
Eléments de Correction  A_Roux 

TD – Matrices d’inertie / Palpeur MMT 
 

POINT METHODE :  
 

• Forme des matrices d’inertie (Q1) : 

 

Deux Plans de symétrie (𝑄, 𝑥⃗, 𝑦⃗) et (𝑄, 𝑥⃗, 𝑧) :  

  

D=0 et E=0 et F=0 →[
𝑨
𝟎
𝟎

𝟎
𝑩
𝟎

𝟎
𝟎
𝑪
]

𝑸𝒙𝒚𝒛

 

 

      Un centre de symétrie sphérique (G forcément) :  

 

       A=B=C et D=0 et E=0 et F=0 et A+B+C=3A →[
𝑨
𝟎
𝟎

𝟎
𝑨
𝟎

𝟎
𝟎
𝑨
]

𝑸

 

 

Un axe de Révolution (𝑄, 𝑧) :  

 

A = B et D=0 et E=0 et F=0 et A+B=2A → [
𝑨
𝟎
𝟎

𝟎
𝑨
𝟎

𝟎
𝟎
𝑪
]

𝑸𝒛

 

 

• Centre de gravité d’un ensemble de solides (Q2) : 

(∑ 𝒎𝒊
𝒏
𝒊=𝟏 )𝑶𝑮⃗⃗⃗⃗⃗⃗⃗ = 𝑴𝑶𝑮⃗⃗⃗⃗⃗⃗⃗ = ∑ 𝒎𝒊

𝒏
𝒊=𝟏 𝑶𝑮𝒊⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗   ou  ∑ 𝒎𝒊

𝒏
𝒊=𝟏 𝑮𝑮𝒊⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ = 𝟎⃗⃗⃗ 

 

• Somme de matrices d’inertie (Q3) : 

 
 

• Théorème de Huygens (Q3) : 

 

[𝑰𝑷(𝑺)] = [𝑰𝑮(𝑺)] +𝒎[
𝒃𝟐 + 𝒄² −𝒂𝒃 −𝒂𝒄
−𝒂𝒃 𝒂𝟐 + 𝒄² −𝒃𝒄
−𝒂𝒄 −𝒃𝒄 𝒂𝟐 + 𝒃²

] Avec 𝑃𝐺⃗⃗⃗⃗⃗⃗ = 𝒂 𝑥 + 𝒃 𝑦⃗ + 𝒄 𝑧  
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ELEMENTS DE CORRECTION :  
 

Q1 :  

𝐺1 =

(

 
 
−
𝐻

2
𝐿

2
𝑒

2 )

 
 

(𝑥,𝑦⃗⃗,𝑧)

 et [𝐼𝐺1(𝑆1)] = [

𝐴1 0 0
0 𝐵1 0
0 0 𝐶1

]

𝐺1,(𝑥,𝑦⃗⃗,𝑧)

 

𝐺2 =

(

 
 
−
𝐻

2

𝐿 +
𝐷

2
𝑒

2 )

 
 

(𝑥⃗,𝑦⃗⃗,𝑧)

 et [𝐼𝐺2(𝑆2)] = [
𝐴2 0 0
0 𝐴2 0
0 0 𝐴2

]

𝐺2,(𝑥⃗,𝑦⃗⃗,𝑧)

 

 

𝐺3 = (

−
𝐻

2
𝑎
𝑒

2

)

(𝑥,𝑦⃗⃗,𝑧)

 et [𝐼𝐺3(𝑆3)] = [

𝐴3 0 0
0 𝐴3 0
0 0 𝐶3

]

𝐺3,(𝑥⃗,𝑦⃗⃗,𝑧)

 

𝐺3′ = (

−
𝐻

2

𝑎 + 𝑏
𝑒

2

)

(𝑥⃗,𝑦⃗⃗,𝑧)

 et [𝐼𝐺3′(𝑆3′)] = [

𝐴3′ 0 0

0 𝐴3′ 0

0 0 𝐶3′

]

𝐺3′,(𝑥⃗,𝑦⃗⃗,𝑧)

 

 

Q2 : 

𝑂𝐺⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ = −
𝐻

2
. 𝑥⃗ +

𝑀1.
𝐿
2 +𝑀2. (𝐿 +

𝐷
2) −𝑀3. (2. 𝑎 + 𝑏)

𝑀1 +𝑀2 − 2.𝑀3
. 𝑦⃗ +

𝑒

2
. 𝑧 

 

Q3 : 

[𝐼𝑂(𝑆1)] =

[
 
 
 
 
 
 𝐴1 +𝑀1.

𝐿2 + 𝑒2

4
𝑀1.

𝐻. 𝐿

4
𝑀1.

𝐻. 𝑒

4

𝑀1.
𝐻. 𝐿

4
𝐵1 +𝑀1.

𝐻2 + 𝑒2

4
−𝑀1.

𝐿. 𝑒

4

𝑀1.
𝐻. 𝑒

4
−𝑀1.

𝐿. 𝑒

4
𝐶1 +𝑀1.

𝐿2 +𝐻2

4 ]
 
 
 
 
 
 

𝑂,(𝑥,𝑦⃗⃗,𝑧)

 

[𝐼𝑂(𝑆2)] =

[
 
 
 
 
 
 𝐴2 +𝑀2. (

𝑒2

4
+ (𝐿 +

𝐷

2
)
2

) 𝑀2.
𝐻. 𝐿

4
𝑀2.

