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O = point appartenant à l’axe de rotation fixe. 
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 1. Dans les axes Oxyz  

( 1 2)( 1 2)

0
. 0

0
S SS SO OM I ω
++

= =

2
2 2

2
1 1

.
0 12
0 0

0.
3

m L

m L

 
 
 
  +
 
 
 
 

2
2 2

2
22 2

0
0

.
cos sin 0

12
0

.
cos

12

m L

m L

β β

β

 
 
 
  + 
 
 
 
 

2
2 1

2 2 2 2
2 22 2 2 2 1 1 2 2

2 1

0
0 0

.

. . . .sin 21 1 . cos 1
12 12 2 3 12O x y z

m L

m L m L m L m L
M m L

β

ϕ

ββ ϕ β ϕ

 
 

     −
    
    
        

  

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

&

&

& & &

 



MecaH200 3/6 Corrigé de la séance 6 

 
/

2 2 2 2
2 22 2 2 2 1 1 2 2

2 1

2 2 2 2
2 2 2 2 2 2 2 2

. . . .sin 21 1 . cos 1
12 12 2 3 12

. . . . sin 2cos 2 1 2cos sin 1 1
12 12 12 12 2

O O
xyz XYZ O

xyz

O
x y z

y z y

d M d M
M

dt dt

d M m L m L m L m L
m L

dt

m L m L m L m L

ω

ββ ϕ β ϕ

βββϕ β β ϕβ βϕ

= + × =

  
= − + + + +      

 
+ + − − −  

 

&& && &&

& & && & &

/

2 1

xyz XYZ O

x

Mω

ϕ

×

&
144444424444443

 

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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4.1 
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4.2 Trouvons les points P appartenant à l’axe z où les moments d’inertie (IxP , IyP , IzP) sont égaux dans le repère 
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Il faut en plus que en ces points le produit d’inertie Pxp z soit nul aussi pour qu’on soit bien dans des axes 
principaux (ce qui ne semble pas être le cas) 
=>Il n’existe pas de point de l’axe z qui annule le produit d’inertie dans un système d’axe parallèle à xyz, car 
le décalage de l’axe en x est nul =>  
 

4.3 L’angle alpha est l’angle entre l’axe z et l’axe z’. Par la formule de changement d’axe ( ( )'1 = 0; sin ; cosz α α ) 
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=> les vecteurs de Darboux :  
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=> les vecteurs vitesses angulaires des solides :  

1 0 1 3 0 1 2/ /1   et  1 1Cercle R R z T R R z yω ω θ ω ω θ φ= = = = −& & &  
 R0 : Axe OX0Y0Z0 fixe. ;        R1 : Axe Ox1y1z1 tourne autour de l’axe Z0 = z1 (θ) 

R2 : Axe Ox2y2z2 incliné d’un angle α par rapport aux axes Ox1y1z1, avec z2 lié à la tige, R2 tourne autour de 
l’axe z1 (φ) 
R3 : Axe Gx3y3z3 liés au cube et tourne autour de z1 (φ) et z2 () 

 ( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( )et   C BC AD C BC AD
O O O OT T T T M M M M= + + = + +  

1.  Dans les axes principaux du cercle (Repère R2):  

( )

( )
1 2 2

2 2 2

( )

2
( ) 2 2

( )

² ; ²1 1 2. . ² ² ²  avec 
2 2 1 sin 1 cos 1

1 cos
4

. 1 1 1

C
G

T z y z

T

T
O O x y z O O

MRA B C MR
T I Ap Bq Cr

MRT

M I Ap Bq Cr M M

ω ω
ω θ αθ αθ

θ α

ω

 = = == = + + 
 = = +

=> = +

= = + + => =

& & &

&  



MecaH200 6/6 Corrigé de la séance 6 

 2. Dans les axes principaux du T (des tiges soudées) (Repère R3) 
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 3. Dans les axes principaux du T (des tiges soudées) (Repère R3) 
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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 
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 


