Résolution 1.  Suivi et création de repères et de systèmes de référence 

Le colloque UAI 180 “ Modèles et constantes en vue de l’astrométrie au millionième de seconde de degré” 

Notant

1. que la résolution B2 de la XXIIIème Assemblée générale a spécifié que “le repère fondamental sera le repère céleste international de référence (ICRF) construit par le groupe de travail de l’UAI sur les repères de référence,”

2. que la résolution B2 de la XXIIIème Assemblée générale a spécifié que “ le catalogue Hipparcos Catalogue sera la réalisation primaire de l’ICRF pour les longueurs d’onde optiques ”, et

la nécessité d’établir une définition précise des systèmes de référence à la suite d’une augmentation sans précédent de la précision des observations, et 

Reconnaissant 

1. l’importance de la poursuite des observations opérationnelles à l’aide de l’interférométrie à longue base (VLBI) pour maintenir l’ ICRF,

2. l’importance des observations VLBI pour une détermination opérationnelle des paramètres nécessaires pour déterminer la transformation dépendant du temps entre les repères de référence céleste et terrestre, 

3. le décalage progressif entre le repère Hipparcos et l’ICRF, et

4. la nécessité de maintenir la réalisation optique aussi proche que possible de l’ICRF,

Recommende
1. que la Division I conserve le Groupe de travail sur les systèmes de référence constitué de membres de la Division I à son titre de consultant de Service international de la rotation de la Terre (IERS) en ce qui concerna la maintenance de l’ICRS,

2. que l’UAI reconnaisse  le Service international VLBI pour le géodésie et l’astrométrie (IVS) comme un organisme de service de l’UAI,

3. qu’un représentant officiel of the IVS soit invité à participer au groupe de travail UAI sur les systèmes de référence, 

4. que l’UAI continue à désigner un représentant officiel au comité de direction de l’IVS, 

5. que les programmes astrométriques géodésiques VLBI prennent en compte dans la sélection des sources à observer, la conception des réseaux d’observation et la distribution des données (en particulier dans l’hémisphère sud) les besoins pour la maintenance de l’ICRF et la liaison avec le repère optique Hipparcos et,

6. que la communauté scientifique continue à effectuer, avec la plus grande priorité, des observations au sol et dans l’espace pour la maintenance des repères Hipparcos ou à  d’autres longueurs d’onde, et les liaisons avec l’ICRF.

Résolution 2.  Le repère de référence céleste Hipparcos  

Le colloque UAI 180 “ Modèles et constantes en vue de l’astrométrie au millionième de seconde de degré” 

Notant

1. que la résolution B2 de la XXIIIèmè Assemblée générale a spécifié que "le catalogue  Hipparcos Catalogue sera la réalisation primaire de l’ICRS pour les longueurs d’onde optiques",

2. la nécessité pour que cette réalisation ait la précision la plus grande possible, 

3. que les mouvements propres motions de nombreuses étoiles Hipparcos connues ou suspectées d’être multiples sont affectés de manière défavorable par des mouvements orbitaux non corrigés, 

4. l’usage extensif du catalogue Hipparcos comme référence à l’ICRS dans les travaux de densification et d’extension à des étoiles plus faibles,

5. la nécessiter d’éviter toute confusion entre l’ICRF et le repère Hipparcos, et

6. le décalage progressif progressive entre le repère Hipparcos et l’ICRF,

Recommends

1. que le résolution B2delae XXIIIème Assemblée générale de l’UAI soit amendée excluant de la réalisation optique de l’ICRS toutes les étoiles notées C, G, O, V et X dans le catalogue Hipparcos, et

2. que ce repère Hipparcos modifié soit dénommé HCRF:  Repère de référence céleste  Hipparcos.
Résolution 3.  Définition du système de référence céleste barycentrique et du système de référence céleste géogentrique

Le colloque UAI 180 “ Modèles et constantes en vue de l’astrométrie au millionième de seconde de degré” 

