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INTRODUCERE

in lucrarea de verificare se introduc probleme de staticd, cinematica si dinamica.
Problemele din statica sint S1, S2, 83; din cinematics - C1, C2, C3, C4; din dinamic3 -
D1, D2, D3, D4. Studentul rezolvd numai problemele indicate de profesor,

Textele problemelor pentru toate variantele sint unele §i aceleasi. La fiecare
problemd se anexeazi 10 figuri i un tabel (cu acelasi numir ca i problema), care
confine condifii numerice suplimentare privind textul problemei. Numerele conditiilor
numerice de la 0 pina la 9 sint prezentate in tabelele mentionate.

. Studentul alege numirul figurii din problem# dupa ultima cifrd a cifrului sau, iar
numérul conditiei din tabel - dupa penultima, de exemplu, la cifrul 990523 trebuie de
ales figura 3 si conditia numeric 2 din tabel. '

Lucrarea de verificare se indeplineste intr-un caiet aparte. Pe copertd se indica:
denumirea specialitatii (grupei), numele si prenumele studentului, cifrul.

" Desenele se indeplinesc in acord cu condifia numerici a problemei. in desen
trebuie sa fie reprezentati tofi vectorii obtinuti la rezolvarea problemei. Rezolvarea este
insofitd de explicatii succinte §i clare, se specificd teoremele, formulele si ecuatiile
aplicate. Raspunsul objinut se ia in cadru. in partea dreapti a fiecarei pagini din lucrarea
de verificare se lasa cimp liber pentru notite. .

Lucrarea de verificare trebuie prezentatd profesorului si susfinuti. Studentul
trebuie sd demonstreze cd lucrarea este indeplinitd de sine stititor si s& rispundai la
intrebdrile teoretice referitoare la continutul fiecarei probleme. Lucrarea de verificare se
apreciaz3 cu “admis” sau “‘respins”, ‘
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STATICA
Problema .Sl

De determinat reacjiunile legturilor unei grinde cotite, omogene gi rigide ABCD
(AB =BC =CD =a = 0,5 m). Grinda este acfionata de un cuplu de forte cu momentuj M
si de forfa F, mérimile cdrora sint indicate in tabelul SI. in acest tabel sint indicate
unghiul a §i segmentele de aplicajie ale sarcinii repartizate uniform cy intensitatea
q = 2 N/m. Sarcina repartizatd este perpendiculard pe segmentele de aplicatie gi ¢
orientata vertical in jos pentru segmentele orizontale, iar pentru segmentele vertjcale . de
la stinga la dreapta. Bara DD’ este imponderabild si articulatd la capete (in fig. 81.0:
§1.1; 81.2 aceasta barf lipseste). Directia ei in planul desenului € determinati de unghiul 5 0;
Indicafii metodice. Problema S| se referd la echilibrul rigidului sub actiunea sistemului
plan de for{e. Mai intii trebuie de executat desenul in corespundere cu datele numerice
ale unghiurilor @ si g . La rezolvarea ei s¢ compun trei ecuafii de echilibru. Ecuatia
momentelor va fi mai simpla (va conjine mai pufine necunoscute), dacd momentele se
vor calcula in raport cu un punct, prin care trec cit mai multe forje necunoscute (de
reacfiune). La calcularea momentului forfei F adesea este mai rajional de descompus
forta in componentele F* §i F*, brafele carora se pot gisi relativ simplu si de aplicat
teorema lui Varignon; atunci »

molF)= mO(F)fmo(F’).

