
On retrouve ses résultats par le calcul. Pour cela on utilise les résultats de SI:

Cas 1: R′ est en translation dans R

On a
d
−→
U

dt
|R =

d
−→
U

dt
|R′

Cas 2 : R′ est en rotation uniforme autour d’un axe fixe de R: −→ω est un vecteur constant.

On a
d
−→
U

dt
|R =

d
−→
U

dt
|R′ +−→ω R′/RΛ

−→
U

En procédant de la même façon pour l’accélération on trouve:

−→a (M)R = −→a (M)R′ +−→ω Λ(−→ω Λ
−−→
OM) + 2−→ωΛ−→v (M)R′ .
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