Considerant 

1. que la résolution A4 (1991) a défini un système de coordonnées d’espace-temps pour le système solaire (appelé maintenant système de référence céleste barycentrique, BCRS) et un pour la Terre (appelé maintenant système de référence céleste géocentrique, GCRS), dans le cadre de la relativité générale,

2. qu’il est souhaitable d’écrire les tenseurs aussi bien dans le BCRS que dans le GCRS sous une forme compacte et cohérente,

3. le fait qu’un énorme travail a été effectué en relativité générale en utilisant la jauge harmonique dont on a trouvé qu’elle était utile et permettait des simplifications dans de nombreux types d’applications, 

Recommande

1. de choisir les coordonnées harmoniques à la fois pour les systèmes de référence barycentriques et géocentriques, 

2. d’écrire les composantes temps-temps et espace-espace de la métrique barycentrique g(( avec les coordonnées barycentriques (t, x), (t = TCB) en utilisant un seul potentiel scalaire w(t,x) qui généralise the potentiel newtonien, et la composante espace-temps en utilisant le vecteur  potentiel wi(t, x). On supposera, comme condition aux limites que ces deux potentiels s’annulent loin du Système solaire.

De façon explicite,










avec







Les quantités ( et (i  sont respectivement la masse gravitationnelle et les densités courantes.  

3. D’écrire le tenseur métrique géocentrique G(( avec les coordonnées géocentriques (T,X), (T=TCG) sous la même forme que pour le cas barycentrique, mais avec les potentiels W(T, X) et Wa(T, X). Ces potentiels géocentriques devraient être scindés en deux parties:  potentiels WE et 

 provenant de l’action gravitationnelle de la Terre et les potentiels extérieurs 

 et 

 dus aux marées et aux effets inertiels. On supposera, que les parties externes des potentiels métriques s’annulent au géocentre et admettent un développement en puissances positives de X.

De façon explicite,










Les potentiels W et Wa doivent être scindés selon







Les potentiels terrestres WE et 

 sont définis de la même manière que wE et 

 mais avec des quantités calculées dans le GCRS.

4. Si l’exactitude recherchée le nécessite, on utilisera la transformation post-Newtonienne des coordonnées entre le BCRS et le GCRS telle qu’elle est déduite de la forme des tenseurs métriques correspondants.  De façon explicite, pour un GCRS cinématiquement non tournant, (T=TCG, t=TCB, 

 et avec la convention implicite de sommation de 1 à 3 sur les indices identiques),
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où
















Dans ces formules,

, 

, et 

 sont les vecteurs position, vitesse et accélération de la Terre, le point signifiant la dérivée totale par rapport à t, et  




Les potentiels, 

 et 

, sont donnés par 




où E se rapporte à le Terre et

et 

 sont déterminés par les expressions pour w et 

 les intégrales étant prises sur le corps A seulement.

Notes

Il doit être entendu que ces expressions pour w et wi donnent une expression de g00 correcte jusqu’à O(c-5), g00 jusqu’à  O(c-5), et gij  jusqu’à O(c-4). Les densités ( et (i sont déterminés par les composantes du tenseur du moment d’énergie de la matière composant le Système Solaire tel qu’il est donné dans les références ci-après.  Les exactitudes pour  G(( en termes de c-n correspondent à celles de  g((.
Les potentiels extérieurs 

 et 

 peuvent être écrits sous la forme suivante:









 généralise l’expression newtonienne pour le potentiel de marée. Les expressions post-newtoniennes de 

 et 

se trouvent dans les références ci-après. Les  potentiels 

, 

 sont les contributions inertielles qui sont linéaires en 

.  Ce dernier est déterminé essentiellement par le couplage entre la non-sphéricité de la Terre et le potentiel extérieur. Dans le système de référence céleste géocentrique cinématiquement non tournant, , 

 décrit le force de Coriolis produite essentiellement par la précession géodésique.
Enfin, les potentiels gravitationnels locaux 

 et 

 de la Terre se rattachent aux potentiels gravitationnels 

 et 

 par
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Résolution 4.  Éxtension de la structure relativiste pour les transformations de temps et la réalisation des temps coordonnée dans le Système solaire 

