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Déplacement
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Déplacement élémentaire

Conséquences

3 Coordonnées sphériques

Présentation
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Le repérage d’un point de l’espace est réalisé par la donnée de

trois longueurs algébriques x , y et z évaluées par rapport à

trois axes perpendiculaires.
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Le vecteur position s’exprime par
−−→

OM = x~ex + y~ey + z~ez .
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éĺementaire

Conséquences

Coordonnées
sphériques

Présentation
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et
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Le repérage d’un point de l’espace est réalisé par la donnée de

deux longueurs l’une positive r , l’autre algébrique z et d’un

angle θ.

b

b

b

O

y

z

x

~ez

~er

~eθ

M

K

z

r

θ

Le vecteur position s’exprime par
−−→

OM = r~er + z~ez .
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Le repérage d’un point de l’espace est réalisé par la donnée

d’une longueur positive r et deux angles θ et ϕ.
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Le vecteur position s’exprime par
−−→

OM = r~er .
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dτ = r2dr sin θdθdϕ
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