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Correction d’examen de mécanique générale 

Partie 1 : Etude statique : 

1) Transfert des torseurs statiques au point A : 
 ൛࣎ ⁄ ൟ→ 

On a ܯሬሬԦ൫ ሬܴԦ൯ = ሬሬԦ൫ܯ  ሬܴԦ൯ + ሬሬሬሬሬԦᴧ ሬܴԦܥܣ  

ሬሬሬሬሬԦ൫ܯ           ሬܴԦ൯ =  ൭000൱ + ൭00ܮ൱ ᴧ ൭ܻܼܺ ൱ =  ൭  ܻܼ൱ ܮܮ−0

D’où :     ൛࣎ ⁄࢙ ൟ =  ൝ࢆࢅࢄอ −ࢅ ࡸࢆ ࡸ ൡ 

 
 ൛࣎ ⁄ ൟ→ 

On a ܯሬሬԦ൫ܨԦ൯ = Ԧ൯ܨሬሬԦ൫ܯ  +  Ԧܨ ሬሬሬሬሬԦᴧܤܣ

Avec:    ܤܣሬሬሬሬሬԦ = Ԧݔܽ−  + Ԧଵݖ ݁ = Ԧݔ ܽ−  = Ԧݔ ܽ−  + Ԧݖ ߙݏܿ) ݁ −   (Ԧݕߙ݊݅ݏ

D’où ܤܣሬሬሬሬሬԦ = Ԧݔܽ−  − ݁ sin ߙ Ԧݕ  + ݁ cos  Ԧݖ ߙ

Ԧ൯ܨሬሬԦ൫ܯ = ൭000൱ +  ቆ −ܽ− ݁ sin ݁ߙ cos ߙ ቇ ᴧ ൭ ܨ0 sin ܨߚ cos  ൱ߚ

Ԧ൯ܨሬሬԦ൫ܯ = ൭−݁ sin ߙ cos ߚ − ܨ ݁ cos ߙ sin ܨ ܽߚ cos ܨ ܽ −ߚ sin ߚ ൱ 

D’où ൛࣎ ⁄ ൟ =  ቐ ࢼ ࢙ࢉ ࡲࢼ ࢙ ࡲቮ− ࢼ ࢙ࢉ ࢻ ࢙) ࡲ ࢋ + ࢼ ࢙ ࡲ ࢇ−ࢼ ࢙ࢉ ࡲ ࢇ(ࢼ ࢙ ࢻ ࢙ࢉ ቑ 

2) PFS appliqué sur l’ensemble (S) : ሼܯ/ܵሽ + ൛߬ଵଷ/ௌൟ + ൛߬ଵଶ/ௌൟ +  ൛߬/ௌൟ =  ሼ0ሽ 

D’où : ൜߬ெௌ ൠ = ൝0 0 0 อ ܥ00 ൡ + ൝ 0ܻܼอ 0 0 0ൡ + ൝ܻܼܺ อ ܻ ܮܼ ܮ−0 ൡ+ ቐ ߚ ݏܿ ߙ ݊݅ݏ) ܨ ݁ −ቮߚ ݏܿ ܨߚ ݊݅ݏ ܨ0 + ߚ ݊݅ݏ ܨ ܽ−ߚ ݏܿ ܨ ܽ(ߚ ݊݅ݏ ߙ ݏܿ ቑ =  ൝000อ000ൡ 

D’où on obtient le système d’équations suivant : 



TD De Mécanique Générale ISET Nabeul 

L1 Page 60 
 

ܺ = 0                                                                           (1) ܻ + ܻ + ܨ sin ߚ = 0                                                (2) ܼ + ܼ + ܨ cos ߚ = 0                                                (3) 
Cm− ݁ ߚ ݏܿ ߙ ݊݅ݏ) ܨ + (ߚ ݊݅ݏ ߙ ݏܿ = ܨ ܽ + ܼ ܮ− (4)            0 cos ߚ = ܻ ܮ (5)                                               0 − ܨ  sin ߚ = 0                                                     (6) 
 
D’où :                                        ܺ = 0 N                                                                 D’après (1) 
ܨ  =   (௦ ఈ ௦ ఉା௦ ఈ ௦ ఉ)                D’après (4) 

ܻ =  ௦ ఉ  D’après (6) ܻ                                                         ܨ =   ௦ ఉ (௦ ఈ ௦ ఉା௦ ఈ ௦ ఉ)            

ܣܻ  = − ܻ − ܨ sin  D’après (2)                                             ߚ

D’où    ܻ = ൯ߚ ݊݅ݏ ߙ ݏܿ+ߚ ݏܿ ߙ ݊݅ݏ൫ ܮ݁݉ܥߚ ݊݅ݏ ܽ − −  ൯ߚ ݊݅ݏ ߙ ݏܿ+ߚ ݏܿ ߙ ݊݅ݏ൫ ݁ߚ ݊݅ݏ ݉ܥ 
  ܼ =   ி ୡ୭ୱ ఉ                                            D’après  (5)  

D’où :  ܼ =    ౙ౩ ഁ(௦ ఈ ௦ ఉା௦ ఈ ௦ ఉ) 

ܼ = ܥܼ−  − ܨ cos ߚ = 0                                         D’après  (3)  

