
Comportement statique des systèmes: PFS                                                          page 1/5 

Cycle 4:  Modélisation, prévision et vérification du comportement 

statique des systèmes mécaniques 

 

 

Chapitre 2 : Principe fondamental de la statique - PFS -  
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1
ère étape : PROBLEME PLAN ou PROBLEME SPATIAL ?  

 

Un problème est PLAN si : 

 

 le mécanisme admet pour sa géométrie un plan de symétrie 

 toutes les actions mécaniques sont contenues dans ce même plan de symétrie 
 

sinon le problème est SPATIAL. 

 

 

2
ème étape : ISOLER UN SYSTEME DE SOLIDE(S)  

 
 Réaliser le GRAPHE DE STRUCTURE du mécanisme 

 

 
 

 Indiquer : 

 les efforts extérieurs, 

 les inconnues de liaisons 
 

 

                Un problème de statique lié à un système isolé est résolvable si :  nombre d’inconnues  nombre d’équations 
              

             Nota : 

 

         

 . 6 équations pour un problème spatial 

 . 3 équations pour un problème plan 
 

 

 

3
e étape : Faire le BILAN des ACTIONS MECANIQUES EXTERIEURES appliquées au système isolé  

 

 torseur d’une action mécanique de type :  

A DISTANCE  
( pesanteur, champ électromagnétique ) 
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 torseur d’une action mécanique de type :  

DE CONTACT  
( liaison, effort extérieur, fluide sur surface plane...) 

 

 

exemple pour une liaison parfaite : 
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IMPORTANT : CAS DES PROBLEMES PLANS 

 

Dans la cas de problèmes plans ( tous les efforts sont dans le même plan ), le torseur associé à une action mécanique peut être simplifié à 3 

inconnues ( au lieu de 6 ) : 

 les composantes de la résultante contenues dans le plan de symétrie, 

 la composante du moment porté par l’axe perpendiculaire au plan de symétrie. 

 

exemple : 

5 
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4
ème 

étape : Appliquer le PRINCIPE FONDAMENTAL DE LA STATIQUE ( P.F.S ) au système isolé  

 

4-1 Ecriture du Principe Fondamental de la Statique : 
 

 

                   Pour n torseurs d’actions mécaniques agissant sur S : 

 

A{ T1/S } + ................... + A{ Tn/S } = A{ 0 } 
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4-2 Choix du point d’écriture des tous les torseurs :  

 
On choisit le point d’écriture du torseur comportant le plus grand nombre d’inconnues. 

 

 

 

4-3 TRANSPORT ( ou DEPLACEMENT ) D’UN TORSEUR d’un point A vers un point B : 

 

Rappel : pour effectuer une somme de torseurs, il faut que tous les torseurs soient écrits au même point 
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4-4 Ecriture du système d’équations : 

 

 Appliquons le théorème de la résultante statique : ( la somme des forces est nulle ) 
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 Appliquons le théorème du moment statique : ( la somme des moment en un même point est nulle ) 
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4-4 Résolution du système d’équations : 

 

Après l’écriture des équations déduites des théorèmes de la résultante statique et du moment statique :  

on obtient au total :  

 

 6 équations pour un problème SPATIAL, résolvable avec 6 inconnues maximum. 

 3 équations pour un problème PLAN, résolvable avec 3 inconnues maximum. 
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SYNTHESE: méthodologie de résolution des problèmes de statique 

 

 
 

  

     

   


