Mouvement de rotation 2D
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Produit Scalaire =Projection ) xG=r.cos(0) et yG=r.sin(0)
. on remplace dans|' équatidm):
[OG];-1 =[0Gy i L OG=XG.i +yG.]=r.(cos(0).71+sin(0).7)
r.cos(0)=xG projectiond€G suri d'ou on déduit avec |'équationi2) que:
(OG- ] =[0G, ] > T=cos(0).7+sin(0). ]
r.cos(%—e):r.sin(e)=yG projectiond&G sur] avec 06(t), alors
On retrouve les résultats de Pythagore [T], =cos(0).7+sin(0).J=cos(0(t)).T+sin(0(t)).j= T(t)

Pour retrouver ce résultat :
— on sait que | et J sont fonction de i et j sous la forme : 22 71222

— correspondances entre |, J, i et j pour 6=0 et =172 — « avec les mains »

On en déduit la forme vectorielle de J : J =—sin(0).7 +cos(0). j=cos(0 +7/2).T+sin(0+1/2).]

“qr Dériver un vecteur par rapport a
sa rotation 6 dans R,
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—— e « Rotation de I + 19/2 »
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Accélération absolue de G dans R
- démonstration 2D -
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remarque : on définit un vecteur de rotation w.K=0Q
perpendiculaire au plan(O,T,J) ou (O,i,7) avec dans notre cak=K

k=K: axe de rotation du systtme G
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