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Console portante de bateau - Corrigé 
 

Q.1. (0)/(1) : Liaison rotule en A :  
)z,y,x(10rotule
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Q.2. (0)/(1) : Liaison linéaire annulaire d’axe (B, z


):  
)z,y,x(
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Q.3. 
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
) 
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Objectif d’étude: on cherche toutes les inconnues de liaison entre la console 1 et le quai 0 en A et B 
On isole l’ensemble E=1+2+3+4 et on effectue le B.A.M.E : 
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d’axe (B, z
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Xrotule 0→1 

Zrotule 0→1 
Yrotule 0→1 

XL.A. 0→1 

YL.A. 0→1 

E=1+2+3+4 

 
B.A.M.E. : 

 0 → 1 : Liaison rotule en A. 
 0 → 1 : Liaison linéaire annulaire d’axe (B, z


). 

 Pesanteur → 4 : z.g.mF 4g


  en G :  
)z,y,x(G

4g

0
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0
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
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On applique le PFS sur l’ensemble E au point A :    0F EE   →       0FFF 4g10.A.L10rotule    
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Calcul du moment en A de  10.A.LF   : 

10.A.L10.A.LB10.A.LA RAB)R(M)R(M  


 → 10.A.L10.A.LA RAB)R(M  


 

→   x.Y.zy.X.zy.Yx.Xz.z)R(M 10.A.LB10.A.LB10.A.L10.A.LB10.A.LA


   

 
Calcul du moment en A de  4gF   : 

4g4gG4gA RAG)R(M)R(M  


 → 4g4gA RAG)R(M  


 

→     x.g.m.yy.g.m.xz.g.mz.zy.yx.x)R(M GGGGG4gA


  

 
Ecriture des 6 équations scalaires issues du PFS : 

0XX 10.A.L10rotule      (1) 

0YY 10.A.L10rotule      (2) 

0g.mZ 10rotule     (3) 

0g.m.yY.z G10.A.LB      (4) 

0g.m.xX.z G10.A.LB     (5) 

00       (6) 

 
Le nombre d'inconnues Is = 5 ≤ 6 → on peut résoudre. 
(3) → g.mZ 10rotule     (7) 

 

(4) → g.m.
z
y

Y
B

G
10.A.L    (8) 

 

(5) → g.m.
z
x

X
B

G
10.A.L    (9) 

 

(1)+(9) → g.m.
z
x

X
B

G
10rotule    (10) 

 

(2)+(8) → g.m.
z
y

Y
B

G
10rotule    (11) 

 

Q.4. 
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
) 
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? 

x.FF 4vent4vent


   x.FF 1verin1verin


   

4ventF   

1verinF   

 
Objectif d’étude: on cherche l’expression de l’inconnue 1verinF   
 
Etape 4 : On isole l’ensemble E=1+2+3+4 et on effectue le B.A.M.E : 
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Linéaire annulaire 
d’axe (B, z


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
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Xrotule 0→1 

Zrotule 0→1 
Yrotule 0→1 

XL.A. 0→1 

YL.A. 0→1 

x.FF 4vent4vent


   x.FF 1verin1verin


   

4ventF   

1verinF   

E=1+2+3+4 

B.A.M.E. : 
 0 → 1 : Liaison rotule en A. 
 0 → 1 : Liaison linéaire annulaire d’axe (B, z


). 

 Pesanteur → 4 : z.g.mF 4g


  en G. 

 Vent → 4 : x.FF 4vent4vent


   en G. 

 Vérin → 1 : x.FF 1verin1verin


   en C. 
 

L’inconnue recherchée est 1verinF  , les actions mécaniques connues sont 4ventF  et 4gF   → L’écriture du 

théorème du moment statique au point B projeté sur l’axe z


 permet d’obtenir une équation scalaire qui relie 
directement 1verinF   aux données connues du problème. 
 
Théorème du moment statique au point B projeté sur l’axe z


 : 

  0z.)F(M)F(M)F(M)F(M)F(M 1verinB4ventB4gB10.A.LB10rotuleB  


 

0z).F(Mz).F(M 1verinB4ventB  


 
0F.yF.y 1verinC4ventG     

 

 4vent
C

G
1verin F.

y
y

F    → x.F.
y
y

F 4vent
C

G
1verin


   

A.N. : 750015000.
4
2

F verin1  N < 10000 N → C.d.C.F. ok. 