Tabelul S|
Numarul F M « B Seg.met_lte de
conditiei N N'm | grad | grad Sél‘fi?l li‘ic?é;ea?tliezate
0 15 20 30 | 60 AB
1 20 10 45 30 BC
2 25 15 60 120 CD
i 3 15 5 120 45 BC
1 5 20 120 60 CD
5 10 1 0,5 60 | 135 CD
6 20 8 150 60 AB
7 25 1,5 135 30 CD
8 30 2 150 435 CD
9 10 6 . 30 30 BC
4
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Problema S2

De determinat reactiunile leghturilor exterioare si interiqare ale constructiei din
doud grinde imponderabile. Construciia este acfionata de un cuplu de forge ¢y momenty|
M si forfa F, mirimile ciirora sint indicate in tabelul SZ: in acest tabe] sint indicate
unghiul a §i segmentele de aplicaie ale sarcinii repartizate uniform cy intensitate
q =3 N/m. Sarcina repartizati este orientath vertical in jos. Barele BB,CC', DD, kK’ sint
imponderabile i articulate la capete. De considerat a = 0,5 m,

Indicatii metodice. Problema S2 se refera la echilibrul sistemn
aciiunea sistemului plan de fore. Se recomandi de cercetat echilibrul fiecire; parti
aparte, ori echilibrul intregii construcii gi al unei pérfi. Desenul trebuje executat in

corespundere cu datele numerice ale unghiurilor a i A. Unghiul 8 se refers numaij |a
fig. $2.3; S2.4; 82.5. '

ului de dous corpuri sub

Tabelul §2

Numirul F M a Segmente de aplicatie |
conditiei N N'm grad | ale sarcinii repartizate

0 10 40 60 ‘AB

1 15 10 45 BC

2 30 15 30 ’ AB

3 20 5 - 120 BC

4 5 20 120 | AB

5 10. |- 15 135 - BC

6 25 30 45 AB

7 30° ] 10 30 BC
8 20 "] 35 _ 60 AB

9 5 20 | 135 . BC
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Problema 83

Un panou dreptunghiular omogen de greutatea P = 3 kN si de dimensiunile
AB = 3a, BC = 2a este fixat in punctul A prin intermediul unei articulaiji sferice, iar in
punctul B - prin intermediul unei articulafii cilindrice fixe i se menfine in echilibru de
bara imponderabild cC’ (fig. S_.0 - S3.9).

Panoul este solicitat de un cuplu de forte cu momentul M = 5 kN'm, situat in
planul panoului, si de doua forte.Valorile forfelor F;, punctele lor de aplicafie si
unghiurile «,,8,y, (i =1, 2, 3), formate cu direciiile pozitive ale axelor X, ¥, Z sint
indicate in tabelul S3.

De determinat reactiunile legaturilor in punctele A si B i reactiunile in bare,
considerind a = 0,8 m.

Indicatii metodice. Problema S3 este o problema de echilibru a unui rigid, solicitat de un
sistem de forfe in spafiu. La rezolvarea ei trebuie de tinut cont ci reactiunea articulaiei
sferice (cropodinei) consté din trei componente, iar reacfiunea articulaiei cilindrice fixe
- din doua componente, situate in planul perpendicular pe axa articulatiei. La calcularea
momentului forfei /' adesea este mai rafional de descompus in componentele #'si F*,
paralele axelor de coordonate, si atunci, conform teoremei luj Varignon, de exemplu

m,\F)=m,\F'J+m, (F"), la fel i in raport cu celelalte axe.

. Tabelul S3
. Fi = 4kN  F,=6KN F,=B kN Fi=10kN
fie fie L _lis Jie
0 D |60 30 | 90 . - | - - E 9 [ 0 | 9% - - - -
I H 9] 0 9% | D 12009 |3 - T 5 A B
2 - -1 - - E |150| 90 | 60 | - -l - - D |9 |18 %
3 - |- -1 - Sl I D E [9 [30[120] H [0 ]9 ] s
4 E [0] 9% | 9 . . . . H [ 9% |6 |150] - | . - -
5 : -1 -] - D j1%[9 [6 | H |9 ]| 0|9/ - s M ) 4
6 -l - il s - - -] -] b |9 |is0] s
7 E |30]60 |9 | H [I180]9|9]| .- G - | , « t ol =
8 . 8] = . . . . ’ D [9 ]| o | 9 E | 60 | 150 90
9 p 4% | g E 180[9 [9% | D [9 |3 |120] - -l -
8
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CINEMATICA
Problema C1

Punctul B se misca in planul xy (fig. C1.0 - C1.9, tabelul C1; traiectoria punctului
in figuri este ardtatd in mcd conventional). Legea migcirii punctului este dati de
ecuafiile x = fi(t), y = f;(t), unde x si y se masoard in cm, t — in secunde,

De gésit ecuafia traiectoriei punctului; pentru-momentul de timp t, = 1 g de gasit
viteza §i accelerafia punctului, accelerajia tangenfiala si normalx $i raza curburii in
punctul corespunzitor al traiectoriei.

