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Statique – Cinématique 
 

 

 

 

 
 



 
 
Q1bis. Donner la liste des paramètres géométriques (angulaires ou linéaires) variables et la liste des 
paramètres géométriques constants dans ce problème. 
 
 

 
 
 
 



 
 
Q2bis. Donner la liste des paramètres géométriques (angulaires ou linéaires) variables et la liste des 
paramètres géométriques constants dans ce problème. 

 

 
 
 
 
 
 



 
 



 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 
 
 
 
 

Q0 . Calculer le degré d’hyperstaticité h à l’aide des formules rapides et en justifiant précisément votre 
raisonnement 
 
Q0 bis. Parmi  ��� , R , ��� , d , L ,  ��� ,  ℎ , 	 ,  donner la liste des paramètres géométriques (angulaires ou 
linéaires) variables et la liste des paramètres géométriques constants dans ce problème. 
 

( ) ( )0 10 101
, ,x x z zθ = =
� � � �

 

( ) ( )1 21 212
, ,x x z zθ = =
� � � �

 

( ) ( )0 323 0 3
, ,x x y yθ = =
� � ��� ��

 



 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

Indication : on doit trouver   

 

Q9. Proposer et isoler un solide afin de déterminer, par une équation du PFS à préciser, une relation 
liant R, X21, Z21, Cm et ���. 
 
Q10. Isoler le solide 2 et déterminer par le PFS les deux relations permettant de relier Z21 , Z32, X21 et 
X32. Démontrer que Y32=0. 
 
Q11. Proposer et isoler un solide afin de déterminer, par 2 équations du PFS à préciser, 2 relations 
liant  ZP et Z32 d’une part et  NP, X32, L et ��� enfin . 
 



 
 



 
 
Q0 . Calculer le degré d’hyperstaticité h à l’aide des formules rapides et en justifiant précisément votre 
raisonnement 

 



 

 
Indication pour Q9 : annexe 

 
 



Annexe 
 
Modélisation des actions mécanique de contact exercée en P sur S par S1 (passage 
local/global) 

 

L’action élémentaire dF
�

 définit sur la figure l’action de contact en M sur dS ; elle s’écrit dans le cas 
général : 
 

 d F P d S n f P d S t= − +
�

�
�

  

 

avec P, la pression de contact et f, le coefficient de frottement. n
�

, normale « sortante » au contact et t
�

, vecteur tangentiel « opposé au mouvement » (cf. Lois de Coulomb ci-dessous). En l’absence de 

frottement, la seule force de pression s’exprime : dF PdS n=−
�

�

 

 
 

Méthodologie pour le passage local  global 
 

- On modélise l’action mécanique locale au lieu de contact (en M) 
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  =  
  
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- On transporte l’action mécanique locale au lieu de calcul (en P) 
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- On globalise l’action mécanique locale au lieu de calcul (en P) 
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NB ; pour cette dernière étape, il faut être vigilant dans l’intégration et projeter sur une base fixe. On 
analysera également les symétries afin d’éviter tout calcul inutile. 

 
 
 


