
EXOS  TECHNIQUES  N°3  –  Dérivation de Scalaires / Vecteurs 
 

Objectifs :  Savoir dériver des scalaires et des vecteurs (base cartésienne et polaire/cylindrique) 

A travailler :  Vitesse d’exécution (les refaire des dizaines de fois pour accélérer) 
  Aisance… 

 
Exo 1 : Dériver un scalaire ou une fonction scalaire 

( ) ( ),f t f tα α= ∈ ⇒ =  

( ) ( ),f t t f tα α= ∈ ⇒ =  

( ) ( )2 ,f t t f tα α= ∈ ⇒ =  

( ) ( ),nf t t f tα α= ∈ ⇒ =  

( ) ( ), ,f t t f tα β α β= + ∈ ⇒ =  

( ) ( ) ( )cos , ,f t t f tα ω α ω= ∈ ⇒ =  

( ) ( ) ( )sin , ,f t t f tα ω α ω= ∈ ⇒ =  

( ) ( )( ) ( )0 0sin , , ,f t t t t f tα ω α ω= − ∈ ⇒ =  

( ) ( ) ( )ln , ,f t t f tα τ α τ= ∈ ⇒ =  

( ) ( )( ) ( )0 0ln , , ,f t t t t f tα τ α τ= − ∈ ⇒ =  

( ) ( ) ( ), ,tf t e f tτα α τ= ⋅ ∈ ⇒ =  

( ) ( )( ) ( )0

0, , ,t tf t e t f tτα α τ− −= ⋅ ∈ ⇒ =  

( ) ( ), ,f t t f tα β α β= ∈ ⇒ =  

( ) ( ) ( ) ( )cos , , ,tf t t e f tτα ω α τ ω−= ∈ ⇒ =  

 

Exo 2 : Dériver un vecteur en cartésienne 
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Ex 3 :  
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Exo 3 : Dériver un vecteur en polaire (2D) ou cylindrique (3D) 

On travaille pour toute cette partie dans un référentiel ( )0, , , ,x y ze e e tℜ =  

Mais avec les coordonnées cylindriques (r,θ,z) de la base cylindrique ( ), ,r ze e eθ  :  

La clé :  rd e
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