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ul1 TorseursSoient i et k deux solides indéformables, Rg un repère galiléen.Cinématique V(i/k)A
tions mé
aniques F(k→ i)Cinétique C(i/Rg)Dynamique D(i/Rg)2 Éléments de rédu
tion2.1 Torseur 
inématiqueSoit une liaison pivot d'axe (A,~z1) entre deux solides 1 et 2
V(2/1) =

A

{

α̇~z1
~0

~z2 = ~z1
~x1

~y1

~x2

~y2

α2.2 Torseur d'a
tion mé
aniqueSoit une liaison sphérique de 
entre C entre deux solides 3 et 4
F(3→4) =

C

{

~R(3→4)
~02.3 Torseur 
inétiqueSoit un système matériel quel
onque Σ en mouvement dans un référentiel galiléen noté Rg.

C(Σ/Rg) =

{

~P (Σ/Rg)
~σ(Q,Σ/Rg)2.4 Torseur dynamiqueSoit un système matériel quel
onque Σ de masse m et de 
entre d'inertie G. On note Rg unrepère galiléen.

D(Σ/Rg) =

{

m~A(G,Σ/Rg)
~δ(Q,Σ/Rg)
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