Le colloque UAI 180 “ Modèles et constantes en vue de l’astrométrie au millionième de seconde de degré” 

Considérant 

1. que la résolution A4 (1991) a défini des systèmes de coordonnées d’espace-temps pour le système solaire, (système de référence barycentrique,) et pour la Terre (système de référence géocentrique), dans le cadre de la relativité générale,

2. que la résolution 3 a donné à ces systèmes respectivement les noms de Système de référence céleste barycentrique (BCRS) et de Système de référence céleste géocentrique et a donné le cadre général pour exprimer leurs tenseurs métriques et pour définir les transformations de coordonnées au premier niveau post-newtonien,  

3. que, en vue des performances prévues des horloges atomiques, les mesures futures de temps et des fréquences exigeront de mettre en pratique ce cadre général dans le BCRS,

4. que les travaux théoriques demandant ces développements ont déjà été effectués. 

Recommande
Que pour des applications relatives aux transformations de temps et la construction des temps coordonnée dans le Système solaire, la résolution 3 soit appliquée comme suit:

1°) Le tenseur métrique soit exprimé sous la forme suivante:
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où (t ( Temps Barycentrique Coordonnée Time (TCB),x) sont les coordonnées barycentriques, où 

 la sommation étant faite sur tous les corps A du Système solaire, rA = x - xA, où  xA sont les coordonnées du  centre de masse du corps A, rA = |rA|, et où wL contient le développement en terme de moments multipolaires [voir la résolution 3] pour chaque corps. Le vecteur potentiel 
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 sont donnée dans la note 2.

2°) La relation entre TCB et le Temps Coordonnée Géocentrique (TCG) peut être exprimé avec une précision suffisante par:
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où vE est la vitesse barycentrique de la Terre et où l’indice ext se rapporte à la somme sur tous les corps sauf la Terre. 

Notes

1. Cette formulation assurera une incertitude ne dépassant pas 5 (10-18 en marche et, pour les termes quasi-périodiques ne dépassant pas 5 (10-18 en amplitude de marche et 0.2 ps en amplitude de phase, pour des lieux plus éloignés du Soleil que quelques rayons solaires.  La même incertitude se rapporte aussi à la transformation entre TCB et TCG pour des lieux à moins de 50000 km de la Terre.  Les incertitudes dans les valeurs de quantités astronomiques pourraient induire des erreurs plus grandes dans les formules.

2. À l’intérieur des incertitudes données ci-dessus, il suffit d’exprimer le vecteur potentiel 

du corps A par 




où SA est le moment cinétique total du corps A et 

est la vitesse du corps A en coordonnées barycentriques. Comme pour la fonction 

, il suffit de l’exprimer par
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où 
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est l’ accélération du corps A en coordonnées barycentriques. Dans ces formules, les termes en SA  ne sont nécessaires que pour Jupiter (S ( 6.9(1038  m2s-1kg) et Saturne (S ( 1.4(1038  m2s-1kg), dans le voisinage  immédiat de ces planètes. 

3. En raison du fait que la présente recommandation constitue une extension des recommandations UAI 1991 valable au niveau post-newtonien complet, les constantes LC et LB qui avaient été introduites par les recommandations UAI 1991 doivent être définies comme signifiant <TCG/TCB> = 1 - LC et <TT/TCB> = 1 - LB, où <>se rapporte à une moyenne sur une durée suffisamment longue. L’estimation la plus récente de  LC est (Irwin et Fukushima 1999)

LC = 1.48082686741(10-8 ( 2(10-17,

De la résolution 9, il résulte que  LB = 1.55051976772 (10-8 (2(10-17.

