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CINEMATIQUE VECTORIELLE Théorie
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Horaires des vecteurs 7, v et a en coordonnées polaires (rappel)

. Vecteur position : {

° Vecteur vitesse :

o Vecteur accélération :

r=cte
6 =wx ¢
v=rw=cte
ﬂ <
0v=0,+3=a)t+— yZ
2
a=—=rw’=cte

Horaires des vecteurs 7, v et a en coordonnées cartésiennes

. Rappel de quelques relations trigonométriques utiles

cos(x + 7/ 2)=—sin(x)
sin(x + 7/ 2)=cos(x)
cos(x + r)=—cos(x)
sin(x + ) = —sin(x)

° Vecteur position

x =rcos(8,)
=rcos(wr)
y =rsin(6.)
= rsin(wr)
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. LxJ B (rcos(wt)J
"= y B rsin( ax)
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° Vecteur vitesse

v, =vcos(d,)
=vcos(6 +7/2)
=-ysin(8))
=—ysin(ax)
=—rwsin(ax)

v, =vsin(6,)
=vsin(@ + 7/2)
=vcos(b.)
=vcos(wr)
=rwcos(wr)

- (VJ _(—ra)sin(a)t)J
'e vy B racos(ax)

o Vecteur accélération

a, = acos(8,)
=acos(6 + )
=-—acos(8)

=—acos(ax)
2
v
=——ocos(ax)
’

=—rar cos(ax)

a, = asin(6,)
= asin(6 + 7)
=—asin(8))

=—asin(ax)
2

Voo
=——sin(ax)
r

=—r&’ sin(axr)

L LaxJ _(—ra)z cos(a)t)J
““la,) T\ r e sin(an

y
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