Géomeétrie des masses
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I. Masse m et centre de masse G

m= J-dm = fp dt m(kg):  masse du solide
S S dm (kg): masse élémentaire
J-W dm =0 p (kg/m") : masse linéique / surfacique / volumique
s

L dt (m*): élément linéique / surfacique / volumique
CG = —ch// dm
mJg

S: solide étudié
n M : point du solide
CC = l miC—G; (m = Em) G: centre d’'inertie / de masse / de gravité
m & C: point quelconque

(m;, G;) : masse et centre des sous-systéemes

II. Opérateur d’inertie

1. Définition

I,(S) opérateur d’inertie de S : A, B, C: moments d’inertie : D, E, F : produits d’inertie :
7 7 7 A=10x=f(y2+zz)dm D=10yz=fyzdm
A —F —E\#% : 3
]0(5):<_F B —D>)7 B=on=f(x2+zz)dm E=10xz=fxzdm
-E -D (/i 4 3
C=102=f(x2+y2)dm F=10xy=fxydm
S S

2. Symétries matérielles

Lorsqu’un solide posséde un plan de symétrie, les produits qui comportent la normale au plan
de symétrie s’annulent.

3. Théoreme de Huygens
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IO(S) = 15(5) +C _ (b +c9) —ab —ac
C=m —ab (a? +¢?) —bc
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