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O = point appartenant à l’axe de rotation fixe. 
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Résultante (d) : Distance d’1 point P1(x1, 
y1) à la droite ax + by + c = 0,:  
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Ou utiliser la formule classique de 
cinématique : 
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2. Les rotations subies par les trois solides ne sont pas 
identiques => calculer le moment cinétique de chaque 
solide.    ( 1) ( 2) ( 3)A A A AS S SM M M M= + +  
Solide 1 : A appartient à S1 
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 Axes G2x’y’z’ avec x’y’z’ parallèle à Axyz.  
Axes G2x’’y’’z’’ = rotation du repère Ax’y’z’  
d’un angle α tel que x’’ est suivant G2C. 
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on peut aussi travailler directement dans les axes ' ' '  en calculant les éléments du tenseurs 
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 Axes Cuvw avec C=G3 ; u suivant BC, v//y et w 
suivant CD. 
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ou par la formule de cinématique de distribution des vitesses avec sin 1 cos 1
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ce qui nous donne le lien entre  et  (en égalant la vitesse de  appartenant à la tige et la vitesse
3de  appartenant au disque) avec 2 1 cos sin 2 3
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Les produits d’inertie sont nuls car nous travaillons 
dans les axes principaux. En effet, l’intégration des 
puissances impaire (x et y) sur le domaine symétrique 
est nulle. Et la coordonnée z est nulle pour toute la 
plaque. 
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Dans les axes principaux ( ' ' ' ) lié au centre de masse de la tige :
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 Dans les axes principaux Gx’’y’’z’’ lié au centre de masse du carré. 
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Pour les moments cinétiques :  
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Pour les problèmes relatifs au Tps et aux laboratoires, contactez Emmanuelle.Vin@ulb.ac.be 
Les énoncés et les corrigés sont accessibles et mis à jour sont sur le site de méca :  

http://beams.ulb.ac.be/beams/teaching/meca200/tps.html 


