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Rappels : 

���� MOMENTS D’UNE FORCE 

Données : 

Vecteur YYXX F FF += , norme 
2

F
2

F YX F += , ( F choisi dans le plan XY pour simplification de la représentation) 

Coordonnées des points : A (xA, yA, 0) ; B (xB, yB, 0) ; M (xM, yM, 0) point quelconque situé sur le support du vecteur  F  

Distances respectivement du point A et du point B au support de  F  : dA et dB 
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Expressions vectorielles du moment de la force  F par rapport au point A et par rapport au point B  

à partir de la définition vectorielle (produit vectoriel) 

(quelles que soient les positions de A, B et  F  dans le plan XY) 

à partir du  « bras de levier »  

(pour les positions de A, B et  F de la fig) 
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(sens de rotation >0 donc sens du 

vecteur moment >0) 
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(sens de rotation <0 donc sens du 

vecteur moment <0) 

 

���� ELEMENTS DE REDUCTION D’UN SYSTEME DE VECTEURS (TORSEUR) 

Une action mécanique de II/I (modélisée par un système de n de forces {Pi, if }) est caractérisée au point O par un torseur 

{ }
OII/I F  à deux vecteurs ∑= iI/II O fR  (résultante générale) et ∑ ∧= iiI/IIO fOPM  (moment résultant au point O). 

Le moment résultant de cette action mécanique vérifie la relation de changement de point du moment d’un torseur 

● au point O, écriture avec les composantes des deux vecteurs : 
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● changement de point du moment au point A 
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