
Ch05 P Mouvement et deuxième loi de Newton

I-        Description d’un mouvement d’un point  : cinématique  

Vecteur position
La position d’un mobile noté M s’exprime par rapport à un ………………………………………  noté O.
L’observateur O est encore appelé le ………………………………………….. . 

La position de M par rapport à O désigne : 
- la ……………………………………….. suivant laquelle O « voit » M ;
- le ………………………………………… vers lequel M est «  vu » de O ;
- la ……………………………………….. entre O et M.

La position de M par rapport à O, se comporte donc mathématiquement comme un ………………………………….. .

En cinématique on étudie le mouvement d’un système par rapport 
à un référentiel. Pour cela on choisira un repère orthonormé qui 
nous permettra d’étudier la variation au cours du temps de la 
position du système étudié réduit en un point : G ou M. On parle 
de système ponctuel
Le vecteur position aura pour expression :

O⃗G (t )= ....(t ) i⃗+.... (t ) j⃗+....(t ) k⃗
Nous étudierons des  mouvements plans : z(t) = 0
donc l’expression devient :

O⃗G (t )= x (t ) i⃗+ y (t ) j⃗
que nous présenterons sous la forme suivante

O⃗G (t ){x (t )
y (t )}

Définition : vecteur position :

Définition : trajectoire :

Déplacement
 Le mobile se trouve à l’instant t  en M et à l’instant t ’ en M’.
 Pendant la durée :……… .=… .−……, le mobile s’est déplacé de la quantité vectorielle : ……………….. 
 Ce déplacement ………………… peut encore s’écrire sous la forme de la variation du vecteur …………….

Définition : vecteur déplacement : 
………………………=……………………… .−…………………………… .. .

M’

M

O



Vecteur vitesse instantanée :

Si on considère à un instant t où le mobile se trouve en un point M de la trajectoire, un tout petit 
déplacement M⃗M ' (nous parlerons plus tard de déplacement élémentaire) pendant une durée t 
infiniment petite (une durée élémentaire, « qui tend vers zéro ! ») :

- la direction de M⃗M ' , s’approche de ……………………………………………………. ;
- le sens de M⃗M '  est celui ……………………………………………………………………….. ;

- la norme ‖M⃗M 't ‖ tend vers la valeur de …………………………………………….. ;

Définition : vecteur vitesse instantané :

v⃗=lim
t→ 0

M⃗M '
Δt

=lim
t →0

O⃗M '− O⃗M
Δt

=lim
t →0

O⃗M (t+Δt )−O⃗M (t )
Δt

= d……
d…….

v⃗ est un vecteur caractérisé par : direction :
sens :
norme :
point d’application :

http://www.ostralo.net/3_animations/swf/vitesse.swf

v⃗ (t )= lim
Δ t→0

∆O⃗G
∆ t

=dO⃗G
dt

v⃗ (t )= ....
....

(t ) i⃗+ ....
....

(t ) j⃗

v⃗ (t )=....x (t ) i⃗+.... y (t ) j⃗

v⃗{v x=dxdtv y=
dy
dt

}



II-       Modification d’un mouvement  : vecteur accélération  

Définition : vecteur accélération instantanée :

a⃗=lim
t→ 0

Δ⃗ v
Δt

=lim
t→ 0

v⃗ (t+Δt )− v⃗ (t )
Δt

= d……
d…….

a⃗ est un vecteur caractérisé par : direction : parallèle à .... .
sens : de même sens que ... .

norme : ‖........‖
point d’application : 

Le vecteur accélération d’un point G à l’instant t est la dérivée par rapport au temps du vecteur vitesse à cette 
date. Une accélération s’exprime en m.s-2 .

a⃗ (t )= lim
Δ t→0

∆ v⃗
∆ t

=d v⃗
dt

a⃗ (t )=
d ....x
d ....

(t ) i⃗+
d ....y
d ....

(t ) j⃗

a⃗ (t )=....x (t ) i⃗+.... y (t ) j⃗

a⃗{ax=d vxdta y=
d v y
dt

}



Exemple 1 : mouvement rectiligne uniforme.
Le mouvement d’un mobile est enregistré et ses positions successives sont pointées
 image après image grâce au logiciel Latispro©. Les relevés apparaissent ci-dessous.

