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| ) Introduction

En mécanique, les vecteurs sont utilisés pour représenter les forces {F: .q_wij. les
moments (M. M{,{ﬂ}. les vitesses (V, V,, ), les accélérations (a, a,, ). les contraintes

(G T), ete.

Un vecteur est une grandeur définie par une direction, un sens et une intensité,

a) La direction est la droite qui porte le vecteur.
Elle est définie par I'angle 8 mesuré entre un axe

de rélérence el le support.

b) Le sens représente I'orientation origine-extré-
mité du vecteur et est symbolisé par une flache.
c) L'intensité, norme ou module, représente la
valeur de la grandeur mesurée par le vecteur
Graphiquement, elle correspond a la longueur de
celui-ci. Notation : V, | V] ou ||V,

d) Le point d'application est le
point qui sert d origine & un repré-
sentant (ou image) du vecteur.

Remarque : définir un vecteur,
c'est connaitre les qualre para-
metres précédents.
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Vecteur glissant ou glisseur : vecieur dont le point d'application peut étre quel-
congue sur un support ou une igne d'action imposée.
Vecteur lié ou pointeur : vecteur ayant un point d'application,
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En Cinématique

. ; Xy Xpg
Soient 2 points A etB
Ya Y5

= Vecteur Position

X, =Xy E=

OB = Xz —Xp
uw.ﬁ |%Q

vx.m. |v~a

04=

= Vecteur Déplacement linéaire

AB= A0 + OB = —-0A4 + OB ( Relation de Chasles )

Xp =Xy Xz —Xp
= +
Yo Y4 Y5 Yo
7 Bl
Yz Y4

“l

2 familles de vecteur

En statique / dynamique

= Vecteur Force

= Vecteur vitesse : Linéaire v et angulaire Q

T

» Vecteur Moment
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o |
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Il ) Opérations sur les vecteurs
1) Addition

Des vecteurs de méme nature peuvent étre additionnés pour former un troisieme vec-
teur appelé vecteur-somme.

Exemple : déterminons la somme R des deux vecteurs A et B proposés

paralidlogramme g constrechon |

‘ -lal f/j/,ﬁ triangle de construction ‘

2) Soustraction

La différence entre les vecteurs A et B se raméne & une addition en ajoutant le vecteur opposé (- B ).

o ey ‘

| A-B=A+(B)=R

Iriangle de construction parallélogramme
o~
il i
7 o,
o /
— A =%

3 ) Multiplication d’un vecteur par un scalaire

Les sommes ﬁa’T+ Alet(B+B+ B’} s'écrivent simplement sous la forme 2A et 3B,
produit des scalaires 2 et 3 par les vecteurs A et B .
De la méme fagon, on peut écrire —3F , —%- V...

Si A a pour intensité 100 N, les
intensités de 0,54, de 2,54 et de
~9A seront respectivement de
50 N, 250 N et 200 N,
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[l ) Composantes cartésiennes des vecteurs

Préalables : Coordonnées cartésiennes et polaires

X

En coordonnées cartésienne , la position
du point P est definie par I'abscisse xp et

'ordonnée yp

P (xp.¥p)
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En coordonnées polaires , la

position du point P est définie par le

rayon rp et I'angle p

P[rp.0p]

_ [ 2
L%, +yp

-}!

g =tan ' (=£)
P -{p

—

X, =1, cos Bp

Y, =1L, sm0,
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1 ) Vecteurs unitaires

Les vecteurs i, ;d'e{ k sont des vecteurs
unitaires d'intensité égale a 1.

e

[, jetk sont les vecteurs de base du
repére orthonormeé (0, x, v, ).

