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MECANICA

\-

--Y"J,llTT:t:,, este un corp ra care se raporreaz.

6t8rea de migcare a altor corPuri.

Un corp se afli in stare de migcare fald de un reper, dacd igi

modifici pozi;ia fa{d de acel rePer.

Un corp se afl6 in stare de repaus fald de un reper, dacd nu-gi

modificd pozilia fa16 de reperul respectiv'

Un corp ioate fi considerat un punct material (de masi m) dacb

dimenslunile lui sunt mult mai mici decit distanlele parcurse de

corp, iar corpul efectueazi doar migcare de translalie'

Linia descrisi de punctul material in tirnpul migcbrii este

traiectoria.
Vectorul de pozitie este caracterizat prin:

- modul, care este distanla dintre reper 9i punctul material;

- direclie, care este datd de dreapta c:re trece prin reper 9i

punctul material;

- sens, care arati spre punctul material;

- punct de aplicatie, care este reperul-

Vectorul de deplasare este varialia vectorului de pozilie:

d =ir-4.
Deplasarea la o migcare rectilinie este varialia coordonatei'

Viieza (medie) este varia{ia vectorului de pozilie in unitatea de

timp:

u= s' ful., =t3\, --"' s

Lx
LtPentru o migcare rectilinie:



l

Accererafia (medie) este variafia vitezei in unitatea de dmp:
;=4i. ["]., =r{

Migcarea rectilinie unifo.,ia 
s-

v = const.

Legea miqcirii: , =ro +v(/_ro)
Migcarea rectilinie uniform variati
d =const. 9i dlli

Legea migclrii: x = ro +v 0U - | ) + 
l{t 

_ toy,

Legea vitezei: v =vo+a(t_to)
Ecualia lui Galilei: v2 =vi+2a(x_xo)
Migcarea circulari uniformji
ttnctul material descrie
egale. in intervale de timp egale arce de cerc
Raza vectoare este vectc
de centrul cercului. 

rrul de pozilie al punctului material frli

i::::?'tJ';'::::':ffi*J" timp necesar pun*urui materiar pentru

r =J-
Frecvenfa este numirul d. 

"...*i1....ise in unitatea de fimp:
u={' v

t

,y'.'r'::1*r11-, "J "';;j;j"*-*J, de raza vecroarern unltatea de timp:

'=49 .l'f =t'odAt l*ry _._l_
Legea migcdrii: 0 = 0u + or(r -ru), unde 0 este unghiul ra centru.Din v = <oR rezurti s = .ro + v(/ - t0), unde s este arcur de cerc.
6

Accelerafia centripeti: t- =+ = 
^' 

n = { n = 4n'v2 R

\_
NJ z. DTNAMIcA

PRINCIPIILE MECANICII NEWTONIENE

l. Principiul inerfiei. Un corp i$i pastreazA starea de repaus sau

starca de mitca.re rectilinie uniformi, atdta timp c6t asupra lui nu

nc[ioneazd alte corpuri care s6-i schimbe aceastA stare'

2. Principiul fundamental al dinamicii. Vectorul fo45 este egal

cu produsul dintre masd 9i vectorul acceleralie:

F =m6 ([r'],, = r,rr)

3. Principiul acfiunii qi reacfiunii. Dacd asupra unui corp aclioneazd

un alt corp cu o for!6 (numitb acliune), atunci primul corp reaclio-

neazi asupra celui de-al doilea cu o fo4d egald, dar de sens opus

(numita reacliune).
4. Principiul independenfei ac{iunii for(elor. Daci asupra unut

corp aclioneazd simultan mai multe forie, atunci fiecare fo4d pro-

duce propria sa acceleraJie individualE independent de prezenta

cclorlalte for1e, iar acceleralia corpului va fi suma vectoriald a

acceleraliilor individuale.
5. Principiul relativitlfii. Toate legile fizicii sunt aceleaqi in sis-

lemele de referin{d ine4iale.

.I'IPURI DE FORTE

Greutatea este fo4a cu care Pimintul atrage corpurile:
G =mg

unde g este acceleralia gravitalionald: g =9,8\s'
Forfa de frecare. Foda de frecare aclioneaz6 in planul de contact

ttintie doul corpuri 9i se opune migcirii (tendinJei de migcare)'



Existii treitipuri de fo4e de frecare:
- I^o4a ge frecare staticil F.;
-:orla ge frecare la alunecare ft- to4a de frecare la rostogolire.F.:

F>Fr>1

LEGILE FRECARII LA ALUN,ECAR.E

ff:ff.Hffi f"T",'"T:,3::"::::':-nu depinde de aria supra-
I:j:::"""",1,i.,,-a""er.*rir"."1""""r#"3"ffi f;Legea a ll-a. Fo4a d; fi""" 

r'vr't4rd cste conslante'

ponald cu normala ," ",,---.llit-]u 
alunecare este direct propor-lionald cu normala iu .uorui-'- 'e srqrrLears cste olrect propor-

depinde de natura "^-,,,;,^-1li^lare 
aclioneazd asupra corpului gidepinde de natura corpurllo, uflute in contact:

unde N este normara ca 
Fr = ILN

lg""r"j.p;;;,;;;';rr:,ilt':,,.::;::ff T'i::*T,|ffi:necare (dependent de nanpo.ra erasii"l];i;t#ri* ""rpurilor 
aflate in contact)'

tarearoge-io"r"-.","""'r""fi ;:riH::t:"f;:*r^:;:::t":;contrar deforma rea este plasficA
r.egea tui Hooke (legea deformdrii elastice): Efortul unitar esteorrect propo4ional cu deformarea relativi:

o=Ee,
unde o = f [i* = #J .r,. eforrul unitar (F - fo4a defor-

matoare, S _ aria secfiunii transversale a corpului deformat), E
este modulul lui young (modul de elasticitate), iar e Al

