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Nom :      

Interrogation de cours 

1) Donner les expressions des vecteurs position, vitesse et accélération en coordonnées cylindriques. 

𝑂𝑀⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ = 𝑟𝑢𝑟⃗⃗⃗⃗ + 𝑧𝑢𝑧⃗⃗⃗⃗ = (
𝑟
0
𝑧̇
)

ℜ𝑐𝑦𝑙

 

𝑣 =
𝑑𝑂𝑀⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ 

𝑑𝑡
=

𝑑𝑟

𝑑𝑡
𝑢𝑟⃗⃗⃗⃗ + 𝑟

𝑑𝜃

𝑑𝑡
𝑢𝜃⃗⃗ ⃗⃗ +

𝑑𝑧

𝑑𝑡
𝑢𝑧⃗⃗⃗⃗ = (

𝑟̇
𝑟𝜃̇
𝑧̇

)

ℜ𝑐𝑦𝑙

 

𝑎 =
𝑑𝑣 

𝑑𝑡
=

𝑑2𝑟

𝑑𝑡2
𝑢𝑟⃗⃗⃗⃗ +

𝑑𝑟

𝑑𝑡

𝑑𝜃

𝑑𝑡
𝑢𝜃⃗⃗ ⃗⃗ +

𝑑𝑟

𝑑𝑡

𝑑𝜃

𝑑𝑡
𝑢𝜃⃗⃗ ⃗⃗ + 𝑟

𝑑2𝜃

𝑑𝑡2
𝑢𝜃⃗⃗ ⃗⃗ − 𝑟 (

𝑑𝜃

𝑑𝑡
)
2

𝑢𝑟⃗⃗⃗⃗ +
𝑑2𝑧

𝑑𝑡2
𝑢𝑧⃗⃗⃗⃗ = (

𝑟̈ − 𝑟𝜃̇2

2𝑟̇𝜃̇ + 𝑟𝜃̈
𝑧̈

)

ℜ𝑐𝑦𝑙

 

2) Enoncer le principe fondamental de la dynamique dans un référentiel galiléen.  
Rappel : pour énoncer un théorème ou un principe, il faut soit faire une phrase, soit donner une 
expression mathématique en donnant les noms de chacun des termes la composant. 

Dans un référentiel galiléen, la dérivée de la quantité de mouvement d’un point matériel par rapport 
au temps est égale à la somme des forces appliquées à ce point matériel. 
Ou 
Dans un référentiel galiléen, la masse multipliée par l’accélération d’un point matériel est égale à la 
somme des forces appliquées à ce point matériel. 
Ou 

𝑚𝑎 = ∑𝐹  𝑎𝑣𝑒𝑐 {

𝑚 ∶ 𝑚𝑎𝑠𝑠𝑒 𝑑𝑢 𝑝𝑜𝑖𝑛𝑡 𝑚𝑎𝑡é𝑟𝑖𝑒𝑙

𝑎 ∶ 𝑎𝑐𝑐é𝑙é𝑟𝑎𝑡𝑖𝑜𝑛 𝑑𝑢 𝑝𝑜𝑖𝑛𝑡 𝑚𝑎𝑡é𝑟𝑖𝑒𝑙

𝐹 ∶ 𝑓𝑜𝑟𝑐𝑒𝑠 𝑎𝑝𝑝𝑙𝑖𝑞𝑢é𝑒𝑠 𝑎𝑢 𝑝𝑜𝑖𝑛𝑡 𝑚𝑎𝑡é𝑟𝑖𝑒𝑙

 

3) Enoncer le théorème de l’énergie cinétique dans un référentiel galiléen.  

