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inertiel : �ΩRo/Ri

. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 30

2.4.2 Vitesse de rotation du repère avion par rapport au repère ter-
restre : �ΩRb/Ro

. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 31

2.4.3 Vitesse de rotation du repère avion par rapport au repère aéro-
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3.2.2 Rigidité . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 39

3.2.3 Symétrie . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 39
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8 Stabilité statique longitudinale - centrage 101

8.1 Notion de foyer . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 101

8.1.1 Foyer du profil seul . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 101

8.1.2 Foyer de l’avion complet . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 104
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13.6 Synthèse . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 188

14 Le virage 191
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