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concept. Enfin, dans tous les chapitres sont développés des illustrations pratiques et 
des exercices d’application, résolus intégralement en insistant sur certains pièges à 
éviter, notamment sur certains points de technicité spécifiques, dont la maîtrise est 
indispensable pour réussir l’examen de mécanique. Le lecteur retrouvera ainsi, pour 
chaque sujet développé, un triptyque « prérequis mathématiques – la théorie – la 
pratique » (à défaut, un diptyque « théorie – pratique ») lui permettant d’évoluer en 
« terrain sûr ». 

Après avoir présenté les trois lois de Newton et la méthode d’analyse permettant de 
mettre en œuvre ces lois (chapitre 1), on examine dans une première partie le volet 
cinématique de la deuxième loi de Newton et l’on présente tous les outils 
mathématiques pour étudier la trajectoire d’un corps : cinématique du point matériel 
en coordonnées cartésiennes, polaires, cylindriques et sphériques (chapitre 2), 
référentiel de Frénet (chapitre 3), référentiels non galiléens (chapitre 4). Le volet 
physique de la deuxième loi de Newton est exploré dans une deuxième partie, pour 
des systèmes assimilables à des points matériels, en abordant diverses situations 
physiques : forces de contact (chapitre 5), aspects énergétiques (chapitre 6), 
oscillateur harmonique (chapitre 7), gravitation universelle (chapitre 8), dynamique 
terrestre (chapitre 9). On aborde enfin, dans la troisième partie, les bases de la 
mécanique du solide indéformable (chapitres 10 et 11), dont l’analyse requiert une 
équation complétant la deuxième loi de Newton. Dans un post-scriptum sont 
présentées succinctement la mécanique analytique et les équations de Lagrange. 

L’auteur tient à remercier les éditions Ellipses, tout particulièrement Paul de 
Laboulaye, et la société GeoGebra GmbH en la personne de Martha Zellinger 
(Partnerships Team). L’auteur tient aussi à remercier tous ceux et toutes celles qui 
ont contribué à faire progresser ce texte, en particulier Aude Charbonnel (professeur 
en sciences nautiques, École nationale supérieur maritime), François De Gandt 
(professeur émérite à l'Université Lille 3, ancien membre du Centre Alexandre 
Koyré), Jean-Philippe Duranthon (CGEDD, Ministère de la transition écologique) et 
Craig A. Kluever (LaPierre Professor of Mechanical and Aerospace Engineering, 
University of Missouri-Columbia). 
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