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Rappels de la Mécanique du point
Les systemes de coordonnées

1. Systeme de coordonnées cartésienne
Les coordonnées cartésiennes sont un systeme de coordonnées a trois dimensions, dans lequel

chaque point est déterminé par un trois distances (X, Y, z).

e Vecteur position : OM=xX+Yyy+2.2
e Intensité : lOM|| = \/x2 + y% + 22
- i dm . Brd Iy
e Vecteur Vitesse : VM = — - X1tY) +zk
N Aomps —_ d®0M _dV _ o .7 nT
e Vecteur accélération : yy= ez g o Xtyjtz k

2. Systeme de coordonnées cylindriques

Les coordonnées cylindriques sont un systeme de coordonnées a trois dimensions, dans lequel
chaque point est déterminé par deux distances et un angle (p, ¢, z).

Ce systeme est utilisé lorsque la trajectoire du point étudié possede une symétrie axiale de

révolution. . L
P
e Vecteur position : OM = pep + z ez K

o Intensité :||OM|| = /p2 + 22 = /x2 + y2+ 72 ‘

an(p=X, p =«/X2 + y2 o/ iz 7

Avec:p:cos(p; ” L |
Et  x=pcosp; y=psing; z=12 A

“ up

Les coordonnées cylindriques en fonction des coordonnées cartésiennes :

€p =Ccospl+singJ; €@ =-Singp T+ cosp J

La dérivée des coordonnées cylindrique par rapport au temps :

4 _ oo G _
do ’ do
e Vecteur Vitesse : Vu=pep+ppep+zk

Vecteur accélération : M= (p — pp2)ep + (pp + 2p@p) ep + i k

w

Systeme de coordonnees polaires
Les coordonnées polaires sont un systeme de coordonnées a deux dimensions, dans lequel
chaque point du plan est déterminé par un angle et une distance (r, ¢).

e Vecteur position : OM = pep
o Vecteur Vitesse: Vi =pep+ppep
e Vecteur accélération : M= (p — pp>)ep + (pp + 2p¢p) ey
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4. Systéme de coordonnées sphériques
Les coordonnées sphériques sont un systeme de coordonnées dans lequel chaque point est
déterminé par une longueur et deux angles (r, ¢, ©).

e Vecteur position : OM =r er
e Vecteur Vitesse: VM=rier+r0eb+r¢sinbeg
e Vecteur accélération :

PM = (# - 102 - r@p? sin20) er + (2 70 + rd - r @Zcos O sin 0) €6 +
+(21¢ sin 0 + 2r@¢ cos 0 +r sin 0) e

e Ladérivee des coordonnées sphériques par rapport au temps :

d—' T . - e
% =0ed +@sinbep
d—e) N — . —
%=-6e +@cCcos0ep
e

~ - sin O er- ¢cos O ed
e Les coordonnées sphériques en fonction des coordonnées cartésiennes :

eF = sinf cosp T +sind sin @ J +cos 6 k

€0 = 0s0 cos T + cosO sin ¢ - sin k

€@ = -sin@1 + cospj
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