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La mécanique de Newton 
 
 

I – Rappel : forces et mouvements 
 

1) Système mécanique 
 
Un système mécanique est un objet ou un ensemble d’objets considéré(s) du point de vue 
de leur mouvement et des forces qu’ils subissent. 
 
2) Référentiels et repères 

 
• Le référentiel est le solide de référence par rapport auquel on définit le 

mouvement du système (choix arbitraire). 
• Le repère est un système d’axes dans lequel on pourra écrire les coordonnées 

d’un point du système. Le choix d’un repère est indépendant du choix du 
référentiel. 

• Un référentiel galiléen est un référentiel où les lois de Newton sont vérifées. 
 
3) Bilan de forces 
 

On considère un objet de masse m accroché à un ressort lui-même suspendu 
verticalement. 
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            Système étudié : objet de masse m  
• Poids : P  

 
 
 
 

 
• Force exercée par le ressort sur le système : F  

 
 
 
 
 
 

 
 

                      Système étudié : ressort  
• Poids : 'P  

 
 
 
 
 

• Force exercée par l’objet de masse m sur le ressort : F  
 
 
 
 
 
 
 

• Force exercée par le support sur le ressort : 'F  
 
 
 
 
 
 
 
 
4) Mouvement et trajectoire 

 
• Dans un référentiel donné, la trajectoire d’un point est l’ensemble des positions 

successives occupées par ce point au cours de son mouvement. 
• Un mouvement se caractérise par une trajectoire et une vitesse dans un 

référentiel donné. 
 
 

Point d’application : centre d’inertie 
Direction : verticale 
Sens : vers le bas 
Valeur : mgP = en N (newton)

Point d’application : point de 
contact entre objet et ressort 
Direction : verticale 
Sens : vers le haut 
Valeur : ? 

Point d’application : centre d’inertie 
Direction : verticale 
Sens : vers le bas 
Valeur : MgP ='

Point d’application : point de 
contact entre objet et ressort 
Direction : verticale 
Sens : vers le bas 
Valeur : ? 

Point d’application : point de 
contact entre ressort et support 
Direction : verticale 
Sens : vers le haut 
Valeur : ? 
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5) Vecteur vitesse 
 

• Le vecteur vitesse est caractérisé par : 
• Un point d’application : le centre d’inertie du système à la date considérée. 
• Une direction : tangente à le trajectoire. 
• Un sens : celui du mouvement. 
• Une valeur : la vitesse instantanée, assimilée à la vitesse moyenne du système 

entre deux instants très proches l’un de l’autre. 
• Exemple : 

 
 

 
 
 

 
 

Sur le schéma : la vitesse est constante. La trajectoire du centre d’inertie du système 
est une droite. Le mouvement du système est rectiligne uniforme. 

 
II – Rappel : les lois de Newton 
 

1) Première loi de Newton : principe de l’inertie 
 

• Dans un référentiel galiléen, si la somme vectorielle des forces qui 
s’appliquent à un système est nulle, le centre d’inertie de ce système est : 

• Soit immobile. 
• Soit animé d’un mouvement rectiligne uniforme. 
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• Dans le référentiel Terrestre, on considère un surfeur de masse m = 60 kg sur 
une pente inclinée d’un angle °= 25α  par rapport à l’horizontale. Le surfeur 
descend la piste en ligne droite à vitesse constante. 
Le référentiel Terrestre est supposé galiléen. 
Le système étudié est le surfeur. 
Bilan des forces 

• P  : le poids. 
• R  : la force exercée par la piste sur le surf. 
• f  : la force de frottement. 

 
Le mouvement est rectiligne uniforme, donc d’après la première loi de 
Newton : 0=++ fRP . 

Choix d’un repère de projection : ),,( jiO . 

Dans ce repère : 0et00 =++=++⇔=++ yyyxxx fRPfRPfRP . 
Coordonnées des vecteurs dans ce repère : 
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αα sin.00sin. PffP =⇒=−+ , 
αα cos.00cos. PRRP =⇒=++− . 

Or P = mg. 
Donc N249sin. == αmgf , N530cos. == αmgR . 
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2) Deuxième loi de Newton 
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3) Troisième loi de Newton 

 
Soient deux points A et B. Si { }A  exerce une force sur { }B  

B
AF , alors { }B  exerce une 

force sur { }A  égale en valeur et opposée en sens telle que 
A

B
B

A FF −= . 


