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4 MOMENTS D’UNE FORCE

Rappels :
Données :

, (_l5 choisi dans le plan XY pour simplification de la représentation)

XF§+YF§,norme HFH= XF2 +YF2

—

Vecteur F

Coordonnées des points : A (Xa, Ya, 0) ; B (Xg, ¥B, 0) ; M (xm, Ym, 0) point quelconque situé sur le support du vecteur F

~

-

pportde F :dsetdp

B ausu

oint A et du point
. &

B3
|
|
|
*

nt dup

Distances respective
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Expressions vectorielles du moment de la force F par rapport au point A et par rapport au point B
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4 ELEMENTS DE REDUCTION D’UN SYSTEME DE VECTEURS (TORSEUR)
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Une action mécanique de II/I (modélisée par un systeme de n de forces {P;, f; }) est caract

t O par un torseur
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Itant au point O).
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Le moment résultant de cette action mécanique vérifie la relation de changement de point du moment d’un torseur

e au point O, écriture avec les composantes des deux vecteurs :

le) et Mg /I

{F }o a deux vecteurs R, = Zfi (résultante généra

e changement de point du moment au point A
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