Cours de physique générale I — Mécanique — Dr. Ph. Miillhaupt

Table des symboles 6 : Rotations et Coordonnées

symbole signification formule unités
F force planaire F=F2+Fq9y [N]
F force F=Fz+F,g+F.2 [N]
T rayon vecteur planaire r=r,+r,y:=0OP [m]
r rayon vecteur r=r,+ryg+r.2:=0P | [m|
M m(?ment'de force scalair? d.’u'ne force pla- M:=2F,—yF, N m]
naire unique autour de 'origine
moment des forces par rapport & l'origine
. . . Mo = OP, N F, N
Mo O d’un repére lié au référentiel galiléen 0= « * N m
M mor.nen.t des forces par rapport & un point My =5, APy A Fa IN m]
arbitraire A
M moment des forces par rapport au centre Mg =Y. GPs \F. IN ]
G de gravité G~ LuaaTla *
moment cinétique par rapport a l’origine 9
L . . . Lo := OFP, N k 5
o O d’un repére lié au référentiel galiléen 0= 2a a A MaVa (ke /5|
L moment cinétique par rapport & un point La:=Y, APy A mova ke 2 /9]

arbitraire A




symbole signification formule unités
Le Igr;(;l\::gtcfinétique par rapport & centre de Lo =Y, GPa A mava ke m2/s]
0 angle d’une rotation finie [rad]
P quantité de mouvement D=, MoV [kg m/s]
Ry matrice d'une rotation\dans le plan (les Ry — ( 0959 —sinf )
vecteurs tournes, le repére reste fixe) sinf  cosf
/ matrice d’une rotation dans le plan (les / cos sinf
Re vecteurs restent fixes, le repére tourne) Ry = < —sinf cosf >
(0,&,9,2) repére fixe
(0,& ,4',2") | repére qui a tourné d’'un angle fini
T, Y,z coordonnées cartésiennes avant rotation [m]
3317 y/, P coordonnées cartésiennes aprés rotation [m]
(0,&,7) repére fixe du plan
0,2, 9") repére qui a tourné d’un angle fini




symbole signification formule unités
. o = r cosf
7,0,z coordonnées cylindriques
= rsinf
= z
, o = pcoso
0, P, 2 coordonnées cylindriques )
= psing
= z
. = rsinfcos
r,0,¢ coordonnées sphériques e ¢
= rsinfsin¢
= rcosf
(P, ey, eg,e,) | repére cylindrique lié au point P
7 vecteur unitaire le long de I’axe de rotation
w vecteur instantané de rotation [rad /s
point & l'intersection du plan orthogonal &
C laxe de rotation (i.e. L 72) et passant par
le point P
P point avant la rotation
Q point aprés la rotation
% VewAV formule de Poisson : rotation instantanée

d’un vecteur V' de norme constante




symbole signification formule unités
Ryz =
- matrice de rotation d’angle 0 et d’axe z (le 10 0
b2 repére reste fixe, le vecteur tourne) 0 cosf —sinf
0 sinf cosf
Rog =
R matrice de rotation d’angle 6 et d’axe y (le cosf 0 sind
09 repeére reste fixe, le vecteur tourne) 0 I 0
—sinfd 0 cosf
Ry s =
R matrice de rotation d’angle 6 et d’axe z (le cosf —sinf 0
6.2 repére reste fixe et le vecteur tourne) sinf cosf 0
0 0 1
wA] =
0 —w3 w
[wA] matrice du produit vectoriel wA s 2
w3 0 —W1
—wy Wi 0
[An] =
0 —n n
[LA] matrice du produit vectoriel A s >
ng 0 —n1
—nN9 ni 0
matrice de rotation d’angle 6 et d’axe de
e € Toration € als Roa = (I —aaT)cosd +
Ry s rotation généré par n (le vecteur tourne, AT . "
’ X nn' + sin O[]
le repére reste fixe)
matrice de rotation d’angle 6 et d’axe de /
/ L s Ry o= (I —nn)cosb +
Ro a rotation généré par i (le vecteur reste fixe, n

le repére tourne)

an’ — sin [AA]




symbole

signification

formule

unités

ap:OP

accélération du point P par rapport a un
référentiel galiléen exprimé dans un repére
cylindrique en mouvement lié au point P

a=ap,ep+apep+a,e;

jm/s7]

composante selon e, de 'accélération du
point P dans le réffentiel galiléen exprimée
dans le repére cylindrique en mouvement
lié au point P

ap:ﬁ—éQp

[m/s7]

ag

composante selon ey de I'accélération du
point P dans le référentiel galiléen expri-
mée dans le repére cylindrique en mouve-
ment lié au point P

ag = pd + 2p

[m/s?]

Qaz

composante selon e, de ’accélération du
point P par rapport a un référentiel ga-
liléen exprimé dans un repére cylindrique
en mouvement et lié au point P

jm/s7]

ap:OP

accélération du point P par rapport a un
référentiel galiléen exprimé dans un repére
sphérique en mouvement lié au point P

a = arer + ageg + agey

[m/s7]

Ay

composante radiale de l'accélération du
point P dans le référentiel galiléen exprimé
dans le repére sphérique en mouvement et
lié au point P

a, =i — 6% — r¢?sin’ 6

[m/s7]

ag

composante selon eg de l'accélération du
point P par rapport a un référentiel gali-
léen exprimé dans un repére sphérique en
mouvement et lié au point P

ag = ré+2fé—rd>2 cos @ sin 6

[m/s7]

ag

composante selon ¢ de l'accélération du
point P par rapport & un référentiel gali-
léen exprimé dans un repére sphérique en
mouvement et lié au point P

. ¢ = .
r¢sin 0+ 2r¢f cos 0+ 2r¢ sin 0

[m/s7]