Dans un référentiel galiléen, la variation de l’énergie cinétique du système est égale à la somme des 
travaux des forces appliquées à ce système. 
Ou 

𝛥𝐴→𝐵𝐸𝑐 = ∑𝑊𝐴→𝐵(𝐹 )  

𝑎𝑣𝑒𝑐 {
𝐸𝑐 ∶ é𝑛𝑒𝑟𝑔𝑖𝑒 𝑐𝑖𝑛é𝑡𝑖𝑞𝑢𝑒 𝑑𝑢 𝑠𝑦𝑠𝑡è𝑚𝑒

𝑊𝐴→𝐵(𝐹 ) ∶ 𝑡𝑟𝑎𝑣𝑎𝑖𝑙 𝑑𝑒𝑠 𝑓𝑜𝑟𝑐𝑒𝑠 𝑎𝑝𝑝𝑙𝑖𝑞𝑢é𝑒𝑠 𝑎𝑢 𝑠𝑦𝑠𝑡è𝑚𝑒 𝑒𝑛𝑡𝑟𝑒 𝑙𝑒𝑠 𝑝𝑜𝑖𝑛𝑡𝑠 𝐴 𝑒𝑡 𝐵
 

4) Enoncer la loi scalaire du moment cinétique appliquée à un solide en rotation autour d’un axe fixe 
dans un référentiel galiléen. 

Dans un référentiel galiléen, la dérivée du moment cinétique par rapport à l’axe de rotation d’un 
solide est égale à la somme des moments des forces appliquées à ce solide projetés sur ce même axe 
de rotation. 
Ou 
𝑑𝐿𝛥

𝑑𝑡
= ∑ℳ∆(𝐹 )  𝑎𝑣𝑒𝑐 {

𝐿𝛥 ∶ 𝑚𝑜𝑚𝑒𝑛𝑡 𝑐𝑖𝑛é𝑡𝑖𝑞𝑢𝑒 𝑑𝑢 𝑠𝑜𝑙𝑖𝑑𝑒 𝑝𝑎𝑟 𝑟𝑎𝑝𝑝𝑜𝑟𝑡 à 𝑙′𝑎𝑥𝑒 𝛥 𝑑𝑒 𝑟𝑜𝑡𝑎𝑡𝑖𝑜𝑛

ℳ∆(𝐹 ) ∶ 𝑚𝑜𝑚𝑒𝑛𝑡𝑠 𝑑𝑒𝑠 𝑓𝑜𝑟𝑐𝑒𝑠 𝑎𝑝𝑝𝑙𝑖𝑞𝑢é𝑒𝑠 𝑎𝑢 𝑠𝑜𝑙𝑖𝑑𝑒 𝑝𝑟𝑜𝑗𝑒𝑡é𝑠 𝑠𝑢𝑟 𝛥
 

Ou  

𝐽𝛥
𝑑𝜃̇

𝑑𝑡
= ∑ℳ∆(𝐹 )  𝑎𝑣𝑒𝑐 {

𝐽𝛥 ∶ 𝑚𝑜𝑚𝑒𝑛𝑡 𝑑′𝑖𝑛𝑒𝑟𝑡𝑖𝑒 𝑑𝑢 𝑠𝑜𝑙𝑖𝑑𝑒 𝑝𝑎𝑟 𝑟𝑎𝑝𝑝𝑜𝑟𝑡 à 𝑙′𝑎𝑥𝑒 𝛥 𝑑𝑒 𝑟𝑜𝑡𝑎𝑡𝑖𝑜𝑛

𝜃̇ ∶ 𝑣𝑖𝑡𝑒𝑠𝑠𝑒 𝑑𝑒 𝑟𝑜𝑡𝑎𝑡𝑖𝑜𝑛 𝑎𝑢𝑡𝑜𝑢𝑟 𝑑𝑒 𝛥

ℳ∆(𝐹 ) ∶ 𝑚𝑜𝑚𝑒𝑛𝑡𝑠 𝑑𝑒𝑠 𝑓𝑜𝑟𝑐𝑒𝑠 𝑎𝑝𝑝𝑙𝑖𝑞𝑢é𝑒𝑠 𝑎𝑢 𝑠𝑜𝑙𝑖𝑑𝑒 𝑝𝑟𝑜𝑗𝑒𝑡é𝑠 𝑠𝑢𝑟 𝛥

 

 

  


