Outils Mathématiques — Systemes de coordonnées

SC1

1) cartésiennes : OM = x &+ ye, +zé,
cylindrg: OM =peé,+zée,
sphérq: OM=ré,

2)
e, =cosge, +singe, e, =sinfcos e, +sinOsin e, +cosbe,
Cylindrq : (p,,2) €, =-sin g€ +cospe,) Sphérq: (r,0,0){ &=cos 0 cos&,+cosOsing e, —sin OF,
e e,=-singe +cosge,
Cylindrq :
. &= i(coscpe +singé, )= d ~—(cosq)e, +i(smcp)é’ ——d—(psincpé' +d—(pcoscpé'
Podt dt dt dt *odt y

e, =-¢singé +pcos e, =¢(-singé, +cosqe,)
f?p:fpgq,

. é;;%( sin &, +cos 9 &, ) =-¢ cosq €, ~¢sing €, =—¢(cos 9 & +sin g€, )
e, =-¢e,

.« =0

Sphérq :
. de. . . .

. é'r=d— (6cos B cos =@ sinBsin ¢) €, +(0 cos O sin g+ sind cos ¢) €, ~Osin O &,
e = 6(cos B cos ¢ &,+cosOsing €, —sin 0 €, )+ (~sin Osin @&, +sin O cos € )

e =0¢ €yt psinO e,

. &= ddi =(-0sinOcosp—¢cosOsing)é,+(—0sin Osin g+ cosOcos ) &,~OcosH¢E,
&, =-0(sinOcos €, +sinBsin &, +cos €, )+¢ cosO( -sin @&, +cos ¢ &, )
e,=-0¢e . +(pcosOe;

« e, =-(cosQé,~¢singe,=-p(cos@l, +singe)

~ Onvoit que sinfé +cosfé,=cospe +singe,
e,= ~(sin0 & +cos0é,)

3)
. ~_dOM
vecteur vitesse : V=
dt
. carte51ennes V=Xé+yé +1¢,
 cylindrq: V=pE€+pe +1€,(+2&,=0)=pe +pyé, +ié
 sphérq : V Fe+ré, =ré+roé+rgsinoe,
io. = dV
vecteur accélérat® : y=—
dt
* cartésiennes : ?Z}'cé'x+yé'y+2é’z
+ oylindrg: y=pE€ +pe +pgé +pie, +pcpe¢+ze (+z¢,=0)

P
y=pe,rppe +pgpe,tpipe,—popge,+ie,
Y=(p-p¢°)e,+(2pp+pd)e,+zé,



+ sphérq: Y=i&+ie+r0&+rde,+roe,+igsin0e +rpsin0e, +rpOHcosOe +rsinOe,
y=F&+r(0¢,+@sin0¢,)+r0&,+r0&,+r0(-02 +¢cosOe, J+i¢sin0 e,
+rsin0e,+rp0cos 0&,+r(sin0(-sin® & —¢cosoé,)
y=(F-r&-r¢’sin®0)é,+(2r 0+r0-r¢’sinOcos 0)y+(21 G sinO+2r O cosO+r Hsin0)é,,

2 [p(f>=R] OF (1)=pé,= RE,

V(t)=RE,=R¢€, or ¢=w
donc Vv=Rwe, donc la vitesse est tangentielle a tout moment

-

Y(t>:Rwé@:‘Rw¢é;, donc y(t)=-Rw’€, - accélérat® centrale

SC2
1) rayon p ; angle polaire ¢ ; distance z
X=pCos® 6@/611 gp:COS(p€X+SiH(pgy
2) ‘y=p;sincp ) eu:m , e_:p:—sin(pf:ﬁcoscpé;
4) @\»/I:pé'ﬁzé’z
[ p(t)=R
5) cp(t):mt , avec R, w, A constantes
‘Z(I)ZX(Dt
5a) V:p€p+pé'p+zé;:5+pcp€qj+z*Z:Rme;+kme:
5b) =L (Rwé +hwé)=Rwé, =R =-R
) Y_E we +hwe,)=Rwe = wpe,= w'e,
50) leméthode: tana=-2=2Q=2 o §—qan7(L)
v, Rw R R
2¢ méthode : i/'-é'¢=||i5||||é:p||cos(i5,é’(p)=||i/’||cos(T/,é'(p)
donc cosoc—v.é:‘)— Ro - R L
IVl VR*0%+220* VR™*22 V1+(M/R)
—)

dOl‘lC o= COS_l(WT}2>2



Notes :

q : -ique(s)
°: -ion(s)