~ Dependenia x = fi(t) este indicata nemijlocit in figuri,iar dependenta y = f3(t) este
data in tabelul C1 (pentru fig. 0 - 2 in coloana 2, pentru fig. 3 - 6 in coloan
fig. 7—- 9 in coloana 4).
Indicatii metodice. Problema C1 se referi la cinematica punctului $i se rezolva aplicind
formulele, conform cdrora se determind viteza si accelerajia punctului in metoda
coordonatelor de definire a migcdrii, de asemenea dupi formulele ce determina
acceleraiile tangenfiald si normala ale punctului.

in proplema data valorile necunoscute trebuie calculate pentru momentul de timp
t=t=1s In unele variante ale problemei la determinarea traiectoriei trebuie de finut
cont de formulele cunoscute din trigonometrie, ‘

cos2a =1-2sin’a =2cos’a~1.

a 3, pentru

Tabelul C1
Numaérul y =1, (t) ;
condiiei Fig. 0-2 Fig.3-6 Fig.7-9
1 2 3 4
0 4-9cos(21) r? -2 - 4cos(%1)
1 2~3cos($1) Boos(zs) 10sin(z1)
2 4 -6cos?(2¢) 4-21 12sin*(£1)
3 12cos(£1) 20 +1) 2-4sin(2/)
4 9cos(51)+5 2+ 2sin(%r) 12cos(51)+13
5 -10cos(31) REVEI) 3sin(E1)
6 8cos(2r)-3 (i +1) 16sin?(21)-14
7 ~9cos’(2r) 3~4cos(41) 6cos(%1)
8 6cos(41)- 4 2 4-9sin(%1)
9 2 -2005(5—!) 2sin(21) Bcos(x)+6

LA
s
) &
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Problema C2

Mecanismul consta din rofile cu trepte 1, 2 de razele Ry, r, si R,, ry, care se afla in
angrenaj sau sint legate cu curele, i greutajile (sau tijele) 3, 4, fegate cu rojile precum
este indicat in fig. C2. Alunecarea intre rofi §i intre rofi §i cremaliere se neglijeazi. Este
datd legea variaiei vitezei unghiulare sau a rofii 1, ori a rofii 2, considerand-o inversj

rotirii acelor de ceasornic. De determinat vitezele $i accelerafiile punctului M si ale
elementelor 3 §i 4 in momentul de timp t =1,. ‘

Tabelul C2
Numa- Razele treptelor rotilor Vitezele unghiulare
rul
condi- | Ry, m r, m R, m I, m o =ot), | o =e,(),| t,s
tiei rad/s rad/s
0 0,45 0,40 0,22 0,13 5+2t - l
| 0,43 0,39 0,16 0,09 - 3+ 8t 5
2 0,54 0,49 0,29 | 0,15 [ l0+6t - 12
3 0,47 0,44 0,19 | 0,07 - 8 + 8t 15
4 - 0,48 0,38 0,20. | - 0,17 3+ Tt - 10
5 0,57 0,51 0,21 o1 [ - 4+ 9 8
6 0,56 0,49 0,31 0,19 9+ 3t - 4
7 0,55 0,52 | 0,32 0,18 - 2+ 4t 2
8 0,59 0,50 0,280 | 0,08 | -1+10t - 6
9 : 8