Remarque : les vecteurs unitaires des
- ¥ =
axes x, v, 2 sont parfois notés f, yelZz

2 ) Composantes dans le plan

Dans le plan, le vecteur Va jpour
Composantes F:et LT;

¥

!vzv;m; = C i
|

Direction : tan # =-

o ¥ e

Intensité : ﬂﬁ.s’ || Y N VLT

3 ) Composantes dans |'espace

= =/F +F + -7
|Fl-e=yE+E+E

4 ) Somme de vecteurs
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Application : Le vecteur force

Cas d'un vecteur force
Considerons, aans un repére (O : 1. §). une force F inclinée d’un angle B par rapport & la verticale :

il

e La coordonnée F, correspond a la projection du vecteur force F sur I'axe des abscisses
. Fy : = = . : .
sinf} = — ||f\|| soit F, = —||F|| x sinp soit Fy = —F x sinf]

e La coordonnée F, correspond 4 la projection du vecteur force F sur I’axe des ordonnées :

cosf = |%|| soit Fy = ||?|| X cosf3 soit F, = F X cosf

Rq. : Les termes F et sinf sont positifs : la coordonnée F, est négative.
Les termes F et cos[3 sont positifs : la coordonnée K est positive.

Norme d’un vecteur force

lly
N F
- F Fy
Fy B
N
i : 17
X > » X ' -~ -
O - — X _— _{ X
! Fx F, © 1
Y’ y

Qu’un vecteur posséde des coordonnées positives ou une ou deux coordonnées négatives, sa norme peut

A . o . =2 =2, =2 . =2 =2
étre déterminée grace au théoréme de Pythagore : ||F|| = F,~ + Fy  soit F = \/ Fy +Fy
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IV ) Vecteur position

Les vecteurs positions sont utilisés pour repérer la position d'un point ou pour repré-

senter un segment ou une distance.

1) Position d'un point A dans |'espace

_, [ X.=0Ax|
0A | Yi=0A4y
/ | 2,=0Az |

—
._ O e L T T %K

Hemarque :_Ems un plan {x, v,
k=0donne DA =X, i+ Y., |

2 ) Représentation de la distance AB

— [ .
OA LY, OB ¢ Y5
! zA ZB

\AB =(%,-X) 7 +(%-%) T + @20k

3B | = /(- X+ (%~ Yo +(2-2,

A, o
i ¥
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¥
> X
‘\x
(Xg—Xo) T {¥a= Yo ) T (Za-2,) &

Rem : Pour déterminer les composantes de AB ., on a utilisé la

relation de Chasles AB=A0+0B
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V ) Produit scalaire de 2 vecteurs
1 ) Définition

Le produit scalaire du vecteur A par le vecteur B, noté A.B , est égal au produit des
modules des deux vecteurs multiplié par le cosinus de I'angle (6) entre leurs directions
respectives,

‘A.§=A.E,EOSH=" Al.IB].cos0=B . A

Si:A=A.T+A . .T+A,.
B

k
=B, .T+E5.._.I'I+BI.E

| A.B=A._.B +A, ER+A,.JH

* Propriété 1 c (Ij{z\\; \
': N
1 s
: .
;_| e
A H, B A B
AB-AC = AB x AH,= AB x AH, =  AC-AB = AT x AH,= AC x AH,
C
* Propriété 2 L
A B

Siﬁh.ﬁalors ﬁﬁzﬂ
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VI ) Produit vectoriel de 2 vecteurs

1) Définition

Le produit vectoriel du vecteur A par le vectewr B noté AnE, est un vecteur O per

pendiculaire au plan {H B et tel que :

AJ‘\B=C“A.B$1FI ATR

2 ) Calcul en coordonnées cartésiennes

i avec |C'||= A, Bsin @et||i] = 1

SiA=A_.T+A,.T+A K
et B = B,.ietB,.[+E, K alors:

main droite

rigle des trois doigls de la main droile

ANB'=(A,.B,-A,_B)T+ A, .B,~A,.B)]+(A..B,-A, B)k

Principe de détermination & partir des produits en croix

[Tiax  Bx "

| Cx = Ay Bz — Az By = J:Ay -\:‘-By o _‘>\I+

|Fiaz "N p;| : :
Fias [
AnB=C |Cy=AzBx-AxBz=—|f Ayvﬁy |7 4y By
| kAz‘ 'B}' {R'Az Bz]

i Ax | e
| Cz = Ax By - Ay Bx = ; ﬂyyﬁy

| déterminant
de base

k Az Bz

3 ) Signe des produits vectoriels
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Compléments

Vecteurs particuliers:

% Vecteurnul : 0 =10

5 Vecteur oppose : OA =- AO




