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Cycle 6:  Modélisation, prévision et vérification du comportement 

statique des systèmes mécaniques 

 

 

 

Chapitre 1 : Modélisation des actions mécaniques  
 

 

        
 
 
 
 

   
 

 

 
 

 
 
                                  

                                              

                                    
 

 

 

 

 

 

 

-  Mod1: Modéliser les actions mécaniques par un torseur  (contact, distance, pressions, ressorts…) 
-  Mod2: Associer un modèle à une action mécanique (global ou local) 
-  Mod3: déterminer les torseurs des actions mécaniques dans les liaisons usuelles en vue d'une résolution PFS 



Comportement statique des systèmes: modélisation des actions mécaniques                    page 2/11 

 

Sommaire 

 

 
1. Objectifs            3 

 

2. Action mécanique           3 
 

3. Modélisation mécanique d’une action de type  « force »      4 
 

4. Modélisation mécanique d’une action de type  « couple»      5 
 

5. Théorème des actions réciproques         6 
 

6. Modélisation des actions mécaniques à distance       6 
 

7. Modélisation des actions mécaniques de contact       7 
 

 

 

 

 



 

   CPGE – PTSI                                                                                                          Mr Pernot 

Comportement statique des systèmes: modélisation des actions mécaniques 

 

Comportement statique des systèmes: modélisation des actions mécaniques                    page 3/11 

1. Objectifs 

Tout mécanisme est dimensionné pour pouvoir être utilisé pendant un temps donné. Or, la durée de vie d’une pièce 

dépend généralement : 

 

 de l’environnement dans lequel elle se trouve, 

 de ses dimensions, 

 mais aussi des actions appliquées sur celle-ci, 

 … 

 

Ces actions peuvent être mesurées mais cela demande : 

 

 la construction d’un prototype, 

 la mise en place d’un laboratoire de mesure, 

 … 

 

On va donc essayer de « PREVOIR » les actions appliquées sur un mécanisme en utilisant des modèles 

mathématiques et des lois de la physique. 

 

 
 

 

 

2. Action mécanique 

 
 

Trop coûteux ! 

 

 

Modèle global 

Modèle local 
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Les actions mécaniques identifiées à ce jour sont les actions mécaniques à distance et les actions mécaniques de 

contact. En mécanique du solide indéformable toute action mécanique d’un ensemble matériel E sur un système 

mécanique S est modélisé à l’aide d’un modèle global (intégration modèle local) caractérisé par un torseur d’action 

mécanique. 

 

 

 
 
 

3. Modélisation d’une action mécanique de type « force » par un torseur glisseur 
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4. Modélisation d’une action mécanique de type « moment » par un torseur couple 
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5. Théorème des actions réciproques 
 

 
 

 

6. Modélisation des actions mécaniques à distance 

 
Les actions mécaniques à distance agissent sur le volume du solide considéré, elles comprennent : 

 Attraction terrestre = action de la pesanteur 

 Champ magnétique d’un aimant = action magnétique 

 
Action mécanique de pesanteur 

 

   C’est l’action exercée par la Terre sur le système matériel, on la note P et on l’appelle le poids 

G est le centre de gravité du solide 

M masse du solide en kilogramme kg 

g accélération de la pesanteur g = 9.81 m/s². 

 

 

 

 

 

1°) Modélisation sous forme de vecteur force : 
 

 
 
 

2°) Modélisation sous forme d’un torseur d’action mécanique : 

 

 

3°) Exemple : 
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7. Modélisation des actions mécaniques de contact 
 

Les actions mécaniques de contact agissent sur la surface du solide considéré, elles sont ponctuelles ou surfaciques : 

 Action entre 2 solides = action de liaison 

 Action entre un fluide et un solide = action de pression… 

 

Action mécanique d’un fluide sur une surface plane S 

    
 

Modélisation sous forme d’un torseur d’action mécanique : 

 

 

Action mécanique transmissible par une liaison engrenage 

 
 

Modélisation sous forme d’un torseur d’action mécanique : 

 

 

Action mécanique transmissible par un ressort 

 

      
 

Modélisation sous forme d’un torseur d’action mécanique : 
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Action mécanique transmissible par une liaison parfaite 

 

 
 

 

1°) Exemple de la liaison glissière 
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2°) Tableau général des torseurs cinématiques et d’actions mécaniques dans les liaisons usuelles 
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3°) Cas particulier des problèmes plans 

 

Dans certains cas, l’étude du mécanisme dans l’espace peut être délicate. On recherche alors une possibilité de réduire 

l’étude à un problème plan, sous certaines hypothèses. 

 

Lorsque les hypothèses sont réunies, l’écriture du torseur d’action mécanique transmissible par la liaison se simplifie. 

Subsistent : 

 La composante du moment portée par l’axe normal au plan de symétrie 

 Les composantes de la résultante dans le plan de symétrie 

 

 

Généralisation 

 

Un mécanisme dont toutes les pièces utiles admettent un même plan de symétrie pour la géométrie et les efforts 

est un mécanisme plan. 

 

 

Exemples 

 

 


