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1° DEFINITION

Lamatiére dontest faitun solide s’oppose a lamodification dumouvement de celui-ci. Dans le cas
d’unsolideen:

1.1. Translation.

C’est la masse seule du solide qui intervient (théoreme de la résultante
dynamique).

1.2. Rotation.
Lamasse, maisaussilaforme etles dimensions dusolide interviennent. Cetensemble
de parametres est pris en compte grace a la définition du moment d’inertie du solide par

rapport a I’axe de rotation (théoreme du moment dynamique).

Notation : J en kg. m? pour un solide S en rotation autour d’un axe (G, x,).

2° PRINCIPAUX MOMENTS D’INERTIE

Les dimensions sont en m et les masses en kg.
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2.1. THEOREME DE HUYGENS.

‘ Il permet d’exprimer le moment d’inertie d’un solide
. c |J) | 7 | homogéneparrapportaunaxe (P, x)paralléle al’axe (G, x,)
d ou I’inertie dusolide est connue ou facile a déterminer.
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a) Décomposerle solide en vo-
lumes élémentaires
(parallélépipedes, cylindres, ...).

b) Calculerlemomentd’inertie
de chaque volume a son centre
d’inertie.
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c) Utiliser le théoréme de Huygens pourcalculerle d| % P.xg ~G3x3
moment d’inertie de chaque volume parrapporta  * [+ fil= (P & xp)

Gyl

I’axe derotation dusolide.

d) Additionner (ousoustraire) les moments d’inertietrouvés pour J
obtenir le moment d’inertie du solide par rapport a son axe de
rotation.
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