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1.1

1.2

Rappel : Utilisation de la formule de Steiner Ay G
Pour calculer le moment d’inertie du solide S par rapport a
I’axe x passant par O : A

I,=I, +md;_

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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2
cercle : /_(cercle) = j (x'2 +y7 )dm = IO— R*pRdO =M, R*=I (cercle) + I, (cercle) en2D

Cercle

. M R2
I, (cercle) =21 (cercle) (par symétrie) => I (cercle)= —Cerzcle
) . . M,R*> M R?
Par symétrie : / (cercle O) = I (demi-cercle L) + I (demi-cercle N) => [ (U)= Z _ ;

o : R p27 R4 M is ueRz
Disque : I, (Disque O) :'[ (x'2+ y'z)dm = IO .[0 2 prdrd6 = pTQ;; — _ Disque””
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1,(0) = 1,(0)+1,(0)=2I,(0) (par symétrie) => [, (O) = 4
en 2D
MyR> M _R*

Par symétrie : I (O)=1 (V)+1 . (N) = [ (V)= g 2
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Sphére : 7_ (Sphére O) = J (x +y )dm :j I I (rsin®)” pr’sinfdy |d6 ldr = gMSphéreW
0o (Jo {Jo

1. (Sphere 0) = 1,(0) +1,(0)~21,,(O)

avec [ (O)—J- zzdm—J-R Jw JQZ”(rcosH)2 ¥ sin@do |do r—lM R?
Xy - - 0 0 0 P ¢ _5 Sphére
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Ix 0)= Iy (O) (par symetrie) :>1x )= T + Ixy )= gMSphéreRz + gMSphéreRz = gAISphéreR2
. Mg R2 2M_ R
Par symétrie : 1, (0) = I (V) + 1 (") => I,(U)= SP’: < - .

Rappel :

P, = J-xydm = .[(xG +a,, )(yG +a, )dm =P, ,, +tmay_ a, +a, Idem+ a, Idem
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I .(DE)= n;; +m(37aj ;1,(DE) = 0+ma’ et P, (DE)= pa.%}.a
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I.(Tigeg) = I py" dy = P
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1,(4B)=1,(BC)+1,(BC)+1,(CD)+1,(DE)= pd’ (15 +a2 )

1,(AB)+1,(BC)+1,(CD)+1 (DE)+1,(EF)= pa’ %

P, (AB)+P, (BC)+ P, (CD)+ P, (DE)+ P, (EF) = pa’ (g + 2{2 + g}(l - %B

4. Dans les axes liés au disque, nous avons

mR? 0 0 all a; a; 1 0 0
4 o a; a;|=|0 cosa sina
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Towy =| 0 mR 0 @ a o 0 -sina cosa
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2 ly =(O;cosa;sina)=(a12;a22;a32)
La matrice de changement de base vaut : _ s 3 3
W (10 0 (X L :(0;—sina;cosa):(a1;az;a3)

y|=|0 cosa sinal| Y

z 0 -sina cosa )l Z




Donc :
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I' =q; a31” =sin’ & +cos?a =" (1+cos2a)
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—Pw—aa ]”—(alall +osas I, +asail, —2ala; Py, — 20 as Py, — 20005 Py, )=O

-
et —P'_ =aiaj1” =0
Les axes Ox et OX sont confondu et forme une direction principale. => les produits d'inertie

comprenant l'axe x sont nuls.
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Pour les problémes relatifs au Tps et aux laboratoires, contactez Emmanuelle.Vin@ulb.ac.be
Pour les problémes relatifs aux projets Matlab, contactez CFAO.Matlab@ulb.ac.be
http://cfao.ulb.ac.be/cfao/ >Teaching>mécall>Tps




