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4) Systeme de référence

En mécanigue on se place dans un systeme constitue
du temps et d’'un espace physique :
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» le temps (noté t) permet de repérer tout instant par sa date.

B I'espace physique est associé a un rep&@(Oo X5 1 Yo » 20)

Z,
- L gr - : = O _
Ce repere est défini par : yO/NO

un point d’origine (centre du repere)
une base orthonormée directBo(T(o Yo 20)

On parle d’espace-temps, de référentiel, d’observateur ou de repe
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5) Solide indéformable

On considerera toujours que les pieces mécanigues
étudiees sont toutes indéformables.

Un solide est dit indéformable si quels que soient deux
points A et B de ce solide

!

La distance AB reste constante au cours du mouvemeént (
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6) Paramétrage d’'un point dans un repere

Pour définir la position d’'un solide (S)
dans un repére R(O, X,V, 2)

Il faut d’abord commencer par lier a ce
solide un repére Rs(os X, Ys ZS)
et ensuite définir la position de Hpar
rapporta R :

{définir la position de l'origine Q
définir 'orientation de la base Bs( Xs, Vs, ZS)

Nota : comme le solide est supposé indeformable il y a
équivalence entre le solide et son repere associé.

On « mélangera » un peu a tort et a travers dans
nos sujets la base, le repere et la piece associee...
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Paramétrage dans le plam= | coordonnees cartésiennes

> Le probléme se situe dans le pl4rX, y)
> R(0,X,y) estun repére orthonormé direct de ce plan.
B La position d’'un point M est définie par ses deux projections

orthogonales sur chacun des axes. ——
_ M
y V.-
-7 (XY)
—
________ X _OM gM Vecteur position
/ y P . -
g — OM = XX+yy
X
. . X
On a deux parametres (deux distances) —
X ety pour définir la position du point M. A
-7 (Xy)
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Paramétrage dans le plan== | coordonnees polaires
> Le probléme se situe dans le pl4rX, y)

—_
.

> R(O,Y(, y) et R'(O,T, j) sont deux reperes orthonormés directs.
B> La position d’'un point M est définie par le rayon r et 'angig

r ' cosf |

M M 0
R RELLATE

Vecteur position

On a toujours deux parametres : OM =rcos@x+rsiné y
une distance (rayon r) et un angle.

. |r] 1 cosf |
OM=r| = =)

O = =
L ()

rsing | ..,
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Coordonnées cartésiennes (dans I'espace)

> R(O, X,V, 2) est un repéere orthonormé direct.

» La position d’'un point M est définie par ses trois projections
orthogonales sur chacun des axes.

NI

Z

B

Vecteur position
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X
OM=|y| = XX+yy+zZ
On a trois parametres (trois distances) 7
X, y et z pour définir la position du point M. - 1B
. . Systeme de Solide . Angles
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Coordonnees cylindriques : e

> R(O,)?, Y, 2) est un repéere orthonormé direct. | M | O
> La position d'un point M est définie par le rayon

'angle @et la hauteur z L@ k)
~ Vecteur position —
Z=k r
OM=ri+zk=|0
_Z_(i“ k)

OM =rcosfdx+rsinfy+zz

r cosd
: : : —=| rsiné
On a toujours trois parametres :
deux distances (rayon r et hauteur z) Z o
et un angle. - -(Xy2)
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Coordonnées spheriques (dans I'espace):

> R(O, X,V, 2) est un repéere orthonormé direct.

> La position d’'un point M est définie par
le rayonp l'angle @ et I'angle ¢

Vecteur position

7=k V4 Dans la baseB( i, V, W)
OM=pu=|0
L O_ (GVW)
\ - J On a toujours trois parametres
i mais cette fois-ci :

une distance (rayon p) et deux angles.

9/14

Systeme de Solide

\Vecteur Norme Opérations o . |
réference indeformable

Paramétrage

Angles
d’'Euler

Exemples




Coordonnées spheriques (dans I'espace):

> R(O, X,V, 2) est un repéere orthonormé direct.

> La position d’'un point M est définie par
le rayonp l'angle @ et I'angle ¢

Z;k

—
L

Dans la baseB( : I , IZ)
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OM = pcosg | + psing k
0 COSYP
= 0
Sin = T
_10 ¢_(| j K)
. . Systeme de Solide . Angles
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Dans la base B( X,Y, ?)
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OM = pcosp cosfd X+ pcospsindy+ psing Z
' pcosp cosE |
— | pCOSY SIind
sin o
| psing s
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7) Angles d’'Euler

{ Sera vu en cours

\Vecteur
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Systeme de Solide
référence indéformable

12/14

, Angles
Paramétrage Exemples




8) Exemples

» Ecrire les vecteurs de la badd (U V ,\Tv)

Y, y
é
A —
u
/
°
Z=W X

—_

» Ecrire le vecteurU dans la basB( X,V,Z
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dans la I%(sé, Y, 2)

>



Ce qu’ll faut avoir retenu
(minimum « vital »...)
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K

B> Ce qu’est une base, ce qu’est un repere et le fait qu’on utilisera indifféremment

ces deux références (tout comme le numeéro de la piece associee).

P> Nos solides sont supposés indéformables.

B> Connaitre le principe des coordonnées cartésiennes _dans le plan et I'espace.

P> Connaitre le principe des coordonnées polaires_dans le plan.

B> Connaitre le principe des coordonnées cylindrigues dans I'espace.

B> Connaitre le principe des coordonnées sphériques dans I'espace.

P>| Savoir écrire les vecteurs d’'une base dans une autre (projection vectorielle).

B>\ Savoir écrire un vecteur quelconque dans une base (projection vectorielle).

-

Utilisation du produit scalaire.




