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1. Noþiuni generale
Definiþii:
t Prin clasificare se înþelege distribuirea corpurilor dintr-o

mulþime în grupe, pe baza unei proprietãþi comune.
Criteriu de clasificare este proprietatea comunã în funcþie

de care se realizeazã clasificarea.

Criteriu de ordonare este proprietatea care permite
ordonarea exactã a corpurilor dintr-o mulþime.

t Mãrimea fizicã este un concept (noþiune) care se asociazã
unei proprietãþi fizice mãsurabile.

A mãsura o mãrime fizicã înseamnã a o compara cu o altã
mãrime fizicã de acelaºi fel, aleasã prin convenþie ca unitate de
mãsurã.

O mãrime fizicã se prezintã sub forma:

valoarea unitãþii de mãsurã

mãrime fizicã = valoare numericã unitate de mãsurã×14444444244444443

2. Valoarea medie a unei mãrimi fizice
Valoarea medie a unei mãrimi fizice este egalã cu media

aritmeticã a valorilor  obþinute la cele n mãsurãtori:
1 2 .... nx x x

x
n

+ + +
= , i = 1, 2, ... n.

Capitolul I
Mãrimi fizice

MecanicãMecanicã

v

http://www.pdfcomplete.com/cms/hppl/tabid/108/Default.aspx?r=q8b3uige22


Fizicã: formule ºi noþiuni generale — clasele VI-VIII

6

Capitolul II
Miºcare ºi repaus

1. Noþiuni generale
Definiþii:

t Corpul de referinþã este corpul în raport cu care se
determinã poziþia altui corp.

t Prin sistem de referinþã (S.R.) se înþelege ansamblul
format din corp de referinþã, instrument pentru mãsurarea
distanþei ºi instrument pentru mãsurarea intervalelor de timp.

t Traiectoria este mulþimea punctelor care constituie
poziþiile succesive ale mobilului faþã de un sistem de referinþã.

t Viteza medie (v ) este mãrimea fizicã definitã prin raportul
dintre distanþa parcursã de mobil ºi durata necesarã acestei
deplasãri:

= = =S.I.
S.I.

S.I.

[ ] m; [ ]
[ ] s
dd

t t
v v .

Distanþa x la care ajunge un mobil la momentul de timp t
este datã de relaþia:

0 0( )x x t t= ± ⋅ −v ,

Legea miºcãrii rectilinii uniforme

2. Miºcarea rectilinie uniformã
Miºcarea rectilinie uniformã este miºcarea în care mobilul

se deplaseazã cu aceeaºi vitezã pe o traiectorie rectilinie.
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3. Miºcarea rectilinie uniform variatã
Miºcarea rectilinie uniform variatã este miºcarea în care

mobilul se deplaseazã cu vitezã diferitã pe o traiectorie rectilinie.

unde  x
0
 — coordonata mobilului la momentul t

0
 (faþã de

  un S.R.);
t
0
  — momentul iniþial;

v   — viteza de deplasare a mobilului.
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1. Noþiuni generale
Definiþii:
t Inerþia este proprietatea generalã a corpurilor de a-ºi

menþine starea de miºcare rectilinie uniformã sau de repaus,
atât timp cât asupra lor nu se acþioneazã din exterior, ºi de a
se opune la orice acþiune exterioarã care cautã sã modifice
aceastã stare.

t Masa (m) este mãrimea fizicã ce mãsoarã inerþia unui
corp.

[m]
S.I.

 = kg.

t Densitatea (ρ) este mãrimea fizicã definitã prin raportul
dintre masa corpului ºi volumul acestuia.

ρ = m
V

;

ρ = =S.I.
S.I. 3

S.I.

[ ] kg
[ ]

[ ] m
m
V

.

Capitolul III
Inerþie. Masã. Densitate
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1. Noþiuni generale
Definiþii:
t Interacþiunea dintre douã corpuri este acþiunea reciprocã

a acelor corpuri.

t Se numesc mãrimi scalare, mãrimile fizice complet
caracterizate prin valoarea lor mãsuratã ºi unitatea de mãsurã.