 

Bouche de Climatisation - Corrigé 
 

Q.1. (0)/(1) : Liaison rotule en A :  
)z,y,x(10rotule
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Q.2. (0)/(1) : Liaison linéaire annulaire d’axe (O, y


):  

 
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0 2 

Rotule de 
centre B 

Rotule  
de centre D 

Pivot glissant 
d’axe (D, 2x


) 

Rotule de 
centre O 

Linéaire annulaire    
        d’axe (A, y


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g
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1airF   

fluide 

 
Q.3. On isole l’ensemble 2+3 et on effectue le B.A.M.E. : 
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 Action de 1 sur 2 rotule de centre B :  





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 (donné) 

 Action de 0 sur 3 rotule de centre D :  
)z,y,x(30
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L’ensemble est soumis à 2 forces : ces forces ont même norme et sont directement opposées. 
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D’où :  
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

 où  cos.S.pX 21  et  sin.S.pZ 21  

et  
)z,y,x(30
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
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


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





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 








  où  cos.S.pX 30  et  sin.S.pZ 30  

 
Q.4. On isole le solide 1et on effectue le B.A.M.E. : 

 Action de 2 sur 1 rotule de centre B : 212 x.S.pF


  
 (0)/(1) : Liaison rotule en A. 
 (0)/(1) : Liaison linéaire annulaire d’axe (O, y


). 

 Action de l’air sur 1 en M : x.FF 1air1air


   
 

z


 

x


 

B 12X   

d 

12Z   

M 

G 

l 

1airF   

g.m  

O 

 

On applique le P.F.S. sur 1 au point O et on utilise le théorème du moment 
statique projeté sur l’axe y


 

 
  0y.)F(M)F(M)F(M)F(M)F(M 12O1gO10LAO10RotuleO1airO  


  

 
  0y.)F(M)F(M 12O1airO  


 →   0y.FOBFOM 121air  


  

 

→ 0cos.S.p.dF.l 1air     → 1airF.
cos.d

l
S.p 
    

 

Q.5. 1airF.
cos.d

l
S.p 
  →  


 

cos.d.S
F.l

p 1air  

 

A.N. : 
)

30
20

cos(arctan2010.20

15040
p

4 





= 180300 Pa = 0,18 MPa = 1,8 Bars << 10 Bars → C.d.C.F. ok. 
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Suspension automobile - Corrigé 
 

3 

1 

Pivot d’axe (B, z


) 

Graphe d’analyse 

4 

6 2 

9 

Pivot d’axe (C, z


) 

Pivot d’axe (E, x


) 

Pivot d’axe (D, z


) 

Pivot d’axe (H, z


) Pivot d’axe (J, z


) 

Pivot d’axe (A, z


) 

60F    

Hypothèse : 
Problème de plan P(O yx


). 

Le torseur d’action mécanique se 
simplifie systématiquement comme 
ci-dessous : 
 

)z,y,x(ij

ij

ij

ij

ij

ij

O
N
M
L

Z
Y
X


















 

 
 
Q.1. On isole le solide 3 et on effectue le 
Bilan des Actions Mécaniques Extérieures 
(BAME) : Solide soumis à 2 forces alors 
ces 2 forces ont même norme et sont 
directement opposées. 
 
→ X13 + X43 = 0 et Y13 = Y43 = 0. 
 

3 

1 

Pivot d’axe (B, z


) 

Graphe d’analyse 

4 

6 2 

9 

Pivot d’axe (C, z


) 

Pivot d’axe (E, x


) 

Pivot d’axe (D, z


) 

Pivot d’axe (H, z


) Pivot d’axe (J, z


) 

Pivot d’axe (A, z


) 

60F    
 
Q.2. On isole l’ensemble E={4+6}  et on 
effectue le BAME :  
 

 2 → 4 : Liaison pivot d’axe (D, z


) : 

 
)z,y,x(

24

24

D

42

0
0
0

0
Y
X

F

















  

3 

1 

Pivot d’axe (B, z


) 

Graphe d’analyse 

4 

6 2 

9 

Pivot d’axe (C, z


) 

Pivot d’axe (E, x


) 

Pivot d’axe (D, z


) 

Pivot d’axe (H, z


) Pivot d’axe (J, z


) 

Pivot d’axe (A, z


) 

60F    

 3 → 4 : Liaison pivot d’axe (C, z


) :  
)z,y,x(

34

34

C

43

0
0
0

0
Y
X

F

















 et Y34 = 0 (Q.1.) 

