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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 &y, respectivement &, les vecteurs unitaires de ces

deux repéres._ " “**

opP
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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 e, respectivement e, Ies vecteurs unitaires de ces
deux re é‘res. op

2

<A.‘)2

>~ R’
=
PansR: OP=Y,x& Vr(P)=Y k&  ar(P)=Y, k&

Dans R’ : /ﬁ =Y,Viéy, vr/(P) =Y yiéy, ar (P) =Y yiéy,
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cPFL 1. Introduction
W (¢€)

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

La translation donne le mouvement de@)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 : P mAy
:5 ‘_ a2

> d. L T ()

oT) P ﬁ.; OK(P) u—> (};(?rn) g-n(l’)"“' C-’t‘g.(")
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2. Position, vitesse et accélération

or
2. Posmonv S et accelération

o

{Z,' e wvb dans 23 (OFPM‘H ,"‘1)

P an wil dauns ' ( :‘.’)“‘31"4'.)

o? - o-h +* 6’?

G = oF LM

v“(r_) = a{-(r ('I')) Z & \".(P) ) i a{-Y' (P)

]

"

E};(a) ‘ j’t(z §:€y) = z;n(a) s Zj‘t(g,-\e;..)

v (8) 4 Z(‘j- eq & 4 é;‘)‘) s D (M) 4 Iy 4 Z:veq;;

Tplh) + (P 4§ - (BxEy)

e (F) = Tpi(f) + WxJ iy,

Ju (e)

1)

T (R) + Gal®) + & x fp
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cPFL w() 2. Position vitesse et accélération

|11 g fld 2/ - Y
e () = ;,.(""n(")) _oit(oﬁ(” IR ny)

= c:ﬂ(ﬂ) 4 :l’l_(z ‘_‘)-é;.) + i’t(‘;* - 5;;3;)

= &(8) ¢ Zg(s6) Bx Tyodg + G Z3(9%)

i

c{;(n) - Z(..Sie‘;; 'l.b.iéa;) +$K ﬂ-; 4+ IBXZ(D‘Q:S,-IS,&:}'S
O (h) & S5 a +54,(Srg) +Bxhf & BxZy G4 @ 500y,

a(e) & W’Z';j.'-es.. + wxllp + w? OH(PJJ- Wny(uux!_.lI.)

i

e, (B) +

;R(ﬂ) + a-;,{p) + Wx (?&.(I’J Dwpp 4 Dy -o::,-(r) 1 ;y(GxZ«:\,;é};)

"

&)= Qg(h) - R+ WG + B x4 4 D (T fP)

Q)
*l
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cPFL 2. Position vitesse et accélération

Résume :
OF — G+ AP

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

3R (P) = R (A) + Zr/(P) + & 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 Ge)=ok S (h) =T

ﬂl D=0 &=3o
Qe A ‘;u(H=ol1
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3. Analyse et cas particuliers

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

dans R Oy (h) = ok B () =3
“l W=a &= o
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cPFL 3. Analyse et cas particuliers

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

dans R
VR (P) = Vg (A) + Vg/(P) ©)
@ Ca-ura.r.’l-‘o... 6'-05* y-.'l..s\c,-;
@O R e I Pacn b owifron F o o
deas (2

= 0 % owussy 0w wbnlbd mevkR
Gelilcen
\LQS (U“S Lo D erdn ——
Savrut wl,uw
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cPFL 3. Analyse et cas particuliers

Cas particulier 2 :

R’ a un mouvement de rotation unlforme dans R avec A= QetP
/
fixe dans R Dz wey G =o

'Or't-(f’) = o O.F,{'p, ce
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cPFL 3. Analyse et cas particuliers

Cas particulier 2 :

R’ a un mouvement de rotation unlforme dans R avec A= QetP

————

/
fixe dans R X: wey @ =0 03 =
O =0 &<, 't{:fﬂ}=a
a(s)=e
n

:MerJr@/\,ﬁ
W)“LW +W+W/\(W/\/ﬁ + P2
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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 Qe
ourre‘l'-n-pL'.“ cenls )
ey, ar(P) =@ A (& A OP)

- o
l-,q —~

by w x OP = we o e w.y e

. /:@; Y3 9 u 9
¢ J’; u.ebh(web‘x\-eaﬁ)_wel‘x(aw'e';,)
X
= wle €,
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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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cPFL 3. Analyse et cas particuliers

Cas particulier 3 : R’ a un mouvement de rotation uniforme dans

A= ~ .
R avec (@) Secdh Zeo

Tr(P) = 282) + T (P) + @& A AP

3R (P) = 2/ (P) + 388 + Jfp + o N (&5 N AP) + 265 A Vs (P)

-—_—

 —
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Cas particulier 3 :

3. Analyse et cas particuliers

R’ a un mouvement de rotation uniforme dans

R avec A= 0 vilesse
ufl..l.'-g » v.\-:s:ne ol %Lra..'....‘l,.
VR (P) = Vg (P) + @ A OP
4 (P) = g/ (P) + @ A (@ A OP) + 2 A Vg (P)
= A T
eccélent ’ i
HlkL\- af‘r;lﬁ\L b cgché",...,l-.__ A C."\'dlt's
4vw ¥ o0
9. P Op(r)co
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cPFL % 3 Analyse et cas particuliers

Cas particulier 4 : R’ a un mouvement de rotation uniforme dans

o Ravec A= O, onsuppose: Vg/(P) = v - &y1. &,
O :.'VU‘Q:‘
‘ ‘ :"“."’ VR(P) = Vg (A) + vg/(P) LS NAP
o €, wye) €4,
ar(P) = 3r/(P) + 3r (A) +4288+ @ N (@ N AP) + 20 N
—_— _———
-wilr e';
. - -y -y “ -y
Lwx Vo(r) = wﬁssx Ve, = ww, <4,
Cowd\is WK’Q-P

® wﬁxl;mﬁ
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cPFL 3. Analyse et cas particuliers

Nomenclature dans le cas général

ar(P) = ar/(P) +a7z(A) +@AAP+@ A (@ A AP) + 26 A Vg (P)
=1 N
[ 4 Occal. allu\.q,;._...,l,. aﬂ'd|.'g
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