Les torseurs m
Eleves

Le torseur est un outil mathématiquetres utilisé en mécanique (statique, dynamique, cinématique).

» Le torseur d’action mécanique est défini de la -
manidre suivante - [1 Torlseur (=) 2 vecteurs ﬁ 6 scalaires ]
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Base dans laquelle est exprimée le torseur
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» Le torseur cinématique est défini de la Résultante
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Remarque importante : Composantes
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Larésultante R ou €2 estinvariante du point
de réduction.

—

Le moment Mp(l_é) ou Vg estvariant, c’est a dire fonction du point de réduction.
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lllustrations torseurs des actions mécaniques:
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lllustrations torseurs cinématique :
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