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BBEAEHHE

Hacrosimuuit cCGOpHHK SIBJASIETCS BTOPbIM H3AaHHEM COOPHHKOB
«Teopernyeckas mexaHuka. TepMHHoJOTHSI» H «TeopeTHueckan mexa-
Huka. BykseHHble 0603HaueHHs BEJHUYHH», ONy6JIHKOBaHHbIX KomuTe-
TOM Hay4HO- Texuuqecxon tepmutHosorud AH CCCP coorseTcTBeHHO
B 1977 u 1980 r.'

[as noarotoBkH AaHHoro H3ganus B 1982 r. KomuteT HayuHo-
tTexHHueckoil TepmuHosornh AH CCCP u Hucrutyr npobaem
mexauukd AH CCCP cosganu komuccHio B coctase: A. 0. Mwuaun-
ckuit (npeacenarean), C. M. Tapr (3am. npeacenareas), I'. 1. Baio-
muH, B. T. Jemuu, ®. M. Iument6epr, B. ®. )Kypasaes, T. JI. Kanae-
aaku, T. C. Ky3neuosa, T. A. [1pokodbeBa, H. [1. dpenknna (8 psaae
3acefaHuil KomuccHi npuHuman yyactue C. §1. CrenaHoB). Komuccuei
6bl nepecMOTpeH Becb MaTepHa/j Ha3BaHHbIX Bbille COOPHHKOB H
B Hero OblJl BHeCeH ueJbli pAA H3MEHEHHH WJH YTOUHEHHH H JonoJHe-
HHH.

CGOpPHHK pEeKOMEHAYeMbIX TEepPMHHOB TEOPETHUECKOH MeXaHHKH
COCTaBJIeH Ha OCHOBe OGLIHX MPHHUHNOB MOCTPOEHHS H YNOPAAOYEHHSA
CHCTEM HAyUYHbIX TEPMHHOB, paapa6o1'a|-u-|b|x KomuTtetom HayuHo-
TexHHueckol TepmuHonoruu AH CCCP 2.

C6OpHHK OXBaTblBaeT TEPMHHOJIOTHIO KJACCHYECKOH MeXaHHKH
(MexaHuKH, 6Gasupyiolteiics Ha 3akoHax HbloToHa), npumeHsieMylo
NPH YCTAHOBJIEHHH OGLUIMX NOHATHH H MOHATHI, OTHOCALLHUXCSA K Mexa-
HHKEe MaTepHaJIbHOH TOUKH, CHCTEeMbl MaTepHaJbHbIX TOouek H abco-
J0THO TBepaoro Téna. CneuuasnbHas TEPMHHOJNOTHS, OTHOCALAACH
K pa3/JHuHbIM pa3jesaM MEeXaHHKH CMJOWHOH cpeibl H K TaKHM
CaMOCTOSATEJNbHbIM pa3jesiaM MEeXaHWKH, KaK TeOpDHA MeXaHHUYEeCKHX
Kosie6aHHi, yCTOHYHBOCTb DPaBHOBECHSI H [ABHXXEHHA, TEOPHA THPO-
CKOMOB, MeXaHHKa TeJ MepeMeHHOH Maccbhl H Ap., AOJJKHA ObiTb
paccMoTpeHa B ApYrux cO6OpHHKax U B AaHHOM COOpDHHKe He conep-
XKHUTCH,, 33 HCKJIOYEHHEM HEKOTOpPbIX TEPMHHOB, ONpeaensiouUX
HCXOAHblE MOHATHS.

[1pu coctaBneHHH cCOOpPHHKA TEPMHHOB TEOPETHUECKOH MeXaHHKH
npecJjenoBajgHChb MpeXJAe BCEro LeaH YNOPSAOYEHHA TEPMHHOJOTHH,
a He ee H3meHeHHs. [ToaToMy dakTHueckH B COODHHKE HEe PEeKOMeHAY-

' Teopernueckasi mexaHuka. Tepmuunosorus. Bun. 90, M.: Hayka, 1977. 56 c. u
TeoperHueckan MexaHHKa. BykBeHHble 0603HaueHHs BeanudH. Buin. 96, M.: Hayka,
1980. 14 c.