 0 → 6 : AcƟon mécanique du sol sur la roue en L :  
)z,y,x(

06

L

60

0
0
0

0
F
0

F

















  

 
On applique le PFS sur E={4+6} en D :    0F EE   →       0FFF 604243    

→  0
)R(M

R
)R(M

R
)R(M

R

60D

60

D42D

42

D43D

43

D






































 











 

 

Calcul du moment en D de  43F   : 4343C43D RDC)R(M)R(M  


 → 4343D RDC)R(M  

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→ z.X.ax.X)y.ax.c()R(M 343443D


  
 

Calcul du moment en D de  60F   : 6060L60D RDL)R(M)R(M  


 → 6060D RDL)R(M  


 

→   z.F).ec(y.F)y).a(x).ec()R(M 060660D


  
 
Ecriture des 3 équations scalaires issues du PFS (problème plan) : 

0XX 2434      (1) 
0FY 0624      (2) 

0F).ec(X.a 0634     (3) 
 
Q.3. On isole le solide 9 et on effectue 
le Bilan des Actions Mécaniques 
Extérieures (BAME) : Solide soumis à 2 
forces alors ces 2 forces ont même 
norme et sont directement opposées. 
 
→ Y19 + Y29 = 0 et X19 + X29 = 0. 
 

3 

1 

Pivot d’axe (B, z


) 

Graphe d’analyse 

4 

6 2 

9 

Pivot d’axe (C, z


) 

Pivot d’axe (E, x


) 

Pivot d’axe (D, z


) 

Pivot d’axe (H, z


) Pivot d’axe (J, z


) 

Pivot d’axe (A, z


) 

60F    
 
 
Q.4. On isole le solide 2  et on 
effectue le BAME :  
 

 9 → 2 : AcƟon du ressort sur 

2 en H:  
)z,y,x(

92

H

29

0
0
0

0
Y
0

F

















  

3 

1 

Pivot d’axe (B, z


) 

Graphe d’analyse 

4 

6 2 

9 

Pivot d’axe (C, z


) 

Pivot d’axe (E, x


) 

Pivot d’axe (D, z


) 

Pivot d’axe (H, z


) Pivot d’axe (J, z


) 

Pivot d’axe (A, z


) 

60F    

 1 → 2 : Liaison pivot d’axe (A, z


) :  
)z,y,x(

12

12

A

21

0
0
0

0
Y
X

F

















  

 4 → 2 : Liaison pivot d’axe (D, z


) :  
)z,y,x(

42

42

D

24

0
0
0

0
Y
X

F

















  

 
On applique le PFS sur 2 en A :    0F EE   →       0FFF 242129    

→  0
)R(M

R
)R(M

R
)R(M

R

24A

24

A21A

21

A29A

29

A






































 











 

Calcul du moment en A de  29F   : 2929H29A RAH)R(M)R(M  


 → 2929A RAH)R(M  


 

→ z.Y.Ly.Y)y.hx.L()R(M 929229A


  

Calcul du moment en A de  24F   : 2424D24A RAD)R(M)R(M  


 → 2424A RAD)R(M  


 

→ z.Y.d)y.Yx.X(x.d)R(M 42424224A


  
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Ecriture des 3 équations scalaires issues du PFS (problème plan) : 
0XX 4212      (4) 

0YYY 421292     (5) 
0Y.dY.L 4292      (6) 

 
Q.5. 0XX 2434     (1) 

0FY 0624      (2) 
0F).ec(X.a 0634     (3) 

 
0XX 4212      (4) 

0YYY 421292     (5) 
0Y.dY.L 4292      (6) 

 
On a 6 équations pour 6 inconnues → on peut résoudre le système. 
 
(2) → 0624 FY        (7) 

(3) → 0634 F.
a

)ec(
X


      (8) 

(1) + (8) → 063424 F.
a

)ec(
XX


    (9)  

(4) + (9) → 06244212 F.
a

)ec(
XXX


    (10)  

(6) +(7) → 06244292 F.
L
d

Y.
L
d

Y.
L
d

Y     (11) 

(5) + (11) → 06062492429212 FF.
L
d

YYYYY   (12) 

 

Q.6.  81,9
4

2200
.

