La mécanique de Newton

Vecteur vitesse et accélération du centre d’inertie
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Vecteur vitesse = dérivée du
vecteur position par rapport au
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Valeur de la vitesse : v = /v,zc +v2+v2 enms™
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Valeur de I'accélération : a = /a§ +al + a?

enm/s2 = m.s 2

Une valeur de vitesse, d’accélération, (ou de force d’ailleurs) est toujours positive

Les coordonnées avec X, y ou z en indice peuvent étre positives ou négatives.




Les lois de Newton :

Premiére loi de Newton = Principe de l'inertie

Dans un référentiel galiléen, lorsqu’ un solide est isolé (= soumis a aucune force) ou
pseudo-isolé ( =soumis a des forces qui s’annulent) :

- S’ll est initialement au repos (=immobile) alors il le reste
- S’ll est en mouvement son mouvement est rectiligne uniforme
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Y.F.: =0 <=> v; =vecteur constant (= qui garde méme direction, méme
valeur et méme sens)

Un référentiel galiléen est un référentiel dans lequel s’applique ce principe !

Exemples :

- Référentiel terrestre : pour I'étude de mouvements sur Terre ne dépassant pas quelques
minutes.

- Référentiel géocentrique : pour I'étude du mouvement des satellites de laTerre.

- Référentiel héliocentrique : pour I'étude du mouvement des planétes du systéme solaire.

Deuxieme loi de Newton :

Dans un référentiel galiléen, la somme vectorielle des forces extérieures
appliquées a un solide est égale au produitde lam  asse de ce solide par le
vecteur acceélération de son centre d’inertie :

Y Feye =M. ag

Troisieme loi de Newton (= loi des actions réciprog ues):

Soit F4,p la force exercée par un corps A sur un corps B et

Fg,4 la force exercée par le corps B sur le corps A

Quel gue soit le mouvement de A par rapport a B on a toujours :

Fap =-Fpa

Les deux vecteurs sont colinéaires de méme longueur et de sens opposeé.
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