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Newton-ovi zakoni                                                                                                                                                                              
 

 

sir Isaac Newton 

(1643– 1727) 

-telesa se gibljejo zaradi vpliva drugih teles na obravnavano telo 

-vzrok gibanja torej običajno leži v interakciji med telesi (sile) 

-v okolici opazovanega telesa je navadno mnogo teles, kar  otežuje analizo  

Newton-ovi zakoni 

 

Vsako telo vztraja v stanju mirovanja ali enakomernega gibanja po ravni črti, če 

ne deluje nanj nobena sila 

 

Sprememba gibanja telesa je sorazmerna sili, ki deluje na telo in ima smer te 

sile. 

 

K vsaki sili (akciji) ostaja vedno nasprotno enaka sila (reakcija); ali drugače, če 

deluje prvo telo na drugo telo z neko silo, deluje drugo telo na prvo telo z 

enako veliko silo v nasprotni smeri. 
 

 

Sila je količina, ki meri vpliv enega telesa na drugo telo. 

 

Telo je vsak del snovi, ki ga lahko vsaj teoretično ločimo od okolice. 

 

Točkasto telo 
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Prvi  Newton-ov zakon  (za točkasto telo)  
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II. Newton-ov zakon za točkasto telo : 
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druga oblika : 
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gibalna količina točkastega telesa 
 

G mv  

 

m =  (vztrajnostna) masa točkastega telesa, ki meri vztrajnost telesa pri 

spremembi hitrosti telesa. Masa je je aditivna.  
 

Masivnejšemu telesu težje spremenimo hitrost, od tod »vztrajnostna masa« 
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Aristotelov zakon gibanja 

 

 
 

      
 

Aristotel   (384 – 322 pred n. št.) 
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Aristotel:  gibanje teles so  naravna in vsiljena gibanja 

 

Naravna gibanja,  a primer gibanje planetov, za vzdrževanje ne potrebuje 

nobene sile.  

 

Vsiljeno gibanje, na primer premikanje voza, pa vedno potrebuje za svoje 

vzdrževanje od nič različno zunanjo silo (zunanji vzrok).  
 
 

F v                  v F                                               F ma  
 

 

Aristotel pozabil na sile upora in silo trenja 
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          uporama mg F                        
/uporaa g F m 

 

 

 

Zaključek : v okviru Newtonovega opisa gibanje teles za vzdrževanje stalne hitrosti ni 

potrebna sila. 
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Sila ne spreminja le hitrosti telesa, ampak lahko telo tudi deformira.  
 

vijačna vzmet 

    

 

Hookov zakon: merjenje sil z vijačno vzmetjo (natezanje vzmeti) 

 

  

V ravnovesju velja: 0F m g F mg     

 

sila

x (raztezek)F

mg (sila teže)

 mx

 NF

0

0

F k x 

izmerjene točke
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silomer (dinamometer) 

 
 

                       

 

 

ravnovesje sil - tri vzmetne tehtnice/dinamometri + uteži  
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Sile med telesi so običajno centralne, to se pravi, da delujejo na zveznici, ki 

povezuje dve točkasti telesi.  
 

 

Coulombska elektrostatska sila :  
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Gravitacijska privlačna sila med dvema točkastima masama 
1m  in 

2m  : 
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Gravitacijska sile med Zemljo (ni točkasto telo !) z maso MZ  in točkastim telesom z maso m : 
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III. Newtonov  zakon  
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VELJAVNOST   II. Newtonovega zakona in zakaj rabimo  

I. Newtonov zakon 
 

 

II.  Newtonov zakon velja le inercialnih (nepospešenih) sistemih 
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II.  Newtonov zakon velja za opazovalca v laboratorijskem inercialnem sistemu 
 

 0: sinx T ma       

                                                                                             

: cosy T m g                                                                                                   

 

kjer je m masa na nitki viseče kroglice, g pa gravitacijski pospešek. 
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II.  Newtonov zakon ne velja za opazovalca v neinercialnem sistemu vagona 

 

OPAZOVALEC v zaprtem vagonu, ki se giblje s pospeškom 
0a  v smeri x osi  

izmeri : 
 

- v smeri x*- osi deluje na visečo kroglico sila sinT   

- pospešek kroglice za opazovalca v vagonu * 0a   

 

 

 

 
 

Če hočemo, da II. Newtonov zakon velja formalno tudi v vagonu, moramo 

vpeljati tako imenovano sistemsko silo 
SF  

0SF ma                                                                                                                                

* 0Smg T F ma                                                                                                               

 

 

 

 

*x

*y

*z

OPAZOVALEC 

V VAGONU:

T
cosT 

sinT 



mg

* 0a 
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Centrifugalna sistemska  sila 
 

  
 

laboratorijski inercialni opazovalni sistem  , ,x y z  

2

cpF m r  

                                                          enakomerno vrteči  se opazovalni sistem  * * *, ,x y z  

 

v vrtečem (neinercialnem) sistemu je pospešek mirujoče mase enak nič : 
 

* 0cp cfF F ma                   

2

cf cpF F m r       

 

 

     
 

 

 

x

t 

y

*y *x

m

r

m = masa točkastega telesa
  kotna hitrost

vrtenja opazovalnega

sistema  * * *, ,x y z
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še ena sila v vrtečem se neinecialnem sistemu :  Coriolisova sila  (če se masa m 

v vrtečem koordinatnem sistemu giblje tako, da se spreminja njena razdalja od 

izhodišča  * * *, ,x y z . 

 

    

 

Foucaultovo nihalo  
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Inercialni opazovalni sistem pa je definiran s prvim Newtonovim zakonom. 

Opazovalni sistem v katerem velja I. Newtonov zakon je torej inercialni 

opazovalni sistem. Vidimo torej, da je I. Newtonov zakon samostojni zakon, ki 

definira inercialni opazovalni sistem v katerem velja II. Newtonov zakon. 
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Galilejevo načelo :  

zakoni klasične fizike imajo enako obliko v vseh inercialnih sistemih 

 

Galilejeve transformacije 
 

 
 

-koordinatne osi in izhodišči obeh sistemov ob času  t = 0  se pokrivajo 

-koordinatne osi paroma vzporedne  

-izhodišče koordinatnega sistem S ' se giblje s konstantno hitrostjo 
0v  glede na S v smeri x-osi 

 

 

 

0'r r v t                                                                                                                               

0'x x v t                                                                                                                               

'y y                                                                                                                                       

'z z                                                                                                                                        

't t    
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