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Etude d’un engin de chantier - Corrigé 
 
PARTIE 1 
Q.1. Graphe d’analyse. 

 
 
 
 
 
 
 
 
Q.2. On isole le vérin 3 et on effectue le Bilan des Actions Mécaniques Extérieures (BAME). 
 
→ Solide soumis à 2 glisseurs : les 2 forces ont même norme et sont directement opposées. 

Direction de 𝑅0/3
→   

 : droite (DE)  

{
𝑋03 = 𝑅03. 𝑠𝑖𝑛 𝛽
𝑌03 = 𝑅03. 𝑐𝑜𝑠 𝛽

 + hypothèse problème plan :  
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Q.3. On isole l’ensemble E=1+2+3+4 et on effectue le BAME. 
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Cet isolement et l’écriture du PFS en point A permet de déterminer directement R03 en fonction de données 
connues grâce au théorème du moment statique projeté sur l’axe 𝑧. 
 

𝑑. 𝑅03. 𝑐𝑜𝑠 𝛽 −𝑚1. 𝑔.
𝑙1
2
. 𝑐𝑜𝑠 𝛼 −𝑚2. 𝑔. (𝑙1. 𝑐𝑜𝑠 𝛼 +

𝑙2
2
. 𝑠𝑖𝑛 𝜃) − 𝐹. (𝑙1. 𝑐𝑜𝑠 𝛼 + 𝑙2. 𝑠𝑖𝑛 𝜃) = 0 

𝑅03 =
𝑚1.𝑔.

𝑙1
2
.𝑐𝑜𝑠 𝛼+𝑚2.𝑔.(𝑙1.𝑐𝑜𝑠 𝛼+

𝑙2
2
.𝑠𝑖𝑛 𝜃)+𝐹.(𝑙1.𝑐𝑜𝑠 𝛼+𝑙2.𝑠𝑖𝑛 𝜃)

𝑑.𝑐𝑜𝑠 𝛽
   (1) 

A.N. : 𝑅03 =
4000×10×

9

2
.𝑐𝑜𝑠 55+150×10×(9.𝑐𝑜𝑠 55+

6

2
.𝑠𝑖𝑛 55)+10000.(9.𝑐𝑜𝑠 55+6.𝑠𝑖𝑛 55)

1,5×𝑐𝑜𝑠(15)
 

 
𝑅03 = 219692 N 
 

Q.4. 𝒑𝟑 =
𝑹𝟎𝟑

𝑺
=
𝟐𝟏𝟗𝟔𝟗𝟐

𝟐𝟓𝟎𝟎.𝝅
= 𝟐𝟖 N/mm2 = 28 MPa = 280 Bars 

 
Q.5. p3 = 280 Bars < 350 Bars → C.d.C.F. ok 
 
Q.6. On isole le vérin 4 et on effectue le BAME. 
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→ Solide soumis à 2 glisseurs : les 2 forces ont même norme et sont directement opposées. 

Direction de 𝑅4→2
→   

 : droite (IJ)  

{
𝑋42 = 𝑅42. 𝑐𝑜𝑠 𝛾
𝑌42 = 𝑅42. 𝑠𝑖𝑛 𝛾

 + hypothèse problème plan :  
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Q.7. On isole le solide 2 et on effectue le BAME. 
 
L’écriture du PFS en point B permet de déterminer 
directement R42 en fonction de données connues grâce au 
théorème du moment statique projeté sur l’axe 𝑧. 
 

𝑅42. 𝑎. 𝑠𝑖𝑛 𝛾 − 𝑚2. 𝑔.
𝑙2

2
. 𝑠𝑖𝑛 𝜃 − 𝐹. 𝑙2. 𝑠𝑖𝑛 𝜃 = 0  (2) 

 

Q.8.  (2) → 𝑅42 =
𝑚2.𝑔.

𝑙2
2
.𝑠𝑖𝑛 𝜃+𝐹.𝑙2.𝑠𝑖𝑛 𝜃

𝑎.𝑠𝑖𝑛 𝛾
      (3) 

 

A.N. : 𝑅42 =
1500×10×

6

2
.𝑠𝑖𝑛 55+10000×6.𝑠𝑖𝑛 55

2.𝑠𝑖𝑛 45
= 60820N 

 

Q.9. 𝒑𝟒 =
𝑹𝟒𝟐

𝑺
=
𝟔𝟎𝟖𝟐𝟎

𝟐𝟓𝟎𝟎.𝝅
= 𝟕, 𝟕 N/mm2 = 7,7 MPa = 77 Bars 

 
Q.10. p4 = 77 Bars < 350 Bars → C.d.C.F. largement validé ! 
 
PARTIE 2 
Q.11. On isole le patin 5 seul et on effectue le BAME. 

• Action de 2 → 5 

• Action de 3 → 5 

• Action de 4 → 5 

• Action du sol → 5 
Q.12. 

𝑍35 = 𝑍45 = 𝑌25 = 0 

 
 

 
Q.13. 

 𝑡𝑎𝑛 𝛼 =
400

1200
 → 𝛼 = 𝑎𝑟𝑐𝑡𝑎𝑛

400
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= 18,4°                              𝑡𝑎𝑛 𝛽 =

800
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 → 𝛽 = 𝑎𝑟𝑐𝑡𝑎𝑛

800

1200
= 33.7° 

 
Q.14. On applique le PFS au patin 5 et on projette le théorème de la résultante statique sur les 3 axes, attention 
aux projections des vecteurs 𝑢𝑖⃗⃗⃗⃗  ! 
−𝑅25. 𝑐𝑜𝑠 𝛽 − (𝑅45 + 𝑅35). 𝑐𝑜𝑠 𝛼 = 0        (4) 
(−𝑅35 + 𝑅45). 𝑠𝑖𝑛 𝛼 = 0         (5) 
𝐹 + 𝑅25. 𝑠𝑖𝑛 𝛽 = 0          (6) 
 
(5) → 𝑅45 = 𝑅35 

(6) → 𝑅25 =
−𝐹

𝑠𝑖𝑛 𝛽
 

(4) → 𝑅45 = 𝐹
𝑐𝑜𝑠𝛽

2.𝑠𝑖𝑛𝛽.𝑐𝑜𝑠𝛼
=

𝐹
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Q.15. 𝐹 =
𝑀.𝑔

4
=
36000×10

4
= 90000𝑁 

A.N. : |𝑅25| =
𝐹

𝑠𝑖𝑛 𝛽
=

90000

𝑠𝑖𝑛 38,5
= 162208𝑁 → 𝒑 =

𝑭𝟐𝟓

𝑺
=
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𝟐𝟓𝟎𝟎.𝝅
= 𝟐𝟎. 𝟕 N/mm2 = 20.7 MPa = 207 Bars 

 
Q.16. p = 207 Bars < 350 Bars → C.d.C.F. ok. 
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