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Suspension automobile - Corrigé 
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Hypothèse : 

Problème de plan P(O yx


). 

Le torseur d’action mécanique se 
simplifie systématiquement comme 
ci-dessous : 
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Q.1. On isole le solide 3 et on effectue le 
Bilan des Actions Mécaniques Extérieures 
(BAME) : Solide soumis à 2 forces alors 
ces 2 forces ont même norme et sont 
directement opposées. 
 
→ X13 + X43 = 0 et Y13 = Y43 = 0. 
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Q.2. On isole l’ensemble E={4+6}  et on 
effectue le BAME :  
 

 2 → 4 : Liaison pivot d’axe (D, z
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 3 → 4 : Liaison pivot d’axe (C, z


) :  
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 0 → 6 : Action mécanique du sol sur la roue en L :  

)z,y,x(

06

L

60

0

0

0

0

F

0

F


















  

 

On applique le PFS sur E={4+6} en D :    0F
EE
 
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Calcul du moment en D de  43F   : 
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4343C43D RDC)R(M)R(M  


 → 4343D RDC)R(M  


 

→ z.X.ax.X)y.ax.c()R(M 343443D


  

 

Calcul du moment en D de  60F   : 

6060L60D RDL)R(M)R(M  


 → 6060D RDL)R(M  


 

→   z.F).ec(y.F)y).a(x).ec()R(M 060660D
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   

 
Ecriture des 3 équations scalaires issues du PFS (problème plan) : 

0XX 2434      (1) 

0FY 0624      (2) 

0F).ec(X.a 0634     (3) 

 
Q.3. On isole le solide 9 et on effectue 
le Bilan des Actions Mécaniques 
Extérieures (BAME) : Solide soumis à 2 
forces alors ces 2 forces ont même 
norme et sont directement opposées. 
 
→ Y19 + Y29 = 0 et X19 + X29 = 0. 
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Q.2. On isole le solide 2  et on 
effectue le BAME :  
 

 9 → 2 : Action du ressort sur 

2 en H:  
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 1 → 2 : Liaison pivot d’axe (A, z


) :  
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On applique le PFS sur 2 en A :    0F
EE
 
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Calcul du moment en A de  29F   : 

2929H29A RAH)R(M)R(M  


 → 2929A RAH)R(M  

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→ z.Y.Ly.Y)y.hx.L()R(M 929229A


  

 

Calcul du moment en A de  24F   : 

2424D24A RAD)R(M)R(M  


 → 2424A RAD)R(M  


 

→ z.Y.d)y.Yx.X(x.d)R(M 42424224A


  

 
Ecriture des 3 équations scalaires issues du PFS (problème plan) : 

0XX 4212      (4) 

0YYY 421292     (5) 

0Y.dY.L 4292      (6) 

 

Q.5. 0XX 2434     (1) 

0FY 0624      (2) 

0F).ec(X.a 0634     (3) 

 

0XX 4212      (4) 

0YYY 421292     (5) 

0Y.dY.L 4292      (6) 

 
On a 6 équations pour 6 inconnues → on peut résoudre le système. 
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Q.6.  81,9
4
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y.kY92   → 0899,0
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k

Y
y 92  m soit 9 cm < 12 cm → C.d.C.F. ok. 
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Machine de traction – Corrigé 
 
Q.1. 
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Le respect de la condition de 
symétrie impose de diviser par 2 
l’effort F. 

 
 

Q.2. 1/0 : Pivot d’axe (A, y


) :  





























 z.Nx.L

z.Zy.Yx.X

N

0

L

Z

Y

X

F
0101

010101

A

)z,y,x(01

01

01

01

01

A

10 





 

2/0 : Glissière d’axe (C, y
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Q.3. 1 → 2 : Hélicoïdale d’axe (B, y


) :  
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Q.4. On isole le solide 2 + B.A.M.E. : 
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B.A.M.E. : 

 0 → 2 : Glissière d’axe (C, y


) :  

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 1 → 2 : Hélicoïdale d’axe (B, y


) :  











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 éprouvette → 2 :  
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

 

Etape 5 : On applique le PFS sur 2 au point B. 
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   0F
2E
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→  0
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Calcul du moment en B de  20F   : 

2020C20B RBC)R(M)R(M  


  

→    z.Zx.Xy.hx.Dz.Ny.Mx.L)R(M 020202020220A


  

→ x.Z.hz.X.hy.Z.Dz.Ny.Mx.L)R(M 02020202020220A


  

 

Calcul du moment en B de  2éprouvetteF   : 

2éprouvette2éprouvetteO2éprouvetteB RBO)R(M)R(M  


  

→ z.
2

F
.Dy.

2

F
x.D)R(M 2éprouvetteB


  

 
Ecriture des 6 équations scalaires issues du PFS : 

0XX 1202      (1) 

0
2

F
Y12      (2) 

0ZZ 1202      (3) 

 

0LZ.hL 120202     (4) 

0Y
.2

pas
Z.DM 120202 


   (5) 

0N
2

F
.DX.hN 120202    (6) 

 
Le nombre d'inconnues Is > 6 → on ne peut pas résoudre le système seul 
Il faut donc injecter des équations scalaires supplémentaires. 
 
Q.5. On isole le solide 1 + B.A.M.E. : 
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B.A.M.E. : 

 0 → 1 : Pivot d’axe (A, y


) :  
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 2 → 1 : Hélicoïdale d’axe (B, y


) :    2112 FF  













z.Ny.Mx.L

z.Zy.Yx.X

121212

121212

B





 avec 1212 Y
.2

pas
M


  

 Courroie 4 → 1 :  









y.M

0
F

41A

14 



 

 
Etape 5 : On applique le PFS sur 1 au point B. 
 

   0F
1E
 

→       0FFF 141210    →  0
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
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
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
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

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
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

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








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






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Calcul du moment en B de  10F   : 1010A10B RBA)R(M)R(M  


  

→  z.Zy.Yx.Xy.Lz.Nx.L)R(M 010101010110B


  

→ x.Z.Lz.X.Lz.Nx.L)R(M 0101010110B


  

 

 14F   : torseur couple → y.M)R(M 4114B


   

 
Ecriture des 6 équations scalaires issues du PFS : 

0XX 1201     (7) 

0YY 1201     (8) 

0ZZ 1201     (9) 

 

0LZ.LL 120101    (10) 

0Y
.2

pas
M 1241 


  (11) 

0NX.LN 120101    (12) 

 
Etape 6 : Le nombre d'inconnues Is = 10 > 6 → on ne peut pas résoudre le système seul 
 

Q.6.  (11) + (2) → 0Y
.2

pas
M 1241 


 et 0

2

F
Y12   → F

.4

pas
M41


  

Q.7. Cmot = F
.2

pas
M.2 41


  

 

Q.8.  
pas

.2.C
F mot 

  A.N. : 
310.3

.2.20
F





 = 41800 N > 20000 N C.d.C.F. ok. 

 


