
• Appliquer le PFS à (n-1) solides ou groupes de solides pour évaluer toutes
les actions mécaniques (si le système est isostatique). Méthode à éviter. . .
⇒ Résolution de 6(n − 1) équations scalaires (de 3(n − 1) dans le cas
d’un système plan)
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• Choisir les isolements (voir en particulier les cas des solides ou ensembles
de solides en équilibre sous l’action de 2 ou 3 glisseurs)

• Choisir judicieusement des points d’application pour les TMS afin de
faciliter les calculs, généralement en utilisant les propriétés des liaisons

• Choisir des projections adéquates pour se limiter aux équations utiles
à la résolution du problème

ou des torseurs couple
Lois de Coulomb : forme « locale »

éventuellement « étendue » avec ν, δ
Lois de Coulomb : forme « globale »
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Résolution d’un problème de statique

. . . et donc au moins 3 composantes
nulles dans

{
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}

• Liaisons détaillées + actions mécaniques
• Indiquer les liaisons avec frottement
• Remarquer les solides et ensembles de solides

uniquement sous l’action de 2 ou 3 « glisseurs »

P : point de la surface de contact 1/2

Si δ et ν sont négligés (fréquent) :
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0 !

Dénombrer les inconnues recherchées afin de connaître
le nombre d’équations nécessaires à la résolution

V2469



C
on

ta
ct

en
tr
e
de
ux

so
li
de
s
:
L
oi
s
de

C
ou

lo
m
b

C
as

gé
n
ér
al

:
lo
is

lo
ca
le
s

Norme : ‖
#—

ftP (1→ 2) ‖ ≤ f0 ‖
#—

fnP (1→ 2) ‖

Direction :
#—

ftP (1→ 2) ∧
#—

V (P ∈ 2/1) =
#—

0

Sens :
#—

ftP (1→ 2) ·
#—

V (P ∈ 2/1) < 0

Norme : ‖
#—

ftP (1→ 2) ‖ = f ‖
#—

fnP (1→ 2) ‖

Non-glissement (ou adhérence) en P :
#—

V (P ∈ 2/1) =
#—

0

Glissement en P :
#—

V (P ∈ 2/1) 6=
#—

0

Non-glissement en I :
#—

V (I ∈ 2/1) =
#—

0

Norme : ‖
#—

T (1→ 2) ‖ ≤ f0 ‖
#—

N(1→ 2) ‖

Glissement :
#—

V (I ∈ 2/1) 6=
#—

0

Direction :
#—

T (1→ 2) ∧
#—

V (I ∈ 2/1) =
#—

0

Sens :
#—

T (1→ 2) ·
#—

V (I ∈ 2/1) < 0

Norme : ‖
#—

T (1→ 2) ‖ = f ‖
#—

N(1→ 2) ‖

Non-pivotement en I de 2/1 :
#—

Ωn
2/1 =

#—

0

Norme : ‖
#    —

Mn
I
(1→ 2) ‖ ≤ δ ‖

#—

N(1→ 2) ‖

Pivotement :
#—

Ωn
2/1 6=

#—

0

Direction :
#    —

Mn
I
(1→ 2) ∧

#—

Ωn
2/1 =

#—

0

Sens :
#    —

Mn
I
(1→ 2) ·

#—

Ωn
2/1 < 0

Norme : ‖
#    —

Mn
I
(1→ 2) ‖ = δ ‖

#—

N(1→ 2) ‖

Non-roulement en I de 2/1 :
#—

Ωt
2/1 =

#—

0

Norme : ‖
#   —

Mt
I
(1→ 2) ‖ ≤ ν ‖

#—

N(1→ 2) ‖

Roulement :
#—

Ωt
2/1 6=

#—

0

Direction :
#   —

Mt
I
(1→ 2) ∧

#—

Ωt
2/1 =

#—

0

Sens :
#   —

Mt
I
(1→ 2) ·

#—

Ωt
2/1 < 0

Norme : ‖
#   —

Mt
I
(1→ 2) ‖ = ν ‖

#—

N(1→ 2) ‖P
on

ct
ue
ll
e
:
lo
is

ét
en
du

es

P
on

ct
ue
ll
e
:
lo
is

gl
ob
al
es

(l
ia

is
on

th
éo

ri
qu

e)

Les paramètres δ de pivotement et ν de roulement, homogènes à des longueurs, sont le plus souvent négligés
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Si un système matériel Σ est en équilibre dans Rg sous l’action de 2 forces
modélisables par des glisseurs {A,

#  —

FA} et {B,
#  —

FB}, alors :
• ces deux glisseurs ont même support, c.-à-d. la droite (A,B) ;

•
#  —

FA = −
#  —

FB
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Si un système matériel Σ est en équilibre dans Rg sous l’action de 3 forces
modélisables par des glisseurs {A,

#  —

FA} et {B,
#  —

FB} et {C,
#  —

FC}, alors :
• les supports de ces 3 glisseurs sont coplanaires : plan (A,B,C) et

concourants en un même point : J = (A,
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FA) ∩ (B,
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FB) ∩ (C,
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FC) ;
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PFS appliqué à {3,4} /Rg :
{
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+
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}
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(ou B.A.M.E.)

TMS appliqué à {3,4} /Rg en B suivant
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↪→ détermination de C23

Indiquer toutes les actions
qui agissent sur le système isolé

Des cas particuliers très utiles qu’il est indispensable de connaître. . .
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• Un glisseur ne peut exercer aucun mo-
ment suivant un axe qu’il traverse !

• Il faut indiquer toutes les actions
qui agissent sur le système isolé

f = tanϕ

fo = tanϕo

(cas classiques : vérin, biellette, etc.)