0,51 0,45 032 | 0,26 - ] 10+3

~ Indicafii metodice. Problema C2 se referd la studierea miscirii de translatie si de rotaie
a rigidului. La determinarea accelerajiei unghiulare trebuie de folosit formula ¢, =
( z - axa de rotaie, care este orientatd de-a lungul axei de rotatie a rigidului in acel sens
ca din virful ei de vizut rotafia in sensul invers rotirii acelor de ceasornic). Viteza si
acceleratiile de rotajie §i axipete ale punctelor rofilor se calculeazi dupa formulele :
V=w-R, a™ ¢k, a =w’-R §i sint orientate: viteza dupa tangenti la traiectorie in
sensul vitezei unghiulare, accelerajia de rotatic dupa tangentd in sensul acceleratiei
unghiulare, accelerafia axipetd - spre axa de rotajie. Vitezele si accelerajiile
cremalierelor sint egale dupd mérime, direcfie i sens cu vitezele si acceleratiile de
rotafie a punctelor de contacte dintre rofi si cremaliere, :
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Problema C3

Mecanismul plan constd din barele | gi 2, cursoarele A si B i o roatd cu doui
trepte, legate intre ele cu articulafii. Lungimile barelor - |, §i 1;, razele treptelor rotii - r gi
R. Pozifia mecanismului este definitd de unghiurile a §i g, pozifia punctului M - de
unghiul y. Directia §i sensul .itezei cursorului A este indicata in fig. C3. De determinat

viteza punctului B §i a punctului M al rofii si vitezele unghiulare ale tuturor elementelor
mecanismului.

Cursoarele se migca in directoarele orizontale sau verticale, roata se rostogolegte
fird alunecare pe o tiji orizontals.

Tabelul C3

Numd- |

cor:clii- a’ A’ r’ I, m I, m r,m R,m Va, /s
tiei : :

0 30 60 | 180" | 04 | 14 | 03 | 05 | 03
1 % % | 135 | 06 6 | 04 | 09 | o4
2 60 6@ | % | 05 5 | 03 | 06 | o2
3 30 30 a5 | 08 4 | 06 1,0 0,5
r 5 | 6 | 25 | o4 2 | 02 | 06 | o8
5 & %0 | 270 | 03 13 .| 04 | 03 0.6
3 0| e |35 | 06 | 12 | o3 | o4 | oz
7 5 | 30 | 0 | 04 | 16 | 05 | 08 | o3
B & 30 | 30 | 06 | 18 04 | 10 | 06

9 0 | 90 | 60 | 08 | 14 | 04 | 07 | 08

Indicafii metodice. Problema C3 este o problema de calcul a caracteristicilor cinematice
ale corpurilor, ce efectueazi migcari plan - paralele. La rezolvarea lor trebuie de aplicat
teorema despre proiectiile vitezelor a doua puncte pe dreapta ce trece prin aceste puncte,
de asemenea nofiunea de centru instantaneu al vitezelor, Teorema despre proiectiile
vitezelor a dou# puncte este mai rajional de aplicat, atunci cind se cunosc mérimea si
directia vitezei unui punct i directia vitezei unui alt punct al elementului mecanismului.
Nojiunea de centru instantaneu al vitezelor se poate aplica §i la determinarea vitezelor

liniare ale punctelor mecanismului §i la determinarea vitezelor unghiulare ale
elementelor mecanismului, |

!
[
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Problema C4

O placa dreptunghiulara (fig. C4.0 -

(fig. C4.6 — C4.9) se roteste in jurul axei fi e s o placé rotunds de raza R = 60 o

tabelul C4 . il e Ixe cu o viteza unghiulars constanta w, datd i
(dacd inaintea valori indicate in tabel st semnul minus, atunci sens;:l lui ::

este contrar celui indicat } el :
pe planul placii 3 tea I:Iinﬁguré). ,iﬂxa de rotatie in fig. 0 - 3 5i 8, 9 este perpendiculara
de rotatie OO € p punctu”O (placa se roteste in planul siu): in fig. 4 — 7 ax
P‘eeplaca' ze aﬂl{l in planul plécii (placa se roteste in spatiu). ’ S :
e- . . .
marginea placii (fig, 6 g."lofii"fﬁ'; S oy sau pe circumerinia de raza R, adick pe
ecustih § = . ~ ) ¢ sca punctul M. Legea miscirii relative, exprimati de
aS=AM=f()(S -in centimetri, t — in secunde) este dati in tabelul C4 aparte
pentru ﬁg: 0 = 5 si pentru fig. 6 - 9, totodata in fig. 6 -9 S = AM si se maisoars pe zrcul
.Clrc'umff:rm;en; tot acolo sint date dimensiunile a si h. in toate figurile punctquM este
irdicat in pozifia, pentru care S = AM > 0 (pentru S < 0 punctul M se afl in partea

opusd fald de A). De determinat viteza si acceleratia absolutd a punctului M in
momentul de timpt=¢t, =15

