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Étude d’un mécanisme de frappe de flipper 
 

 

Partie 1 : Géométrie des masses du solide S3 
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Question 1.2   
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(cf formulaire) 

Question 1.4  𝐼(̿𝐺"%, 𝑆"%) = 	 ?
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Question 1.5  
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 et 𝐼(̿𝑂, 𝑆"#) = 	 ?
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Question 1.6    

𝐼(̿𝑂, 𝑆") = 𝐼(̿𝑂, 𝑆"%) + 𝐼(̿𝑂, 𝑆"') + 𝐼(̿𝑂, 𝑆"") + 𝐼(̿𝑂, 𝑆"#)	 

 

𝑂𝐺""((((((((((⃗ = +
−𝐿"
0
0
	 Huygens	:		𝐼(̿O, 𝑆"") = 𝐼(̿G"", 𝑆"") + G

0 0 0
0 𝑚""𝐿"' 0
0 0 𝑚""𝐿"'

H
+!

=

⎣
⎢
⎢
⎡
0 0 0
0 /!!*!!"

%'
+𝑚""𝐿"' 0

0 0 /!!*!!"

%'
+𝑚""𝐿"'⎦

⎥
⎥
⎤

+!

	

𝐼(̿𝑂, 𝑆") =

⎣
⎢
⎢
⎢
⎡𝐴% + 𝐴' + 𝐴# +𝑚"%𝐻%' −𝑚"%𝐻%𝐿' − 𝐹' − 𝐹# 0

−𝑚"%𝐻%𝐿' − 𝐹' − 𝐹#
)!!*!!"

%'
+ 𝐵% + 𝐵' + 𝐵# +𝑚"%𝐿'' +𝑚""𝐿"' 0

0 0 𝐶% + 𝐶' + 𝐶# +
)!!*!!"

%'
+𝑚"%(𝐻%' + 𝐿'') + 𝑚""𝐿"'⎦

⎥
⎥
⎥
⎤

+!

   



    Département FIMI – 2ième année 

IE n°3 Mécanique des Systèmes      2 

 
 

Partie 2 : Cinétique et dynamique 
 

Question 2.1  

 
Question 2.2  
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Question 2.3 𝑂 est un point de 𝑺𝟑 fixe dans 𝑅(. 
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Le problème étant plan, la composante /𝑦"((((⃗   du moment cinétique contenant 𝐹" sera naturellement nulle. 

  

Question 2.4 𝑂 est un point de 𝑺𝟑 fixe dans 𝑅(. 
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Le problème étant plan, les composantes /𝑦"((((⃗   et  /𝑧"(((⃗  du moment dynamique contenant 𝐹" seront nulles. 

 

Question 2.5 Le solide 𝑺𝟏	est en mouvement de translation rectiligne par rapport à 𝑺𝟏 
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q y 

z 
ressort 

𝑥(,"((((((⃗  

𝑧3!!!⃗  

y 

y 

𝑦0!!!⃗  

𝑦3!!!⃗  

𝑧0!!!⃗  

(les liens « ressort » et « effort actionneur » ne sont pas exigés) 
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Question 2.6 Établir l’équation issue du théorème de la résultante dynamique appliqué à S1 selon 𝑧(,%((((((⃗ . 

RABC/%(((((((((((⃗ ⋅ 𝑧(.%((((((⃗ = 𝑚%	Γ(G%, 1/0)(((((((((((((((((((((⃗ ⋅ 𝑧(.%((((((⃗ 	

B.A.M.E.  
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     Rappel : action du poids négligée 

Equation du TRD appliqué à S1 selon 𝑧(,%((((((⃗ .  : −𝐹 𝑠𝑖𝑛 𝜃 − 	𝑘(𝑧 − 𝑧() + 	𝑓(𝑧) = 𝑚%	�̈� 

	

Question 2.7 Établir l’équation issue de l’application du théorème du moment dynamique à S3 en 𝑂 selon 𝑥(,%,',"((((((((((((⃗ . 
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B.A.M.E.  
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Equation du TMD appliqué à S3 en 𝑂 selon 𝑥(,%,',"((((((((((((⃗  : 𝑒𝐹 sin(𝜃 − 𝜓) = 𝐴"�̈� 

 

 

 