= - este

deformarea relativi (A/ _ deformar_ea, /o _ lungimea nedeformat6).Forfa elasricli apare in corpuri defonnr" $i;. ;;;; deformdrii,tar mdrimea este dire"t proportionuta .rEio#ui5ul,," 
,

I

F"=-kN,

una. *([tl = {'] .r,. constanta de elasticitate a corpului.
\L 

rs7 m)

Gruparea resortu rrlor fn serie: I =*-1.- -l
k" k, k, k,,

Gruparea resortunLor in paralel: k o = k, + k, + ... + k,,

LEGEA ATRACTIET UNIVERSALE

lntre oricare doud corpuri din univers existi o fo4i de atraclie

gravitalionald, care este direct propo4ionali cu masa corpurilor qi

invers propo4ionald cu pitratul distantei dintre corpuri:

F = KmtTz 'R'
unde K este constanta atracliei universale, avdnd valoarea

x =o,olz.to'' \.^l .

kg'

C0mpul gravitafional este o forma de existente a materiei, care

se produJe in jurul corpurilor gi se manifestd prin interacliuni
gravitalionale.
intensitatea cAmpului gravitafional este o mirime vectoriali 9i

cste egali cu fo4a gravitalional5 care ac(ioneazA asupra unui corp

de I kg aflat in punctul studiat al cdmpului.

r=F_,[r],,=,#

t'orta de iner{ie se **rrl.ru in sisteme de referinli neinerfiale,

este orientate in sens contrar accelera{iei sistemului 9i este direct

propo4ionali cu masa 9i acceleralia corpului:

F, =-md



*1,11 :f:;f,i, jflni."* 1rb9.aze haiecoria corpuruitimpul migcirii circula...'l 'rdrtutona corpulul

forrei cen*i^ot- r/^r^^-_ foate. tipurile de fo4e pot juca rolfo4ei cenrripete. vutou.u 
"".rtJ" ril;'.?;l[ .t"":.jfiiJ

F., = md*,F,, =.* = rrrn = ^ 
4( 

R - 4ur*r, R
T2

Forfa centrifugi este fo4a de ine4ie care apare in sistemur dereferinld legat de comul
r.*uir':"iJT" *r. Ir"rJ,l,r"lffi il:t" " miecare circularE

I, =, 
^ 

=.r, 
^ 

=,nI * = 4n2mv2 R

Lucrul.mecanic al unei fo4e constante este produsul scalar dintrevectorul fo4i gi vectorul de deplasare:

L=F.d=Fdcosa.
unde c este unghiul format de vectorul fo(E 9i vectorul de deplasare.
Unitatea de mdsur5: fLlr, =lN.m =IJ.
Interpretarea geometricji a lucrului mecanic.
r-ucrut mecanic este egal cu aria determinatd

1."31, 1"":d""arelor, de reprezenrarea graficd

_1.f::1i" 
ttnctie$ coordonati ei de dieptere

nqlcate In punctele corespunzetoare valorilor
exreme ale coordonatei.

- Lucrul mecanic al greutifii:

unde ai. este diferenla a" ,j;;ff"Tnctele de pornire si sosire.- Lucrul mecanic al forfei elastice: -v rv'r'|.\

L=-g
unde fr este constanta de elasticitate]i 

" "rt" 
deformareu.

l0

- Lucrul mecanic al forfeide frecare:

unde trr este coeficientul de frecare la alunecare, Nnormala la su-

prafap qi d este distanla parcursi de punctul de aplicatie al fo4ei

de frecare.

Forfe conservative sunt acele forle ale cSror lucru mecanic depin-

dc doar de starea inifali 9i finald.

Puterea mecanici este lucrul mecanic efectuat in unitatea de timp:

p=L.l-pl =J-=w
al 

.L rrr s

Energia mecanici este o mirime fizicb scalari care exprimi capa-

citatea rmui sistem de a efectua lucru mecanic.

l'lo =tt
lntr-un sistem de referinli inerlial, energia cinetici este semi-

produsul dintre masa gi pntratul vitezei (cu care se deplaseazd fald

dc acel sistem) punctului material:

E =m",2
Teorema varia{iei energiei cinetice pentru un punct material:
Varialia energiei cinetice a unui punct material care se deplaseazi

ln raport cu un sistem de referintd ine4ial, este egala cu lucrul

mccanic efectuat de rezultanta fodelor care actioneazd asupra lui

ln tirnpul varia{iei date:

M 
"=L

Teorema varialiei energiei cinetice pentru un sistem de doui
puncte materiale: intr-un sistem de referinla inertial varia{ia

cncrgiei cinetice a unui sistem de dou6 puncte materiale este egali
cu lucrul mecanic efectuat de fodele externe 9i intei"ne care aclio-

ncazd asupra punctelor materiale:

AE 
"= 

L*+L,,,,

11