15
25

F.
L
d

Y 0692 8992,5 N 

y.kY92   → 0899,0
100000

5,8992
k

Y
y 92  m soit 9 cm < 12 cm → C.d.C.F. ok. 

 

Broyeur - Corrigé 
 
 
Q.1. Graphe des liaisons du système : 
 
 
 
 
 
Q.2. Figures géométrales : 

3 

2 

1 

0 
Rotule 
en C 

Pivot d’axe 
(A, 0y


) 

Pivot glissant 
d’axe (B, 0y


) 

Pivot glissant 
d’axe (D, 0z


)  

 

θ10 
1z


 

1y


= 0y


 0z


 

0x


 
1x


 

 

θ21 
2z


 

1y


= 2y


 1z


 

1x


 
2x


 

 

θ30 

3y


 

0z


= 3z


 
0x


 

3x


 

0y

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Q.3. Pour la position particulière  010  et  030  : 

210 yyy


  

0 

D 

0 1 

2 3 

10 zz


  

A 

B 

C 

3y


 

 
 
Q.4. Fermeture géométrique : 0AA


 → 13011 y.dy.Lz).t(hy).t(z.RDAEDCEBCAB


   

En projection dans R0 :  











0)t(hcos.R
0dcos.L)t(
0sin.Lsin.R

10

30

3010

        → 10cos.R)t(h   

→







1030

30

sin.Rsin.L
)t(dcos.L

→ 10
2222 sin.R))t(d(L  → 10

222 sin.RLd)t(   

→







)t(dcos.L
sin.Rsin.L

30

1030 →
)t(d

sin.R
tan 10

30 


 →
10

222

10
30

sin.RL)t(d

sin.R
tan




  

 
Q.5. Liaison 0-1 : Pivot d’axe (A, 0y


)  

→  

0B01

01

01

01

01

A

10

N
0

L

Z
Y
X

F















  

 
Q.6. Liaison 2-1 : Pivot glissant d’axe (B, 0y


) → 

 

0B21

21

21

21

B

12

N
0

L

Z
0

X
F
















  

 

Q.7. Liaison 3-2 : Rotule en C → 

0B32

32

32

C

23

0
0
0

Z
Y
X

F















   

 
Q.8. Liaison 0-3 : Pivot glissant d’axe (D, 0z


)  

→  

0B

03

03

03

03

D

30

0
M
L

0
Y
X

F















  

 
Q.9. On isole le solide 1 + BAME : 
 

On applique le PFS sur le solide 1 : 
→ Théorème du moment statique au point A et en 
projection sur l’axe 0y


 : 

1 

0z


 

A 

B 
1z


 
0x


 

θ10 

Z21 

X21 

X10 

Z10 Cm 
 

0Cy).RAB( m012  


 
0Cy)).z.Zx.X(z.R( m00210211 


 

0Csin.Z.Rcos.X.R m10211021    
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3 

2 

1 

0 
Rotule 
en C 

Pivot d’axe 
(A, 0y


) 

Pivot glissant 
d’axe (B, 0y


) 

Pivot glissant 
d’axe (D, 0z


) 

Moteur 
 

 













0p

0p

D

3P z.N

z.Z
F 



 

 









0mA

1M y.C
0

F 



 

 
 
Q.10. On isole le solide 2 + BAME : 
 

3 

2 

1 

0 
Rotule 
en C 

Pivot d’axe 
(A, 0y


) 

Pivot glissant 
d’axe (B, 0y


) 

Pivot glissant 
d’axe (D, 0z


) 

Moteur 
 

 













0p

0p

D

3P z.N

z.Z
F 



 

 









0mA

1M y.C
0

F 



 

 
Attention le système est soumis à 2 actions mécaniques 
mais l’action mécanique du solide 2 sur le solide 2 n’est 
pas un glisseur ! 

