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CHAP PH § : MECANIQUE NEWTONIENNE

L) Description du mouvement

1) Systéme

a ) Définition

Un systéme mécanique est une portion de I'univers, choisie arbitrairement, en interaction avec d’autres systémes.

b } Diagramme objet-interaction
Ex:9.10pl38

2.} Référentiel

Un reférentiel est un solide de référence, éventuellement abstrait, par rapport auquel on repére toute position et toute trajectoire.

On peut doter un référentiel d’un repére, comprenant une origine (7, et des vecteurs de base 7 , ,? , k tels que tout point 4 y soit
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repéré par la donnée du vecteur position OA=x4i +yaj+zak , X1, ya et za étant les coordonnées du vecteur position et les

coordonnées du point A

3 ) Vecteur vitesse d’un point
La trajectoire d’un point M est ’ensemble des positions successives du point M(t) Dans un référentiel donné, d’origine O, la

e ) - -
donnée de cette trajectoire est la donnée de I évolution temporelle du vecteur position QM (t)zx{l')' + )(t)j+z(t){: . Dans la pratique;,

on ne connait la position de M que pour des instants successifs fif2,... ; on note les positions : MiM2,.... On définit alors ia

= >
vitesse moyenne, par exemple, & 'instant #3 par %=A§:%imé% . En faisant tendre A7 vers 0, on obtient une limite : la vitesse
instantanée ;
dOM

Coordonnées du vecteur vitesse : Les coordonnées du vecteur vitesse se déduisent facilement des coordonnées du vecteur position par
dérivation temporelle :

q[ )=Vx;+v§’}+1’z£
=dx _d =dz
V=t W= Vet

Activité tracé du vecteur vitesse

aﬁ}i%%zrwcteir vi:;e?se est défini & partir du vecteur position, le vecteur accélération est défini & partir du vecteur vitesse comme sa
variation entre deux instant successifs par unité de temps. Par exemple, I'accélération moyenne 4 Uinstant 73 est définie par:

S Vi~ Fz
"accélération instantanée ;

s AV - , : o,
V| = ——_ De la méme fagon que dans le cas de la vitesse, on fait tendre Af vers O, et on obtient une limite -

)42

Et, de méme, les coordonnées de @ se déduisent des coordonnées de V par dérivation temporelle :

alt)=asi +ay j+a:k
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Décomposition du vecteur accélération :
Le vecteur d peut étre décomposé en deux parties :
»  Une partie tangentielle dr, tangente 4 la trajectoire.
* » Une partie normale dv , perpendiculaire 2 la trajectoire

La partie tangentielle @r décrit la variation de la valeur de la vitesse, la partie normale @~ décrit le changement de direction de la
vitesse.

Activité tracé du vecteur accélération.
I1) Lois de N n

1) Premiére loi de Newton

il s’agit du principe d’inertie

Dans un référentiel galiléen, le vecteur vitesse du centre d’inertie d'un systéme ne varie pas si et seulement si la somme des forces
extérieures appliquées au systéme est nulle.

Dans un référentiel Galiléen :
ZFm=maG

A et B étant deux systémes en interaction, Eug et Ez4 ont méme droite d’action et -

Fera=—Fun

Le vecteur d peut étre décomposé en deux parties :

+  Une partie tangentielle dr , tangente 4 la trajectoire.

s Une partie normale @ , perpendiculaire 4 la trajectoire
La partie tangentielle @r décrit la variation de la valeur de la vitesse, la partie normale dv décrit le changement de direction de la
vitesse.

Activité tracé du vecteur accélération.
11 ) Lois de Newton

1) Premiére loi de Newton
Il s’agit du principe d’inertie :

Dans un référentiel galiléen, le vecteur vitesse du centre d’inertie d’un systéme ne varie pas si et seulement si la somme des forces
extérieures appliquées au systéme est nulle.

Dans un référentiel Galiléen :
> Fex=miic

3 ) Troisieme loi de Newton
A et B étant deux systémes en interaction, ﬁkw et ﬁam ont méme droite d’action et :
Foia=—Fup




