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Developpement Durable

EXERCICE 1 : Modélisation des actions mécaniques

AY

. S |AL_z]| = 100N
A1—>2 A (2)

B 0,1 m
0,05m

: D
» X
0,1 m
0,1m 0,1 m

Travail demandé :

R —

Question 1 : Déterminez les composantes scalaires du vecteur A;_,,

100N
A1—>2 0
0

Question 2 : Déterminez analytiquement (produit vectoriel) le vecteur moment MgA;_,,.

- ~0,1 100 |0
MBA1—>2' = BA /\ A1—>2 == 0 /\ 0 = 0
0 0 0

Question 3 : En déduire en B, le torseur {T1-2} qui modélise I'action de 1 sur 2.

A1eza 100 O
{tio2} = — = 0 O
B B

MgpAi1-2 0 0
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Question 4 : Déterminez analytiguement (produit vectoriel) le vecteur moment McA4 .

. -0,1 100 0
MCA1—>2' = CA /\ A1—>2 = —0,05 /\ 0 = 0
0 0 5N.m

Question 5 : En déduire en C, le torseur {T1-,2} qui modélise I'action de 1 sur 2.

A 100 O

1-2

{tio2} = — = 0O O
C C

McA1-2 0 5

Question 6 : Déterminez analytiquement (produit vectoriel) le vecteur moment MpA;_,,.

-0,1 100 0
MpAi,;.= DA A Ay, +0,05 A] O = 0
0 0 —5N.m
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Exercice 4 : Détermination des moments (analytigue)

Une balancoire est articulée en O sur un
socle fixe. P; et P, représentent les poids

' des deux utilisateurs.

AY
d2 (2
>le 2(2m)
B x
..... _.. _J )
- @) _
Question 1: [T

Déterminez analytiquement MOF{ et Mon)-
Question 2 : Déterminez le moment résultant MOF{ + MoPﬁ2 des deux poids. Conclusion.

Question 3 : En considérant I'utilisateur 2 fixe, quelle doit étre la position de I'utilisateur 1 par rapport
a la balancoire pour obtenir I'équilibre

CORRECTION EXO 4

Question 1 : Déterminez analytiquement MoP; et MgP, .

- ] -2m 0 0
MoP, =0A [P, = {0,025 m 0 |-700 = 0

0 0 1400 N.m
. 2m 0 0
MoP, =0B [P, = 0,025 m [ [-600 = 0

0 0 —1200 N.m
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Question 2 : Déterminez le moment résultant MoP, + MyP, des deux poids. Conclusion.

B 0 0 0
M0P1 + MOPZ = 0 + 0 = 0
1400 N.m —1200 N.m 200 N.m

La balancoire tourne autour de Z dans le sens positif (X va vers Y)

Question 3 : En considérant I'utilisateur 2 fixe, quelle doit étre la position de I'utilisateur 1 par rapport
a la balancoire pour obtenir I'équilibre
T‘y

d2 (2 m)
ds
—>

P, (70 daN) 0,05 m P, (60 daN)

VA

Si l'utilisateur se déplace, alors sa position d1 de vient inconnue (voir figure)

— — = —d; m 0 0
MoP; = 0A [P, =|0,025m [ |-700 = 0

0 0 700.d; N.m
. 2m 0 0
MoP, = 0B P, = [0,025m [ [-600= 0

0 0 —1200 N.m

0 0 0
M0P1 + MOPZ = O + O = O

700.d; Nm [-1200N.m [700.d; — 1200 N.m

Si la balancgoire est en équilibre :
700.d; —1200=0

700.d, = 1200
d, =299 o4
1= %00 _ /M
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