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O = point appartenant à l’axe de rotation fixe. 
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2.1 Centre de masse du volant G : 9r/10 à partir de A avec r=3R/2. (r/3+r=2R). Moment cinétique en A :  

( )

( )

' ' 2 ' 2 '

1 '

' 2 ' 1 ' ' ' 2 '

2

2 ' 2 ' 1 ' 2

0 0 0
9 9. 1 1 1 0 0 . 1
10 10

0 0 1

9 9avec 1 1 1 1 1 1
10 10

9 1 1 1
10

A A A z G z x y

z

A G G z y z z G z x

A y y z

A
r rM M AG v I M v A

C

r rv v GA v v

rM M A C A M

ω ω ω

ω

ω ω ω ω

ω ω ω ω

  
      = × + = × − − +                 

 = + × = − + + × − = − − 
 

 = − + + = − 
 

2

2 ' 1 '
9 1 1
10 y z

r Cω ω
    +    

 

2.2 L’énergie cinétique :  
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 Axes G2x’y’z’ avec x’y’z’ parallèle à Oxyz.  

Axes G2x’’y’’z’’ = rotation du repère Ox’y’z’ d’un angle α tel que x’’ est suivant G2C. 
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 Axes Cuvw avec C=G3 ; v suivant CB et u suivant CD. 
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4.2 Trouvons les points P appartenant à l’axe z où les moments d’inertie (Ix’ , Iy’ , Iz’) sont égaux dans le repère 
Px’y’z’  
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.  O OM I ω=> = Le point O peut être vu comme un point appartenant au solide et subissant le même 
mouvement. En effet, la rotation s’effectue autour de l’axe z’ passant par O. il est normal que tous les points 
appartenant à l’axe de rotation soit fixe. Tous les points de l’axe peuvent être considérés comme appartenant 
au solide. 
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Pour les problèmes relatifs au Tps et aux laboratoires, contactez Emmanuelle.Vin@ulb.ac.be 
Pour les problèmes relatifs aux projets Matlab, contactez CFAO.Matlab@ulb.ac.be 
http://cfao.ulb.ac.be/cfao/ >Teaching>mécaII>Tps. Login : student, mot de passe : newton 
 


