
Table des matières
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3.4.2 Réduction dans un référentiel lié au centre de masse . . . 59

3.5 Mouvement dans un champ central . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 59
3.5.1 La loi des aires . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 60
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en mécanique céleste . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 82
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du satellite rigide . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 113
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5.4 Locale contrôlabilité . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 116
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6.4 Paramètres orbitaux . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 125
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9.2.5 Méthode de continuation . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 236
9.2.6 Application au problème du transfert orbital plan . . . . . 239
9.2.7 Application au problème de rentrée atmosphérique . . . . 244
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