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EXERCICE 1 : Modélisation des actions mécaniques 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
Travail demandé : 
 

Question 1 : Déterminez les composantes scalaires du vecteur force A1→2
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ 

 
 

A1→2
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ |  

 
 

Question 2 : Déterminez analytiquement (produit vectoriel) le vecteur moment MBA1→2
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  

. 
 

MBA1→2
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  

.=    BA⃗⃗⃗⃗  ⃗    ⋀     A1→2
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗      =  |

−0,1
0
0

       ⋀  |
100
0
0

     = |
0
0
0

 

 
 

Question 3 : En déduire en B, le torseur {1→2} qui modélise l’action de 1 sur 2 (préciser la forme 

vectorielle et les composantes scalaires). 
 

{τ1→2} =  {
A1→2
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ 

MBA1→2
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  } 

B

 

= {
100
0
0B

 

   
0
0
0
} 

 
 
 

X 
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Question 4 : Déterminez analytiquement (produit vectoriel) le vecteur moment MCA1→2
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  

. 

 

MCA1→2
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  

.=    CA⃗⃗⃗⃗  ⃗    ⋀     A1→2
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗      =  |

−0,1
−0,05

0
       ⋀  |

100
0
0

     = |
0
0

5 N.m
 

 
 

Question 5 : En déduire en C, le torseur {1→2} qui modélise l’action de 1 sur 2 (préciser la forme 

vectorielle et les composantes scalaires). 
 

{τ1→2} =  {
A1→2
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ 

MCA1→2
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  } 

C

 

= {
100
0
0C

 

   
0
0
5
} 

 
 

Question 6 : Déterminez analytiquement (produit vectoriel) le vecteur moment MDA1→2
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  

. 

 

MDA1→2
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  

.=    DA⃗⃗⃗⃗  ⃗    ⋀     A1→2
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗      =  |

−0,1
+0,05

0
       ⋀  |

100
0
0

     = |
0
0

−5 N.m
 

 
 

Question 7 : En déduire en D, le torseur {1→2} qui modélise l’action de 1 sur 2 (préciser la forme 

vectorielle et les composantes scalaires).. 
 

{τ1→2} =  {
A1→2
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ 

MDA1→2
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  } 

D

 

= {
100
0
0D

 

   
0
0

−5
} 
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Une balançoire est articulée en O sur un 

socle fixe. P���⃗  et P����⃗  représentent les poids 
des deux utilisateurs. 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 

Question 1 : Déterminez analytiquement puis graphiquement M�P���⃗  �����������⃗  et M�P����⃗  �����������⃗ . 
 

Question 2 : Déterminez le moment résultant M�P���⃗����������⃗ � M�P����⃗  �����������⃗  des deux poids. Conclusion. 
 

Question 3 : En considérant l’utilisateur 2 fixe, quelle doit être la position de l’utilisateur 1 par rapport 
à la balançoire pour obtenir l’équilibre 
 
 

P1 (70 daN) P2 (60 daN) 

d1 (2 m) d2 (2 m) 

x 

y 

O 

A B 

Détermination de moments 
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Liaison et 
paramètre(s) Schématisation spatiale Mobilités 

Torseur associé à l’A.M 
transmissible par la liaison 

Ponctuelle de 
normale (A, Z) 

 

Tx =  Rx =  
 

Ty =  Ry =  

Tz =  Rz =  

Linéaire 
annulaire 

d’axe (A, Y) 

 

Tx = Rx = 
 

Ty = Ry = 

Tz = Rz = 

Rotule 
(sphérique) de 

centre A 

 

Tx = Rx =   

Ty =  Ry =  

Tz =  Rz =  

A 

A 

A 

Modélisation en 3D de l’action transmissible par une liaison  

Question 1 :  Complétez le tableau ci-dessous en précisant les mobilités dans chaque liaison et les 
composantes du torseur de l’action transmissible. 

Liaison et 
paramètre Schématisation spatiale Mobilités 

Torseur associé à l’A.M 
transmissible par la liaison 

Appui plan de 
normale (A, Z) 

 

Tx = Rx = 
 

Ty = Ry = 

Tz = Rz = 

Glissière d’axe 
(A, X) 

 

Tx = Rx = 
 

Ty = Ry = 

Tz = Rz = 

 

A 

A 
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