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ATS SYSTEMES DE COORDONNEES

1. COORDONNEES CARTESIENNES
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2. COORDONNEES CYLINDRIQUES

3. COORDONNEES SPHERIQUES
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coordonnées (x,y,z)

base (f,jj() ou (’Tx’g’”t)

OM =xu, +yu, +zu,

Remarque : en toute rigueur, il conviendrait de désigner par
(%4> Y2y ) les coordonnées du point M, pour éviter toute confusion

avec les indices x, y et z des vecteurs de base, ou avec le nom des axes
Ox, Oy et Oz, mais ce n'est pas l'usage dans les sujets de physique.

coordonnées (r,8,z)

base (ur,ug,uz)

OM =ru, +zu,

0=(u,u)

X2

Remarque 1 : en physique, LTr est orienté de facon a ce que

r>0. En maths, non.

Remarque 2 : u, et u, sont mobiles.

Remarque 3 : Si z = 0, on travaille avec (ur,ug) :

coordonnées cylindro-polaires ou polaires (r,8)

coordonnées (r,6,9)

base (ur,ug,u¢)
OM =ru
colatitude 8 = (u—z,u—r)

attention, 8 est compté >0 dans le sens rétrograde.
O0<O<m

o longitude ¢ = (uj,ﬁ)
ﬂ étant défini dans le plan xOy (voir schéma).

O0<¢ <2m

Remarque : Gy, = Py €t Toy, = Ropy
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