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SUR LE MOGUVEMENT D'UN CORPS SOLIDE AUTOUR
D'UN POINT FIXE;
Par M. ROBERJOT,
Etudiant a la Facullé des Sciences de Lyon.

Je me propose d'étudier ce mouvement sans employer
’ . . . - - ’
d’axes particuliers; d’obtenir ainsi les résultats connus
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et de donner des équations du mouvement une interpre-

tation gcomch'l(]ue sunple.

r désignant les composantes de I'axe instantané
b b o) l
de rotation, on a pour la vitesse et 'accélération d’un

point du corps solide

— T+ p(PT—+qT+r3)

— w2y +g(pr4+qy—+r3.

5 — s+ r(pr4+qy—+r3)

C  Im(ars-y?),
F = Xmzy.

Soit T cette force

(%)

do_ o dw dg_dr
ar 19T ac T cde Y@
dy ~ &y  dr _dp
W G TIPSy T T
ds ) d*s  dp dq
@ T iz ai T
Nous poserons
A=Xm(y?+3?), B=Sm(st+a?),
D=ZXmys, E=Z3mszx,
Force vive totale du systéme. -
vive, on a
\ 2
2T:.‘_‘.m[( ) <(ly>
ou
(2) 2T =Ap2+Bg2=-Cr:—aDgr—2Lrp — 2Fpy.

Moment résultant des guantités

de mouvement.

Les composauntes 2, 3, v de axe de e moment sont

lemarquons que

| « / ) ds= _ dy B - . o JT
‘ X m (} i —..»L—ﬁ> B \q Fqg- Es ou q = ’-’[—'«

dr 3" JT
k) [p _ - _ T ~ " . n _ N
(3 } 8-=m (\d 0 T i ) - -Fp-+Bg—Dy ou P g
o [ dr d.r ) _ . oT

- Xm (J 2 Y ;];/ =—LEp—Dg¢g~+Cs ou 1=

2T = pa—qgh+re.

Equalz’onv géncrales du mouyement —

Appliquons



(1367)
le théoréme des moments des quantités de mouvement
par rapport aux trois axes; désignons par a, b, ¢ les
composantes de I’axe des moments des forces appliquées ;
nous aurons

d2s A2y
> s — 8 == ) =
“m<y dt* dt-’) “
ou
d . dg dr
A —dt——i—(C~13)qr—I ZlimEkﬁ

+Fpr —Epg —Dqg>— Dr2=aq,
de méme

vda
s —(—[E—%—q*{—rﬁ:a,
, d3
(1) ‘w—l—rJ*[)Y::b,
dy
(W +Pﬁ_ql~~ C.

Telles sont les équations du mouvement.

Remarque. — On en tire facilement les relations sui-
vantes

sy ds

\ dt P ar T Vae Tl

_.dp  ,dq | dr

(5) , 712177‘37[2—*—‘2;
dT

= = ar+ b +cy

—ap -+ bg +cr.

a3 &
T u T A

On voit que
(6) 2 Byt =TI,

c’est-a-dire que la dillérence entre le travail total et le
carré de 'axe OC =/ du moment résultant des quan-
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lités de mouvement, est constante
(6) 2T - 12= h.

Théorémes de Poinsot. — 1° On a

o désignant la vitesse instantanée ct p la distance au
point fixe du point K ou l'axe instantané perce ellip-
soide d’inertie, il suffit d’écrire que le point K

/
(plhoeire g) '
est sur Pellipsoide d’inertie.

2* Le plan tangent en K & Pellipsoide d’'inertie est
perpendiculaire alaxe OCj; P'équation de ce plan est, en
cellet,

Nfe+ Y[y +2f+fi=o,
ol

P .1
X =0"- Y = 0(1;’

e
3}
o
el

or

Sr=Az —Fy—LEs=(Ap— F[—Ez) - 22

T w’

donc I'équation du plan
i . w
aX+BY+vZ=—;
P
il est perpendiculaire 4 OC.
3" La distance de origine a ce plan tangent est

w

\/l +3 —v—“T [P
[.a relation
T =0—1h



peut donc s’écrire

w?
F =02
ou
7,
dy n
0] I=— FO
Remarque I. — Si, i un moment douné,

les équations du mouvement se réduisent a -

9T — 1‘2_,_32_*_‘{2:12:0)1;
on a
S=p=r.

Remarque 1I. — Si a —= b —= ¢ == o, les équations se
réduisent a
da d3 ay
2— +8 - 4+v-4 =0
dt 8 dt ot
ou
a2~ 24 y2= const.

OC ==/ cst constant, ct

fi% =o0 ou T =1, h —= const..

d’on

On en déduira, par la méthode de Poinsot, les équa-
tions de la polhodie ct de I'erpolhodie.

Interprétation géométrique des équations (4) du

v g — B .

mouvement. — Remarquons que ¢y —7r32, ro—py
et p 3 — g sont les composantes de la vitesse du point
C(x,B,v) considéré comme faisant partic du corps solide;;
Sx 63 oy dv dB dy

désionons-les par =, 22, 20 22 T8 Z1 sont les com-
signons-les par AR TR TN A A
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posantes de la vitesse du point C(=, 3,v) considéré
comme Vextrémité de I'axe résultant du moment des
quantités de mouvement. Les équations (4) du mouve-
ment peuvent done s’éerire

dx oz

ar T

(4 ,‘dg;ig:[)_
dt ot

dy 8;( Y

Lodt st

Elles expriment que larésultante dela vitesse da point
C(=, 3,7), considéré comme point matériel du corps so-
lide, et de la vitesse du point géométrique C(=, 3, ).
considéré comme extrémité de axe résultant du moment
des quantités de mouvement, est égale en grandeur cten
direction a I'axe résultant OA des moments des forces
cxtérieures.

On peut considérer la courbe S licu des points C dans
le solide ct la courbe M licu des mémes points dans
I'espace, de sorte que les différents points C), C7, ...
du corps solide viendront coincider successivement avee
les points €7, C7, ... de I'espace; en d’autres termes,
le cone de sommet O de base S roulera en glissant sur
le eone de sommet O et de base M et la vitesse de glisse-
ment est (a, b, ¢).

Sia—b=c:=0,0na

s oz

Y,



