RAPPELS DE MATHEMATIQUES
A L'USAGE DE LA MECANIQUE



1 . Systeme d'axes de
reféerence.

appelé repere orthonormé direct et défini
comme suit.




'.’

axe Ox sur Oy, un tire
bouchon colinéaire a Oz et
subissant la méme rotation
progresserait suivant les z
croissants.
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1.1 Repere direct - regle des 3
doigts de la main droite.

Un triédre direct s'obtient en placant dans 'ordre impératif suivant :
1. le pouce suivant le premier vecteur i
2. l'index survant le deuxieme vecteur j
3. le majeur , plié a angle droit | donne le vecteur k




Exercice 1: Les repéres ci-dessous sont a compléter.
Orientez I'axe manquant et nommez-le.




Suite exercice 1




1.2 Repeére orthonormé .

égale a 1, sont respectivement
portés par les axes Ox, Oy,
Oz.
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2 . Coordonnées d un point
dans un repere spatial.
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3. Le vecteur.
3.1 Définition

Exemple : yi
e Pt d'application: A

e Direction : droite AB AB

e Sens:deA versB AX
e Norme: notée H?ﬂ‘ c'est le nombre - Y

positif (ou nul) €gal a la longueur du /
X
segment AB.
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Dans un repere (O, X, ¥, ), les points A et
B ont pour coordonnées respectives : (Xa,
ya. zp) et (XB, ¥B, ZB)- On appelle -
composantg}sgcglaires du vecteur V dans
la base (O, x, y, z) les trois nombres réels

tels que :
a=XB-Xp:b=yB-ya;c=2zB-2za. AZ
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B — —

Exercice 3 : ||OA|| = ||OD|| = 30 et ||OB|| = ||OC|]| =
40
Calculer les composantes scalaires des vecteurs

L
o«




B — —

Exercice 3 : ||OA|| = ||OD|| = 30 et ||OB|| = ||OC|]| =
40
Calculer les composantes scalaires des vecteurs

OA.sin60 = 25,98
X

L
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60°
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Exercice 3 : ||OA|| = ||OD|| = 30 et ||OB|| = ||OC|]| =
40
Calculer les composantes scalaires des vecteurs

~
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Exercice 3 : ||OA|| = ||OD|| = 30 et ||OB|| = ||OC|]| =
40
Calculer les composantes scalaires des vecteurs

~7
30°

67 . 60°

%
oC ‘-OC.cos3O - 34,64

-OC.sin30 = -20
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Exercice 3 : ||OA|| = ||OD|| = 30 et ||OB|| = ||OC|]| =
40
Calculer les composantes scalaires des vecteurs

~

2\

E‘OD.coséo - 15
-0OD.5in60 = -25 98




30°

40°







30°

40°
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AB

AB.c0s30.sin40 = 55,67
AB.sin30 = 50
-AB.c0s30.cos40 = -66,34



30°

50°







Exercice 4 : ||AB|| = 100 et ||CD]|| = 130
Calculer les composantes scalaires des vecteurs

-CD.c0s30.cosb0 = -72,37

C
CD.sin30. = 65

< > -CD.c0s30.5in50 = -86 24




4 Calcul vectoriel
4.1 Somme de deux vecteurs

Le vecteur V = V1 + V2 aura alors pour

composantes :
a=al+a2:b=bl+b2;:c=cl+c2.
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Graphiguement




Exercice 5: OA=4x+2yetOB=-2x+3y.

OE =20A + OB




Exercice 5 : OA = 4 x + 272? OB =

OD=0A-0B

OE = 20A + OB
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Exercice 5: OA=4x+2yetOB=-2x+3y.

OE = 20A + OB (2x4-2=6 ; 2x2+3=7)




4.2 Produit d'un vecteur par un scalaire.

6raphiquement : a partir d'un point pris sur la direction (le support)
de V, on trace le vecteur k.V dont les composantes sont

—

proportionnelles a celles de V.
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4.3 Produit scalaire de deux vecteurs.

nterpretation grapnique = ouEe en
consfryiﬂgraphique est : W\E; | IWI |.|IV2]|.cos a
ou = a(V1, V2) est I'angle des supports des représentants
de Vet V2 .

On utilise souvent le produit scalaire pour exprimer le fait
que deux directions sont perpendiculaires (produit scalaire
nul).
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Exercuce 6 : On donne
OA =3 x+ 2 y + 1 y 4

—=

OB 2x+4y-

—

OC-4x+2y
oD =3z

OC et OD.

<>

irecrions

gdes vecrteurs




Exercuce 6 : On donne
OA =3 x+ 2 y + 1 y 4

—_—

OB 2x+4y-

—

OC-4x+2y
oD =3z

OC.OD =4x0 + 2x0 + Ox3 =0

2. Que peut-on dire des directions des vecteurs
—

ﬁ

OC et OD. = ils sont perpendiculaires
entre eux car leur produit
E E scalaire est nul.




4.4 Produit vectoriel de deux vecteurs.

X2.Z1-X1.22
X1Y2 - X2Y1

Attention : V1 A V2 = - V2 A V1
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4 .4 Produit vectoriel de deux vecteurs (suite).

‘ NN ordre, le vecteur V3

défini ainsi :

La direction de Y3 est | au plan formé par les
directions de V1 et V2.

La norme de V3 est égale a : ||V1|| ||V2|| sina
Le sens de V3 est celui du déplacement axial d'un

tire-bouchon qui se déplace de V1 vers V2 en
balayant I'angle saillant. 4D




4.4 Produit vectoriel de deux vecteurs

ﬁ

Le sens de V3 peut étre obtenu également en
utilisant la regle des 3 doigts de la main droite.
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Exercice 7

ﬁﬁ

VIZAB ACD30 A |3 =




Exercice 7

—

EFAGH=0 A |O = |-3.6-0.3=-18
0.0-(-3).0=0

V2 =




Exercice 7

—

IJ AKL=0 A 0.(-2) - 0.(-2)=0
0.3-0.0=0

V3 =

<>



L=W\
a = tan™ (Y/X)