: . . 3 Tabelul C4
Num.érul o, Fig.0-5 Fig. 6 -9
| condifiei | rad/s | a,cm S=AM=f(1) h S=AM=1((y
0 -2 16 60 (1 - 3t°) + 56 R £R(r* -317)
I 20 60 (t’ - 2t%) R LR -u)
2 3 8 80 (2t°-t') - 48 R 2 R(r-1%)
3 -4 12 40 (t°- 3t) + 32 3/4R £R( - 2r)
4 -3 10 50 (- 1) =30 R R -1 -
5 2 | 12 50 (3t-t) - 64 R LR -2") !
6 4 20 | 40(t-20)-40 | 43R Rl -2 I
7 -5 10 80 (1°- t) + 40. R 5 R(2r-1)
8 2 8 60 (t-t') + 24 R LR(-57)
9 -5 16 40(3t°-t)-32 | 43R sR@ -1Y)

Indicafii metodice. Problema C4 se referd la miscarea compusd a unui punct. La
rezolvarea ei miscarea pe placd a punctului M de considerat migcare relativd, iar
migcarea de rotafie a placii — migcare de transport i de aplicat teoremele despre
compunerea vitezelor si acceleratiilor. fuair:. de a face calculele trebuie de indicat
pozifia punctului M pe placd in momentul t = t;, dar nu in pozijia arbitrard ardtatd in
figurile problemei.

16
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Praoblema D3

axa Oy. in momentul initial de timp punct

unde i se comunica viteza inifiala Vo = 2 mJs, orientata sub unghiu
directiile pozitive ale axelor Ox §i Oy. De dete
punctului material,

Remarcd. Forjele F i F, sint indicate in tabelul D| prin proieciiile lor pe axele de
coordonate. in dependenid de cifru (variant3) se aleg expresiile respective. Spre
exemplu, ultimele dous cifre ale cifrului (variantei) Dvs. sint 64. Giisim in tabel pozifia
numarului 64, de unde ducem doua perpendiculare: una |a stinga, iar alta - in sus, in aga -
mod gasim proiectiile fortelor 7 si F,: F, = 16t + 1, Fy=8-y.

Indicafii metodice. Problema D1 se refers )a tema
diferentiale ale miscarii punctului”. Mai intii se alcatujesc aceste
integreazi prin metoda separdrii variabilelor. Constantéle de
procesul integriri ecuatiilor 'di'ferentiale. se determind cerind satisfacerea conditiilor
initiale ale miscarii punctului (pozitia inifiala este determinatd de coordonatele X%=y~0,
iar viteza inigiala - de proiectiile ei pe axele de coordonate Ox si Oy: Vo, = V, cos 45°,
V()y = VO sin 450). - ’ ‘

lui de coordonate,
rile de 45° fags de
rminat ecuaiile migcarii (legea migcarii)

“Integrarea ecuatilor
ecuaiii, dupi ce ele se
integrare, ce apar in

Tabelul D1
e | ole ||
N P R N P R L
Fix, N - TNV || |FIT|HIE 2
G2y 00 o1 [02 [03 (o4 (05 |06 o7 Tos |05
125in() 10 J1t {12 113 {14 |15 [16 |17 118 |9
5-2t 20 (21 {22 |23 [24 (25 |26 |27 |38 |29
$cos(m /2) 30 (31 (32 [33 |34 [35 |36 (37 |38 139
8+t |40 141 |42 143 (44 [45 |46 |47 48 |49
3 + Ssint) 50 |51 [52 [S3 |54 (55 |56 |57 |58 |59
I 16t +7 60 [61 [62 [63 [64 |65 |66 |67 |68 |60
2(1 + 3cos m) 70 171 [72 |73 |74 |75 [76 (717 |78 |79
(t+6)" 80 |81 [82 [Ri ]84 |85 |86 |87 |88 89 |
Tset 90 [91 [92 |93 [9a [95 (96 [97 |98 99
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Problema D2

