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ANALYSER ET MODELISER LA CINEMATIQUE DES SYSTEMES
EXERCICES DU CHAPITRE 2: STATIQUE PAR LES TORSEURS

Qcm

Le changg)nent de point ou transport de A & B d’un torseur de somme S et de
moment M, en A suit la loi :
—_— —

a)M, =M, +ABAS b)M,=M,+BAAS ©M,=M,+BAAS

Quelles propriétés faut-il utiliser pour écrire un torseur couple ?

a) somme S non nulle et moment WA fonction du point A choisi

b) somme S nulle et moment I\TA fonction du point A choisi

€) somme S nulle et moment 1\7,: constant et indépendant de A

La propriété permettant de différencier un glisseur d’un torseur en général est :
.M, =0

: § .My #E 0

—

/\M4=6

3
a) produit scalaire entre somme et moment nul : S
b) produit scalaire entre somme et moment non n

ul
c) produit vectoriel entre somme et moment nul : s

EXERCICES

4

L'hélicoptére proposé évolue horizontalement a vitesse constante suivant 'axe

(O, x) ; I'axe (O, 2) est vertical. F et M schématisent les actions exercées par l'air sur les
pales du rotor principal. 1\_/1:3 eta)sont les acEc))ns sur le rotor anti-couple, R est la résis-
tance de I'air sur I'’ensemble de 'appareil et P le poids total.

Ecrire les torseurs correspondant aux actions précédentes. Isoler I'hélicoptére ; appliquer
le principe fondamental de la statique ; en déduire ﬁ) aet F.

données

P=3000 daN
M= 400 Nm
Mg=30 Nm
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S |L’ensemble proposé représente, en coupe et sous forme schématique, I'une des rou-

lettes d’un patin a roulettes en ligne (Roller blade). Le guidage en rotation entre la rou-
lette (1) et le patin (2) est réalisé par deux roulements a billes a contact radial, étanches
des deux cétés. La liaison entre (1) et (2) est une liaison pivot d’'axe x, les poids des
pieces sont négligés. Le glisseur B_o/; (100 N) schématise I'action exercée par le sol (0)

sur la roulette (1).

Déterminer le torseur des actions exercées entre (1) et (2).

T :

- § schématisation
ptin2 ——

—_—

By
15¢ (150 N)

35 mm

4 mm s

6 | Une barre coudée 2 est encastrée en (@)
dans une paroi fixe 1. La force F, 1000 N,
en A, parallele a (O, x, v) a une direction défi-
nie par o = 60° et f = 30°. Si a =1 000 mm,
b =600 et c = 400, déterminer (T, _ ,}, , ,
le torseur des actions d’encastrement en O.

7

Le support 1 est fixé dans un mur 0
par une cheville (2 + 3 + 4 + 5) réalisant
ainsi une liaison encastrement entre 0 et 1.
Un céblg.(non représenté) exerce en B une
charge F de 1000 daN a 60°. Les poids
sont négligés. Déterminer le torseur d’en-
castrement A{T, _, ,}x, v, z en A entre
[0 + cheuville] et 1.

Fig. 18. Potence encastrée.
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Fig. 19. Support encastré.
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8 | F en A schématise I'action de la main
de 'opérateur sur la clé a cliquet 2 au moment
du desserrage de la vis 3. Le manche BA est
dans une_direction horizontale u a 20° de
l'axe y. F = 150i + 80j (N), isoler la clé 2
(poids négligé), déterminer le torseur d’en-
castrement en O entre 3 et 2. En déduire le
couple de desserrage. Fig. 21. Clé a cliquet.
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