Changement de référentiel
Chapitre 7

I. Pointde vue cinématique

1. Vecteur rotation

w : vitesse de rotation de R'/R
u, : axe de rotation

2. Formule de Varignon

(dﬁ) <dﬁ> S
=7 = \57 R'/R AU
dt ), dt J

3. Composition de vitesses et d’accélérations

Composition Cas particuliers et formules
—_ o Vo= Toym + QAOM
Vitesses Vg = Uy + 7, e 0'/R Nkl
=0enrotation = 0en translation
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= 0 en rotation si = 0 en translation
origines communes

Accélérations | |a, =a, +a, +a,
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a, = —w (en rot® si origines communes)

a, =207,

II. Pointde vue dynamique

1. Principe de la relativité galiléenne
Si (R) est en translation rectiligne uniforme par rapport a un référentiel galiléen (R,), (R) est
aussi galiléen.
| Les lois de la dynamique sont identiques dans tous les référentiels galiléens.
2. PFD dans un référentiel non galiléen
(R) non galiléen, (R,) galiléen.

My, =F+F, +F,

-, .
Force d'inertie d'entrainement : F,, = —ma,

B . RT] = —
Force d'inertie de Coriolis : F, = -ma,

3. Termes de marées

Am/Ry = Gr(M) + Gg(M) — Gg(T) + G, (M) — G,(T)

Ts(M) TL(M)
4. Le poids d’un corps
- GMTm ., 2 T
P=———ur+mw” HM
. Fie
Fy
Thomas vl

ROBERT Page 1