D’où : ܼ = − ݉ܥ ܽ cos ൯ߚ ݊݅ݏ ߙ ݏܿ+ߚ ݏܿ ߙ ݊݅ݏ൫ܮ݁ߚ − cos ݉ܥ    ൯ߚ ݊݅ݏ ߙ ݏܿ+ߚ ݏܿ ߙ ݊݅ݏ൫ ݁ߚ
ܨ  (3 =   (௦ ఈ ௦ ఉା௦ ఈ ௦ ఉ) =   ୱ୧୬(ఈାఉ) 

4)  Etude statique relative à la position PMH ( ߙ = 90° , ߚ = 0°) 

Avec ൫ܮ = 51 ݉݉, ܽ = 48 ݉݉, ݁ = ݉ܥ ݐ݁ ݉݉ 20 = 3,2 10ଷܰ. ݉݉ ൯ 
Applications numériques : ܨ = 160 ܰ ;  ܻ = 0 ܰ; ܼ =  −310, 59 ܰ ;  ܺ = 0 ܰ; ܻ = 0 ܰ ; ܼ = 150, 59 ܰ   
 

5) ฮܴሬሬሬሬԦฮ =  ඥ(ܺଶ + ܻଶ + ܼଶ) =  |ܼ| = 150,59ܰ 

     ฮܴሬሬሬሬԦฮ =  ඥ( ܻଶ + ܼଶ) =  | ܼ| = 310,59ܰ 

 

Partie 2 : Etude cinématique : 1)    ΩሬሬሬԦ (ࡾ/ࡾ ) = ሶ ࢻ   ሬሬԦࢄ
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       ΩሬሬሬԦ (ࡾ/ ࡾ) = ሶ  ࢼ    (ሬሬԦ 2ࢄ

a. ሬܸሬሬԦ(C∈ 6/R) = ቀ ௗௗ௧ ሬሬሬሬሬԦቁோܥܱ  , ∋ ܥ ܿ݁ݒܽ (6) 

D’où  ሬܸԦ(C∈ 6/R) = ൬ ௗௗ௧ ൫݁ Ԧܼଵ + ݈ ሬܻԦଶ൯൰  ோ 

                               = ݁ ቀ ௗௗ௧ ܼଵሬሬሬሬԦቁோభ + ΩሬሬሬԦ (ࡾ/ࡾ ) ᴧ  Ԧܼଵ൨ + ݈ ቀ ௗௗ௧ ሬܻԦଶቁோమ + ΩሬሬሬԦ (ࡾ/ ࡾ) ᴧ  ሬܻԦଶ൨  

    D’où   ሬܸԦ(C∈ 6/R)  = ሶ ߙ ݁−  ሬܻԦ1 + ሶ ߚ ݈ Ԧܼଶ 

b. On a ሬܻԦଵ =  cos ሬܻԦ ߙ +  sin ሬܼሬሬԦ    Ԧܼଶ ߙ =  − sin ሬܻԦ ߚ + cos = ሬܼሬሬԦ    ሬܸԦ(C∈ 6/R) ߚ ሶ ߙ ݁−  ൫cos ሬܻԦ ߙ + sin ሬܼሬሬԦ   ൯ ߙ + ሶ ߚ ݈ ൫− sin ሬܻԦ ߚ + cos    ሬܼሬሬԦ   ൯ ߚ
D’où ሬܸԦ(C∈ 6/R) = ሶ ߙ݁−)  cos ߙ − ሶ ߚ݈ sin ( ߚ ሬܻԦ + ሶ ߚ݈)  cos ߚ − ሶߙ݁ sin   ሬܼሬሬԦ ( ߙ

c. −݁ߙ ሶ cos ߙ − ሶ ߚ݈ sin ߚ = 0               ሬܸԦ(C∈ 6/R) =  ൫݈ߚ ሶ cos ߚ − ሶߙ݁ sin = ሬሬԦ(C∈7/R)ࢂ   (൯ ሬܼሬሬԦ 3 ߙ   ቀ ࢚ࢊࢊ ࡾሬሬሬሬሬሬԦቁࡻ =  ቀ ࢚ࢊࢊ ࡾሬሬԦቁࢆ(࢚)ࢠ  = ሶࢠ  = ሬሬሬሬԦ(C ∈7/R)ࢂ   (ሬሬԦ 4ࢆ (࢚) ሶࢠ                 ሬሬԦ(C ∈6/R)ࢂ (࢚) = ሶ ߚ݈  cos ߚ − ሶߙ݁ sin ࢼ   (5 ߙ = ିܛܗ܋  ቀࢋ ܖܑܛ ሶࢼ   ቁ  etࢻ = ሶࢻࢋ ି ܛܗ܋ ࢋටିቀࢻ ܖܑܛ  ቁࢻ

ሶࢠ (࢚) = ሶ ࢻ ࢋ −  ටࢻ ࢙ࢉ − ቀࢋ ቁࢻ ࢙ ࢋ  ࢻ ࢙  − ሶ ࢻ ࢋ  ࢻ ࢙

D’où   ࢠሶ (࢚) = ሶ ࢻ ࢋ −  ඥࢻ ࢙ ࢻ ࢙ࢉ (ࢻ ࢙ ࢋ) −  − ሶ ࢻ ࢋ  ࢻ ࢙

Alors la loi d’entrée sortie du système s’écrit sous la forme : 
ሶࢠ  (࢚) = ሶ ࢻ ࢋ− ቆ ࢻ ࢙ ඥࢻ ࢙ࢉ ࢋ − (ࢻ ࢙ ࢋ)  + ቇ 

                 
FIN 

 
 
 
 
 
 
 
 

 


