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1. O = point appartenant a I’axe de rotation fixe.
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1. Dans les axes Oxyz
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2. Dans les axes Oxyz tournant avec les 2 tiges. (S=S1+S2)
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3. en considérant séparément les deux solides.
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Trouvons les points P appartenant a I’axe z ou les moments d’inertie (/ip , 1,p , I.p) sont égaux dans le repére
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le décalage de 1’axe en x est nul =>

4.3  L’angle alpha est I’angle entre I’axe z et 1’axe z’. Par la formule de changement d’axe (TZ, = (O; sin &; cos a))
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=> les vecteurs vitesses angulaires des solides :
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2. Dans les axes principaux du T (des tiges soudées) (Repere R;)
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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 CFAQ.Matlab@ulb.ac.be

Les énoncés et les corrigés sont accessibles et mis a jour sont sur le site de méca :
http://beams.ulb.ac.be/beams/teaching/meca200/tps.html




