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Lois de Newton

Méthodes de résolution d’un probléme de

dynamique

Spe Si

Cours

a) 1ére Loi de Newton ou principe d’inertie ou Principe Fondamental

de la Statique (PFS)

« Dans un référentiel galiléen, le vecteur vitesse du centre d'inertie d'un systeme est
constant si et seulement si la somme des vecteurs forces qui s'exercent sur le systeme est

un vecteur nul. »

U

Démarche de résolution : B E
* Onisole le solide _ Pee® | ann). Direction | Intensite N 4‘
¢ On fait la liste de toutes les actions — B A
meécaniques qui s’exercent sur le —A> A - 1oN A
solide (actions de contact et a i B \ ?
distance) c c ? c

¢ On modélise ces actions mécaniques

On choisi une méthode de résolution :

Méthode analytique

Méthode graphique

z {Text—>S} = {0}

que l’on peut décomposer en 2
équations vectorielles :

somme des résultantes (=forces) :

_ > —_——>
Z R(ext—)S) = 0

somme des moments en un méme point A :

—>
z MA(ext—)S) = 0

Solide en équilibre sous
I'action de 2 forces : les
2 forces ont le méme
support, la méme
intensité et sont de sens
opposé

ou

La piéce est soit en
traction, soit en
compression

Solide en équilibre sous
'action de 3 forces :

- les 3 supports se
coupent en 1 point

|

! I

- la somme vectorielle

des 3 forces est nulle
- e

BO/1

- - e

A2/1+ BO/1+P=0O

d) Cas des problémes a plan de symétrie

Un probleme de statique est considéré comme plan si :

- le systéme étudié est géométriquement symétrique par rapport au plan d’étude,

- les forces sont contenues dans le plan (ou symétriques par rapport au plan) et les moments
sont orthogonaux au plan d’étude.

Si I’étude se fait dans le plan (x, y) alors les efforts transmissibles sont sur x et y et les moments

transmissibles sont sur z.
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Modélisation en perspective Modélisation dans le plan (G, x, y)

1

b) 2eme Loi de Newton ou Principe Fondamental de la Dynamique
(PFD)

« Dans un référentiel galiléen, la variation de la quantité de mouvement est égale a la
somme des forces extérieures qui s'exercent sur le solide »

Démarche de résolution :

e Onisole le solide

¢ Onfait la liste de toutes les actions mécaniques qui s’exercent sur le solide (actions de
contact et a distance)

e On modélise ces actions mécaniques

¢ On analyse 'accélération du solide

Solide en translation rectilignhe Solide en rotation autour d’un axe
R(ext—>s) = Mm.ag/r R(ext—>s) =0
MG(ext—)s) =0 MG(ext—»s) = Joz.0".2Z

R(ext—>s) . résultante des actions mécaniques extérieures
exercées sur le solide S (en Newtons)

_—
R(ext—»s) . résultante des actions

mécaniques extérieures exercées
sur le solide S (en Newtons)

. ) - -y MG(ext—»s) . moment résultant, en G, des actions
Mg (ext—s) : moment résultant, = mécaniques extérieures exercées sur le solide S (en Nm)
en G, des actions mécaniques

extérieures exercées sur le solide . . . ) ,
S (en Nm) Joz : moment d'inertie du solide S autour de 'axe Oz (en

kg.m?)

n

m . masse totale (en kg) 0” * accélération
angulaire du solide S (en r [1

Qg /R - accélération du centre de rad/s?)

gravité G du solide S dans le
repére R (en m/s?)
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