Exemple: masa (m), densitatea (ρ), timpul (t), lungimea (l)
etc.

t Se numesc mãrimi vectoriale, mãrimile fizice complet
caracterizate prin valoarea lor mãsuratã, unitatea de mãsurã,
punctul de aplicaþie, direcþia ºi sensul. Mãrimile vectoriale se
reprezintã grafic cu ajutorul vectorilor.

Exemple: forþa ( )F
ur

, viteza ( )v
r

, acceleraþia ( )a
r

 etc.

Capitolul IV
Forþe

t Un vector este un segment de dreaptã orientat caracterizat
prin punct de aplicaþie, direcþie, sens ºi modul.

t Forþa ( )F
ur

 este mãsura interacþiunii corpurilor
[F]

S.I.
 = N (newton)

2

m
1N 1kg 1

s
= ⋅ .

1 N este mãrimea forþei care, aplicatã unui corp cu masa de

1 kg, îi modificã acestuia viteza cu m1
s

 în fiecare interval de

timp de 1 s .
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Regula triunghiului:

Prin extremitatea forþei 1F
ur

(sau 2F
ur

) se  duce o forþã paralelã
ºi egalã cu cea de-a doua forþã,

2F
ur

 (sau 1F
uur

). Rezultanta lor (ce
constituie a treia laturã a tri-
unghiului) este forþa care uneºte
originea primei forþe cu extre-
mitatea celei de-a doua.

Modulul vectorului sumã 1 2F F F= +
ur uur uur

 se calculeazã din
relaþia:

2 2 2
1 2 1 22 cosF F F F F= + + α ,

2. Compunerea forþelor
Rezultanta a douã sau mai multe forþe reprezintã forþa care

înlocuieºte forþele ca efect, când ele acþioneazã simultan.
Pentru a determina forþa rezultantã se folosesc douã metode

de compunere a forþelor: regula paralelogramului ºi regula
triunghiului.

Regula paralelogramului:
Se construieºte paralelogra-

mul ce are ca laturi forþele ce se

compun 1F
ur

 ºi 2F
ur

, iar rezultanta

lor F
ur

 este diagonala paralelo-
gramului ce pleacã din punctul
de aplicaþie al forþelor.

1 2F F F= +
ur ur ur

1 2F F F= +
ur ur ur
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Considerãm douã
direcþii distincte ∆

1
 ºi ∆

2
.

Prin extremitatea forþei F
ur

se duc paralele la cele douã
direcþii ∆

1
 ºi ∆

2
. Compo-

nentele vor fi forþele 1F
uur

 ºi 2F
uur

 determinate pe cele douã direcþii,
egale în modul cu laturile paralelogramului a cãrui diagonalã
este F

ur
.

Dacã cele douã direcþii pe care se face descompunerea sunt
perpendiculare, atunci între componente existã relaþia:

2 2 2
1 2F F F= + .

3. Descompunerea unei forþe dupã douã
    direcþii date

4. Tipuri de forþe

4.1. Greutatea

Definiþie: Greutatea ( )G
ur

 este forþa de atracþie gravitaþio-
nalã exercitatã de Pãmânt asupra oricãrui corp aflat în vecinãtatea
suprafeþei sale.

G mg=
ur r

, cu 2

m N9,81
kgs

g  =   
r

,

unde 
not

F F=
ur

 — modulul forþei F
ur

;
not

i iF F=
uur

 — modulul forþei iF
uur

, 1, 2i = ;

 α             — unghiul dintre cele douã forþe.
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unde   m  — masa corpului;
g
r   — acceleraþia gravitaþionalã; este variabilã în funcþie

   de latitudine ºi altitudine.

S.I.[ ] NG =  (newton).

Definiþie: Forþa elasticã ( )eF
ur

 este forþa care apare în
corpurile deformate elastic ºi care tinde sã aducã corpurile în
starea nedeformatã.

Forþa elasticã este direct proporþionalã cu mãrimea
deformãrii ºi este orientatã spre poziþia în care corpul este
nedeformat.

eF k= − ⋅ ∆
uur r

l

unde  k — constanta elasticã,   [k]
S.I.

 = 
N
m .

[F
e
]

S.I.
 = N.

4.2. Forþa elasticã

Deformãrile corpurilor pot fi permanente, ºi atunci sunt
deformãri plastice, sau temporare, caz în care sunt deformãri
elastice. În cazul unei deformãri elastice, corpul revine la forma
iniþialã dupã ce înceteazã acþiunea forþei deformatoare, sub
acþiunea unei alte forþe numitã forþa elasticã.

