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1. Introduction

1. Introduction et notation
Soient un référentiel R fixe, muni du repére cartésien (O, Xy, X2, X3)
un référentiel R’ muni du repére cartésien (A, 1, ¥», ¥3) en mouvement dans R.

On notera &, respectivement &, les vecteurs unitaires de ces deux reperes.

* Y
Dans R : O? = 1 Xiéx, VR(P) = ¥ Xi€x ag(P) = ¥ Xiéx,

Dans R, . /ﬁ = Zi YI_éy,- VR/(P) = Zi _}./,'_éyl. éR/(P) = Zi YI_éy,-



1. Introduction

On peut séparer le mouvement de R’ dans R en deux composantes : une rotation et
une translation.

La translation donne le mouvement de A dans R et la rotation la rotation des axes (y;)
par rapport aux axes (x;). On appelle & le vecteur rotation. 3 MQ,MFK_ = C{—) v

Les vecteurs &y, changent dans R. On obtient leur dérivée par :

:(T)/\_éyjzé):i.
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2. Position vitesse et accélération

2. Position, vitesse et accélération
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2. Position vitesse et accélération
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2. Position vitesse et accélération

Résumé :
OP — OA+ AP
Vr(P) = Vi (A) + Vg (P) + @& A AP

ar(P) = ar/(P) + 8r(A) + @ A AP + @ A (@ A AP) + 23 A Vs (P)



3. Analyse et cas particuliers

3. Analyse et cas particuliers

Cas particulier 1 : R’ a un mouvement de translation uniforme dans R

%y A A 2 un mecvemand mc/"(jjm Mu%/m Aos T,
p . pro de oo do R das R
29 —
% [k 6(2 ) = 2k —‘;fc (r)=5 w=e
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3. Analyse et cas particuliers

Cas particulier 1 : R’ a un mouvement de translation uniforme dans R
VR(P) = Vr(A) + Vr/(P) )

ar(P) = ar/(P)
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3. Analyse et cas particuliers

Cas particulier 2 :

R’ a un mouvement de rotation uniforme dans R avec A = O et P fixe dans R’
0%_,, — are Hde totahen—
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3. Analyse et cas particuliers

Cas particulier 2 :

R’ a un mouvement de rotation uniforme dans R avec A = O et P fixe dans R’
P a donc un mouvement circulaire uniforme dans K.

Vr(P) = @ A OP - w ey,
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3. Analyse et cas particuliers

Cas particulier 3 : R’ a un mouvement de rotation uniforme dans R avec A = O

a—,c}t

Toilp) 45 Ayl (0)#0

Vi (P) = V) + Vs (P) + @ 1 BP

(0]

ar(P) = ar/(P) +5}g@ Y@ AAP+ @A (D ABP) + 20 A Vi (P)
&) o)




3. Analyse et cas particuliers

Cas particulier 3 : R’ a un mouvement de rotation uniforme dans R avec A = O
U (P) = i/ (P) + & A OP

ar(P) = g/ (P) + @ A (@ A OP) + 28 A Vs (P)
&/—\/ﬁ/
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3. Analyse et cas particuliers

Nomenclature dans le cas général

3R (P) = 8r:(P) + 3r(A) + & A AP + @& A (& A AP) + 26 A Vi (P)
IQC'@/ %LAUM_
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