
 

P1. Un mobil (punct material) de masă m ce comprimă cu x0 un resort ideal de 

constantă k (vezi figura) este lăsat liber. După desprinderea de resort mobilul se 

mişcă pe suprafaţa orizontală, pe porţiunea AB a unui arc de cerc de rază R, iar 

apoi cade pe suprafaţa orizontală în punctul C. 

Considerând că mişcarea se efectuează fără frecare să se calculeze: 

1) Care este viteza mobilului în punctele A, B şi C. 

R: 

Mişcările fiind fără frecare, pe toate porţiunile putem scrie legea de 

conservare a energiei mecanice.  

Resortul comprimat pe distanţa x0 înmagazinează energia potenţială 
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2kxE p = . După ce este lăsat liber, corpul de masă m se desprinde de resort 

în momentul în care acesta trece prin poziţia de echilibru (x = 0). Deci iniţial 

avem energie potenţială de deformaţie iar în punctul A avem doar energie 

cinetică. CAo EE =  adică 
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Pentru B-C avem de scris CCPBCB EEE =+  adică ( )
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2) Care este înălţimea maximă la care urcă mobilul după desprinderea de 

punctul B şi unde cade mobilul pe suprafaţa orizontală (distanţa AC). 

R: 

După desprinderea din punctul B, avem o problemă identică cu aruncarea sub 



unghiul α faţă de orizontală, de la înălţimea y0 = R(1-cosα) şi x0 =Rsinα (faţă 

de punctul A). Legile de mişcare sunt:  

pe Ox: ( ) tvRtx B  cossin αα +=  

pe Oy: ( ) ( )
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Condiţia ca înălţimea să fie maximă: 0=
dt
dy , (adică viteza vy să fie zero în 

momentul în care trece pe la y maxim), => tu care înlocuit în y(t) ne dă hmax. 

Condiţia ca mobilul să cadă pe suprafaţa orizontală: y(t) = 0 => timpul tc, care 

înlocuit în x(t) ne va da distanţa AC. 

3) Care este dependenţa de unghi a reacţiunii 

normale, acceleraţiei normale şi tangenţiale pe 

porţiunea AB. 

R: 

Reprezentăm forţele pentru un unghi α oarecare, 

pe porţiunea AB (vezi figura din dreapta). 

Singurele forţe care acţionează asupra corpului 

sunt: greutatea corpului şi reacţiunea din partea 

suprafeţei de sprijin. Le descompunem pe două direcţii (tangenţială şi 

normală) şi obţinem: 

(*) nmamgN =− αcos (şi ştim că întotdeauna
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tmamg =αsin  

Din ultima relaţie obţinem imediat αsingat =  

Din conservarea energiei (mişcarea este fără frecare) avem:  

( )αcos1
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= => ( )αna . Introducând 

( )αna  în (*), obţinem ( )αN . 

Date: m, k, α, R, x0 (deformarea iniţială a resortului). 

P2. A. Pentru sistemul de corpuri din figură să se calculeze 

acceleraţiile corpurilor şi tensiunea din fir. Se cunosc: m1, m2 



şi coeficientul de frecare la alunecare µ dintre 

corpul m1 şi suprafaţa orizontală. Scripeţii sunt 

ideali. 

R: 

Ca să avem mişcare, corpul m2 trebuie să 

coboare (cu acceleraţia a2) iar corpul m1 trebuie 

să se mişte înspre dreapta (cu acceleraţia a1). 

Mai mult, o deplasare cu distanţa x spre dreapta a lui m1 

se va regăsi într-o deplasare în jos cu x/2 a lui m2. Deci 

acceleraţia lui m2 este de două ori mai mică decât 

acceleraţia lui m1. Reprezentăm forţele care acţionează 

asupra fiecărui corp: 

m1: Ox: 1maNT =− µ ; Oy: 01 =− gmN  

m2: Ox: 22 2 maTgm =−  

şi mai avem 21 2aa = . Din cele patru ecuaţii cu patru 

necunoscute => 21  , , , aaTN  

 

B. Un mobil se mişcă pe o traiectorie plană curbilinie astfel încât cconstvx == . Să 

se arate că acceleraţia se poate scrie: 
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=  unde v este viteza mobilului iar R 

este raza de curbură. 

R: 

Traiectoria este curbilinie => corpul are acceleraţie normală şi tangenţială. 
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reuşi să exprimăm ta în funcţie de cRv ,, , problema ar fi rezolvată. Pe de altă parte 

însă (ca să folosim şi informaţia că viteza pe x este constantă), yx aaa rrr
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=  QED. 

R1. 

O variantă mai elegantă de rezolvare, şi de 

câteva ori mai rapidă, se foloseşte de 

analiza desenului din dreapta, pe care s-au 

reprezentat viteza şi acceleraţia mobilului 

la un moment dat. Ştim că vx este 

constant, deci acceleraţia a trebuie să fie 

pe direcţia y. Din figură, folosind 

asemănarea triunghiurilor, se observă că: 
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=== QED. 

 

 

 

Se acceptă şi alte variante de rezolvare. 

Vă rog să-mi comunicaţi eventualele greşeli din rezolvare. 


