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Les différents repères

I Repère cartésien
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H2 Le repère cartésien : (O; e⃗x; e⃗y; e⃗z)

Les coordonnées du point M : (x, y, z)

Coordonnées :


x ∈ ]−∞; +∞[

y ∈ ]−∞; +∞[

z ∈ ]−∞; +∞[

Vecteur position :
−−→
OM = x e⃗x + y e⃗y + z e⃗z

Déplacement élémentaire : d
−−→
OM = dx e⃗x + dy e⃗y + dz e⃗z

Surfaces élémentaires :
−−→
dS1 = dx · dy e⃗z ;

−−→
dS2 = dy · dz e⃗x ;

−−→
dS3 = dz · dx e⃗y

Volume élémentaire dτ = dx · dy · dz

II Repère cylindrique
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Le repère cylindrique : (O; e⃗r; e⃗θ; e⃗z)

Les coordonnées du point M : (r, θ, z)

Coordonnées :


r ∈ [0; +∞[

θ ∈ [0; 2π]

z ∈ ]−∞; +∞[

Vecteur position :
−−→
OM = r e⃗r + z e⃗z

Déplacement élémentaire : d
−−→
OM = dr e⃗r + rdθ e⃗θ + dz e⃗z

Surfaces élémentaires :
−−→
dS1 = dr · rdθ e⃗z
−−→
dS2 = rdθ · dz e⃗r
−−→
dS3 = dz · dr e⃗θ

Volume élémentaire dτ = dr · rdθ · dz

III Repère sphérique
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Le repère cylindrique : (O; e⃗r; e⃗θ; e⃗φ)

Les coordonnées du point M : (r, θ, φ)

Coordonnées :


r ∈ [0; +∞[

θ ∈ [0;π]

φ ∈ [0; 2π[

Vecteur position :
−−→
OM = r e⃗r

Déplacement élémentaire : d
−−→
OM = dr e⃗r + rdθ e⃗θ + r sin θdφ e⃗φ

Surfaces élémentaires :
−−→
dS1 = dr · rdθ e⃗φ
−−→
dS2 = rdθ · r sin θdφ e⃗r

−−→
dS3 = r sin θdφ · dr e⃗θ

Volume élémentaire dτ = dr · rdθ · r sin θdφ
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