2 Cm.: Jlorre . C. OcHOBb NOCTPOEHHSI HAYYHO-TEXHHUECKOW TEPMHHONOTHH. M.:
HUsn-so AH CCCP, 1961; Kak paGoratb Haa TepmuHHOMOrHed. OCHOBbI H METOAbl
M.: Hayka, 1968, KpaTkoe meToaHueckoe noco6He no pa3paboTKe H YNOPSALOYEHHIO
HayyHO-TeXHHYeCKOR TepmHHOMOrHH. M.: Hayka, 1979.

3



€TCsl BBeJeHHE KaKHX-JH60 HOBbIX TEPMHHOB H, KaK MPaBHJIO, HCNOJb-
3YIOTCA TepPMHHbl, HanboJiee BHeApHBLIHECS B HAyyHOH H YyueOHOH
JIUTEpaType, MOCKOJNbKY C 3THM Bcerga Heo6XOQHMO CUHTATbCA MpH
nepecMoTpe H YNOPSAOYEHHH TEPMHHOJIOTHH.

[1aBHBLIM MPH yNOPSAOYEHHH TEPMHHOJIOTHH CYHTAJNOCh AOCTHXe-
HHe BO3MOXHO GoJiee NOJHOr0 COOTBETCTBHA PEKOMEHAYeMblX TEPMH-
HOB BbipaXKaeMbiM HMH MOHATHAM, YTOUHEHHE OnpeaesieHHH 3THX MOHSA-
THH, HCKJAIOYEHHEe MHOTO3HAYHOCTH TEPMHHOB (HMCMOJb30BaHHE OJHOrO
H TOTO XK€ TePMHHA 1/11 Pa3HblX MOHATHH) H MaKCHMaJlbHOe yMeHblue-
HHe CHHOHHMHH (HMCNOJIb30BaHHE [/ ONHOrO MOHATHA HECKOJbKHX
TEPMHHOB) .

ITpu ycTanoB/IeHHH peKOMEHAYeMbIX TEPMHHOB NpenouTeHHe OTAa-
BaJIOCb MpeXKJae BCero TepMHHAaM, BO3MOXHO MOJIHEE H CTPOXKe OTpa-
XKaloWHM Haubosiee xapaKTepHble AJf [JaHHbIX MOHATHH MPH3HAKH,
a Takxe TepMHHaM 6oJsiee KpaTKHM H 6Gosiee ya060NPOH3HOCHMbBIM H
He HHOA3bIYHbIM (MPH HANHYHH SKBHBANEHTHbIX B PYCCKOM si3blKe).

HekoTtopble TepMHHbI, MOJHO OTpaxaiollHe NPH3HAKH [AaHHOro
MOHSATHA, OKAa3blBAIOTCA OYeHb rPOMO3AKHMH. B 3Tux cayuasax mony-
CKaeTCsl OJlHOBPEMEHHOE HCMOJ/Nb30BaHHE «KPATKHX HOPM» TAKHX Tep-
MHHOB, €CJIH TOJIbKO HX CMbICJl SICEH M3 KOHTEKCTa H He MOXeT GblTb
own6ouHo noHAT. KpaTkue (opmbl He NOJXKHbI COAEPKAaTb HOBLIX
TEPMHHO3/IEMEHTOB, He BXOASALIHX B OCHOBHOH TE€PMHH.

