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Chapitre V : Mouvement relatif

1) Composition des mouvements (mouvement relatif) Considérons :

- unrepére S, matérialisé par un triedre Oxyz

- un repére Sy, matérialisé par un triedre O1x1y1z1 en mouvement par rapport a S

- un point M, en mouvement, défini par x,y,z dans le repére S et par X1, y1, z1 dans le repere

S1
Par changement de coordonnées on peut passer du mouvement de M par rapport a S au

mouvement de M par rapport a S.

11 suffit d’appliquer la relation vectorielle : OM = O0O; +O:M
Pour étudier un mouvement bien défini, on utilise les définitions suivantes :

# le triedre Oxyz (repere S) est le repére absolu ou référentiel absolu ; [1 le triedre O1x1y1z1

(repere Sy) est le repere relatif ou référentiel relatif ;

" le mouvement du point M par rapport a « S » s’appelle mouvement absolu ;

" le mouvement du point M par rapport a « S1 » s’appelle mouvement relatif ;

" le mouvement de « S1 » par rapport a « S » s’appelle mouvement d’entrainement ;
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2) Compositions des vitesses

——

OM = 00,+0,M v, . vitesse absolue

__doM _doo, , do,M
VaT T4t T T dt dt

e —

Or OM = x11,+yJ; + Zlk_l) dans le repere S;

Il vient :

_doo, diy  d  dk; dxq_ dy,_. dz;—
Va= g Tt g th g Tt T T @

| J\ J

Y Y
_,
Ve v;

Donc: v, =V, + v,

Avec :

doo, dy  dy  dk,
TaRR A o A T v T

—

Ve =
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dx, _, dy;_, dz;—
TR TR TI

—

Ve =

Cas particulier :

e SiSetSlsontfixesalors:vy =0, v, =v,

. . . . — _ d004
Si S est en mouvement rectiligne uniforme par rapportaSona: Ve = It

Remargue :

Si (w,uy) est une base tournante on a :

du de_. -
—=—u; = WAuU
dt ~ dt *
do
Aveca = () ou w est la vitesse angulaire.

De ce fait, la vitesse d’entrainement s’écrira alors :

—

Ve

_ d00,

T X B +yi @A) + 2, (@Ak,)

GA4T] + y1)7 + 21ky)

__ doo, .
Ve = dt + (.l)/\olM

3) Compositions des accélérations

_. dv, dv, dv, d /dOO, d; dy  dk;\ d dx,_, dy,_ dz;—
Ya= T4 T dt+dt_dt< @ TraE T e T e T T e

d?00, _ dx;diy  dy; djy %dk_{_l_ . d211+ dzj, s d2k1+d2xlr
dt? dt dt  dt dt dt dt Vaez " Y TP e T e
d%y, ,  dx,dij  dy,dj;  dz, dk;
M T T T T T T T

=Ya =
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. d200, dz,  d%,  d?k,\ [(d%x,_ d%z, _d%y,_
= Ya = w Thge g thge )t e i e e )t

RN N

Ye Yr
dg diy | dys iy | dzg diy

2,'(dt dt + dt dt = dt dt)

T

—

Avec Ye

Y.: accélération d'entrainement
¥Y.: accélération relative
¥<: accélération complémentaire ou accélération de Coriolis

Remargue :

Si on utilise la relation
du_do_, -
dt dr T ent

L’accélération de Coriolis devient :

. dx,; di; dy;dj; dz; dk,
= 2.
Ve dt dt T dt dt T dt dt

Xm—)—) dY1—>—> dZ1—>_)
= 2. (E ((1)/\11) + E (w/\ll) + E (w/\kl))

—9 _>/\dX1_> n _>/\dY1_> n _>/\dz1k—>
= 2. (@A) + @A) + (@A KD)
L, dxq _, dy;_, dz; —
= 2. (a)/\(all + Ell + Ekl))
= 2. WAV,

Et I’accélération de d’entrainement devient :
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_ d%00, dTlf &, dk,
Ye=The T Mg TVige T
_ d200; d
=gz + de (wALY) +y1d +Z1d (w/\k1)
dz00, dw _, _dy do _ o djy

= dc2 + X1E/\11 + X10)/\E+Yla/\]1 + Y1w/\EY1

+ da/\k_’+ N

S T L AT

d200, da@ da

—

dw — N — T
+ E/\Zlkl + le/\(w/\kl)

oo, d& . . . —
= dt2 + dt /\(Xlll + Vi1 + Zlkl)

+ BABAx )+ BA@BAYLTT) + BA(BAz1ky)

TS + dt Ao M + WA(WAX11 + y1)q + 21ky)

d?00, do _, _ . __,
= 3e + It AoM + wA(w/A0o;M)




