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Calcul du vecteur VITESSE 

 Rappels  
La base dans laquelle  on exprime les composantes d’un vecteur est appelée base de projection.  
La base dans laquelle est effectuée la dérivation est indifféremment appelée base de dérivation ou référentiel du 
mouvement. 

 

Calcul Direct 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

Le calcul de la vitesse par dérivation du vecteur position n’est possible que si le point A a une réalité physique sur 
le solide 1.  

                                                    On peut noter    �⃗� 𝐴∈1 0⁄ = �⃗� 𝐴 0⁄   
 

�⃗� 𝐴∈1 0⁄  se lit vitesse du point A dans le mouvement du solide 1 

par rapport au repère (ou référentiel, ou solide) de référence 
 

�⃗� 𝐴 0⁄  se lit vitesse du point par rapport au repère de référence 

 �⃗� 𝐴∈1 0⁄ = [
𝑑

𝑑𝑡
𝑂𝐴⃗⃗⃗⃗  ⃗]

/𝑅0

= [
𝑑

𝑑𝑡
𝑄𝐴⃗⃗⃗⃗  ⃗]

/𝑅0

 si le point Q a une réalité physique sur le solide 0 

 

Dérivation vectorielle 
 

Soit un vecteur 𝑂𝐴⃗⃗⃗⃗  ⃗ dont on connaît les coordonnés dans une base (𝑥 1, �⃗� 1, 𝑧 1)  en mouvement par rapport à 

la base (𝑥 0, 𝑦 0, 𝑧 0) du repère de référence.  
 
formule de la dérivation vectorielle 

 
 

Avec 𝛀𝟏 𝟎⁄
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗  vecteur rotation de la base (𝑥 1, �⃗� 1, 𝑧 1) par rapport à la base de référence. 

le vecteur rotation est caractérisé par : 
         sa direction, la direction de l’axe autour duquel la base du repère R1 tourne par rapport à  la base du repère R0, 
         sa norme (en rad/s), la vitesse de ce mouvement de rotation relatif,  
         son signe, le sens de ce mouvement de rotation relatif.  

 
Cas particulier d’un vecteur unitaire, par exemple 𝑥 1 

      [
𝑑𝑥 1
𝑑𝑡

]
𝑅0

= [
𝑑𝑥 1
𝑑𝑡

]
𝑅1

+ Ω1 0⁄
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗⋀𝑥 1 = 0⃗ + Ω1 0⁄

⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗⋀𝑥 1 = Ω1 0⁄
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗⋀𝑥 1 

 
(𝑥 1 est un vecteur fixe dans la base (𝑥 1, 𝑦 1, 𝑧 1)) 

[
𝑑𝑂𝐴⃗⃗ ⃗⃗  ⃗

𝑑𝑡
]
𝑅0

= [
𝑑𝑂𝐴⃗⃗ ⃗⃗  ⃗

𝑑𝑡
]
𝑅1

+ Ω1 0⁄
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗⋀𝑂𝐴⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ 

�⃗� 𝐴∈1 0⁄ =  
𝑑

𝑑𝑡
𝑂𝐴⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ 

/𝑅0

 

O : origine du repère 𝑹𝟎 

dérivée par rapport à 𝑹𝟎 
mais pas nécessairement exprimée dans 𝑅0 


