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Contrôle continu de mécanique du solide 

 

La presse à décolleter permet d’extraire (de sortir) les bagues de roulement  

 

 

 

 

 

On donne :           = L.         ;           = λ.       ;           = - a.        ;           = b.        ;           = c.        ;           = - d.   

Vecteur vitesse du point B de la tige (2) par rapport à (1) :       = V.        

On demande : 

1) De représenter les 3 figures de changement de repère faisant apparaitre les angles ϴ, α, β 

2) D’exprimer le vecteur          dans le repère ( O,    ,    ,    ) 

3) D’exprimer le vecteur          dans le repère ( O,    ,    ,    ) 

4) D’exprimer le vecteur          dans le repère ( O,    ,    ,    ) 

5) De calculer le produit vectoriel :          Λ     

6) De calculer le produit vectoriel :          Λ     

7) De calculer le produit vectoriel :          Λ     

8) De calculer le produit vectoriel :           Λ     

9) De calculer le produit scalaire :          .     

10) De calculer le produit scalaire :           .     

 

0 : Bâti fixe 
1 : Corps de vérin (OA) 
2 : Tige de vérin (AB) 
3 : Palonnier (BE) 
4 : Biellette (CD) 
5 : Poinçon 

(   ,        ) = θ 

(   ,         ) = α 

(   ,         ) = β 
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On considère qu'il s'exerce une action en G sur (5)          telle que          = ll       ll.     avec ll       ll = 5000 N 

11) Démontrer que le torseur          de l’action        de liaison en O s'écrit : 

          =   
                 

     
               

  

 

 =   
                                                  

     
                                       

  

 

 

12) Ecrire le torseur          de l’action        de liaison en A 

13) Ecrire le torseur          de l’action        de liaison en B 

14) Ecrire le torseur      de l’action         en G 
 

Rappel : Le torseur (2→1) associé à l’action mécanique exercée en A, par un solide 2 sur un solide 1 sera 
noté  : 

          =   
                 

     
              

  

 

 =   
                                                  

     
                                               

  

 

 

15) Démontrer que le moment en E de l'action         est nul 

16) Ecrire le torseur       de l’action         en E 

17) Calculer le moment en B de l'action         

18) Démontrer que le torseur      de l’action         en B  s'écrit : 

       =   
          

             
             

  

 

 =   
                      

             
                                  

  

 

 

 
 


