
Das Massenträgheitsmoment eines schiefen Prismas

Der Koordinatenursprung wird in den Schwerpunkt S
des schiefen Prismas gelegt. Zuerst soll das Massen-
trägheitsmoment bezüglich der z-Achse bestimmt werden. Die
Masse des Prismas ist m = ρ · a · b · h. Ein Masseteilchen dm
hat den Abstand r von der z-Achse, das Trägheitsmoment JT
des Teilchens kann bestimmt werden mit der Gleichung

dJT = r2 · dm.
Weiterhin ist r2 = x2 + y2 und dm = ρ · dV , so dass

dJT = (x2 + y2) · ρ · dV .

Um alle Masseteilchen des Prismas zu erfassen, müssen die
einzelnen Massenträgheitsmomente aufsummiert werden.

Dabei hilft das Integral Jz = ρ ·
∫
V

(x2 + y2) · dV .

Die Integration erfolgt nacheinander in jede Achsrichtung. Die
Integrationsgrenzen werden dabei so gewählt, dass über das
gesamte Volumen des Quaders integriert wird. Als Ausgangs-
punkt dient der Schwerpunkt des Prismas. Die x-Werte laufen
von −a

2 bis a
2 . Die y-Grenzen sind abhängig von der Höhe z der

Masseteilchen. So ist y(z) = z
tan α , was die Grenzen − b

2 + z
tan α

und b
2+ z

tan α liefert. Abschließend muss über die gesamte Höhe
mit den Grenzen − c

2 · sin α und c
2 · sin α integriert werden.
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Das Massenträgheitsmoment bei einer Rotation um die y-Achse erfolgt analog. Die Integrati-

onsgrenzen verändern sich nicht, wohl aber die Ausgangsgleichung zu Jy = ρ ·
∫
V

(x2 + z2) · dV .
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Bleibt noch die Untersuchung zum Trägheitsmoment bei der Rotation um die x-Achse.
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Der Trägheitstensor J im Hauptachsensystem durch den Schwerpunkt eines Prismas ist

bestimmt durch J = m
12 ·

b2 + c2 0 0
0 a2 + h2 0
0 0 a2 + b2 + c2 − h2

.
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