Greutatea are direcþia verticalã spre
centrul Pãmântului.
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Definiþie: Forþa de frecare ( )fF
ur

 este forþa care apare la
suprafaþa de contact dintre douã corpuri ºi se opune miºcãrii
unui corp faþã de celãlalt.

Forþa de frecare la alunecare fF
ur

 este
direct proporþionalã cu forþa de apãsare
normalã exercitatã pe suprafaþa de contact

de unul dintre corpuri asupra celuilalt ( )N
uur

ºi depinde de natura suprafeþelor corpurilor care vin în contact.

fF N= µ ⋅
ur uur

,
unde  µ    — coeficient de frecare la alunecare;

N
uur

 — apãsarea normalã.
[F

f
]

S.I.
 = N.

4.3. Forþa de frecare
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1. Noþiuni generale
Definiþii:
t Miºcarea de translaþie este miºcarea în care toate

punctele corpului descriu traiectorii paralele ºi au la un moment
dat aceeaºi vitezã.

t Miºcarea de rotaþie este miºcarea unui corp solid în
jurul unei axe fixe, atunci când fiecare dintre punctele corpului
descrie un arc de cerc cu centrul pe axa de rotaþie.

t Momentul unei forþe (
( )F O

uurM ) faþã de un punct este o
mãrime fizicã vectorialã al cãrei modul este egal cu produsul
dintre valoarea forþei F

ur
 ºi lungimea braþului sãu b.

( )F O
F b= ⋅uurM ;

S.I.( ) S.I.
[ ] [ ] N m

F O
F b= ⋅ = ⋅  

uurM .

Braþul forþei (b) este distanþa de la punctul
de rotaþie la dreapta suport.

Condiþii de echilibru mecanic
• Un corp este în echilibru de translaþie (se aflã în repaus

sau se miºcã rectiliniu uniform) atunci când rezultanta forþelor
care acþioneazã asupra lui este zero.

0R =
ur

.
• Un corp este în echilibru de rotaþie (nu se roteºte sau are

o miºcare de rotaþie uniformã) atunci când suma modulelor
momentelor forþelor care rotesc corpul într-un sens este egalã

Capitolul V
Echilibrul mecanic al corpurilor
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Definiþie: Planul înclinat este un plan care formeazã un
unghi ascuþit cu planul orizontal.

Greutatea unui corp aflat pe un plan înclinat se poate
descopune dupã douã direcþii perpendiculare — una de-a lungul

planului ºi cealaltã perpendicularã pe acesta. Între greutatea G
ur

ºi componentele sale 
ur

tG  ºi nG
ur

 existã relaþia:

= +
ur ur ur

ntG G G ,
unde  G

ur
— greutatea corpului;ur

tG — componenta greutãþii de-a lungul planului;ur
nG — componenta greutãþii perpendicularã pe plan.

Modulele acestor forþe verificã relaþia:
G2 = G

t
2 + G

n
2.

cu suma modulelor momentelor forþelor care rotesc corpul în
sens opus.

Echilibrul mecanic al corpurilor se studiazã pe un plan
înclinat sau în cazul în care sunt implicate pârghia ºi/sau scripetele
(fix sau mobil).

2. Planul înclinat

Un corp de greutate G este
în echilibru pe un plan înclinat
de lungime l ºi înãlþime h,
neglijând frecãrile atunci când:

= − =,
ur ur

t tF G F G ,

unde  F
ur

 — forþa sub acþiunea cãreia corpul urcã pe plan;

tG
ur

 — componenta greutãþii de-a lungul planului.

http://www.pdfcomplete.com/cms/hppl/tabid/108/Default.aspx?r=q8b3uige22


Fizicã: formule ºi noþiuni generale — clasele VI-VIII

16

Modulele acestor forþe verificã relaþia:
hF G= l .

Dacã se þine seama de forþa de frecare la alunecare, corpul
urcã uniform pe planul înclinat atunci când:

0ftF G F+ + =
ur ur ur

 sau ( )ftF G F= − +
ur ur ur

F = G
t
 + F

f  
.

unde  F
ur

— forþa sub acþiunea cãreia corpul urcã pe plan;

tG
ur

— componenta greutãþii de-a lungul planului;

fF
ur
    — forþa de frecare la alunecare.

