MECANIQUE STATIQUE
Examen de Juin 2009

Exercice : Produit scalaire - produit vectoriel (13 points)

k) et B,(i. 1, Z), trois bases orthonormées directes de IR’

Soient B,(i. 7, k), By (i, 7,
7, k) est déduite de B,(i, j, k) par une rotation d’angle o mesurée

telles que : 2 B(
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On considére le vecteur [ défini par U = pii + qE +rZ

3. Exprimer le vecteur U dans les bascs B, et By

P N peose+ rsinasin § - #‘,
U=| —rsing @_} U= | psino —rcosasin 3 (‘F, 1)
q -+ rcosf B q-+rcosf B,



Cours (7 points)

T
L. Un couple est un torseur dont la résultante est nulle @f

2. Un solide est en equilibre lorsque le torseur des efforts exercés sur ce solide est nul. @

Un systéme de solides est en eéquilibre lorsque chaque solide de ce systéme est en équilibre @

2 3. Le systéme statique dans un treillis est constitué de lensemble des équations @
)

d’équilibre de chacun des noeuds de ce treillis, d

4. Pour construire le systéme cinématique d’ un treillis, on éerit pour chacune des barres @‘5
la relation qui lie sa déformation avee le déplacement de ses noeuds

(4; — ;) s @]
ol &; désigne le deplacement dy noeud Ay, &; le vecteur unitaire qui va du noeud A4; E-JB
vers le noeud A; et &;; la déformation de Ia barre [A;A,]. 1

5. La loi de comportement en elasticité linéaire traduit le fait que la déformation d’une Gﬂ?‘]
barre est proportionnelle & la contrainte qu’elle subit £

Tij = B;Sy ey @

ou Ej; et Si; désignent le module d'2Young et la section de la barre [4;:4;]. { 0,§)



