
 

 

APLICAŢIA 1 

Bara cotită din figură (OC=30 cm., AC=12 cm., BC=24 cm.) se roteşte în jurul punctului 

fix O în planul ei. La momentul de timp t1, segmentul OC 

este orizontal (punctul C în dreapta lui O), viteza 

unghiulară are valoare ω1=5,44 s
-1

 şi acceleraţia 

unghiulară ε1=3,14 s
-2

, cu sensurile din figură. 

Se cer, la momentul de timp t1: 

a) Vitezele punctelor A, B şi C; 

b) Trasarea distribuţiilor de viteze pe segmentele 

AB şi OC; 

c) Acceleraţia punctului B. 

REZOLVARE 

a) Se vor determina mărimile vitezelor punctelor A, B şi C. Reprezentarea acestora se va 

face în cadrul distribuţiilor de viteze. 

Viteza punctului A: 

 

 

Viteza punctului B: 

 

 

Viteza punctului C: 

 

b) Se trasează distribuţiile de viteze pe segmentele OC şi AB.  

 

- se evidenţiază poziţia barei cotite la momentul de timp t1 (fig. 1a); 

- se trasează distribuţia de viteze pe segmentul OC (fig. 1b) 

 se reprezintă viteza punctului C (mărimea este cunoscută, direcţia este 

perpendiculară pe OC iar sensul este dat de ω1); 

 se trasează distribuţia de viteze pe segmentul OC (segmentul ce are drept 

margini vârfurile vitezelor punctelor O şi C - marcat cu culoare roşie); 
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 se reprezintă vitezele a două-trei puncte de pe segmentul OC (direcţiile 

acestor viteze sunt perpendiculare pe vectorii de poziţie ai punctelor în raport 

cu centrul de rotaţie O, cu originea pe segmentul OC şi cu vârfurile pe 

distribuţia de viteze). 

 

 

- se trasează distribuţia de viteze pe segmentul AB: 

 deoarece viteza punctului C este deja reprezentată iar punctul C aparţine 

segmentului AB, vom folosi această viteză pentru trasarea distribuţiei de 

viteze pe segmentul AB; mai este nevoie de reprezentarea vitezei unui punct, 

de exemplu viteza punctului A (aceasta are direcţia perpendiculară pe 

segmentul OA şi sensul dat de  - figura 2.a); 

 se trasează direcţia vitezei punctului B (perpendiculară pe OB) – fig. 2.b; 

 se trasează segmentul ce conţine vârfurile vitezelor punctelor A şi C şi are 

marginea la intersecţia lui cu direcţia vitezei punctului B; viteza punctului B 

va avea vârful în această intersecţie (fig. 2.c) iar segmentul rezultat este 

distribuţia de viteze pe segmentul AB; 

 se reprezintă vitezele a două-trei puncte de pe segmentul AB (direcţiile 

acestor viteze sunt perpendiculare pe vectorii de poziţie ai punctelor în raport 

cu centrul de rotaţie O, cu originea pe segmentul AB şi cu vârfurile pe 

distribuţia de viteze) – fig. 2.d. 
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Fig. 1 



 

 

 

c) Acceleraţia punctului B 

Acceleraţia punctului B se poate scrie: 

 

unde   este componenta tangenţială a acceleraţiei iar  este componenta normală a 

acceleraţiei. 

Mărimile acestor componente sunt: 
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Fig. 2 



 

 

Trasarea acestora se face astfel: 

- componenta  are direcţia perpendiculară pe segmentul OB, cu sensul dat de 

acceleraţia unghiulară (fig. 3a); 

- componenta  are direcţia segmentului OB, cu sensul către centrul de rotaţie O (fig. 

3.b) 

Mărimea acceleraţiei punctului B este: 

 

Direcţia acceleraţiei punctului B este dată de unghiul φ, făcut de aceasta cu componenta 

sa normală. Tangenta acestui unghi este: 

 

Acceleraţia punctului B este reprezentată în fig. 3.c. 
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Fig. 3 


