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ACTIONS MECANIQUES

DEFINITION

On appelle action mécanique toute cause susceptible de créer ou de modifier un
mouvement, de maintenir un corps au repos ou de le déformer.

Deux types de mouvements simples ====> deux types d'action mécanique:
@ Translation : Force
& Rotation Moment

FORCE ELEMENTAIRE

On appelle force l'action mécanique qui s'exerce
entre deux particules élémentaires. Une force est
appliquée en un point, et modélisable par un vecteur. A

2

MOMENT D'UNE FORCE PAR RAPPORT A UN POINT.
On appelle moment de la fci_gg Fyz par rapport au

point B le vecteur: M,,(B) = BANF,,, _,
A point quelconque de la droite d'action de Fy/,

ACTIONS MECANIQUES

Soit deux systémes matériels 1 et 2. Il existe entre ces deux systémes matériels une
action mécanique réciproque qui peut €tre modélisée par une force Fi, et un moment
M1/2(B) qui forment le forseur de I'action mécanique entre 1 et 2 exprimé au point B,

ACTION MECANIQUE A DISTANCE

Une action mécanique a distance ne résulte pas d'un contact entre les deux systémes
matériels.

Exemple : Pesanteur:
Action mécanique a distance exercée par la terre sur un systéme matériel 1. Elle est
modélisable par un torseur :
Ryy=-mgz z: axe vertical dirigé vers le haut
M+1(6)=0
Avec m : masse su systeme en kilogramme.
g : accélération de la pesanteur (g=9.81m/s® a l'altitude O)

— —> —>

Rappel: le centre de gravité 6 d'un systeme matériel est défini par ZGM/\P =0.
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ACTION MECANIQUE DE CONTACT.

En prenant en compte la déformation locale, le contact entre deux solides se fait sur
une surface. Dans le cas d'une liaison sans adhérence, il existe en tout point de cette
surface une force de contact perpendiculaire au plan tfangent aux surfaces de contact

L'ensemble de ces forces est
modelisables es par un forseur défini par: —
1/2 zAﬁl/Z -
—> -
1/2 (4) = Z(AP A Aﬁl/z) -

En analysant la forme des surfaces de contact pour les liaisons simples, on peut
déterminer la forme du torseur des actions mécaniques transmissibles par ces liaisons.

Exemple: liaison appui plan entre les pieces 1 et 2 d'axe Ax

Les forces élémentaires Afii/p sont toutes SEires %
suivant I'axe x. Leur résultante R1/2 sera BEi |15|f1 Ly
portée par X. NN Z
Moment: l l l l
M (4) = Z( AP A, )
¥
Avec AP y
Et Af,. 0
0

0 X 0
Alors ZD/\AT’I.: VN 0 |=] zxX

z 0 —-yxX

La composante sur x du produit vectoriel sera nulle, quelque soit le point P. Le moment
résultant aura donc la méme forme, et le torseur des actions mécaniques transmissibles
par cette liaison appui plan s'écrira:

X 0
TI/Z = 0 M
0 N

A
On remarque que les composantes nulles de ce torseur des actions mécaniques
transmissibles par la liaison appui plan d'axe Ax écrit au point A est le complément du
torseur cinématique (ou du tableau des mobilités)
Cette complémentarité est généralisable a toutes les liaisons mécaniques.
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