Modulele acestor forþe verificã relaþia:

f
hF G F= +l .

3. Pârghia
Definiþie: Pârghia este o barã rigidã care se poate roti în

jurul unui punct de sprijin ºi asupra cãreia acþioneazã forþa
rezistentã ( R

ur
) ºi forþa activã ( F

ur
).

Existã trei tipuri de pârghii, în funcþie de poziþia punctului
de sprijin ºi de poziþia punctului de aplicaþie al forþei active F

ur
.

t Pârghia de ordinul I — punctul
de sprijin se aflã între punctul de
aplicaþie al forþei active ºi punctul
de aplicaþie al forþei rezistente.
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Dacã o pârghie idealã (fãrã frecare) este în echilibru, raportul
forþelor este egal cu inversul raportului braþelor:

R

F

bF
R b

= .

La un scripete fix ideal (fãrã frecare), aflat în
echilibru, forþele activã ºi rezistentã au modulele
egale:

F = R.
În timpul ridicãrii unui corp cu un scripete fix,

distanþa pe care se deplaseazã punctul de aplicaþie al
forþei active este egalã cu distanþa pe care se
deplaseazã punctul de aplicaþie al forþei rezistente:

b
F
 = b

R
.

4. Scripetele
4.1. Scripetele fix

t Pârghia de ordinul II —
punctul de aplicaþie al forþei
rezistente se aflã între punctul
de sprijin ºi punctul de aplicaþie
al forþei active.

t Pârghia de ordinul III —
punctul de aplicaþie al forþei
active se aflã între punctul de
sprijin ºi punctul de aplicaþie
al forþei rezistente.
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La un scripete mobil  ideal, aflat în echilibru,
forþa activã are modulul de douã ori mai mic decât
modulul forþei rezistente:

2
RF = .

În timpul ridicãrii unui corp cu un scripete mobil,
distanþa pe care se deplaseazã punctul de aplicaþie al
forþei active este de douã ori mai mare decât distanþa
pe care se deplaseazã punctul de aplicaþie al forþei
rezistente:

b
F
 = 2b

R
.

4.2. Scripetele mobil
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1. Lucrul mecanic
Definiþie: Lucrul meca-

nic (L) efectuat de o forþã

constantã F
ur

 al cãrei punct
de aplicaþie se deplaseazã
rectiliniu este o mãrime fizicã
scalarã a cãrei valoare este datã de relaþia:

L = F · d · cosα,
unde  d — lungimea deplasãrii punctului de aplicaþie al forþei;

α — unghiul dintre direcþiile forþei ºi deplasãrii.
[L]

S.I.
 = [F]

S.I.
 · [d]

S.I.
 = N · m = J (joule)

1 J = 1 N · 1 m,  
2

2

kg m
1 J 1

s
⋅=

1 J este lucrul mecanic efectuat de o forþã de 1 N pe o
distanþã de 1 m, forþa acþionând pe direcþia deplasãrii.

Cazuri particulare:

1. α = 0° ⇒ L = F · d ⇒ L > 0; forþa efectueazã un lucru
mecanic motor.

2. α = 90° ⇒ L = 0; forþa este perpendicularã pe direcþia
miºcãrii.

3. α = 180° ⇒ L = –F · d ⇒ L < 0; forþa efectueazã un lucru
mecanic rezistent.

Capitolul VI
Lucrul mecanic. Energia mecanicã
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Lucrul mecanic al forþei de greutate este independent de
traiectorie ºi lege de miºcare ºi este dat de relaþia:

L = m · g · h,
unde  h   — diferenþa de nivel dintre poziþia iniþialã ºi cea finalã;

m — masa corpului;
g  — acceleraþia gravitaþionalã localã.

Lucrul mecanic al forþei elastice este dat de relaþia:
2

2e
kL ∆= − l ,

unde  k    — constanta elasticã;
∆l — deformarea.

unde  F
f
 — forþa de frecare;

d  — distanþa parcursã de corp.

Lucrul mecanic al unei forþe de tracþiune:
L = F · d · cosα,

unde  F  — forþa de tracþiune;
d  — distanþa parcursã de corp;
α  — unghiul dintre direcþia forþei de tracþiune ºi orizontalã.

