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Considérons deux référentiel R1et R2. 

 𝑑𝑈   
𝑑𝑡
 
𝑅1

=  𝑑𝑈   
𝑑𝑡
 
𝑅2

𝑅2  𝑒𝑠𝑡  𝑡𝑟𝑎𝑛𝑠𝑙𝑎𝑡𝑖𝑜𝑛
𝑝𝑎𝑟  𝑟𝑎𝑝𝑝𝑜𝑟𝑡  à𝑅1
               𝑑𝑈   

𝑑𝑡
 
𝑅1

=  𝑑𝑈   
𝑑𝑡
 
𝑅2

+ 𝛺  (
𝑅2

𝑅1
 ) ∧ 𝑈   

𝑅2𝑒𝑠𝑡  𝑒𝑛  𝑟𝑜𝑡𝑎𝑡𝑖𝑜𝑛 /𝑅1
                 𝑑𝑈   

𝑑𝑡
 
𝑅1

= 𝛺  ∧ 𝑈   +  𝑑𝑈   
𝑑𝑡
 
𝑅2

  

Avec 𝛺  (
𝑅2

𝑅1
 ) c’est le vecteur de rotation de𝑅2 𝑅1 . 

 Composition des vitesses : 
                        Vitesse relative         

      ↓ 

                            Vitesse absolue  ← 𝑉   𝑀 𝑅1  = 𝑉   𝑀 𝑅2  + 𝑉𝑒    (𝑀) → Vitesse 

d’entraînement  

𝑉𝑒    (𝑀) : vitesse d’entraînement c.à.d. la vitesse du point 𝑀 s’il était fixe dans 𝑅2(point 

coïncident). 

𝑉𝑒     𝑀 = 𝑉   𝑂2 𝑅1  + 𝛺  (
𝑅2

𝑅1
 ) ∧ 𝑂2𝑀          

𝑉𝑒     𝑀 = 𝑉   𝑂2 𝑅1   → Translation. 

𝑉𝑒     𝑀 = 𝛺   
𝑅2

𝑅1
  ∧ 𝑂2𝑀         = 𝛺  ∧ 𝐻𝑀         ⟶Rotation uniforme autour un axe fixe. 

𝐻 : est la projection de 𝑀 sur l’axe fixe. 

 Composition des accélérations : 

𝐴𝑐𝑐é𝑙é𝑟𝑎𝑡𝑖𝑜𝑛 𝑎𝑏𝑠𝑜𝑙𝑢𝑒 ← 𝑎  𝑀 𝑅  = 𝑎  𝑀 𝑅2  + 𝑎𝑒      𝑀 + 𝑎𝑐      𝑀 → 𝑎𝑐𝑐é𝑙é𝑙é𝑟𝑎𝑡𝑖𝑜𝑛 𝑑𝑒 𝑐𝑜𝑟𝑖𝑜𝑙𝑖𝑠  

                                         ↓       ↓ 
         Accélération relative      Accélération d’entraînement 

 

Accélération de l’entraînement 

𝑎𝑒      𝑀 = 𝑎  𝑂2 𝑅1  +
𝑑𝛺  

𝑑𝑡
∧ 𝑂2𝑀         + 𝛺  (𝛺  ∧ 𝑂2𝑀         )  

Dans le cas d’une Translation   𝑎𝑒      𝑀 = 𝑎  𝑂2 𝑅1                                                               

Dans le cas d’une Rotation uniforme autour de (∆)  𝑎𝑒      𝑀 = 𝛺   𝛺  ∧ 𝑂2𝑀          = −𝛺2𝐻𝑀          𝐻 ∈
 ∆ .   
 

Accélération de Coriolis 

𝑎𝑐      𝑀 = 2𝛺  ∧ 𝑉  (𝑀/𝑅2 ) 


