Modules d'inertie et de résistance Torsion
des barres élastiques Flexion

Modules d'inertie et modules de résistance des barres élastiques
Torsion

Section circulaire pleine

o T 4 T
Diametre d Jt_circ(w = E -d VVt_circ(d) = Ed?)
Section circulaire tubulaire
4 4
L T 4 4 r D —d
Diameétres d et D J D,dy=—\D -d 1% D,d)=—:
t_tube( ) 32 ( ) t_tube( d) 16 D
Section elliptique pleine
3.3
. T a-b V4 2
Axes principaux a > b Jt enip(@, b) = —- Wi enip(a, b) = —-a-b
- 16 2 2 - 16
a +b
Section elliptique tubulaire Axes principaux a > b , épaisseur e
z b —(b-26* & 7 b-a-(b-2-6) -(a-2-6)
Jt_tube_ellip(a’ b,e):= E 7 ? |/Vt_tube_ellip(""s b,e):= % b
a +b
Section carrée
" 4 3
Cotés a Jt car(@) = 0.141-a W, car(a) := 0.208-a
Section rectangulaire Cotés a> b
data =
1 0.208 0.141 1 ) T
e 0231 5196 3859 X1:= data X2:= (10 1000)
175 0239 0214] 082 vy . gasa Y2,:= (0313 0333)
0.246 0.229 0.795
25 0258] 0249]  0766|  yy . gars? Y2, = (0.313 0.333)"
0.267 0.263 0.753
0282] 0281] 0745 Y1, = data'? Y2, = (0.742 0.742)
0.299 0.299 0.743
0.307 0.307 0.742
10 0.313 0.313 0.742
S, := pspline(X1, Y1,) Sy := pspline(X1, Y1) S, := pspline(X1, Y1,)

o |lo

a)(a

< 10| + interplin| X2,Y2,,— |-| —>10
b)\ b
a)(a

< 10) + interp/in(XZ, YZﬂ’E)(E > 10)

< 10) + interp//n(xz, YZ"’%)'(% > 10)

a
at rect(@, b) = interp(Sa,XL Y1,, Z)@ <

IA
o | o

a
Bt rect(@, b) == interp(sﬂ X1, Y15, ;j ,(1

o |lo

a
Mt rect(@, b) = interp(Sn,XL Y1,7,zj-(1 <
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des barres élastiques Flexion
3 2
Jt_rect(a ,b) = ﬂt_rect(a ,b)-a-b VVt_rect(a ,b) = at_rect(a ,b)-a-b
Section trapézoidale isocele Bases by, b, , hauteur h
( ) 1 b1 + 2b2
h h,by,bs):=—-h| ————
cdm_trap 1,02 3 b1 N b2

'h'b1 - (b1 - b2)'hcdm_trap(ha b1,b2)
4-h2 + (b1 - b2)2

Jt_trap_iso(ha b1 s b2) = Jt_rect(ha béquiv_trap(h > b1 s b2))

béquiv_trap(ha by, bz) = 4-h

Vvt_trap_iso(h s b1 > b2) = VVt_rect(h > béquiv_trap(h > b1 > b2))

Section triangulaire isocele

2
Base b, hauteur h baquiv tri(h, b) = EL
3 p2 4 ah?
Jt tri iso(h, b) = J¢ rect(ha bequiv tri(h, b)) Wi 1 iso(h, b) := Wt_rect(ha béquiv_tri(hab))

