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référentiel :   lié à l'étoile, considéré galiléen 
système :   planète P 
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3.1. D'après la relation fondamentale de la dynamique,   Mp a
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3.2. La planète parcourt, à vitesse constante, la distance  d = 2πR  pendant une durée  ∆t = T 
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On obtient donc :    
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 Or  on a montré à la question 2. que   L =  MP r
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D'après le schéma,  (–e
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4.3. Pour une trajectoire circulaire,  e = 0 

 

 

4.4.  
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Pour un mouvement circulaire, à tout instant, le vecteur vitesse Pv
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 est perpendiculaire au vecteur 
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