Psan pekomeHayeMbix KpaTKHX (opM yka3aH B cGOpHHKe napa.-
NeJIbHO C OCHOBHbIM TEPMHHOM, Hanpumep, abcoatoTHo T8epdoe Teao
(10) u r8epdoe Teno. OnHaKko AONYCTHMO HCMOJb3OBAHHE H APYTHX
KPaTKHX (opM, He Ha3BaHHbIX B COOPHHKE, KOraa 3TO He MOXeT
nosJjieyb HeaOpa3yMeHHH, B YACTHOCTH MPH MOBTOPHOM OO6paLUeHHH
K TepMHHY, KOTOpbli Obl1 BHayaJje ynotpe6jeH B peKOMeHAYeMOii
¢dopme. Hanpumep, ecan ykasaHo, uto paccMaTpHBaercs Osuxcenue
abcoatoTho Teepdoeo Tena, TO B AaJjbHelilleM MOXHO YynoTpe6JsTb
BbipaXKeHHe JsuiceHue Teaa; eclu ICHO, UTO peub HAET O MATepuUab-
Kot Touke (7), ee MOXHO MPOCTO Ha3blBaTb TOYKOL H T. I

OnHako B c60pHHKE COXPaHEHO HECKOJbKO TEPMHHOB-CHHOHHMOB,
OuYeHb pacnpoCTpPaHEHHbIX H LWHPOKO HCNOJb3yeMblX, Hanpumep
reoperuveckan mexanuxka (16) — TepMHH, y3aKOHEHHbI# BO BCeH
yue6HOH aHTepaType, H obwjana mexanuxka. Kpome 3TOro, napsay
¢ Gosnee TOYHbIMH, HO MHOrO3JEMEHTHbIMH TEPMHHAMH 2AQa8HbLL
MOMEHT KoauuecTs Osumncenusn cuctemol... (117), (118) u Osuxcenue
T8epJ020 Teaa B80KpYyz HenoOBuxcHol Touku (52) cOXpaHeHbl HX
CHHOHUMbBl KUHeTU4eCKUli MOMEHT cuctemsl... U cgepuueckoe Odsusce-
Hue. HakoHel, Aa51 ycTpaHeHHS! MHOTMO3HAYHOCTH PEKOMEHAYeTCs Tep-
MHH 803MOxcHOe nepemeuienue Touku (152) ynotpe6asiTb TOABKO
B OJHOM CMbICJIe, YKa3aHHOM B OMpee/IeHHH 3TOro NOHATHA; OAHOBpe-
MEHHO COXPaHEH TepMHH 8UPTYANbHOE nepemeujerue TOYKU, 4TOOHI
MOAYEPKHYTb, YTO 3TH TEPMHHbI PEKOMEHAYeTCSl CYHTATb PaBHO3HaU-
HBIMH.

Bce apyrue TepMHHbI-CHHOHHMbI OTHECEHbl K YHCJy HEPEKOMEH-
ayembix. Psag ux (Gosee pacnpocTpaHeHHble) yKazaH B COOpPHHKE H



nomedyeH 3HakoM Hpk. OmnHako cieayeT HMeTb B BHAY, 4TO H JloGbie
ApyrHe CHHOHHMbl TEDMHHOB, He Ha3BaHHble B JaHHOM COOpHHKe,
KOTOpble He SABJAIOTCA KPaTKHMH (opMaMH 3THX TEPMHHOB, TOXe
CUMTAIOTCA HepeKOMeHOYeMmbimu W He [OJKHbI HCMOJAb30BaTbCA. JTO
Tpe6oBaHHe O0O6YCJNOBJEHO TOJbKO HEOOXOAHMOCTbIO MAaKCHMaJsibHO
YMEHbIIHTb YHCNO TEPMHHOB-CHHOHHMOB, H3JIHILIHE 3arpyxXalolnx
namMsATb M 3aTPyAHSAIOWHX KakK npouecc oOy4yeHHsl, TaK H 4TeHHe
COOTBETCTBYIOLLEH CMELHaJIbHON JHTEPATYpbl.