𝐻. 𝑒

4

𝑀2.
𝐻. 𝐿

4
𝐴2 +𝑀2.

𝐻2 + 𝑒2

4
−𝑀2. (𝐿 +

𝐷

2
) .
𝑒

2

𝑀2.
𝐻. 𝑒

4
−𝑀2. (𝐿 +

𝐷

2
) .
𝑒

2
𝐴2 +𝑀2. (

𝐻2

4
+ (𝐿 +

𝐷

2
)
2

)]
 
 
 
 
 
 

𝑂,(𝑥,𝑦⃗⃗,𝑧)
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[𝐼𝑂(𝑆3)] =

[
 
 
 
 
 
 𝐴3 +𝑀3. (

𝑒2

4
+ 𝑎2) 𝑀3.

𝐻. 𝑎

2
𝑀3.

𝐻. 𝑒

4

𝑀3.
𝐻. 𝑎

2
𝐴3 +𝑀3.

𝐻2 + 𝑒2

4
−𝑀3.

𝑎. 𝑒

2

𝑀3.
𝐻. 𝑒

4
−𝑀3.

𝑎. 𝑒

2
𝐶3 +𝑀3. (

𝐻2

4
+ 𝑎2)]

 
 
 
 
 
 

𝑂,(𝑥,𝑦⃗⃗,𝑧)

 

[𝐼𝑂(𝑆3′)] =

[
 
 
 
 
 
 𝐴3 +𝑀3. (

𝑒2

4
+ (𝑎 + 𝑏)2) 𝑀3.

𝐻. (𝑎 + 𝑏)

2
𝑀3.

𝐻. 𝑒

4

𝑀3.
𝐻. (𝑎 + 𝑏)

2
𝐴3 +𝑀3.

𝐻2 + 𝑒2

4
−𝑀3.

(𝑎 + 𝑏). 𝑒

2

𝑀3.
𝐻. 𝑒

4
−𝑀3.

(𝑎 + 𝑏). 𝑒

2
𝐶3 +𝑀3. (

𝐻2

4
+ (𝑎 + 𝑏)2)]

 
 
 
 
 
 

𝑂,(𝑥⃗,𝑦⃗⃗,𝑧)

 

 

[𝐼𝑂(𝑆)] = [𝐼𝑂(𝑆1)] + [𝐼𝑂(𝑆2)] − [𝐼𝑂(𝑆3)] − [𝐼𝑂(𝑆3
′)] 

 

[𝐼𝑂(𝑆)]

=

[
 
 
 
 
 
 𝐴1 +𝐴2 − 2.𝐴3 + (𝑀1 +𝑀2 − 2.𝑀3).

𝑒2

4
+ 𝑀1.

𝐿2

4
+𝑀2. (𝐿 +

𝐷

2
)
2

−𝑀3. (𝑎
2 + (𝑎 + 𝑏)2) 𝑀1.

𝐻. 𝐿

4
+𝑀2.

𝐻

2
. (𝐿 +

𝐷

2
) − 𝑀3. (𝑎. 𝐻 +

𝑏. 𝐻

2
) (𝑀1 +𝑀2 − 2.𝑀3).

𝐻. 𝑒

4

𝑀1.
𝐻. 𝐿

4
+ 𝑀2.

𝐻

2
. (𝐿 +

𝐷

2
) −𝑀3. (𝑎. 𝐻 +

𝑏. 𝐻

2
) 𝐵1 +𝐴2 − 2. 𝐴3 + (𝑀1 +𝑀2 − 2.𝑀3). (

𝐻2 + 𝑒2

4
) −𝑀1.

𝐿. 𝑒

4
+𝑀2. (𝐿 +

𝐷

2
) .
𝑒

2
− 𝑀3. 𝑒. (𝑎 +

𝑏

2
)

(𝑀1 +𝑀2 − 2.𝑀3).
𝐻. 𝑒

4
−𝑀1.

𝐿. 𝑒

4
+𝑀2. (𝐿 +

𝐷

2
) .
𝑒

2
−𝑀3. 𝑒. (𝑎 +

𝑏

2
) 𝐶1 + 𝐴2 − 2. 𝐶3 +𝑀1. (

𝐻2 + 𝐿2

4
) +𝑀2. (

𝐻2

4
+ (𝐿 +

𝐷

2
)
2

) − 2.𝑀3. (
𝐻2

4
+ 𝑎2 + (𝑎 + 𝑏)2))

]
 
 
 
 
 
 

𝑂,(𝑥⃗,𝑦⃗⃗,𝑧)

 

 

Q4 : 

𝑆1 ∶  

{
 
 

 
 𝐴1 = 𝑀1.

𝑒2+𝐿2

12

𝐵1 = 𝑀1.
𝑒2+𝐻2

12

𝐶1 = 𝑀1.
𝐻2+𝐿2

12

  

 

𝑆2 ∶  

𝐴2 = 𝑀2.
𝐷2

6
  

 

𝑆3 ∶  

{
𝐴3 = 𝑀3. (

𝑑2

16
+
𝑒2

16
)

𝐶3 = 𝑀3.
𝑑2

8

  


