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1 ACTIONS MÉCANIQUES 
o les actions mécaniques à distance Exemples : les actions magnétiques et l’action de la pesanteur. 
o les actions mécaniques de contact Exemples : les actions de pression, les actions de contact entre deux solides. 

 

2 MODÉLISATION D’UNE ACTION MÉCANIQUE ÉLÉMENTAIRE : Modèle local 

2.1 Notion de force : 
o un vecteur, appelé vecteur force (𝒅𝑭(𝑴)ሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ ), dont l’intensité 

est proportionnelle à l’élément de volume, de surface ou 
de longueur (dv, dS ou dl) et est exprimée en Newton (N), 

o un point d’application M, centre de l’élément de volume, 
de surface ou de longueur. 

 

2.2 Notion de moment : 𝓜𝑩(𝒅𝑭(𝑴)ሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗
) = 𝑩𝑴ሬሬሬሬሬሬሬ⃗ ∧ 𝒅𝑭(𝑴)ሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ . 

Les moments en 2 points B et C d’une action mécanique vérifient la relation de Varignon, il s’agit donc d’un 
champ de moment de torseur. 

Exemples :  

൛𝒅𝑻𝒑𝒆𝒔𝒂𝒏𝒕𝒆𝒖𝒓→𝑺ൟ =  ቊ
𝒅𝑭(𝑴)ሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ =  𝝆. 𝒈ሬሬ⃗ . 𝒅𝒗

𝟎ሬሬ⃗
ቋ

𝓡𝑴

 

                ൛𝒅𝑻𝒇𝒍𝒖𝒊𝒅𝒆→𝑺ൟ =  ቊ
𝒅𝑭(𝑴)ሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ =  −𝒑(𝑴). 𝒅𝑺. 𝒏ሬሬ⃗

𝟎ሬሬ⃗
ቋ

𝓡𝑴

 

 

3 MODÉLISATION GLOBALE D’UNE ACTION MÉCANIQUE – TORSEUR D’EFFORT ASSOCIÉ 

Interprétation de la résultante et du moment d’une action mécanique 

4 ACTION MÉCANIQUE DE CONTACT ENTRE DEUX SOLIDES 
Contact avec frottement. Lois de Coulomb : 

𝑑𝐹ெ,ଵ→ଶ
ሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ =  𝑑𝑁ଵ→ଶ. 𝑛ሬ⃗ − 𝑑𝑇ଵ→ଶ. 𝑡     avec   𝑑𝑁ଵ→ଶ = 𝑝(𝑀). 𝑑𝑆   et ௗ భ்→మ

ௗேభ→మ
= 𝑓 à la limite 

du glissement (<𝑓 si adhérence)  notion de cône de frottement : f = tan  
 
Être capable de : 

o Exprimer le torseur élémentaire (modèle local) d’une action 
mécanique à distance (pesanteur) ou de contact (pression) en 
un point M d’un solide, 

o Exprimer le torseur d’une action mécanique en un point quelconque par intégration 
du modèle local, 

o Représenter l’action mécanique élémentaire (composantes normale et tangentielle) 
en un point appartenant à la surface de contact entre 2 solides en présence de 
frottement, 

o Exprimer le torseur d’une action mécanique de contact entre 2 solides en présence de 
frottement en un point quelconque par intégration du modèle local. 

 

Modélisation des Actions Mécaniques 
M
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{𝑇ଵ→ଶ} =  

⎩
⎪
⎨

⎪
⎧ 𝑅ଵ→ଶ

ሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ =  ම 𝑑𝐹(𝑀)ሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗

 

௩௢௟௨௠௘

ℳை,ଵ→ଶ
ሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ =  ම 𝑂𝑀ሬሬሬሬሬሬ⃗ ∧ 𝑑𝐹(𝑀)ሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗

 

௩௢௟௨௠௘ ⎭
⎪
⎬

⎪
⎫

ℛை

 

 

Avec 𝑑𝐹(𝑀)ሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ =  𝑓(ெ). 𝑑𝑣. 𝑢ሬ⃗  dans le cas d’actions volumiques 

{𝑇ଵ→ଶ} =  

⎩
⎪
⎨

⎪
⎧ 𝑅ଵ→ଶ

ሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ =  ඵ 𝑑𝐹(𝑀)ሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗

 

௭௢௡௘ ௖௢௡௧௔௖௧

ℳை,ଵ→ଶ
ሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ =  ඵ 𝑂𝑀ሬሬሬሬሬሬ⃗ ∧ 𝑑𝐹(𝑀)ሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗

 

௭௢௡௘ ௖௢௡௧௔௖௧ ⎭
⎪
⎬

⎪
⎫

ℛை

 

 

Avec 𝑑𝐹(𝑀)ሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ =  𝑓(ெ). 𝑑𝑆. 𝑢ሬ⃗  dans le cas d’actions surfaciques 

M 
𝑑𝐹ெ

ሬሬሬሬሬ⃗  

𝑢(𝑀)ሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗  C 

B 