In mecanismul de transmisie (prin rofi dinjate) roata 1 de razi R, $i masd m, este
acfionata de un cuplu de forte cu momentul M. Roata condusa 2 de raza R; 3i masé m,
intimpina rezisten{a, momentul cireia este M. De roata in trepte (raza treptej mari este
reptei mici) este suspendata greutatea 3 de masa m; prin

de doua ori mai mare decit razat
intermediul unui cablu flexibil $i inextensibil, infisurat pe una din trepte. De determinat
daca in momentul inifial de

viteza unghiulara a rofii conduse 2 in momentul de timp t;,
Ump rotile erau in repaus. De determinat §i efortul tangential in punctul de contact al
rofilor i tensiunea in cably. Raza de inertie a rojii in trepte este p. De considerat roata

obisnuiti disc omogen. Datele numerice sint date in tabelul D2, iar desenele respective -
in fig. D2. ' :

Indicafii metodice, Problema D2 poate fi rezolvatd cu ajutorul teoremej variaiei
momentului cinetic ori aplicind ecualiile difereniiale ale migcarilor de translatie si rotaie
ale rigidului. in ambele cazuri se obtin ecuatii diferentiale, care trebuie integrate prin
metoda separdrii variabilelor {inind cont de conditiile initiale ale miscarii.

Tabelul D2
Raza .
Nl::;a- Masele rofilor Razele de Momentele ];:R'
condi- : 4 inergie |
ey m; m '} my | R R, P M M, ty
el kg kg kg cm cm | cm N'm N'‘m S
-0 2 3 40 20 | 22 15 450-t* 100 2
| 3 2 50 24 | 20 16 280 02w 1,5
2 5 6 100 25 | .30 20 | 240" 80 3
3 .0 4 84 | 22 20 14 300 0,1'w 2,5
4 4 3 90 20 15 10 | 350" 50 |
5 3 5 100 15 -] 20 10 250 0,150 | 2
6 2 4 | 8 | 94 | 24 12 1150 | 60° 3
A 5 3 120 20 15 10 400 0,30 2
8 4 2 75 20 | 12 10 | 320t 65 3
9 1 2 50 | 10 15 8 240 0,15 2
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. Problema D3

Sistemul mecanic este compus din trei corpuri: greutatea 1, roata omogen4 fin
trepte 2 cu razele treptelor R; si r $i din scripetele in trepte (ori tivélug) 3. Corpurile
sistemului mecanic sint legate intre ele prin fire inextensibile infisurate pe roata 2 §i pe
scripetele (ori tavalugul) 3. Portiunile firelor sint paralele cu planurile respective ori sint
verticale. Sistemul mecanic incepe migcarea din pozifia de repaus sub acfiunea forfelor
de preutate. Luind in consideratie forfa de frecare de alunecare dintre corpul 1 si planul
inclinat si neglijind alte forfe de rezisten(a si masele firelor de determinat viteza corpului
I in momentul deplasarii lui cu § si forfa de tensiune in firul ce mentine greutatea 1.
Tavalugii se rostogolesc farA alunecare. Scripetii §i tavalugii de considerat cilindri
omogeni cu razele R; §i R; respectiv. in problemi se folosesc urmatoarele notafii: m,,
my, m; - masele corpurilor 1, 2, 3 respectiv;a - unghiul de inclinatie al planului faga de
orizont; f - coeficientul de frecare de alunecare al corpului 1.