Comme il n’est pas possible de donner une définition non ambiguë de  LB et LC, ces constantes ne doivent pas être utilisées pour formuler des transformation de temps lorsqu’il sera nécessaire de connaître leur valeur avec une incertitude de l’ordre de  1(10-16 ou moins.

4. Si TCB-TCG est calculé à partir d’éphémérides exprimées en termes d’un argument temps (noté Teph) proche du Temps Dynamique Barycentrique (TDB), plutôt qu’en terme du TCB, la première intégrale de (1) peut être calculée de la manière suivante:
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Résolution 5. Coefficients du potentiel post-newtonien

Le colloque UAI 180 “ Modèles et constantes en vue de l’astrométrie au millionième de seconde de degré” 

Considérant

1. que pour de nombreuses applications dans le domaine de la mécanique céleste et de l’astrométrie, une paramétrisation des potentiels métriques (ou des moments multipolaires) en dehors des corps massifs du Système Solaire sous forme de développements en fonction de coefficients du potentiel sont extrêmement utiles, 

2. que des coefficients post-newtoniens du potentiel physiquement significatifs peuvent être trouvés dans des publications, 

Recommande

1. de développer le potentiel terrestre post-newtonien 

dans le système de référence céleste géocentrique (GCRS) en dehors de la Terre sous la forme




Dans cette expression, 

et 

 sont, avec une précision suffisante, équivalents aux moments multipolaires post-newtoniens introduits dans (Damour et al., Phys. Rev. D, 43, 3273, 1991).  ( et ( sont les angles polaires correspondant aux coordonnées spatiales 

du GCRS et 

, et

2. d’exprimer le potentiel vecteur 

 en dehors de la Terre, donnant l’effet bien connu de Lense-Thirring en fonction du moment angulaire total de la Terre 

, sous la forme




Résolution 6.  Modèle de précession-nutation UAI 2000

Le colloque UAI 180 “ Modèles et constantes en vue de l’astrométrie au millionième de seconde de degré” 

Reconnaissant 

1. que le groupe de travail (IAU-IUGG WG) sur la théorie de la nutation de la Terre non rigide de l’Union Astronomique Internationale et de l’Union Internationale de Géodésie et de Géophysique a atteint ses objectifs en

1. établissant de nouvelles séries de nutation de la Terre rigide de haute précision telle que (1) SMART97 de Bretagnon et al., 1998, A&A 329, 329-338; (2) REN2000 de Souchay et al., 1999, A&A Supl. Ser 135, 111-131; (3) RDAN97 de Roosbeek et Dehant 1999, Celest. Mech. 70, 215-253;

1. ayant achevé la comparaison  des nouvelles fonctions de transfert de la Terre non-rigide pour une Terre initialement en équilibre non hydrostatique, incorporant l’inélasticité du manteau et une période de la nutation libre du noyau en accord avec observations, 

1. notant que les modèles utilisant l’intégration numérique ne sont pas encore prêts à incorporer la  dissipation dans le noyau, et

1. prenant acte que d’autres effets dus à des phénomènes géophysiques et astronomiques tels que les marées océaniques et atmosphériques doivent être modélisés et doivent faire l’objet de nouveaux travaux

2. que, suivant les instructions données par la recommandation C1 de 1994, le Service international de la rotation de la Terre (IERS) a publié dans les Conventions IERS (2000) un modèle de précession-nutation qui rend compte des observations avec une erreur quadratique moyenne pondérée de 0.2 millième de seconde de degré (mas);

3. quil existe des théorie géophysiques semi-analytiques de la nutation forcée qui incorporent tout ou partie des phénomènes: inélasticité et couplage électromagnétique aux frontières noyau -  manteau et manteau intérieur - manteau extérieur, la marée atmosphérique annuelle, la nutation géodésique nutation, et les effets de la marée océanique;

4. que les corrections de marées  océaniques sont nécessaires à toutes les fréquences de la nutation; et 

5. que des modèles empiriques basés sur une formule de résonance  sans autre correction existent également;