- Première méthode géométrique : - tracer en quelques points le vecteur vitesse instantanée.
- construire en ces points le vecteur accélération.

- Deuxième méthode analytique : - reporter sur un graphe l’abscisse x en fonction du temps ; en déduire un 
modèle de x(t ) .
- en déduire v (t ) puis a (t ).

Généralisation : 

mouvement rectiligne : 

mouvement uniforme :

mouvement rectiligne et uniforme : 
- a⃗=……….

- v⃗=……… ..donc v=……………………=………………………
…………………… ..

Remarque : Schématiser le dispositif et faire le bilan des actions exercées sur le mobile. Commenter.



Exemple 2  : mouvement rectiligne uniformément accéléré  

On relève de même (12 images par seconde) dans le tableau ci-dessous, les positions  successives d’un objet en 
mouvement de chute libre.

- Première méthode géométrique : - tracer en quelques points le vecteur vitesse instantanée. Vérifier les 
valeurs de v indiquées dans le tableau.
- construire en ces points le vecteur accélération.

- Deuxième méthode analytique : - reporter sur un graphe la distance parcourue notée : x en fonction du 
temps ; en déduire un modèle de (t ) .
- reporter sur un graphe v (t ) puis a (t ). Les modèles correspondant 
sont-ils cohérents avec celui de x(t) ? 

 
Généralisation : 

mouvement rectiligne : 

mouvement uniformément accéléré :

mouvement rectiligne uniformément accéléré : 

- a⃗=……… .donc a=……………………=………………………
…………………… ..

- v⃗=………………

- l=…………………………

Remarque : Schématiser le dispositif et faire le bilan des actions exercées sur le mobile. Commenter.



Exemple 3  : mouvement circulaire   

Sur la figure ci-contre, on a 
construit, 5 positions 
successives de la Lune autour 
de la terre ayant balayé un 
vingt-quatrième de tour, soit 
15° d’angle : nous faisons 
l’approximation d’un 
mouvement circulaire et 
uniforme.
1°) Justifier la nature du 
mouvement admis de la Lune. 
2°) A partir des données 
fournies, tracer avec précision 
et soin, les vecteurs vitesse 
aux points 3 et 5. Choisir une 
échelle des vitesses adaptée 
3°) Construire, au point 
n°4 , le vecteur variation de 
vitesse . En déduire les 
caractéristiques l’accélération 
a⃗4 du centre d’inertie de la 
Terre en ce point.  

4°) Calculer au point 4 le rapport 
v ²
R

. Commenter.

5°) Schématiser le dispositif et faire le bilan des actions exercées sur le mobile. Commenter.

T
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On utilisera un repère dit de Frenet.
u⃗t est tangent à la trajectoire en G dans le 
sens du mouvement.
u⃗nest orthogonal à la trajectoire en G et dirigé 
vers le centre O.
Le vecteur vitesse a pour expression.

v⃗ (t )=.... (t ) u⃗ ....

Le vecteur accélération a pour expression.

a⃗ (t )= ....
....
u⃗....+

....

....
u⃗....

Si le mouvement est uniforme l’expression de 
l’accélération devient

a⃗ (t )= v
2

R
u⃗n

(L’accélération estdans ce cas dite centripète)

III-      La deuxième loi de Newton  

Référentiel galiléen

Un référentiel galiléen est un référentiel dans lequel le principe d’inertie est vérifié.
Citer des exemples de référentiels galiléens et non galiléens:

Centre de masse d’un système
Lors de l’étude du mouvement d’un système, on ramène le système en un point où toute la masse y est 
concentrée. Ce point est appelé centre des masses ou centre de gravité G.

Enoncé de la deuxième loi de Newton

Dans un référentiel galiléen, le vecteur accélération est proportionnel à la résultante des forces qui lui sont 
appliquées.

………….. = …………….

 Masse du système : m en kg 
 Somme des forces appliquées au système : F en N 
 Accélération du système : a en m.s-2