Hau6oabluke TPyAHOCTH BO3HHKAIOT NMPH ONpeleNeHHH MNOHATHH,
Bblpa)KaeMblX COOTBETCTBYIOWHUMH TepMHHAMH. KaK H3BECTHO, NOJIHbIH
CMbICJ psiia MOHATHH, OCOGEHHO HCXOAHbIX, PACKPbIBAETCA B LOJXKHOH
Mepe JHLb MPH PaCCMOTPEHHH PA3/IHUYHbIX CTOPOH COOTBETCTBYIOLLHX
aneHuit. Hanpumep, momenT cuabt oThocuteabro Touku (76) moxer
XapaKTepH30BaTb BpallaTeabHblii 3G eKT CHIbl, @3 MOXKET H He HMeTb
TAaKOro CMbIC/Ia, B YaCTHOCTH B [JHHaMHKe TOYKH; 3TO e MOHSTHe
MOXET CJYXHTb [J11 ONpeeeHHs TOrO, FAe NPOXOAHT JHHHSA AeHCTBHSA
CHJIbl, YeM pacKpbiBaeTcs elle OAHH ero CMbIC], YK€ reOMeTpHUeCKHi,
a He MexaHHYeCKHH W T. 1. AHAJIOFHYHO CMBbIC/] NOHATHA pabora cuabt
packpbiBaeTcs Mo-pa3HoMy MpPH pacCMOTPEHHH TeopeMbl 06 H3MEHEHHH
KHHETHUYECKOH 3HEepruH, TEOPHH MOTEHLHAJbHOrO CHJOBOrO Mo,
NPHHUHMNA BO3MOXHbBIX NepeMelLeHHiH H Ap., a8 TaKXe NPH paccMoTpe-
HHH (PH3HUYECKHX SIBJEHHH, BLIXOASALUHX 38 PAMKH MEXAaHHKH H CBAI3aH-
HbIX C MepexoAOM OAHOH (OpPMbl SHEPrHH B APYTYIO H T. .

JlaBaemble B TEPMHHOJIOTHYECKOM COOPHHKE KPaTKHe OnpeaeseHHs
He MOTYT, KOHEYHO, PacKpbiTb BC€ CTOPOHbI COOTBETCTBYIOLLHX MOHSA-
THH, HO TakKas ueab 3[eCb H He mpecsaeayercsi. ITH onpeaeseHHs
NOMXKHBL cofepxkaTb Mpexje BCEro HeoGXoaHWMble H AOCTAaTOYHbIE
NPHU3HAKH MOHATHA (4YacCTO KOJHYECTBEHHblE), HCKJAIOYalolHe Heod-
HO3HAYHOE HCTOJKOBaHHE HJH HEeNpaBHJbHOE HCMOJNb30BAHHE COOTBET-
CTBYIOLLHX TEPMHHOB, H GbiTb OJHOBPEMEHHO BO3MOXHO 6oJjiee KpaT-
kuMH. [lostomy naBaemble onpeaeseHHs (B NPOTHBOMOJIOXHOCTb
CaMHM TEPMHHAM) He NPEeTEeHAYIOT Ha HX NOCTOAHHOE GYKBAJIbHOE MPH-
MeHeHHe. B 3aBHCHMOCTH OT TOro, rie H C Kakod Lesblo paccMaTpH-
BaeTCsl [JaHHOEe MOHATHE H B KakOH Mepe MpH 3TOM Heo6XOAHMO
OCBETHTb T€ HJH HHble ero 0OCOGEHHOCTH H ero (H3HUECKYIO CYUIHOCTb,
onpejeJieHHe MOXeT BapbHPOBATLCA H AONOJHATLCA, OLHAKO 6e3 Hapy-
IUEHHS TPaHHLL CaMOro MOHATHSA.

[To noBoay HekOTOpbIX oOnpeaejeHH# H NPHMEHSEMbIX B HHX
TePMHHOB HEOGXOAHMO CAesNaTh CJAelyIOllHe 3aMeyaHHs.