Approuve 

les conclusions de l’IAU-IUGG WG sur la théorie de la nutation de la Terre non rigide publiées dans Celestial Mechanics and Dynamical Astronomy (Dehant et al., 1999, 72(4), 245-310) et les comparaisons récentes effectuées entre les diverses possibilités, et,

Recommande 

Que, à compter du 1er Janvier 2003, en remplacement du modèle de précession UAI 1976 et de la théorie de la nutation UAI 1980, la communauté scientifique utilise le modèle de péecession-nutation UAI 2000A pour ceux qui on besoin d’un niveau ce précision de  0.2 mas ou sa version réduite UAI 2000B pour ceux qui n’ont besoin que d’un modèle à 1 mas près, avec les mouvements séculaires de la précession et de l’obliquité associés de même que le mouvement du pôle tel qu’ils sont publiés dans les Conventions IERS 2000, et 

Encourage
1. de poursuivre les études théoriques des fonctions de transfert incluant al dissipation dans le noyau et à ses frontières, 

2. de continuer les recherches théoriques sur les séries de la nutation non-rigide afin d’accroître la cohérence entre les diverses approches et d’inclure les influences mutuelles ddes variations du UT1 et des nutations,

3. de poursuivre les observations VLBI afin d’accroître l’exactitude des séries et des modèles de nutation, et d’avoir des observations de la nutation libre non prévisible du noyau, et 

4. de développer de nouvelles expressions de la précession compatible avec le modèle UAI 2000A model.

Résolution 7.  Définition du pôle céleste intermédiaire 

Le colloque UAI 180 “ Modèles et constantes en vue de l’astrométrie au millionième de seconde de degré” 

Notant 

la nécessite d’une définition précise des systèmes de référence qu’entraîne les précisions sans précédent des observations, et

Reconnaissant

1. la nécessité de spécifier l’axe par rapport auquel l’angle de rotation de la Terre est défini, 

2. que le pôle céleste des éphémérides ne permet pas de prendre en compte les variations de l’orientation de la Terre diurnes et de fréquence plus élevée,

Recommande
1. le pôle céleste intermédiaire (CIP) soit le pôle, dont le mouvement est déterminé dans le système de référence céleste géocentrique (GCRS, voir la résolution 3) par le mouvement de l’axe moyen de Tisserand de la Terre avec des périodes supérieures à 2 jours, 

2. que la direction du CIP à J2000.0 soit décalée de la direction du pôle du GCRS d’une façon cohérente avec le modèle de précession – nutation IAU 2000A (voir la résolution 6),

3. que le mouvement du CIP dans le système de référence céleste géocentrique soit réalisé par le modèle IAU 2000 A pour la précession et la nutation forcée pour les périodes supérieures à deux jours plus des corrections additionnelles dépendant du temps fournies par le Service international de la rotation de la Terre (IERS) à partir des observations astro-géodésiques appropriées,

4. que le mouvement du CIP  Système de référence international terrestre (ITRS) soit fourni par l’IERS à partir d’observations astro-géodésiques appropriées et des modèles incluant des variations à haute fréquence,

5. que, pour les plus grandes précisions, les corrections aux modèles du mouvement du CIP dans l’ITRS peuvent être estimées en utilisant des procédures spécifiées par l ‘IERS, 

6. que la mise en œuvre du CIP ait lieu le 1er Janvier 2003.

Notes

Les nutations forcées ayant des périodes inférieures à deux jours sont incluses dans le modèle du mouvement du CIP dans l’ITRS.

 L’axe moyen de Tisserand pour la Terre  correspond à l’axe géographique moyen 

appelé axe B par Seidelmann, 1982.

