2.4. Dérivées des vecteurs unitaires de R,

On calcule les dérivées temporelles par analogies avec les formules établies pour le repére polaire en PCSI
On remarque alors que

de_x") - S : ~7
( at Jp, = NAe, et idem pour e,,

3.1. Loi de composition des vitesses (cas translation)

Définition des vecteurs vitesses

. do.M R do,M
Um/R, = “dt v VM/R, = dt
R R

1

2

Pourquoi OZW peut-il étre dérivé indépendamment dans R; et R, ?

Parce gque R, étant en translation dans R,, on peut prendre pour R, la méme BOND que R,
0,M =22, +y'e; +7¢;

Les deux BOND étant identiques, les dérivations temporelles dans R; et R, sont égales

01M = 0102 + OZM
On dérive par rapport au temps dans R,

— = —
UM/Ry = V0,/R; T VM/R,

4.1. Loi composition vitesse (cas rotation uniforme)

OM = xe, + ye, + ze, et OM = x'e,' +y'e, +7'e,’
On égale les deux expressions et en dérivant dans R,

- N S N Cy——> ’ de—x; ’ de_y; 12 de—Z;
Um/r, = (X' +y'ey +2'e,7) +x r Y\ =) t7\ 5
R R R
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1
Vg, = Umyr, T X' 0 Aey' +y'QNe)+7Z0Ne,

1_7)M/R1 = T;M/Rz +02AN0M

4.2. Loi composition accélération (cas rotation uniforme)

On repart de la loi composition vitesse
(Xex + ye, + 76;) = (x'ex +y'e, + 2'e,) + 1 A OM

On dérive par rapport au temps, dans R,

p— . . . - . . . - dOM
(Xex + ye, + Ze,) = (x’exr +y'e, + Z'ezr) +0A(x'ey +y'e,+2z'e,)+ 0N (7>
R

1
C_iM/Rl = (_Z,)M/Rz +.Q /\ ﬁM/RZ + .Q /\ (1_7)M/R2 +.Q /\ OM)
Gn/r, = Ausr, + 20 N yr, + 08 A (08 A (38 + ey + 727) )

.+ w?e, A (xe, — yey)

.. — w?(xe, + yey)

Ay/r, = Am/r, + 20 A Uu/r, — *HM avec H le projeté de M sur I’axe de rotation



