Таблица 1. Статика 

	Основные понятия

	1. Сила – это мера механического взаимодействия тел, характери-зующая интенсивность и направление  этого взаимодействия. 

Линия действия силы – это линия, на которой лежит вектор силы.

Проекция силы 
[image: image1.wmf]F

  на ось Ох – это произведение модуля силы F на косинус угла α между силой и осью:   Fx = F cos α. 
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             Примеры:        
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  Fх= Fcos30o            Fy =  - Fcos60o

  Rx= Rcos40o          Ry =Rcos50o
  Qx = 0                     Qy = - Q

  Sx= S                       Sy = 0
2. Пара сил – это система двух равных по модулю, параллельных и противоположно направленных сил.

Плечом пары сил называется кратчайшее расстояние h между линиями действия сил пары. 
	1. Алгебраический момент силы F относительно центра  О определяется как произведение модуля силы F на плечо h, взятое с определенным знаком:       
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Плечом силы F относительно О называется длина перпендику-ляра, опущенного из точки О на линию действия силы.
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Знак + выбирается, когда сила стремится повернуть тело вокруг моментной точки против часовой стрелки. 

Замечание. Момент равен 0 лишь в том случае, когда линия действия силы проходит через моментную точку:     
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2. Алгебраический момент пары сил определяется как произведе-ние модуля одной из сил пары на плечо пары:  
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 обозначение:  [image: image11.jpg]


 или
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Табл.1. Статика (продолжение)
	Связи и реакции связей

	Связями называются тела, которые ограничивают свободу движения данного тела в том или ином направлении в пространстве.

Реакция связи – это сила, с которой связь действует на тело, препятствуя его свободному перемещению в пространстве. Реакция связи направлена противоположно тому направлению, по котором эта связь препятствует телу перемещаться.

	Основные типы связей

	1. Простое соприкоснове-ние двух гладких тел
	2. Гибкая связь
	3. Цилиндрическая шарнир
	4. Невесомый стержень
	5. Жесткая заделка

	Реакция направлена по общей нормали к соприкасающимся поверх-ностям (нормальная реакция).
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	Осуществляется с помощью нитей, кана-тов, цепей и т.п.

Реакция направлена вдоль связи от тела.
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	а) неподвижный

Реакция проходит через центр шарнира и может иметь любое направление в плоскости, перпендикуляр-ной его оси (ее составляющие RX и RY).
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б) подвижный

Реакция перпендикулярна поверхности перемещения корпуса шарнира.
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	Осуществляется с помощью стержней с шарнирным закреп-лением на концах.

Реакция направлена вдоль линии, прохо-дящей через шарни-ры на концах.

В отличие от гибкой связи стержень мо-жет быть не только растянут, но и сжат.

[image: image18.jpg])




	На заделанный конец балки действует система распределенных сил, которую можно заме-нить одной неизвестной силой (ее составляющие RX и RY) и одной парой сил с неизвестным моментом Мз.
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Табл.1. Статика (окончание)
	Условия и  уравнения равновесия  плоской системы сил

	Плоская система сходящихся сил
	Произвольная плоская система сил



	Необходимым и достаточным условием равновесия системы сходящихся сил является равенство нулю главного вектора этой системы сил
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Уравнения равновесия
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т.е. сумма проекций всех сил системы на координатные оси х, y должна равняться нулю.
	Необходимым и достаточным условием равновесия произвольной плоской системы сил является равенство нулю главного вектора и главного алгебраического момента этой системы сил
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	Три формы уравнений равновесия

	
	Первая (основная)
	Вторая
	Третья
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т.е. сумма проекций всех сил на координатные оси x, y и сумма алгебраических моментов этих сил относительно произвольной точки О должны равняться нулю.
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, где Ох not 
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т.е. сумма алгебраических моментов всех сил относительно двух произвольных точек А и В и сумма проекций всех сил на ось x, не перпендикулярную прямой, проходящей через эти точки, должны равняться нулю.
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, где А, В и С – не лежат на одной прямой,

т.е. сумма алгебраических моментов всех сил относительно трех произвольных точек, не лежащих на одной прямой, должна равняться нулю.


     Таблица 2. Кинематика.

	Три способа задания движения точки

	векторный
	координатный
	естественный

	Движение точки М описывается радиус-вектором 
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, который начинается в некоторой неподвижной точке О, а заканчивается в движущейся точке М.
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Уравнение движения: 
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 EMBED Equation.3  [image: image39.wmf])
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Скорость: 
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 - 1-я производная от радиус-вектора по времени.

Ускорение: 
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 - 1-я производная от вектора скорости или 2-я производная от радиус-вектора по времени.


	Движение точки М описывается ее координатами x, y, z (в заданной системе координат).
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Уравнения движения: x=x(t), y=y(t), z=z(t).

Скорость:  
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V

j

V

i

V

V

Z

Y

X

×

+

×

+

×

=

, где


[image: image44.wmf]dt

dx

V

X

=

, 
[image: image45.wmf]dt

dy

V

Y

=

, 
[image: image46.wmf]dt

dz

V

Z

=

, 
[image: image47.wmf]2

2

2

Z

Y

X

V

V

V

V

+

+

=


Ускорение: 
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– единичные орты координатных осей x, y, z

	Движение точки М описывается  дуговой  координатой  s – длина дуги ОМ. Должны быть заданы траектория, начало отсчета, положительное направление отсчета.
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Уравнение движения: s=s(t)

Скорость: 
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 – 1-я произ-водная от дуговой координаты по времени

Ускорение: 
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, ρ – радиус кривизны траектории
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– орт касательной
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– орт главной нормали 
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