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1. Notiuni fundamentale si
principii ale mecanicii

1.1 Notiuni fundamentale

Mecanica studiaza actiunile mutuale si miscarea relativd a corpurilor materiale (solide,
lichide si gazoase).

=n

Cuvantul ,Mecanica” provine din limba greacd: ,Mehanica” si inseamna ,masind”,

~mecanism”,
Miscarea se studiaza fatd de un corp, considerat ca referinta.

Un sistem de referintd este considerat fix atunci cand nu se miscad in raport cu alt sistem de

referintd, considerat in mod conventional imobil.

Daca sistemul de referintd se misca in raport cu sistemul de referinta considerat in mod

conventional imobil, atunci acel sistem de referinta este mobil.

Un reper este numit sistem de referinta inertial daca are o miscare rectilinie si uniforma

fata de un sistem de referintd considerat imobil (fix).

Mecanica este impartitd in:

STATICA: studiaza echilibrul corpurilor sub actiunea fortelor aplicate, in raport cu un

sistem de referinta fix;
studiaza echilibrul sistemelor de forte.

CINEMATICA: studiazd miscarea corpurilor fird a tine cont de masele acestora si fortele

care actioneazad asupra lor;

DINAMICA:  studiazd miscarea corpurilor, luand in considerare si masele si fortele care

actioneaza asupra lor.
Marimile fundamentale in Mecanica sunt:
B spatiul;
O timpul;

B masa.

Spatiul caracterizeaza geometric corpurile materiale.
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Spatiul are urmatoarele proprietati (modelul spatiului euclidian — permite aplicarea
matematicii clasice):

— infinit;

— tridimensional;

— continuy;

— omogen;

— izotrop.

Timpul reflecta succesiunea evenimentelor si durata lor in raport cu originea si unitatea de

masura, alese arbitrar.
Timpul are urmdtoarele proprietati:
infinit;
unidimensional;
continuu;

uniform crescator;

ireversibil.

In mecanica clasica, timpul este o marime independenta: este acelasi in orice punct al
spatiului — timp universal absolut - doud evenimente simultane intr-un sistem de

referinta vor fi simultane in orice sistem de referinta.
Masa reflecta proprietdtile de inertie si gravitationale ale materiei.
Masa este o marime scalara pozitiva.

In mecanica clasicd, masa nu depinde de modul in care se face miscarea, viteza cu care
se face miscarea sau momentul de timp la care este considerata. Astfel, in ecuatiile de

miscare, masa se considera o madrime constanta.

Marimi derivate cu care se opereazd in Mecanicd: viteza 09, acceleratia a, impulsul 0,

momentul cinetic U?, forta ', energia cinetica O , lucrul mecanic etc.
Forta caracterizeaza interactiunea dintre corpuri.

Defineste directia si intensitatea interactiunii mecanice dintre corpurile materiale,

astfel se poate spune ca forta este o marime vectoriala.

Aceasta caracterizeaza o pereche de actiuni egale, opuse, simultane, actionand
asupra unor corpuri diferite, care schimba starea de miscarea a corpurilor sau forma

lor.
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1.2 Modele in mecanica

Modelul reprezinta reflectarea realitdtii, stabilita cu un anumit grad de aproximare, in care

Se opereazd cu o serie de notiuni si axiome pentru a caracteriza cantitativ un fenomen.
Modele utilizate in Mecanica:

O Punctul material: este un corp ale carui dimensiuni sunt neglijabile in raport cu
celelalte corpuri inconjuratoare si a carui forma nu prezinta importanta in miscare.
Acesta este reprezentat printr-un punct geometric cdruia i se atribuie o anumita
masa.

O Sistemul discret de puncte materiale: este alcatuit dintr-o multime finitd de puncte
materiale care interactioneaza.

O Maediul continuu — este reprezentat de un corp in care orice element de volum, oricat
de mic, contine materie.

O Solidul rigid — este alcatuit dintr-o infinitate de puncte materiale legate intre ele,

astfel incat distantele dintre doud puncte oarecare sd ramand constante in timp.

1.3 Principii ale mecanicii clasice

p Mecanica clasica - Isaac Newton (1643-1727), Galileo Galilei (1564-1642)

p Mecanica relativista - Albert Einstein (1879-1955)

p Mecanica cuanticd - Werner Karl Heisenberg (1901 - 1976), Erwin
Schrodinger (1887-1961), Louis de Broglie (1892-1987)

in mecanica clasica, se considera ca spatiul este euclidian iar timpul este universal absolut.

Principiile lui Newton

1. Principiul inertiei
Un corp isi pdstreaza starea de repaus sau de miscare rectilinie uniforma atata timp cat
nu intervin alte forte care sd ii modifice aceasta stare.
2. Principiul actiunii
Variatia miscdrii este proportionald cu forta motoare si este dirijata dupa linia in lungul
cdreia este imprimata forta.
Q av
Qo
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ecuatia fundamentala a dinamicii

Acceleratia are aceeasi directie si acelasi sens cu forta.
3. Principiul actiunii si reactiunii:
Oricarei actiuni ii corespunde intotdeauna o reactiune egald si contrard; sau
Actiunile reciproce a doud corpuri sunt intotdeauna egale si dirijate in sens contrar; sau
Actiunile reciproce a doua puncte materiale sunt egale si de sens opus.
Corolar (completeaza principiile enuntate de Newton)
Daca asupra unui punct material actioneazd doud forte simultan, efectul lor asupra
miscarii punctului material este acelasi ca atunci cand asupra lui ar actiona o singura
forta avand marimea, directia si sensul diagonalei paralelogramului construit cu cele

doua forte (principiul paralelogramului).

1.4 Calculul vectorial

Clasificarea vectorilor in mecanica

B Vectori legati: sunt vectorii pentru care pozitia punctului de aplicatie este
determinatd. Punctul de aplicatie poate fi fix (de exemplu: momentul fortei fata de

un punct) sau mobil (de exemplu: viteza unui punct pe traiectorie).

O Vectori alunecatori: sunt vectorii al caror punct de aplicatie se poate gdsi oriunde pe
dreapta suport a vectorului, fara ca efectul mecanic asupra corpului sa se schimbe

(de exemplu: fortele care actioneazd asupra unui rigid, sau viteza unghiulara).

O Vectoriliberi: sunt vectorii al caror punct de aplicatie nu este supus niciunei restrictii,
deci punctul de aplicatie poate fi considerat orice punct al spatiului (de exemplu:
cuplul de forte - punctul de aplicatie poate fi oriunde in spatiu iar marimea, directia

si sensul raman neschimbate).
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