On applique le PFS sur le solide 2 : 
 
→ Théorème de la résultante statique : 

2 

C 
B 

0x


 

X12 

0y


 

Z12 Z32 

X32 

Y32 

L12 

0z


 

M12 

 
 

En projection dans R0 :  













0ZZ
0Y

0XX

1232

32

1232

 

→ Y32 = 0 

 
Q.11. On isole le solide 3 + BAME : 
 

3 

2 

1 

0 
Rotule 
en C 

Pivot d’axe 
(A, 0y


) 

Pivot glissant 
d’axe (B, 0y


) 

Pivot glissant 
d’axe (D, 0z


) 

Moteur 
 

 













0p

0p

D

3P z.N

z.Z
F 



 

 









0mA

1M y.C
0

F 



 

 

On applique le PFS sur le solide 3 : 

3 C 

D 

Y23 =0 

3y


 Z23 

X23 

Y03 
X03 

0x


 
0y


 

0z


 

L03 

ZP 
NP 

M03 

 
→ Théorème de la résultante statique : 

0z.Zx.Xz.Zy.Yx.X 0230230P003003


  

 
→ Théorème du moment statique au point D : 

0z.Ny.Mx.LRDC 0P00300332


   
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→ Théorème de la résultante statique en projection dans R0 : 













0ZZ
0Y

0XX

23P

03

2303

 

→ Théorème du moment statique au point D :  
 32RDC 02300233023302302303 x.Xz).t(hz.Zy).t(Lx.Xy.L)z.Zx.X()z).t(hy.L(


  

02332303023 yX).t(hx.Z.Lz.cos.X.L


  

En projection dans R0 : 












0cos.X.LN
0X).t(hsin.Z.LM

0cos.Z.LL

3023P

23302303

302303

 

0ZZ 23P    0cos.Z.LL 302330   0cos.X.LN 3023P   
 
Q.12. De la question 9, on a : 0Csin.Z.Rcos.X.R m10211021  . 

De la question 10, on a : 







211232

211232

ZZZ
XXX

.  

De la question 11 on a : 23P ZZ   → 32P ZZ  et 
30

P
23 cos.L

N
X


  →

30

P
32 cos.L

N
X


  

 

0Csin.Z.Rcos.
cos.L

N
.R m10P10

30

P 


 → 10P10
30

P
m sin.Z.Rcos.

cos.L
N

.RC 


  

 

Q.13. En considérant que le couple de broyage nul, on a : 10Pm sin.Z.RC  → 
R

C
Z m

imin,P   

A.N. : 33,5
10.3
16,0

Z 2max,P   N > 5 N → Le critère effort minimal du cahier des charges est respecté. 

 

Machine de traction – Corrigé 
 
Q.1. 

1 

0 

Pivot d’axe (A, y


) 

Graphe d’analyse 

2 Glissière d’axe (C, y


) 

Hélicoïdale 
d’axe (B, y


) 

 













0

y.
2
F

F

O

2éprouvette 



 

 

 








 y.M
0

F
41A

14 



 
Le respect de la condition de 
symétrie impose de diviser par 2 
l’effort F. 

 

Q.2. 1/0 : Pivot d’axe (A, y


) :  




























 z.Nx.L
z.Zy.Yx.X

N
0

L

Z
Y
X

F
0101

010101

A
)z,y,x(01

01

01

01

01

A

10 





 

2/0 : Glissière d’axe (C, y


) :  




























 z.Ny.Mx.L
z.Zx.X

N
M
L

Z
0

X
F

020202

0202

C
)z,y,x(02

02

02

02

02

C

20 




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Q.3. 1 → 2 : Hélicoïdale d’axe (B, y


) :  











 z.Ny.Mx.L
z.Zy.Yx.X

F
121212

121212

B
21 



 avec 1212 Y
.2

pas
M


  

 
Q.4. On isole le solide 2 + B.A.M.E. : 

1 

0 

Pivot d’axe (A, y


) 

Graphe d’analyse 

2 Glissière d’axe (C, y


) 

Hélicoïdale 
d’axe (B, y


) 

 













0

y.
2
F

F

O

2éprouvette 



 

 

 








 y.M
0

F
41A

14 



 
Le respect de la condition de 
symétrie impose de diviser par 2 
l’effort F. 

