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Exemple 1-2 : Torseur cinématique
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Exemple 1-3 : Torseur statique

I.1 Notion du torseur et ses caractéristiques
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Exemple 1-3 : Torseur statique
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I.1 Notion du torseur et ses caractéristiques

I.1.2 Propriété de transport d’un torseur d’un point à un autre

Cette expression est appelée règle 
de transport des moments

(ou distribution des moments).
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I.1 Notion du torseur et ses caractéristiques

I.1.2 Propriété de transport d’un torseur d’un point à un autre

C

C

Théorie des mécanismes Chapitre 1 : Préliminaires et Rappels



Exemple 1-4 : 

I.1 Notion du torseur et ses caractéristiques
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Pour deux points A et B la relation du torseur 
cinématique s’écrit :

Pour deux points A et B la relation du torseur 
statique s’écrit :

I.1.2 Propriété de transport d’un torseur d’un point à un autre
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I.1.2 Propriété de transport d’un torseur d’un point à un autre

Solution :
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I.1 Notion du torseur et ses caractéristiques

I.1.3 Propriété d’équiprojectivité des moments

Rappel :

AB  =  CDOn a :

B
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D

En  forme vectorielle :
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alors :
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I.1.4 Opérations sur les torseurs
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I.1 Notion du torseur et ses caractéristiques

I.1.5 Torseurs particuliers

a) Torseur glisseur

b) Torseur couple

●

b) Torseur nul

A
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I.1 Notion du torseur et ses caractéristiques

I.1.5 Torseurs particuliers

Exemple 1-7 : Torseur couple
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I.1 Notion du torseur et ses caractéristiques

I.1.6 Invariants d’un torseur

a) Invariant vectoriel : Résultante

b) Invariant scalaire : Automoment

:
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On entend par un invariant toute grandeur indépendante du lieu de calcul, entre

deux points quelconques M et N de l’espace, deux composantes du torseur sont

conservées, qui constituent les deux invariants du torseur :

a. Premier invariant : la résultante (     ) ;

b. Second invariant : la projection du moment du torseur sur sa résultante ( Am(T) ) .

● ●m



I.1 Notion du torseur et ses caractéristiques

I.1.7 Produit de deux torseurs (Comoment)
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I.1 Notion du torseur et ses caractéristiques

I.1.8 Axe, point et moment central d’un torseur
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donc :

alors :

et
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I.1 Notion du torseur et ses caractéristiques

I.1.8 Axe central d’un torseur

Exemple 1-8 : Système vis-écrou
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I.2 Définitions et hypothèses

I.2.1 Hypothèses
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I.2 Définitions et hypothèses

I.2.2 Définitions

Exemple de chaîne cinématique

Système bielle manivelle

vilebrequin + bielle + piston
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I.2 Définitions et hypothèses

I.2.2 Définitions

Exemple : bras de robot
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I.2.2 Définitions
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I.2 Définitions et hypothèses

Exemple de chaîne fermée

Système bielle manivelle

Bloc moteur + vilebrequin + bielle + piston + Bloc moteur
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I.2 Définitions et hypothèses

I.2.2 Définitions

Exemple : Plate forme élévatrice
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I.2 Définitions et hypothèses

I.2.2 Définitions

Renvoi d’angle : Transmission du
mouvement de l’arbre moteur à
l’arbre transmetteur.

Mécanisme d’essuie glace : Mécanisme qui
transforme le mouvement de rotation continu
en mouvement de rotation alternatif
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I.2 Définitions et hypothèses

I.2.2 Définitions
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I.2 Définitions et hypothèses

I.2.2 Définitions

Plan 6
Plan 5Plan 4Plan 3Plan 1 Plan 2

Exemple de mécanisme plan



Théorie des mécanismes Chapitre 1 : Préliminaires et Rappels

I.2 Définitions et hypothèses

I.2.2 Définitions

Plan 1

Plan 4 Exemple de mécanisme plan

Plan 2

Plan 3
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I.2 Définitions et hypothèses

I.2.2 Définitions
Exemple de mécanisme sphérique
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I.2 Définitions et hypothèses

I.2.2 Définitions

Exemple de mécanisme spatial
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I.2 Définitions et hypothèses

I.2.2 Définitions

Fraiseuse

Tour
Machine dans une 

chaîne de production
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I.2 Définitions et hypothèses

I.2.2 Définitions

Exemple : Etau

Les pièces 1, 2, 3, 9, 10, 13 et 14 sont fixes, 

elles constituent le bâti.
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I.3 Liaisons usuelles

I.3.1. Degré de liberté DDL

Un solide libre dans l’espace possède 6 degrés de liberté :
3 translations et 3 rotations.

 

y 

x z 

Rx 

Ry 

Rz 

Tx 

Ty 

Tz 

Mais dans un système mécanique le nombre de ses
degrés de liberté sera limité par les liaisons qu’il entretient
avec les autres pièces du système.
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I.3 Liaisons usuelles

I.3.2. Torseur associé à une liaison

Le torseur cinématique est :

Le torseur statique est :



Exemple 1-9 : La liaison ponctuelle
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I.3 Liaisons usuelles

I.3.2. Torseur associé à une liaison

donc :

et :
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(sphérique)
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I.3 Liaisons usuelles

I.3.3. Liaisons élémentaires

(Articulation)
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