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L’accélération du support S1 est aS1  
L’accélération du bloc par rapport au support est 
u&&  m/s². 
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Formulaire :  

Pour une tige homogène de longueur L (axes en G) 
Moment d’inertie par rapport à l’axe y : Iy=ML²/12 

Pour un triangle rectangle de côté a, b et d’épaisseur e. (axes 
sur la base de l’angle droit) 
Moment d’inertie par rapport au plan xy : Ixy= Me²/3  
Moment d’inertie par rapport au plan yz : Iyz= Ma²/6 
Moment d’inertie par rapport au plan zx : Izx= Mb²/6 

Pour un disque plein de rayon R (G : centre de masse du 
disque) 
Moment d’inertie par rapport à l’axe zG : Iz=MR²/2 
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3.1 m1 la masse de la roue, m2 la masse du châssis, m3 la masse de la selle, m4 la masse du corps 
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3.2 m la masse de la roue 
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m1 la masse de la tige L1 
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 m3 la masse de la tige L3 
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m4 la masse du corps 
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M la masse de la selle 
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3.3 Tous les 0
i jx xP =  

La roue :composante z=0 + symétrie suivant les axe x et y 
Le châssis :composante y=0 + symétrie suivant l’axe z 
La selle : au centre de masse : symétrie suivant l’axe zG et l’axe xG 
               les distances de décalage des axes : x=xG + dx ; y=yG ;z=zG où dy  et dz sont nuls. 
Le corps : au centre de masse : les produits d’inertie sont nuls (énoncé) 
               les distances de décalage des axes : x=xG + dx ; y=yG ;z=zG où dy  et dz sont nuls. 
 

 


