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Mecanica particulei materiale și a sistemelor discrete de particule materiale 
 
I.Introducere 
 

Noțiuni fundamentale. Modele utilizate în studiul proprietăţilor de mişcare ale 
corpurilor macroscopice. Modelul fizic. Modelul matematic. Limitări impuse 
modelelor. 

 
II. Cinematica particulei materiale libere 

Reperare spaţială, reperare temporală. Caracteristici cinematice: traiectorie, viteză, 
acceleraţie (acceleraţiile tangenţială şi normală), viteză areolară. 
Cinematica în sisteme de coordonate. Coordonate carteziene, cilindrice şi sferice. 
Cinematica în coordonate curbilinii ortogonale. 
 

III. Cinematica particulei materiale supusă la legături 
Abscisa curbilinie, legea orară a mişcării, expresiile vitezei şi acceleraţiei, reperul 
local Serret-Frenet, raza de curbură a traiectoriei într-un punct. 

 
IV. Principiile mecanicii clasice 

Consideraţii metodologice. Principiile inerţiei, acţiunii forţei, acţiunilor reciproce, 
independenţei acţiunii forţelor, condiţiilor iniţiale. Axioma legăturilor (reacţiunea 
normală şi forţa de frecare). Modelul matematic al mişcării particulei materiale: 
probleme Cauchy de ordinul al doilea, inegalităţi variaţionale. 

 
V. Studiul calitativ al mişcării 

Curbe echipotenţiale. Orbite. Portretul mișcării în planul de fază. Reprezentarea 
portretului de fază în cazul unei mișcări unidimensionale folosind graficul energiei 
potențiale (poziții de echilibru, stabilitate, instabilitate). 
Aplicații: mișcarea kepleriană (sateliți naturali și artificiali ai unei planete, sateliți 
geostaționari), mișcarea sarcinilor electrice în câmp electromagnetic. 
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VI. Teoreme generale în mișcarea particulei materiale 

Caracteristici cinetice. Integrale prime ale mişcării. Teoremele impulsului, 
momentului cinetic, energiei cinetice. Legile de conservare ale impulsului, 
momentului cinetic şi energiei mecanice. Câmpuri de forţe poziţionale centrale, forţe 
conservative. Mișcarea particulei materiale în sisteme de referință neinerțiale. Rolul 
forțelor de inerție. 

 
VII. Sisteme mecanice discrete de particule materiale 

Reperare spațială. Reperul centrului de masă. Teoreme generale în mișcarea 
sistemelor mecanice discrete. Integrale prime ale mișcării. Problema celor două 
corpuri. 

 
Mecanica corpului solid rigid 

 
I. Introducere 

Reperarea spațială a corpului solid rigid. Matricea de rotație. Parametrizări ale 
matricei de rotație. Unghiurile lui Euler. 

 
II. Cinematica corpului solid rigid 

Câmpul vitezelor în mișcarea corpului solid rigid. Viteza unghiulară instantanee. 
Proprietăți ale distribuției câmpului vitezelor. Axa de rototranslație instantanee. 
Axoidele fixă și mobilă. Sinteza mișcărilor rigide. 
Câmpul accelerațiilor în mișcarea corpului solid rigid. Accelerația unghiulară 
instantanee. Proprietăți ale distribuției câmpului accelerațiilor. Polul accelerațiilor. 
Accelerații de ordin superior. Cazuri particulare: mișcarea de translație, mișcare de 
rototranslație, mișcarea plan-paralelă. 

 
III. Dinamica corpului solid rigid 

Caracteristici cinetice, centrul de masa a unui corp rigid, tensorul de inerție (teorema 
lui Steiner, proprietăți). Principiile impulsului și al momentului cinetic. Teorema 
mișcării centrului de masă. Teorema mișcării în jurul centrului de masă (Ecuațiile lui 
Euler). Teorema energiei cinetice. 
Dinamica corpului solid rigid supus la legături. Torsorul forțelor de reacțiune. Cazuri 
particulare: mișcarea de translație, mișcare de rototranslație, mișcarea de rotație în 
jurul unui punct fix- cazuri de integrabilitate, mișcarea plan-paralelă. 

 
IV. Statica corpului solid rigid și a sistemelor de corpuri solide rigide 
 

Reducerea sistemelor de vectori alunecători. Operații elementare de echivalență. 
Torsorul unui sistem de vectori alunecători. Cazuri de reducere. Cazuri particulare: 
sisteme de vectori coplanari, sisteme de vectori paraleli. Tipuri de legături ale 
corpului solid rigid, clasificare. Echilibrul corpului rigid supus la legături. Teorema 
echilibrului părților. Teorema solidificării. Probleme static determinate și static 
nedeterminate. 
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