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� Simplification des écritures en utilisant la même 

chose pour la résultante  que pour la force 
et en utilisant les minuscules pour le moment. 

 
� le point choisi de description du torseur ne sera 

pas précisé si il est le point centre de la liaison  
 
� Le repère de définition du torseur n'est pas préci-

sé si c'est le repère absolu du mécanisme, et non 
le repère propre de chaque liaison. 

� On oublie le F de force qui permet une écriture moins lourde et 
donc plus rapide.  

� Le repère de définition des composantes  n'est pas précisé lorsque 
c'est le repère absolu du mécanisme qui est utilisé. 

� La données mécaniques poussent naturellement à utiliser plutôt 
les composantes polaires. C'est aussi l'intensité de l'effort qui est 
nécessaire pour la rdm. 
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I)- Description d'un point  
 

A est défini par des coordonnées A
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II)-.Description d'un vecteur  
A est défini par ses composantes: 

� soit rectangulaires 
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� soit polaires 
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III)-Description d'une force  
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Remarque: Il y a le cas particulier du poids à 
traiter 
 

IV)-.Description d'un torseur  
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relation de calcul des moments: 
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� Les coordonnées sont en minuscules 
� leurs indices sont en majuscules 

� Les composantes sont en majuscules. 
� leurs indices de projection x,y sont en minuscules. 
� Les indices de description de la grandeur sont supprimés pour 

simplification. 
� La composante Ar ne doit pas être simplifiée en A car il y a 

ensuite confusion avec le point A 
� Aθ est un vrai angle défini sur 360°. 
� Les vecteurs partiellement connus dont seule la direction est 

connue seront paramètrés par
)tan(*3/1
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