Indicatii metodice. Problema D3 se referd la tema “Teorema variafiei energiei cinetice”,
Trebuie de luat in consideraie ci este necesar de exprimat energia cinetica prin viteza
corpului 1, care trebuie determinati. La calcularea lucrului mecanic trebuie de exprimat
loate deplastrile prin deplasarea dati S a corpului 1, luind in consideratie ca relaiile
dintre deplasiri sint identice cu relaiile respective dintre viteze. Intrucit, nu in toate
variantele este cunoscutd directia miscarii corpului 1, trebuie de ales una posibila (spre
exemplu, in jos pe planul inclinat) si de calculat lucrul forfelor exterioare. in caz ca

lucrul este negativ, trebuie de schimbat direcia migcarii corpului 1 §i de recalculat lucrul
< mecanic, ' ‘

Tabelul D3

9 i ‘ Numdrul conditiei
Datele initiale 0 T3 3 2 5 3 7 2 9
my, kg 04 1,2 {08 |14 |20 | 32 | 16 | 1,8 | 24 | 3.0
my , kg 20 11,5 |1,2 (24 108 16 | 30| 32| 0,6 | 2,8
m;, kg 34 12,0.130 |08 14 | 24 | 28 [ 06 | 1.8 | 1,5
R,, m 04 106 105 |04 |07 | 06 | 05| 07 | 06 | 05
r,m 03 104 104 0,2 {06 | 05 ] 03|05 ] 03102
R;, m 03 105 104 103 {06 | 05 | 06 | 04 | 05 | 03
I3, m 02 )03 (02 |01 {04 | 04 | 03 |03 | 04 | 0,1
§ o1 {02 {03 |02 {03 | 0,1 01 [ 03 | 03 | 02
S,m 05 108 112 [10 (04 | 06 | 09 | 0,7 | 14 1,1
a, grad 30 |45 |60 (30 |45 60 30 | 45 | 60 30

21

Scanned with CamScanner



https://digital-camscanner.onelink.me/P3GL/g26ffx3k

_D—‘i D3.1
| ©

DI ‘ /\; D33

D34 D3.%

D3.7

o7

Scanned with CamScanner


https://digital-camscanner.onelink.me/P3GL/g26ffx3k

Problema D4

Arborele AD de greutate ne

rele AD glijabila este fixat cu ajutorul crapodinei A i a
rulmentului cilindric D (fig. D4).

A Arborele se rotegte cu viteza unghiularj constanta
@=15 rad/s in jurul axel z. De arbore sint fixate barele imponderabile 1 §i 2 cu lungimile

| i 13 respectiv, care poarta la capetele lor masele punctiforme M, $i M; respectiv. Bara
l glcétuiesle Cu axa y unghiul a si e situata ori in planul Ayz (fig. D4.0 - D4.3; D4.8)
ori in planul Axz (fig. D4.4 - D4.7; D4.9). Bara 2 este paralela ori la axa Ax, ori la axa
Ay. De considerat AB = BC = CD = a = 0,4 m. De determinat reacjiunile legaturilor
arborelui. Datele numerice necesare rezolvérii problemei sint in tabelul D4.

Indicafii metodice, Problema se rezolva prin metoda cinetostaticii. Este necesar de
aplicat’ forfele active (forfele de greutate), forfele de reacfiune (ele se determind in
aceastd problemd) si forfele de.inerjie. Forfa de inerjie a unei mase punctiforme este
egald cu produsul dintre masa si accelerafie §i se orienteazi in sens opus acceleratiei.
Dupi ce au fost indicate pe desen toate forfele, se compun ecuaiiile cinetostaticii.

Tabelul D4

Datele Numdrul conditiei

inifiale 0111213 [4]|5|61| 7] 8 9
M, kg 2 |4 1513 [15[7]112]6 19110
M,, kg 5141452 [3[1]2]2]2
lym -104]03(0,2]60,1{02]/0,5/041]03]07] 0,2

L,m [02]03]04]05[06/[0,1]03]06]0,1] 0,3

a,grad | 30 | 45|60 |30 45|60 | 30 | 45 | 60 | 30
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CHESTIONAR
( pentru examen say colocviu)

