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Pour étudier le mouvement d'un point matériel de masse m dans

un référentiel R
′
en translation par rapport à R galiléen, on

ajoute, aux for
es s'appliquant dans R, une for
e d'inertie

d'entraînement

~fie = −m~ae.
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Pour étudier le mouvement d'un point matériel M de masse m

dans un référentiel R
′
en rotation uniforme par rapport à R

galiléen, on ajoute, aux for
es s'appliquant dans R, la for
e

d'inertie d'entraînement et la for
e d'inertie de Coriolis dé�nies
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tivement par

~fie = −m~ae(M) ~fic = −m~ac(M) = −2m~ω ∧ ~v′(M)
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