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1. RAPPELS
a. Le tableau des mobilités est une représentation matricielle des mouvements relatifs entre deux solides S1 et S2

b. Le torseur des actions mécaniques transmissibles s’écrit sous la forme :
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Un torseur est une association ordonnée de deux vecteurs[image: image4.wmf]{
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Le point d’application a une grande importance
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Son écriture, décomposée dans le repère est : 

La première colonne, caractéristique des actions mécaniques extérieures et indépendante du point représente donc l’action mécanique extérieure sous forme d’un glisseur, la seconde colonne le couple exercé par le solide 2 sur le solide 1 qui s’exerce au point considéré.

Chaque liaison a donc son propre torseur des actions transmissibles en fonction de ses caractéristiques

c. Le torseur cinématique permet d’écrire les caractéristiques cinématiques d’un solide S1 par rapport à un solide S2, exprimé dans un repère donné en un point considéré.
Sa forme est identique mathématiquement mais :
La première colonne, caractéristique du champ des vitesses et indépendant du point, décrit le comportement rotatif du solide, la seconde colonne, exprimé au point A, correspond à la vitesse du point A appartement au solide par rapport à R.
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A est le point caractéristique de la liaison.  
R(A,,,)est le repère caractéristique de la liaison. 

* : « nouvelle » normalisation 
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Toutes les liaisons sont de centre A et le repère associé est le suivant : 
* : « nouvelle » normalisation 
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