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1. Opérations sur les Vecteurs

1.1  Vecteurs dans un plan

Soient deux vecteurs  
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1- Représenter les vecteurs 
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dans le repère 
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2- Déterminer le vecteur 
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3- Déterminer le vecteur 
[image: image12.wmf]a

r

 tel que 
[image: image13.wmf]u

a

r

r

.

5

,

1

=
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4- On note 
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, tracer cet angle, calculer sa valeur en radians, puis vérifier par mesure.

1.2 Produit vectoriel_exercice 1

Soit le repère 
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1- Donner les coordonnées des vecteurs 
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dans le repère 
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2- Calculer les vecteurs 
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3- Calculer 
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4- Sachant que 
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1.3 Produit vectoriel_exercice 2

Soient trois vecteurs  
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1- Calculer le vecteur 
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2- Calculer le vecteur  
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 puis le vecteur 
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Vérifier l’égalité suivante :  
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 avec a et b constants.

1.4 Produit vectoriel_exercice 3
Soient deux vecteurs  
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1- Donner une relation liant 
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2- Calculer le vecteur 
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1.5 [image: image96.jpg]Produit scalaire Vs Produit vectoriel

On considère le repérage ci-contre.
1- Exprimer 
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2- Calculer 
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3- Calculer 
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Conclusion : ne pas confondre produit scalaire (= un nombre) et produit vectoriel (= un vecteur)
2. Forces – Moments
	Ex1 :

Deux forces 

 et 

 agissent sur le palier en A. Déterminer les coordonnées de 

 et de 

. 

En déduire la valeur de la résultante de ces deux forces.
	[image: image62.png]





	Ex2 :

Les actions mécaniques sur cette roue de 3 autres roues dentées sont modélisées par les forces 

. 

Déterminer la résultante de ces 3 forces.

Calculer le moment en O de chacune des forces, puis le moment des 3 forces.
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3. Ecriture d’actions mécaniques
Échelle :
 1cm pour 10 N (en vert pour les résultantes)



 1cm pour 10 N.m (en rouge pour les moments)

	EXEMPLE
	Action Mécanique
	TORSEUR associé

	Ex1 :      
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	Ex2 :      
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	Ex3 :    Tournevis :

« on appuie et on tourne pour visser »


[image: image70.wmf]N

vis

tournevis

F

10

=

®



[image: image71.wmf]m

N

vis

tournevis

F

M

.

22

=

®


[image: image100.wmf]1

y

[image: image101.wmf]0

y

[image: image72.png]



	
	
[image: image73.wmf]{

}

(

)

z

y

x

F

F

V

T

V

T

F

M

F

Vis

Tourn

;

;

0

0

0

0

22

10

ï

þ

ï

ý

ü

ï

î

ï

í

ì

-

-

=

ï

þ

ï

ý

ü

ï

î

ï

í

ì

=

®

®

®



	un peu plus difficile maintenant

Ex4 :
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	calculer 
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	EXEMPLE
	Action Mécanique / Torseur associé

	Ex5 :
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	On sépare le torseur {homme(poignée} en deux :
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Déterminer : 
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On en déduit : 
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2. 
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On en déduit : 
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Finalement : 
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Rq : Comparer les deux types de poignées. Que peut-on en déduire sur la conception de leur guidage ??

	Ex6 :
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	De même,
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On en déduit : 
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Quel est l’intérêt d’un tel système par rapport à une clé classique ???


4.  Compléter les torseurs des actions mécaniques transmissibles.

[image: image93.jpg]icoidale

lissi

Lisison

Composantes exprimées dans le repére local [ 0%, %2, )

|

Lisison




[image: image94.jpg]e czo
Ld e>o = conN
8 coz e
ol xoo 5 oo
= e ki .
E: = e
4 « 2 « s
"] czo coz
s = xoo > oxo
* 3 con
2 s o
g i XN,
K oxo
E gy
R x=o |
E o Na 0|8
ol - e





[image: image95.jpg]I e
k) con | x>n
g ie i
&= o>o | 7 x>n
@
- o i1~ jow
w oxz ax=
e = xoo g7 x> N
5 o Mgl | ey
£ ize
s £ x>o | £
i it x>o
% a N = o i
£ cea =
- xon | £
o [rateii xon
E o Na = o Ny
& 18 2 o
: ce= |4 feron
E ax=
oxn g
NaEallg - oxn
B o |g .





Liaison Liaison Pivot Glissant





� EMBED Equation.3  ���





� EMBED Equation.3  ���





� EMBED Equation.3  ���





� EMBED Equation.3  ���





� EMBED Equation.3  ���





� EMBED Equation.3  ���













































































A








X





Y





F





X





Y





O





F





X





Y





X





Z





Y





O





F





50





Y





Z





X





A





B





O





O





A





B





Y





Z





X





A





A








_1220626930.unknown

_1220627753.unknown

_1220628280.unknown

_1260803825.unknown

_1260803867.unknown

_1260803927.unknown

_1260804061.unknown

_1260803893.unknown

_1260803845.unknown

_1220628354.unknown

_1220628379.unknown

_1220628328.unknown

_1220627786.unknown

_1220628256.unknown

_1220628274.unknown

_1220628188.unknown

_1220628207.unknown

_1220627766.unknown

_1220627778.unknown

_1220627731.unknown

_1220627733.unknown

_1220627743.unknown

_1220627672.unknown

_1220627694.unknown

_1220627708.unknown

_1220627684.unknown

_1220627606.unknown

_1071152387.unknown

_1071843305.unknown

_1071843491.unknown

_1071844234.unknown

_1211977020.unknown

_1211977099.unknown

_1211976984.unknown

_1211977000.unknown

_1211976898.unknown

_1211976950.unknown

_1071844246.unknown

_1071844214.unknown

_1071844225.unknown

_1071844180.unknown

_1071843443.unknown

_1071843478.unknown

_1071843330.unknown

_1071304153.unknown

_1071316929.unknown

_1071317370.unknown

_1071304211.unknown

_1071156731.unknown

_1071156826.unknown

_1071156835.unknown

_1071152398.unknown

_1037557441.unknown

_1037557879.unknown

_1037557968.unknown

_1037557997.unknown

_1037557951.unknown

_1037557781.unknown

_1037557863.unknown

_1037557579.unknown

_1037557626.unknown

_1037557519.unknown

_1037557245.unknown

_1037557304.unknown

_1037557400.unknown

_1037557364.unknown

_1037557274.unknown

_1037556405.unknown

_1037556928.unknown

_1037556779.unknown

_1037556734.unknown

_1037556756.unknown

_1037556438.unknown

_1037556161.unknown

_1037556196.unknown

_1037556329.unknown

_972534612.unknown

_1037556018.unknown

_972534611.unknown

_972534605.unknown

