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I. Point	de	vue	cinématique	

1. Vecteur	rotation	

Ωℛ� ℛ⁄������������� = �	
������  
ω : vitesse de rotation de ℛ′ ℛ⁄  
������ : axe de rotation 

2. Formule	de	Varignon	

��
�����ℛ
= ��
�����ℛ�

+ Ωℛ� ℛ⁄������������� ∧ 
��  

3. Composition	de	vitesses	et	d’accélérations	

	 Composition	 Cas particuliers et formules 

Vitesses	 ������� = ������ + ������  ������ = ��� ℛ⁄���������������
�	�	��	 !"#"$!�

+	 Ω��� ∧ %′&����������'�'�
�	�	��	" #�()#"$!�

 

Accélérations	 *������ = *������ + *������ + *+�����  

*������ = *�� ℛ⁄���������������
�	�	��	 !"#"$!�	($! $,$��(	-!../��(

+ Ω��� ∧ 0Ω��� ∧ %1&���������2�'''�'''�
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 *������ = −�45&��������	6en	rot°	si	origines	communesC 
 

*+����� = 2Ω��� ∧ ������  

II. Point	de	vue	dynamique	

1. Principe	de	la	relativité	galiléenne	

Si 6ℛC est en translation rectiligne uniforme par rapport à un référentiel galiléen 6ℛ�C, 6ℛC est 

aussi galiléen. 

 

Les lois de la dynamique sont identiques dans tous les référentiels galiléens. 

2. PFD	dans	un	référentiel	non	galiléen	

6ℛC non galiléen, 6ℛ�C galiléen. 

 

E	*F ℛ⁄����������� = G� + GHI����� + GHJ�����  

Force	d1inertie	d1entrainement ∶ 	 GHJ����� = −E*������	Force	d1inertie	de	Coriolis ∶ 										 GHI����� = −E*+����� 
3. Termes	de	marées	

	*F ℛQ⁄ = RS6&C�������������� + RT6&C�������������� − RT6UC�������������''''�''''�
SV6FC��������������

+ RW6&C�������������� − RW6UC�������������''''�''''�
SX6FC��������������

 

4. Le	poids	d’un	corps	
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