Théorie plus que succincte
pour calculer les moments d’inertie

d’un nuage de points
Soient N points Pi dans Rd
Le centre d’inertie du nuage de points est donné par la moyenne des points
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Les axes principaux d’inertie sont donnés par les vecteurs propres de la matrice de covariance, de dimension 
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où 
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 représente le (i,j)ème élément de la matrice
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 représente la ième coordonnée du kème point
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Pi représente la ième coordonnée de la moyenne des points

On obtient d valeurs propres 
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 et d vecteurs propres qui leur correspondent qui sont les axes principaux d’inertie

Ca se dessine comme ça en 2D

Axe « secondaire » : vecteur propre correspondant à la valeur propre n°2





Axe principal : vecteur propre correspondant à la valeur propre n°1
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