La conséquence de cette résolution, est que le pôle céleste des éphémérides n’est plus nécessaire 

Résolution 8.  Définition et utilisation des origines céleste et terrestre des éphémérides

Le colloque UAI 180 “ Modèles et constantes en vue de l’astrométrie au millionième de seconde de degré” 

Reconnaissant

1. le besoin d’avoir, pour les systèmes de référence, des définitions appropriées aux réalisations modernes des systèmes de référence conventionnels et cohérents avec les précisions des observations, 

2. la nécessité dune définition rigoureuse de la rotation sidérale de la Terre, 

3. les avantages qu’il y a de décrire la rotation de la Terre indépendamment de son mouvement orbital, et

Notant

Que l’utilisation de “l’origine non tournante” (Guinot, 1979) sur l’équateur mobile remplit ces conditions et permet de définir l’UT1 de telle façon qu’elle est insensible à des changements de modèle de précession et de nutation au niveau de la microseconde de degré,

Recommande
1. l’usage de “l’origine non tournante” pour le GCRS sur l’équateur du pôle céleste intermédiaire (CIP). ce point étant appelé origine céleste des éphémérides (CEO).

2. l’usage de “l’origine non tournante” pour l’ITRS sur l’équateur du CIP, ce point étant appelé origine terrestre des éphémérides (TEO).

3. que l’UT1 soit linéairement proportionnel à l’angle de rotation de la Terre, défini comme étant  l’angle mesuré le long de l’équateur du CIP entre les vecteurs unitaires dirigés vers le CEO et le TEO, 

4. que la transformation entre le système de référence international terrestre (ITRS) et le système de référence céleste géocentrique soit définie par la position du pôle céleste intermédiaire (CIP) dans le système de référence céleste géocentrique, la position du CIP dans le système de référence terrestre international (ITRS) et l’angle de rotation terrestre.

5. que l’IERS prenne les mesures utiles pour mettre ceci en œuvre le 1er Janvier 2003, et

6. que l’IERS continue de fournir aux usagers les données et les algorithmes pour les transformations conventionnelles.

Note

La position du CEO peut être calculée à partir du modèle UAI 2000A de précession – nutation du CIP et des valeurs du décalage du CIP par rapport au pôle de l’ICRF à J2000.0 en utilisant le développement donné par Capitaine et al. (2000).

La position du TEO ne dépend que très peu du mouvement du pôle et peut être extrapolée ainsi que l’ont fait Capitaine et al. (2000) en utilisant les données de l’IERS.

La relation linéaire entre l’angle de rotation de la Terre (  et l’UT1 doit permettre d’assurer la continuité en phase et en terme linéaire de l’UT1 avec la valeur obtenue par la relation conventionnelle entre le GMST et l’UT1. Ceci est réalisé par le relation suivante: ((UT1)=2((0.7790572732640+1.00273781191135448x(date julienneUT1-2451545.0))

Résolution 9.  Redéfinition du temps terrestre TT

Le colloque UAI 180 “ Modèles et constantes en vue de l’astrométrie au millionième de seconde de degré” 

Considérant
1. que la résolution A4 (1991) de l’UAI a défini le temps terrestre (TT) dans sa recommandation 4,

2. que la complexité et les changements temporels inhérents à la définition et à la réalisation du géoïde sont une source d’incertitudes dans la définition et la réalisation du TT, 

3. que ceci peut devenir, dans un avenir proche, la source dominante d’incertitude dans le réalisation du TT à l’aide d’horloges atomiques, 
Recommande

      Que le temps terrestre (TT) soit une échelle de temps qui diffère du temps coordonnée géocentrique (TCG) par une valeur constante de la dérivée

 dTT/dTCG  = 1-LG, où  LG = 6.969290134(10-10 est une constante de définition.

