
MÉCANIQUE 2 & Systèmes de coordonnées,

Chapitre 1
Systèmes de coordonnées

1.1Vecteurs
1.1.1Construire le vecteur unitaire tangent

à la trajectoire

pi Théorème 1.1 : Vecteur unitaire tangent à la tra-
jectoire

et =
−→v

||−→v ||

Exemple pour un vecteur vitesse −→v = at−→ex + b−→ey :

On a :

−→et =
−→v

||−→v ||

=
at−→ex + b−→ey√
a2t2 + b2

=
at√

a2t2 + b2
−→ex +

b√
a2t2 + b2

−→ey

1.1.2Donner les composantes tangentes
et normales d’un vecteur

On cherche comment écrire le vecteur sous la forme
−→v = vt

−→et + vn
−→en

en connaissant déjà son expression à partir d’autres vecteurs et celle
du vecteur normal ou du vecteur tangent.
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Afin de trouver la composante d’un
vecteur selon un autre vecteur, on
réalise le produit scalaire entre les 2

On écrit les 2 vecteurs en fonction
des vecteurs de la base choisie

Le fait d’avoir choisi des vecteurs
de la même base pour les vecteurs
simplifie les calculs et permet de
ne pas avoir à chercher l’angle du
produit scalaire.

Avec la ligne précédente, on trouve
une expression en fonction de plu-
sieurs vecteurs. Pour trouver la valeur
de an , il faut calculer la norme du
vecteur en résultant. Si les vecteurs
en fonction desquels l’expression
obtenue est exprimée sont per-
pendiculaires, on peut simplement
appliquer le théorème de Pythagore !

❗ Base utilisée

La base dans laquelle les vecteurs normal et tangent doit être
la même que la base dans laquelle on connait une expression
du vecteur

On écrit :

−→v = vt
−→et + vn

−→en = vx
−→ex + vy

−→ey
vt =

−→v · −→et
= (vx

−→ex + vy
−→ey) · (etx−→ex + ety

−→ey)
= vx × etx + vy × ety

Une fois que l’on connait la composante selon un des vecteurs (normal
ou tangent), on peut déterminer l’autre composante sans même avoir
à connaitre l’expression de l’autre vecteur ! En effet,

−→v = vt
−→et + vn

−→en
−→v − vt

−→et = vn
−→en

vn =
√

A2 +B2

1.1.3Donner le rayon de courbure d’une
trajectoire

On applique la formule

pi Théorème 1.2 : Rayon de courbure

Rc =
v2

an
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