PC - Lycée Dumont D’Urville

Chap M2 : dynamique en référentiel non galiléen

Observations: on étudie le mouvement d’un petit objet accroché au rétroviseur d’une voiture en mouvement.
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Exemples: 0\1\ =g Cg':&&w Contre exemple: le pendule dans la voiture qui
— A N possede une accélération par rapport au sol
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Il existe donc des référentiels galiléens et des référentiels non galiléens, or les lois de la mécanique: relation
fondamentale de la dynamique (deuxieéme loi de Newton), le théoréme du moment cinétique et les théorémes
énergétiques ne s’appliquent que dans les référentiels galiléens.

Le cours doit donc répondre a deux questions:
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- Comment reconnait-on un référentiel galiléen ? A{l% 2 -
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- Que deviennent les lois de la mécanique dans un référentiel non galiléen ?

I1. Référentiels galiléens ou non
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On cherche ici a répondre a la premiere question. Pour cela soit un référentiel R galiléen et un point matériel
M pseudo-isolé. On peut donc écrire:

Z‘\:’M:o X oK, = ©
Soit R/, un référentiel mobile dans R. La loi de composition des acceleratlons s’écrit:
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ITI. Les lois de la mécanique en référentiel non galiléen

Ce paragraphe répond a le deuxieme question posée. ( \ KW ’l}q
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Soit R un référentiel galiléen. la
Soit M un point matériel qui subit la résultante des forces extérieures ?ewt = ?m&m k B
Soit R’ un référentiel mobile dans R, tel que R’ n’est pas en translation rectlhgne uniforme dans R donc
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Les forces d’inertie s’appliquent au barycentre du systeme et ’expression de ces forces d’inertie dépend
du mouvement de R’ dans R, il est donc important dans un exercice de bien identifier en premier lieu ce

mouvement.
R’ en translation dans R R' en rotation dans 72 on note Wgs /g = wez
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