Section triangulaire équilatérale

Cotes a Jt tri equi(@) = ——-a Wi ti equi(@) = —-a

V3 4 1.3
80

Section hexagonale

A a a 3
Cotés a R, a)=——— h a)=——"—" A a):=—-ah a
hexa( ) 2-sin(30-deg) hexa( ) tan(30-deg) hexa( ) 2 hexa( )
2
Jt_hexa(a) = 0.133-hpexa(@) -Anexa(@) VVt_hexa(a) = 0.217-hpexa(a@) -Anexa(@)
Section octogonale
COtS @  Rogol@) = = hogto(@) = e Aggrol@) = 2-a-hoero(a)
— a) = a):=2a- a
20X 2.5in(22.5-deg) O tan(22.5-deg) octo octo
2
Jt_octo(a) = 0.130-hoeto(@) - Aocto(@) VVt_octo(a) = 0.223-hyeto(@)-Aocto(@)
Section semi-circulaire
R 4 3
ayon r J,_S_C,-,C(r) = 0.2975-r Wt_s_c,-,c(r) = 0.409-r
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Modules d'inertie et de résistance
des barres élastiques
Flexion
Section circulaire pleine
o T 4 z
Diamétre d It circ(d) = a.d W cire(d) = 5d?’
Section circulaire tubulaire
4 4
o 4 4 7z D —-d
Diamétres d et D / D,d) := z. D -d 17 D,d)=—-
f tube(D, d) v ( ) t tube (D d) 2 D
Section elliptique pleine Axes principaux a, b
o . V4 3 V4 2
a = dimension normale au plan neutre  /; elip(@, b) == —-b-a W eiip(@, b) == —-b-a
— 6 —

Section elliptique tubulaire Axes principaux a, b , épaisseur e
a = dimension normale au plan neutre

2-If upe_enip(@, b, e€)

T 3 3
It tube_etip(@, b, €)= a'[b'a -(b-2-e)(a—2-¢) ] Ws tube elip(@, b, €)=

a
Section carrée Cotés a
at a
Plan neutre paralléle aux cotés It car(@) = — W cor (@) = —
- 12 - 6
4 3
Plan neutre selon la diagonale It car g(@) = g W car g(a) = V2a
- 12 - 12
Section rectangulaire Cotés a, b
3 2
o . b-a b-a
a = dimension normale au plan neutre  /; (a,b) = —— W rect(@, b) = ——
- 12 - 6
Section trapézoidale isocele Bases by, b, , hauteur h
1 b1 + 2b2
h h,bs,by):=—-h| ————
cdm_trap( 1 2) 3 [ b1 N b2
byby ) K It trap iso(h»b1ab2)
I¢ solh, by, bo)=|by+ by + 2 — W, isolh, by, by) = ———
_trap_/so( 1 2) ( 1 2 b1 + sz 36 f trap_/so( 1 2) h— hcdm_trap( h, b1 , b2)

Section triangulaire isocele Base b, hauteur h

b-h> b-h?
Plan neutre paralléle a la base It tri iso (B, b) = —— Ws 4i iso (D, b) = ——
- 36 - - 24
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Plan neutre normal a la base

Section triangulaire équilatérale

Plan neutre paralléle a la base
Plan neutre normal a la base

Section hexagonale

Plan neutre passant par 2 sommets
Plan neutre normal a 2 cbtés

Section octogonale

a
Rocto(@) :

Plan neutre passant par 2 sommets

1+24/2
6

If_octo_d(a) =

Plan neutre normal a 2 cotés

L 1+24/2
6

If_octo_n (a):

Section semi-circulaire

Plan neutre paralléle a la base

T 8 4
It s_circ() = (E - Ejf

Plan neutre normal a la base

" 2.sin(22.5-deg)

'Rocto(a)

'Rocto(a)

Modules d'inertie et de résistance
des barres élastiques

b3-h b2-h
If_tri_iso_h (ha b) = E Wf_tri_iso_h (h, b) = 7

Cotés a
f_tri_équi . 96 f tri_équi . 32
\/—3 4 \/T% 3
It tri_equi_n(8) = ~o=-a Wi i equin(@) = - =-a
Cétés a
54/3-a" 5.8°
If_hexa_d(a) = —16 Wf_hexa_d(a) = T
54/3-a" 54/3-a°
It hexa_n(@) = T Ws hexa n(@) = 16
Cotés a
a
hocto(@) = m Aocto(@) = 2-a-hyet0(a)
4 1+ 2-\/—2 3
Wf_octo_d(a) = T'Rocto(a)
4 21t octo_n(a)
Wf_octo_n(a) = h—(a)
octo
Rayon r
4 I s circ(F)
es_circ(r) =|1-—r Wf_s_circ(r) =
3z €s circ(N
T 4 T 3
If_s_circ_n(r) = E"’ Wf_s_c,-,c_n(r) = E.r
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