2. Puterea mecanicã
Definiþie: Puterea mecanicã (P) dezvoltatã de o forþã

constantã se defineºte prin raportul dintre lucrul mecanic efectuat
de aceastã forþã ºi intervalul de timp necesar efectuãrii lui.

Lucrul mecanic al forþei de frecare:
L

f
 = –F

f
 · d,
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LP
t

= ; P = F · v, cu v = const.

S.I.
S.I.

S.I.

[ ] J[ ] W
[ ] s
L

P
t

= = =  (watt).

1 J
1 W

1 s
= .

1 W este puterea dezvoltatã de o forþã de 1 N într-un inter-
val de timp de 1 s.

3. Energia mecanicã
Energia mecanicã este capacitatea unui sistem de a efectua

lucru mecanic în raport cu un S.R. Aceastã energie poate fi
cineticã sau potenþialã.

3.1. Energia cineticã
Definiþie: Energia cineticã (E

c
) este energia pe care un

corp o posedã atunci când se aflã în miºcare de translaþie cu o
vitezã v faþã de un S.R. ºi este numeric egalã cu semiprodusul
dintre masa corpului ºi pãtratul vitezei acestuia.

2

2c
mE = v ,

unde  m — masa corpului;
v  — viteza de deplasare.

S.I.[ ] JcE =  (joule).

Variaþia energiei cinetice a unui punct material între douã
momente de timp este egalã cu lucrul mecanic efectuat de forþele
aplicate acestuia între aceleaºi momente de timp.

2 1c c cE E E L∆ = − = .

Teorema de variaþie a energiei cinetice
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3.3. Legea conservãrii energiei mecanice
Energia mecanicã (E = E

c
 + E

p
) a unui sistem izolat (fãrã

frecãri ºi care nu interacþioneazã cu alte sisteme) rãmâne
constantã, adicã se conservã.

E = E
c
 + E

p
 = const.;

∆E = 0 , E
f
 = E

i
.

Definiþie: Energia potenþialã a unui sistem (E
p
) este

energia datoratã poziþiei pãrþilor sale componente, aflate în
interacþiune.

Energia potenþialã gravitaþionalã (E
pg

) a unui sistem
format dintr-un corp de masã m ºi Pãmânt, când corpul este la
înãlþimea h deasupra solului, este:

E
pg

 = m · g · h.

S.I.[ ] JpgE =  (joule).

Energia potenþialã elasticã (E
pe

) a unui sistem format
dint-un corp ºi un resort de constantã elasticã k, atunci când
resortul este deformat cu ∆l, este:

2

2pe
kE ∆= l .

S.I.[ ] JpeE =  (joule).

Lucrul mecanic efectuat de forþele de greutate ºi elasticã
între douã stãri ale sistemului este egal cu variaþia, cu semn
schimbat, a energiei potenþiale a sistemului:

L = –∆E
p
.

3.2. Energia potenþialã
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Dacã sistemul nu este izolat, atunci
∆E = L,

unde  L — lucrul mecanic efectuat de forþele exterioare.

Definiþie: Randamentul mecanic (η) reprezintã raportul
dintre lucrul mecanic util (care se regãseºte la beneficiar) ºi
lucrul mecanic consumat (de la sursã).

u

c

L
L

η = .

Randamentul este o mãsurã adimensionalã (fãrã dimensiune
în S.I.)

În sistemele reale, L
c
 > L

u
. Diferenþa este datã de lucrul

mecanic al forþelor de frecare (L
f 
) care trebuie învinse pentru a

se realiza miºcarea (care genereazã lucrul mecanic).
L

f
 = L

c
 – L

u
.

De aici rezultã cã:

1 1
f

c

L

L
η = − < .

Expresii alternative de definire a randamentului sunt:
f

i

E
E

η = ,

unde  E
f
 — energia de ieºire din sistemul mecanic (energia finalã);

E
i
 — energia de intrare în sistemul mecanic (energia iniþialã);

sau          u

c

P
P

η = ,

unde  P
u
 — puterea utilã care se regãseºte la beneficiar (puterea

 finalã);
P

c
 — puterea consumatã de la sursã (puterea iniþialã).

4. Randamentul mecanic
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