Changement de référentiel

Considérons deux référentiel R.et R.

Ry est translation

du dU par rapport éRl du dU - R —| Ryest en rotation /Rq dU - —
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Avec 0 (R2 / R1) c’est le vecteur de rotation deR, /R .

e Composition des vitesses :
Vitesse relative
)

Vitesse absolue « [V (M/R;) = V(M/R,) + V,(M)| - Vitesse

d’entralnement

VJ(M ) : vitesse d’entrainement c.a.d. la vitesse du point M s’il était fixe dans R, (point
coincident).

V(M) = V(02/Ry) + 8("2/ ) N O M

Ve)(M) = V(Oz/Rl) — Translation.

—_—

Ve)(M) =0 <R2/R1 AO,M = 2 A HM | —Rotation uniforme autour un axe fixe.

H : est la projection de M sur I’axe fixe.
e Composition des accélérations :
Accélération absolue « |d(M/R) =d(M/Ry) +a,(M) + a_C)(M)| — accélélération de coriolis
) \)

Accélération relative  Accélération d’entrainement

Accélération de I’entrainement

0 — o .
a,(M) =d(0,/Ry) + <7 N02M + 202 A0yM)

Dans le cas d’une Translation a,(M) = da(0,/R,)
Dans le cas d’une Rotation uniforme autour de (A) @, (M) = 3(2 A0,M) = —0*HM H €

(L)

Accélération de Coriolis

a,(M) =23 AV(M/R2)
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