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Définition générale de l'ellipse
d'élasticité des systèmes articulés.

Par R. MAYOR, professeur.

(Suite*).

10. Les considérations qui précèdent trouvent une
application immédiate dans la théorie du déplacement infiniment

petit d'une figure plane de forme invariable.
Considérons, en effet, une figure plane de forme

invariable et admettons qu'elle subisse, dans son plan, un
déplacement arbitraire, mais infiniment petit. On sait qu'un
pareil déplacement peul toujours être obtenu en faisant
tourner la figure d'un angle infiniment petit ai autour d'un
point que nous désignerons également par-a» et qu'on
appelle le centre de rotation. De plus, il est naturel de faire
correspondre à ce déplacement une masse fictive concentrée

au centre de rotation, l'intensité de cette masse étant
précisément égale à l'angle w qui doit alors être regardé
comme positif dans le cas où la rotation correspondante
s'opère dans le sens positif, et comme négatif dans le cas
contraire. Dans ces conditions, la projection du déplacement

d'un point quelconque de la figure sur un axe
passant par la position initiale de ce point est égale, en grandeur

et signe, au moment statique de cette masse fictive
relativement à l'axe considéré. Cette projection dépend
donc uniquement de l'axe envisagé et non du point
particulier de la figure qu'on a choisi sur cet axe ; pour cette
raison, il est indifférent de l'appeler le déplacement du

point ou de la figure suivant cet axe.
Ces principes rappelés, admettons que l'on ait choisi,

dans le plan de la figure mobile, un système de trois axes

u, v, w formant un triangle de référence qui, cela est
bien entendu, ne participe pas aux déplacements que peul
prendre celte figure.

La masse fictive qui correspond à l'un quelconque des

déplacements de la figure, masse que nous désignerons
sous le nom de rotation, peut alors être définie analytique-
uionl à l'aide de ses coordonnées x, y el z relativement à

ce triangle. Par suite, les quantités x, y el z peuvent êlre

* Voir N« du 10 décembre 1911, page 263.

regardées comme les coordonnées du déplacement lui-
même. Au reste, ces coordonnées ont une signification

-géométrique simple : l'une quelconque d'entre elles est

égale, en effet, au déplacement que subit la figure suivant
l'axe correspondait l.

On sait, d'autre part, que les rotations se composent
entre elles comme des masses ordinaires. Si donc la figure
considérée subit, successivement ou simultanément, des

¦ rotations en nombre quelconque, les coordonnées du
déplacement résultant sont données par les formules

x Z xi,
y 2 Bh

où l'on a désigné par x,, yi, z;t les coordonnées de l'une
quelconque des rotations composantes.

11. Il résulte, en particulier, de ce qui précède que la
- rotation d'une figure invariable est entièrement déterminée
lorsqu'on connaît les déplacements qu'elle subit suivant
trois axes formant un triangle. En partant de là, il devient
possible d'élargir quelque peu la notion de rotation el de

l'étendre au cas d'une figure déformable.
Considérons dans ce but une figure plane F qui se

déplace el se déforme infiniment peu, en demeurant dans

son plan, de manière que les distances mutuelles de ses

divers points ne" restent plus invariables. Choisissons
arbitrairement trois points A, B, C de cette figure et, par la

•position initiale de chacun d'eux, faisons passer un axe
fixe de manière à obtenir un triangle de référence. Si l'on
convient alors de désigner par x, y et z les projections des

déplacements de ces points suivant les axes correspondants

u, v el w, on peut évidemment regarder ces quantités

comme les coordonnées de la rotation d'une certaine
figure de forme invariable F" dont le déplacement se

trouve ainsi associé à la déformation de F. Il est bien
évident que cette rotation dépend non seulement de la
déformation subie par F, mais encore du choix des points
A, B, C ainsi que de celui des axes u, v et va. Pour ces
diverses raisons, nous conviendrons, dans la suite, de
l'appeler la rotation de F relativement à A, B, C et au
système de référence u, v, w. C'est alors cette notion
précisément, qui va nous permettre d'étendre la définition de

l'ellipse d'élasticité au cas d'un système articulé absolument

arbitraire.


	...

