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Déplacer le rectangle le long de l’axe y, ne change rien au Iy comme le montre les cas a, b et c. 

Grâce à la symétrie orthogonale, on peut voir que tant qu’on ne modifie pas la distance des 

répartitions des masses par rapport aux axes, les moments d’inertie ne sont pas modifiés. 
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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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 Donc : le moment d’inertie I’x  ne dépend que du vecteur unitaire 1x.  
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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 

Les énoncés et les corrigés sont accessibles et mis à jour sont sur le site de méca :  

http://beams.ulb.ac.be/beams/teaching/meca200/tps.html 