1. Cinematica punctului, Metoda vectoriala de descriere a migcarii. Viteza gi accelerafia
punctului,

2. Metoda coordonatelor de descriere a mi
punctului,

3. Metoda naturala de descriere a migclrii punctului. Viteza gi acceleratia punctului.
4. Cinematica solidului rigid. Descrierea miscérii de translafie a rigidului. Vitezele si
acceleratiile punctelor rigidului. '
. Miscarea de rotatie a rigidului in jurul unei axe fixe. Descrierea migcdrii. Viteza si
accelerafia unghiulara. Vitezele si acceleraiile punctelor rigidului.
6. Miscarea plan-paralels a rigidului. Descrierea migcarii. Viteza unghiulard i
acceleratia unghiulara a rigidului. . .
7. Determinarea vitezelor punctelor rigidului in migcarea plan-paralela prin metodele
vectoriald, a coordonatelor si a centrului instantaneu al vitezelor, :
8. Metodele de determinare a pozifiei centrului instantaneu al vitezelor. Notiuni de
centroide. -

9. Notiuni generale'despre migcarea compusa a punctului i a rigidului. Teorema despre
compunerea vitezelor punctului,

10.Statica. Notiuni si definifii generale (forfa, sistemul de forte, forfa rezultanta).
Problemele staticii. '

L1.Rigidul liber §i supus la legaturi. Legaturile fundamentale §i reacjiunile lor.

12.Rigidul supus la forte conctirente. Reducerea sistemului de forfe la o foryd rezultanta.
Conditiile de echilibru,

I3.Momentul algebric si momentul vector al unei forte in raport cu un punct. Momentul
fortei in raport cu o ax. '

14.Cuplul de forfe. Momentul- algebric si momentul vector al cuplului de fore.
Teoremele despre cuplurile de forfe.

15.Vectorul principal si momentul principal .al unui sistem de forfe aplicat unui rigid.
Teorema de bazi a staticii.

16.Conditiile de echilibru al unui sistem de forte arbitrare,

17.Rigidul supus la un sistem de forfe arbitrare in plan. Reducevea sistemului de forfe.
Conditiile de echilibru,

I8.Reducerea unui sistem de forfe in plan la o forfd rezultanti. Teorema luj Varignon
despre momentul fortei rezultante.

19.Forte distribuite de-a lungul unui segment de dreaptd, cu intensitate constanta si care
varinz3 dupi o lege liniard.

20.Centrul de greutate al rigidului, Metodele de determinare a centrului de greutate a

corpurilor omogene, Exemple de determinare a centrului de greutate a celor mai
simple corpuri omogene,

gclrii punctului. Viteza si accelera(ia
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21.Dinamica punctului. Descrierea dinamic a migcérii prin metoda lui Newton.

22.Descrierea dinamica a migcarii punctului material in sistemele neinertiale.

23.Metodele de descriere dinamic a migcarii sistemului mecanic. Metoda lui Newton.

24 Metoda misurilor migcérii mecanice de descriere dinamicd a migcirii sistemului
mecanic.

25.Cantitatea de miscare. Teorema despre variafia cantititii de migcare a sistemului
mecanic. Consecinfe. '

26.Momentul cinetic al sistemului mecanic. Teorema despre variafia momentului
cinetic. Consecinfe.

27.Energia cineticd a sistemului mecanic. Teorema despre variafia energiei cinetice a
sistemului mecanic. ,

28.Calcularea energiei cinetice a unui rigid in diferite feluri de miscari.

29.Calcularea lucrului mecanic al fortelor, aplicate unui sistem mecanic gi unui rigid.

30.Energia potenfiald a unui punct si a unui sistem mecanic. Exemple.

31.Legea conservirii energiei mecanice a unui sistem.

32.Momentele de inertie axiale. Raza de inertie.

33.Teorema lui Steiner despre legatura dintre momentele de inertie a unui rigid in raport
cu axele paralele.

34.Descrierea dinamica a migcarii de translatie a unui rigid.

35.Descrierea dinamica a migcérii de rotajie a unui rigid in jurul unei axe fixe.

36.Descrierca dinamica a migcérii plan-paralele a unui rigid.

37.Metoda cinetostatica de descriere dinamicé a miscarii sistemului mecanic.
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