Notes

1. LG a été calculé à l’aide de UG /c2 où UG est la meilleure estimation actuelle du géopotentiel sur le géoïde (UG =  62636856 m2s-2) publiée dans le rapport 1999 de la commission spéciale 3 de l’Association internationale de géodésie.
2. La été introduite par la résolution A4 (1991) de l’UAI dans sa recommandation 4. Il est maintenant utilisé comme constante de définition.
Résolution 10.  Temps universel coordonné  

Le colloque UAI 180 “ Modèles et constantes en vue de l’astrométrie au millionième de seconde de degré” 

Reconnaissant

1. que la définition du temps universel coordonné (UTC) repose sur les observations  astronomiques de l’échelle de temps UT1 afin d’introduire les secondes intercalaires, 

2. l’impact des secondes intercalaires imprévisibles sur les systèmes modernes de communication et de navigation,

3. que les observations astronomiques fournissent une estimation précise de la décélération de la vitesse de rotation de la Terre,

Recommande 

1. que l’Union Astronomique Internationale mette en place un groupe de travail pour examiner une éventuelle redéfinition de l’UTC et rendre compte à la Division 1 de l’UAI lors de l’Assemblée générale de 2003, 

2. que ce groupe de travail discute s’il y a une nécessité d’avoir des secondes intercalaires, la possibilité d’insérer de secondes intercalaires à des intervalles prédéterminés et les limites de tolérance pour UT1-UTC, et

3. que cette étude soit entreprise en coopération avec les groupes compétents de l’Union radio-scientifique internationale (URSI), l’Union internationale des  télécommunications (ITU-R), le Bureau international des poids et mesures  (BIPM), et les agences de navigation appropriées.

Résolution 11.  Définition d’une “mesure de vitesse radiale” spectroscopique 

Le colloque UAI 180 “ Modèles et constantes en vue de l’astrométrie au millionième de seconde de degré” 

Reconnaissant
1. Que les techniques de détermination des vitesses radiales d’étoiles et d’autres objets ont été récemment améliorées, atteignant ou même dépassant un niveau de  précision de l’ordre de mètres par seconde, nécessite que la définition de la “vitesse radiale” soit réexaminée,

2.  que, par suite des effets relativistes, les mesures effectuées à l’intérieur des champs de gravitation et avec des choix différents de repères de référence, le concept de vitesse  radiale considérée comme égale à la dérivée par rapport au temps de la distance, devient ambigu à des niveaux d’exactitude autour de 100 m/s, et

Considérant
1. que, bien que de nombreux effets peuvent influencer les décalages précis des longueurs d’onde et fréquences spectroscopiques, seuls ceux dont l’origine est locale (c’est à dire se produisant dans le Système Solaire) peuvent être calculés de façon sure.  Ces effets locaux dépendent du potentiel gravitationnel de l’observateur, de sa position et de sa vitesse par rapport au barycentre du Système Solaire;

2. que, bien que le déplacement des raies spectrales (ou le décalage de fréquence) corrigé de ces effets locaux peuvent ainsi être déterminés à partir des mesures spectroscopiques, la quantité calculée ne peut pas être interprétée comme étant la vitesse radiale de l’objet;

Recommande 

que, quand les vitesses radiales de très grande précision sont examinées, le résultat spectroscopique résultant d’une mesure de décalages de longueurs d’onde ou de fréquences soit présenté comme une “mesure [barycentrique] de vitesse radiale” cz, c’est-à-dire après correction des effets gravitationnels produits par les objets du Système Solaire, et des effets dus au déplacement et au mouvement de l’observateur par rapport au barycentre du Système Solaire.

Note: on admettra que c est égal à la vitesse conventionnelle de la  vitesse c= 299,792.458 km/s, et z = ( - 0)/0, où 0 est la longueur d’onde au repos et  la longueur d’onde observée par un observateur hypothétique à un potentiel gravitationnel nul situé au barycentre du Système Solaire et sans mouvement par rapport à lui. La mesure de vitesse radiale cz est exprimée en unité de vitesse. Au premier ordre en z, elle coïncide avec le concept classique de "vitesse radiale", tout en évitant l’interprétation implicite de mouvement physique. Le barycentre du Système Solaire est défini par la résolution A4 adoptée à la XXIème Assemblée générale de l’UAI et complétée par la résolution B6 de la XXIIIème Assemblée  générale en 1997.
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