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3. Deux méthodes sont possibles : théorème du moment cinétique et la conservation de l’énergie. 
Nous utiliserons la première. 
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Nous avons deux cylindres composés d’acier (ρ1=7.65 gr/cm³) et d’aluminium (ρ2=2.67 gr/cm³) (C et C*) de 
masse spécifique (ρ1, ρ2) et (ρ2, ρ1), de rayon (r1=2.25cm,r2=1.5cm) et (r*1=2.25cm,r*2=2.25cm) tel que leur 
masses soient égales. [7,65(2,25²-1,5²)+2,67.1,5²=2,67 (2,25²-x²)+7,65.x² =>x=1,677cm] 
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Le cylindre C avec l’acier à l’extérieur a un moment d’inertie plus grand le cylindre C* donc sa vitesse 
angulaire est plus petite et il arrive moins vite en bas de la pente. 
Le même calcul peut être fait pour trouver le lien entre des cylindres de masse spécifique différente et de rayon 
différents pour qu’ils arrivent en même temps en bas. Il faut qu’il y ait le même facteur K.  
si le cylindre est homogène, K devient 
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5. 

Remarque : pour calculer le produit d’inertie facilement, il faut 
se rapporter aux axes passant par le centre de masse du solide. 
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car la deuxième et la troisième intégrale donne les coordonnées 
du centre de masse. Ces coordonnées sont nulles dans les axes 
passant par ce centre de masse.
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Les corrigés mis à jour sont sur le site de méca : http://cfao.ulb.ac.be/cfao/ aller dans Teaching>Tps>mécaII et 
sélectionner les TP 2002-2003. (Login : Student, mot de passe : Newton) 
La liste des numéros de binômes et du sujet attribué pour le projet Matlab est aux valves ainsi que dans 
Teaching>Groups. En cas de problème, je suis joignable par mail : emmanuelle.vin@ulb.ac.be 
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