Tps. Login : student, mot de passe : newton

Attention : Pour les séries du mardi, la séance 6 sera donnée le mardi 16/12 comme indiqué
aux valves.

La mati¢re de I’examen portera sur la totalité des 6 premiéres séances des TPs.



