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Chapitre 1 :  

RAPPELS MATHEMATIQUES 

 
I - LES UNITÉS 
 
 

 
 
II- LES VECTEURS : rappels et définitions  
 

1 - Définition : un vecteur est une portion de droite limitée par deux points A et B. Dans le 

cas d’une force, il se caractérise par : 

 - son origine qui est son point d’application. 

- son intensité qui est son module. 

- le support qui est la droite. 

- le sens. 

 

 

 

 



 - 2 -  

 

2 - Projection et coordonnées : 

 

 

 
Projection d’un vecteur sur une droite :  

 

La projection d’un vecteur OA
����

 sur une droite D est égale à OH= OA .cos θ
����

 ( θ  étant 

l’angle entre le vecteur OA
����

 et la droite ( D )).  

 

3- Produit scalaire de deux vecteurs :  

 

Considérons deux vecteurs OA
����

et OB
����

de même origine et faisant entre eux un angle θ . 
Le produit scalaire des deux vecteurs OA

����
 et OB

����
est défini par : 

 
OA.OB
���� ����

= OA . OB .cos θ
���� ����

, (0 )≤ θ ≤ π  

 
 
 
 
 

θ 
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Les propriétés : 

 

 

Le module d’un vecteur est défini par :  

1 2 1 2 1 2OA OA.OA x x y y z z= = + +
���� ���� ����

 

Remarque :  
- Si  OA.OB 0=

���� ����
.avec OA 0≠

����
 et OB 0≠

����
 alors OA

����
 et OB

����
 sont perpendiculaires.  

 
4- Produit vectoriel de deux vecteurs : 

 

Considérons deux vecteurs OA
����

 et OB
����

 de même origine et faisant entre eux un angle θ . 

Le produit vectoriel des deux vecteurs OA
����

 et OB
����

 est le vecteur défini par : 

V
���

= OA OB∧
���� ����

 de module OA . OB .sin θ
���� ����

 (0 )≤ θ ≤ π . 

Le vecteur V
���

 est perpendiculaire au plan contenant les deux vecteurs OA
����

 et OB
����

.  

Le système ( OA
����

, OB
����

, V
���

) forme un trièdre direct.  
 
 
 
 
 

θ 
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Les propriétés : 
 

 
 
5- Produit mixte de trois vecteurs :   
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LES MOMENTS 

1 - Le moment d’un vecteur par rapport à un point de l’espace :   

 

Le moment d’un vecteur par rapport à un point de l’espace est le vecteur libre défini par:   

 

Le module du moment �MO� = 2 aire du triangle OAB  
 
A - Le moment d’un vecteur par rapport à un autre point O’ de l’espace :   

 

B - Théorème de VARIGNON :  
Le moment de la somme de plusieurs vecteurs concourants ou parallèles est égal à la somme 
des moments par rapport à O.  

 

2- Le moment d’un vecteur par rapport à un axe � :   

 

 
Définition 1 : Le moment d’un vecteur par rapport à un axe est égal à la projection du moment 
de ce vecteur par rapport à un point quelconque de l’axe. 
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Définition 2 : Le moment d’un vecteur par rapport à un axe � ayant pour origine O et 
pour vecteur unitaire i est égal au produit mixte Il s’écrit aussi   

 

Remarques :   

Le point O peut être un point quelconque appartenant à l'axe D.  

Le moment est nul si O se trouve sur , ou bien si � et ( D ) sont concourantes ou 

parallèles. 

Remarque importante :   

Le moment d'un vecteur par rapport à un point est un vecteur alors que son moment par 
rapport à un axe est scalaire.  
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FONCTIONS DIFFÉRENTIELLES  et  INTÉGRALES 
« en coordonnées cartésiennes » 

 
1 - FONCTIONS DIFFÉRENTIELLES : 
 

On introduit l'opérateur vectoriel différentiel appelé nabla défini par : 

 

a- GRADIENT :  

Le gradient de la fonction scalaire V (x, y, z)  est le vecteur noté grad V .V= ∇
����� �

dont les composantes en coordonnées 

cartésiennes sont : 

 
b- DIVERGENCE : 

La divergence d'un vecteur x y zF (F , F , F )
�

 est par définition, la quantité scalaire : 

 
c- ROTATIONNEL : 

Le rotationnel d'un vecteur x y zF (F , F , F )
�

 est le vecteur  rot F
��� �

 définit par : 

 
d- LAPLACIEN : 

Le Laplacien d'une fonction scalaire V (x, y, z)  est la quantité scalaire :  
2 2 2

2 2 2

V V V
V grad(divV) . V

x y z
∂ ∂ ∂∆ = = ∇ ∇ = + +
∂ ∂ ∂

����� � �
 

 
2- FONCTIONS INTÉGRALES :  

a- Circulation d'un vecteur : 

La Circulation d'un vecteur F
�

 le long d'une courbe ( s ) limitée par M et M' est définie par :  

 

       ds
���

 est le vecteur de déplacement élémentaire 

b- flux d'un vecteur : 

Le flux d'un vecteur à travers une surface est défini par :   

 


