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 Rappel : Utilisation de la formule de Steiner 

Pour calculer le moment d’inertie du solide S par rapport à 
l’axe x passant par O : 

2
G Gx x xxI I md= +   

Parfois, il est plus facile de calculer le moment d’inertie par 
rapport à un axe ne passant pas par G : 
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4. Dans les axes liés au disque, nous avons 
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La matrice de changement de base vaut  :  
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Pour les problèmes relatifs au Tps et aux laboratoires, contactez Emmanuelle.Vin@ulb.ac.be 
Pour les problèmes relatifs aux projets Matlab, contactez CFAO.Matlab@ulb.ac.be 
http://cfao.ulb.ac.be/cfao/ >Teaching>mécaII>Tps 


