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2. Axes principaux en A : Axy : xz est un plan de symétrie donc par symétrie du domaine de x, les produits Pxy et 
Pxz seront nuls. De plus, z=0 pour toute la plaque, donc Pyz=0 
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Les axes principaux en  sont orientés de  par rapport aux axes
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' '  tel que 2 45 . 

On trouve par la formule de rotation : 
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3.4 En utilisant les formules de rotation d’une angle θ autour de l’axe z, nous obtenons les 
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Vecteur unitaire nécessaire pour faire la rotation du système d'axes ' ' ' //  vers '' '' '' :
11 1; 1; 1 ; ;   dépend seulement des cosinus directeurs de 1
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 ( )Calcul des composantes du tenseur dans le repère ' ' ' // :  utilisez Steiner en passant par 
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Steiner pour les 4 roues
xyz = axes principaux pour le solide composé des 4 roues
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=> la symétrie du domaine d’intégration en y nous donnait directement que Pxy et Pyz étaient nuls pour chacun 
des solides du système. 

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 


