
Chapitre 05 – Les outils de la mécanique classique 

 Référentiels usuels : 

 

Référentiel : Terrestre Géocentrique Héliocentrique 

Référentiel adapté (considéré 
galiléen) pour l’étude du 
mouvement d’un objet… 

En mouvement au 
voisinage du sol 

terrestre 

En mouvement 
autour de la Terre 

En mouvement 
autour du Soleil 

 

 Mouvement d’un point G : 

 

Vecteur position 
𝑑é𝑟𝑖𝑣é𝑒
→      Vecteur vitesse 

𝑑é𝑟𝑖𝑣é𝑒
→      

Vecteur 
accélération 

𝑂𝐺⃗⃗⃗⃗  ⃗(𝑡) 
𝑝𝑟𝑖𝑚𝑖𝑡𝑖𝑣𝑒
←        𝑣 (𝑡) =

𝑑𝑂𝐺⃗⃗⃗⃗  ⃗(𝑡)

𝑑𝑡
 

𝑝𝑟𝑖𝑚𝑖𝑡𝑖𝑣𝑒
←        𝑎 (𝑡) =

𝑑𝑣 (𝑡)

𝑑𝑡
 

 

 Nature des mouvements : 

 

Rectiligne 
Uniforme Uniformément varié 

𝑎 = 0⃗  𝑎 = 𝑐𝑜𝑛𝑠𝑡𝑎𝑛𝑡𝑒⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ 

Circulaire de rayon 𝑅 

Uniforme de vitesse 𝒗 Non uniforme 

𝑎 =
𝑣2

𝑅
𝑢𝑛⃗⃗ ⃗⃗  

La direction de  
𝑎 (𝑡)est quelconque 

 

 Quantité de mouvement : 

La quantité de mouvement 𝑝 (𝑡) d’un point de masse 𝑚 et de vitesse 𝑣 (𝑡) est définie par : 

 𝑝 (𝑡) = 𝑚. 𝑣 (𝑡)  

Avec 𝑚 en 𝑘𝑔, 𝑣(𝑡) en 𝑚. 𝑠−1 et 𝑝(𝑡) en 𝑘𝑔.𝑚. 𝑠−1 

 

 Première loi de Newton (principe d’inertie) : 

 

∑𝐹𝑒𝑥𝑡⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ = 0⃗  
 
⇔ 𝑣 = 𝑐𝑜𝑛𝑠𝑡𝑎𝑛𝑡𝑒⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ dans un référentiel galiléen 

 

 Deuxième loi de Newton (principe fondamental de la dynamique) : 

 

∑𝐹𝑒𝑥𝑡⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ = 𝑚𝑎 (𝑡) dans un référentiel galiléen 

ou encore:∑𝐹𝑒𝑥𝑡⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ =
𝑑𝑝 (𝑡)

𝑑𝑡
 

 Troisième loi de Newton: 

 

Deux corps A et B en interaction exercent l’un sur l’autre des forces opposées : 

𝐹𝐴/𝐵⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  = −𝐹𝐵/𝐴⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗   


