ROTATION D’AXE FIXE
ET D’ANGLE DE ROTATION 0.

Vecteur unitaire
>
orthogonal a e

Vecteur rotation w

Exprimer le vecteur a dériver dans
le repére d’observation fixe.

/ é=A(t)e+B(t)e,+...
Calcul de la dérivée:

dé’_dA(t)é,+dB(t)e_.+
dt  dt * dt ’

Direction : orthogonal au plan de rotation
Sens : regle du tire-bouchon

Calcul de la dérivée d’un
vecteur unitaire:

de _.
—=wAe
dt

xprimer le vecteur
position du point M
dans le repere choisi.
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Dans Frenet:
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Courbure locale de la trajectoire



