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- référentiel, repere

- vecteur-vitesse angulaire de deux référentiels en mouvement I'un par
rapport a l'autre

Bases orthonormées directes - Vecteurs unitaires

Page 1sur 4




Denis DEFAUCHY
Résumé

Derniére mise a jour
08/12/2015

Référentiels et bases associées

Les projections - Le minimum vital

Paramétrage angulaire

Un angle 6;; est un angle orienté, algébrique, allant de x, vers 7])
Il est représenté par une fleche allant de X, vers x, dont le sens définit le signe (sens direct
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Astuce : Vecteur rotation « vers nous » et représentation directe de la base
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Cas des angles non orientés - Exemples
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U=cosax;+sinay; U=cosax;—sinay; 1U=-—sinax;+cosay; U=—sinax;—cosay,
Sia € [0;%], on peut « lire visuellement » les projections sur les axes de la base de projection
Sia ¢ [0; %], se rapporter au cas « Angles orientés & non orientés » en y associant un angle orienté
Projection d’un vecteur quelconque
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Angles orientés & non orientés - Exemple
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V=cosyx,+sinyy,
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Relation de Chasles angulaire
Angle non orientés associés au signe correspondant au sens de leur parcours

Changements de bases successifs

Yo @ — Ve
— X2 . A
B4 V2
92/ xl x_2>
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> X, > X,
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B =0,/1+061,
X, = COS(92/1 + 91/0)ﬁ + sin(92/1 + 91/0)%
% = —Sin(92/1 + 61/0)% + COS(92/1 + 91/0)%

Ne pas projeter dans B puis dans B
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