	Chapitre 5
	LES LOIS DE NEWTON …


	Première S
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**************************************************************************************************
Référentiel galiléen :

Un référentiel dans lequel le principe d'inertie est vérifié est dit galiléen.
Le référentiel terrestre (pour une courte durée : on néglige la rotation de la Terre), le référentiel géocentrique et le référentiel héliocentrique sont considérés comme galiléens.

Enoncé du principe d’inertie ou de la première loi de Newton :

Dans un référentiel galiléen, si le vecteur vitesse 
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du centre d’inertie G d’un solide ne varie pas, la somme 
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 des forces extérieures qui s’exercent sur le solide est nulle et réciproquement.

· Si 
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 est constant alors 
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, on peut alors déterminer les caractéristiques d’une force inconnue.

· Si 
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est constant, on connaît alors le mouvement du centre d’inertie du solide.
· L'immobilité est un cas particulier du mouvement rectiligne uniforme. Un système en équilibre est un système pour lequel, dans le référentiel considéré, on peut écrire [image: image13.png]


= [image: image14.png]


. Le cas du système en équilibre est donc un cas particulier du principe d'inertie.
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*********************************************************************************************************
Deuxième loi de Newton :

Dans un référentiel galiléen, si le vecteur vitesse 
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varie, la somme des forces extérieures qui s’exercent sur le système étudié, n’est pas nulle. La résultante des forces a la même direction et le même sens que la variation du vecteur 
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entre deux instants proches.
*************************************************************************************************
Troisième loi de Newton :

Soient deux corps A et B en interaction, quel que soit l’état de repos ou de mouvement des corps on a : 
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*************************************************************************************************
Exemples : 

TP5P : 2ème loi de Newton
Un mobile à coussin d'air est relié par un fil à un axe fixe. On le lance: il effectue un [image: image28.png]1]
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mouvement circulaire uniforme (enregistrement ci-contre).
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Bilan des forces agissant sur le mobile: 
Le mobile est soumis à:

· Son poids[image: image20.png]gall




· La réaction [image: image21.png]0|



de la table

· La tension [image: image22.png]


du fil.

La somme des forces extérieures est non nulle car T est non nulle alors qu’ici P et R se compensent.

Σ Fext = P + R +T = T (avec des vecteurs)
Le vecteur [image: image23.png]S Fext



est donc dirigé vers le point O (point d'attache du fil). Il est radial.

Soit Δ[image: image24.png]


G le vecteur représentant la variation du vecteur vitesse du centre d'inertie du mobile entre deux points proches. Ce vecteur est lui aussi dirigé vers le point O (voir construction ci-dessus).

Rq : Δ[image: image25.png]
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TRAVAIL SUR LES DESSINS DE DEPART :
Analyser chacune des premières situations (DAM, trajectoires, interprétation, …)
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