 
B.A.M.E. : 

 0 → 2 : Glissière d’axe (C, y


) :  




























 z.Ny.Mx.L
z.Zx.X

N
M
L

Z
0

X
F

020202

0202

O
)z,y,x(02

02

02

02

02

O

20 





 

 1 → 2 : Hélicoïdale d’axe (B, y


) :  











 z.Ny.Mx.L
z.Zy.Yx.X

F
121212

121212

B
21 



 avec 1212 Y
.2

pas
M


  

 éprouvette → 2 :  













0

y.
2
F

F

O

2éprouvette 



 

Etape 5 : On applique le PFS sur 2 au point B. 
   0F 2E   →       0FFF 2éprouvette2120    

→  0
)R(M

R

)R(M
R

)R(M
R

2éprouvetteB

2éprouvette

B21B

21

B20B

20

B










































 











 

Calcul du moment en B de  20F   : 

2020C20B RBC)R(M)R(M  


  

→    z.Zx.Xy.hx.Dz.Ny.Mx.L)R(M 020202020220B


  

→ x.Z.hz.X.hy.Z.Dz.Ny.Mx.L)R(M 02020202020220B


  
Calcul du moment en B de  2éprouvetteF   : 

2éprouvette2éprouvetteO2éprouvetteB RBO)R(M)R(M  


  

→ z.
2
F

.Dy.
2
F

x.D)R(M 2éprouvetteB


  

 
Ecriture des 6 équations scalaires issues du PFS : 

0XX 1202      (1) 

0
2
F

Y12      (2) 

0ZZ 1202      (3) 
0LZ.hL 120202     (4) 

0Y
.2

pas
Z.DM 120202 


    (5) 
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0N
2
F

.DX.hN 120202    (6) 

Le nombre d'inconnues Is > 6 → on ne peut pas résoudre le système seul. Il faut donc injecter des équations 
scalaires supplémentaires. 
 
Q.5. On isole le solide 1 + B.A.M.E. : 

1 

0 

Pivot d’axe (A, y


) 

Graphe d’analyse 

2 Glissière d’axe (C, y


) 

Hélicoïdale 
d’axe (B, y


) 

 













0

y.
2
F

F

O

2éprouvette 



 

 

 








 y.M
0

F
41A

14 



 
Le respect de la condition de 
symétrie impose de diviser par 2 
l’effort F. 

 
B.A.M.E. : 

 0 → 1 : Pivot d’axe (A, y


) :  




























 z.Nx.L
z.Zy.Yx.X

N
0

L

Z
Y
X

F
0101

010101

A
)z,y,x(01

01

01

01

01

A

10 





 

 2 → 1 : Hélicoïdale d’axe (B, y


) :    2112 FF  












z.Ny.Mx.L
z.Zy.Yx.X

121212

121212

B





 avec 1212 Y
.2

pas
M


  

 Courroie 4 → 1 :  








 y.M
0

F
41A

14 



 

 
Etape 5 : On applique le PFS sur 1 au point B. 

   0F 1E   →       0FFF 141210    →  0
)R(M

R
)R(M

R
)R(M

R

14B

14

B12B

12

B10B

10

B






































 











 

Calcul du moment en B de  10F   : 1010A10B RBA)R(M)R(M  


  

→  z.Zy.Yx.Xy.Lz.Nx.L)R(M 010101010110B


  → x.Z.Lz.X.Lz.Nx.L)R(M 0101010110B


  

 14F   : torseur couple → y.M)R(M 4114B


   

 
Ecriture des 6 équations scalaires issues du PFS : 

0XX 1201     (7) 
0YY 1201     (8) 
0ZZ 1201     (9) 

0LZ.LL 120101    (10) 

0Y
.2

pas
M 1241 


   (11) 

0NX.LN 120101    (12) 
Etape 6 : Le nombre d'inconnues Is = 10 > 6 → on ne peut pas résoudre le système seul 
 

Q.6.  (11) + (2) → 0Y
.2

pas
M 1241 


  et 0

2
F

Y12   → F
.4

pas
M41 

  

Q.7. Cmot = F
.2

pas
M.2 41 

  
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Q.8.  
pas

.2.C
F mot 

  A.N. : 310.3
.2.20

F 


  = 41800 N > 20000 N C.d.C.F. ok. 

 

Etude statique d’un remonte pente - Corrigé 
 
Q.1.  
 

1 

0 

Graphe de structure 

2 

3 

Pivot d’axe (B, z


) 

Pivot d’axe 

(C, z


) 

Pivot d’axe (O, z


) 

Pivot d’axe (O, z


) 

4 

Pivot d’axe 

(O, z


) 

 
 
Q.2. On isole l’ensemble E1={6+7} et on 
effectue le B.A.M.E.. 

