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Avant-propos : pourquoi écrire encore 
un livre de Mécanique ? 

Bref rappel historique du développement de la mécanique 

Les pères de la Mécanique du solide sont Galilée (1564-1642), Huygens (1629-1695) et 
Newton (1642-1726). Le premier a mis en évidence la notion d’accélération d’une 
particule et établi la correspondance entre le temps et l’espace parcouru, le second a 
essentiellement étudié les systèmes de plusieurs particules et a mis en évidence la notion 
de centre de masse et d’inertie. Le dernier, enfin, a proposé une modélisation des actions 
gravitationnelles et a formulé le premier Principe Fondamental de la Dynamique connu 
sous les termes 1er, 2nd, etc. loi de Newton.  

Des progrès étaient encore à faire mais avec ces trois personnages les bases de la 
dynamique du solide étaient posées. Par la suite, une autre école de la Mécanique a 
percée. Avec Leibniz (1646-1716), d’Alembert (1717-1783), Lagrange (1736-1818) une 
formulation plus énergétique de la Dynamique a vu le jour. D’abord en compétition avec 
l’approche traditionnelle, l’approche énergétique s’est rapidement imposée comme plus 
générale et plus ouverte à la mise en place de nouveaux modèles.  

La formulation du Principe des Puissances Virtuelles qui découle de ces travaux est le 
nouveau point de départ des modélisations mécaniques. Ce principe permet de mettre en 
place les concepts dans un ordre qui respecte l’évolution historique de la Mécanique. En 
effet, qu’est-ce que la Mécanique ? C’est l’étude du mouvement des corps, phénomènes 
observables. Qu’est-ce qui provoque le mouvement des corps ? Ce sont les actions 
mécaniques, malheureusement non observables directement.  

La modélisation mécanique consiste donc en la modélisation des mouvements des corps, 
adaptée à leur spécificité géométrique (par exemple, corps minces ou élancés) ou 
comportementale (parfaitement indéformables, légèrement déformables ou sujets à de 
grandes déformations) afin de mettre en place les actions mécaniques associées. Le 
principe des puissances virtuelles s’avère un outil très efficace dans ce contexte. 

Principe des puissances virtuelles 

Si la description géométrique du mouvement (cinématique) est une notion assez naturelle, 
il en va tout autrement de la description d’une action mécanique. Cette dernière ne se 
caractérise que par l’effet qu’elle produit (mouvement), la description d’une action 
mécanique n’est donc pas du tout naturelle. Même si l’usage des « forces » par exemple, 
nous semble tout naturel, il est impossible d’observer une force sans passer par son effet 
sur la déformation ou le mouvement d’un objet. Ainsi, on laisse tomber une masse pour 
mesurer le mouvement et mettre en évidence l’effet de la pesanteur, on place des jauges 
de déformation sur un élément déformable afin d’évaluer le poids d’une personne ou d’un 
objet sur une balance, etc…  
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