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cPFL 1. Introduction

1. Introduction et notation

Soit un référentiel R fixe, muni du repére cartésien
(O, X1, X2, X3)

Soit un référentiel R’ muni du repére cartésien (A, y1,¥»,¥3) en
mouvement dans R.

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

Dans R: OP =Y.xd&, Vr(P)=Y,%x&  3r(P)=Y, %8
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Soit un référentiel R’ muni du repére cartésien (A, y1,¥»,¥3) en
mouvement dans R.

On notera &, respectivement &y, les vecteurs unitaires de ces
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Dans R: OP=Y,x8 Vr(P)=Y %8y 2r(P)=Y,%ds
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cPFL 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.

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

d_, = —
Eeyj—C(J/\eyj
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cPFL 2. Position vitesse et accélération

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

Résume :
OP — OA+ AP

Vr(P) = Vg (A) + Vi (P) + @ A AP

3R (P) = 2/ (P) + 2r(A) + & A AP+ @ A (& A AP) + 26 A Vi (P)
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cPFL 3. Analyse et cas particuliers

3. Analyse et cas particuliers

Cas particulier 1 : R’ a un mouvement de translation uniforme
dans R
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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) + @ /\/ﬁ

ar(P) = &r/(P) + g (A) + & A AP+ @ A (@ A AP) + 2@ A Vs (P)
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Cas particulier 1 : R’ a un mouvement de translation uniforme
dans R
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Cas particulier 2 :

R’ a un mouvement de rotation uniforme dans R avec A = O et P
fixe dans R/
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cPFL 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 R.

Vr(P) = & A OP

4R (P) = @ A (& A OP)
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cPFL 3. Analyse et cas particuliers

Cas particulier 3 : R’ a un mouvement de rotation uniforme dans
R avec A= 0O
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Cas particulier 3 : R’ a un mouvement de rotation uniforme dans
R avec A= 0

Vi (P) = Vg (A) + Vi (P) + @ A AP

ar(P) = &r/(P) +3r(A) + & A AP+ @ A (@ A AP) +2@ A Vs (P)
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cPFL 3. Analyse et cas particuliers

Cas particulier 3 : R’ a un mouvement de rotation uniforme dans
R avec A= 0

Vr(P) = Vg (P) + @ A OP

4 (P) = g/ (P) + @ A (@ A OP) + 2 A Vg (P)
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cPFL 3. Analyse et cas particuliers

Nomenclature dans le cas général

ar(P) = &r/(P) +3r (A)+ & A AP+ @ A (@ A AP) +2@ A Vs (P)

Dr. Yves Revaz 18/ 18