A 
x


 

6’ 

6 
7 575 x.FF


  

30° 

5x


 

T 

T’ 

 

On applique le PFS sur E1 au point A : 
Théorème de la résultante statique projeté sur l’axe 5x


: 

0FTT      (1) 
Théorème de la résultante statique projeté sur l’axe 5y


:  

00   
Théorème du moment statique en A projeté sur l’axe z


: 

 0T.rT.r      (2) 
 
 

Q.3. (2) → TT           (3) 

(1) + (3) → 
2
F

TT           (4) 

 
Q.4. On isole l’ensemble E2={4+6} 
et on effectue le B.A.M.E.. 

x


 

6’ 

6’’ 
O 

4 

y


A 

T’’ 

T’ 

X34 

Y34 
α 

 

On applique le PFS sur E2 au point O : 
Théorème de la résultante statique projeté sur l’axe x


:  

0Xcos.T 34       (5) 
Théorème de la résultante statique projeté sur l’axe y


: 

 0Ysin.TT 34      (6) 
Théorème du moment statique en O projeté sur l’axe z


:  

0T.r.2T.r.2      (7) 
 

(7) + (4) → T
2
F

TT     (8) 

(5) + (4) →  cos.
2
F

X34    (9) 

(6) + (8) → )sin1.(
2
F

Y34     (10) 

Q.5. On isole le solide 8 et on effectue le B.A.M.E.. 

T’’ 

8 
G 

M.g  
On applique le PFS à 8 et on utilise le théorème de la résultante statique projeté sur l’axe y


:  
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0g.MT              (11) 

(11) + (4) → 
g.2

F
M            (12) 

 
Q.6.  On isole la barre 1 et on effectue le B.A.M.E.. → Solide soumis à 2 forces :  

 








 0
y.Y

F 01

B
10 



 → glisseur (droite support (B, y


)). 

 








 0
y.Y

F 31

O
13 



 → glisseur (droite support (B, y


)).  

 

Q.7.  








 0
y.R

F B

B
10 



 

 
Q.8. On isole la barre 2 et on effectue le B.A.M.E.  
→ Solide soumis à 2 forces :  

 






 

 0
y.Yx.X

F 0202

C
20 



 → glisseur (droite support 

(CO)). 

 






 

 0
y.Yx.X

F 3232

O
23 



 → glisseur (droite support 

(CO)).  
 

Q.9.  






 

 0
y.Yx.X

F 0202

C
20 



 

 






 

 0
y.cos.Rx.sin.R

F CC

C
20 



 

O x


 

y


A 
2C23 y.RF


  

2 

C 

α 

2C20 y.RF


  

2y


A 

 
 
Q.10. On isole l’ensemble E = {1, 2, 3, 4, 6, 7, 8} et on effectue le B.A.M.E.. 

O 

B 

A 

2 

4 

8 

x


 

y


A 

1 

C 

G 

6 

6 

6 7 

3 

575 x.FF


  

α 

α 

5x


 

2c20 y.RF


  y.RF B10


  y.g.MF 8g


  
 

 

 Pivot d’axe (B, z


) 0 → 1 :  








 0
y.R

F B

B
10 



 

 Pivot d’axe (C, z


) 0 → 2 : 

 






 

 0
y.cos.Rx.sin.R

F CC

C
20 



 

 575 x.FF


  

 y.g.MF 8g


  

 

 
Q.11. On applique le PFS sur E au point C : 
Théorème de la résultante statique projeté sur l’axe x


: 0sin.Rcos.F C      (13) 

Théorème de la résultante statique projeté sur l’axe y


: 0Rg.Mcos.Rsin.F BC    (14) 
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Théorème du moment statique en A projeté sur l’axe z


: équation inutile 

(13) → 




sin
cos

.FRC            (15) 

(14) + (15) +(12) → 
2
F

cos.
sin
cos

.Fsin.FRB 



        (16) 

 

Q.12. A.N. : F.3
30sin
30cos

.FRC   → Barre 2 : comprimée 

et 
2
F

30cos.
30sin
30cos

.F30sin.FRB   → 
2
F

2
F

2
3

.F
2
F

RB   → Barre 1 : tendue 

 
 
 

 


