Mouvement relatif et mouvement absolu
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Figure 2.12

Soit un référentiel (Ry) considéré comme fixe et () un référentiel mobile par rapport

a (Ry) (Fig. 2.12).
X ) —
Associons au référentiel (Ry) le repére d’espace (0, i . 4
T, i
le repere d’espace (O, 1, ', &').
Si M est un point mobile dans (R), on appellera :
* mouvement relatif, le mouvement de M par rapport 4 (R),
* mouvement absolu, le mouvement de M par rapport i (Ry).
* mouvement d’entrainement, le mouvement de (R.) par rapport & (R).
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Lorsiuc le mouvement d’entrainement est un mouvement de translation, les vecteurs

i, j et k gardent des directions fixes de sorte que :
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Composition des accélérations
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ol a, représente 1'accélé-ation de Coriolis ou accélération complémentaire.



Si le mouvement d’entrainement est une translation sans rotation de () :
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Si (R) est en rotation par rapport a (R) , on définit un vecteur rotation Q=0-k (Q est la vitesse angulaire,
constante)
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On montre que : @, = @, + a.
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Exercice :

Un anneau de faibles dimensions, assimilable & un point matériel M de masse
m, gl]SSf.‘: sans frottement sur une tige rigide (D). La tige (D) tourne dans un
plan horitontal (xQOy) autour de 1’axe vertical Oz avec la vitesse angulaire
W= L ol ¢ représente |'angle orienté (_1}, ) et u, un vecteur unitaire
de (D) (Fig. 2.14).

Le mouvement du point 12

matériel M sur la droite (D] est

décrit par 1'équation horaire :

ri= I'u'I,'E -+ Eiﬂwf}

oll ry est une constanie positive
-

et 7 = OM = ru,.

On appelle mouvement relatif
de M son mouvement sur la
droite (D) et mouvemnent ab-
solu son mouvemenl par Tap-
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port au repére (O, i, j, k).
Déterminer, pour ['anneau,
dans la base (w0, up ) ;

1.1.a wvitesse et 1'accélération
relatives,

Figure 2.14

2.La vitesse et 1'accélération
d’entrainement,

3. L'accélération de Conolis.



Corrigé

1. La vitesse relative v; est donnée par :

d0M d
o
= = —Uu, = rgwcos(et). 1,
dt Gt e il
W,=Csle
L’ accélération relative @, est donc
dv; . -
@ = = —rgw’ sin(wt). a0,
dt f—> —=>
U, =cste

2. La vitesse d’entrainement est telle que :
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et I'accélération d’entrainement :
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3. L'accélération de Coriolis est -
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