Onpepenenne noHATHA cuctema otcuera (13) saBasercs orpaHu-
YEHHbIM H MPHTOAHbIM, KaK H GOJIbIUHHCTBO APYFHX OMnpeaejeHHH
B COOpHHKE, JHUWb B PaMKaX KJAaCCHUECKOH MEeXaHHKH.

Bo Bcex onpenenenusx, raoe 6e3 oroBOpOK NPHMEHSIIOTCS TEPMHHbI
JdsudiceHue Wiu pasrosecue, HMEETCS B BULY ABHXXEHHE HJIH paBHOBECHe
N0 OTHOLUEHHIO K HEKOTOPO#l paccMaTpHBaeMOH CHCTeMe OTcyeTa.

TepmuH mepa ucnosb3yercs npH onpefeneHHH OCHOBHBIX, HCXOA-
HbIX KOJIH4ECTBEHHO-KAYeCTBEHHbIX XapaKTEPHCTHK MeXaHHYEeCKHX
JNBHXEHHH H B3aHMOAEHCTBHI MaTepHa/bHbIX TeJ; B OCTaJbHbIX CJY-
4yasix MPUMEHSIeTCA TEPMHH BeJHYHHA.



B onpeneneHHsix He cOAepKHUTCA yKa3aHHH Ha TO, SIBJSAETCA JIH
NaHHasA BeJMUHHA (WM Mepa) BEKTOPHOH HJIH CKaJSIPHOH, €C/H 3TO
HeNnocpeACTBEHHO cjeayeT W3 camoro onpenenedus. Hanpumep, cxo-
pocte Touku (23) sABASiETCA BEKTOPHOH BEJIHUYHHOH, TaK KaK Bbipa-
)KaeTcs MpPOM3BOAHOH MO BpPEMEHH OT palaHyca-BeKTopa, a macca
mexanuyeckoli cuctemor (9) Kak cyMMa Macc, T. €. CKajasipHbIX BeJiH-
YHH, ABJAETCA BEJHUHHOH CKaJAPHOH.

TouHO Tak e OYeBHOHO, YTO MPH NMPHMEHEHHH TEPMHHA CYMMa
K CKaJsipHbIM BeJHYHHAM HMeeTCs B BHAY ajreGpaHueckas CyMMma,
a npH MNPHMEHEHHH K BEKTOPHbIM BeJHYHHAM — reoMeTpHYecKas
CymMMa, H 3TO B OMNpede/ieHHsAX TOXE CMelLHaJbHO He OroBapHBaeTcs.

HekoTopble apyrue nosicHEHHs AaHbl B NPHMEYaHHAX, MOMELLEHHbIX
nocJjie COOTBETCTBYIOLLIHX OnpejeseHHH.

* Xk

Huxe paiorcs nosicHeHHst K ny6JHKYeMOH TE€PMHHOJIOTHH.

PekomeHayemble TepMHHBI pacrnosioXKeHbl B MOPsAKe, COOTBETCT-
BYIOLIEM MNPHHATOH B JAaHHOH paboTe CHCTEMATH3alHH NOHATHH.

B nepsoit kon0oHKe naHbl NOPSALKOBblE HOMEpa TEPMHHOB.

Bo BTOpO#i KO/NOHKE NOMelleHbl TepMHHbl, PEKOMEeHIyeMble AJA
onpeaesfAeMoro MOHATHA: OCHOBHble TEPMHHbI HaneuaTaHbl MOJYXKHP-
HbIM WpHPTOM, napaJiesbHbie H KpaTkHe GOpMbl — CBETJIbIM LWIPHD-
ToM. M3 coxpaHeHHbIX TepMHHOB-cHHOHMWMOB (16; 52; 117; 118)
B PaBHOH Mepe MOXXHO MOJIb30BaTbCs JIOObIM, HO B yue6HOH JHTepa-
Type mepBOHauYaJbHO NOKHbl OblTb Ha3BaHbl 06a TePMHHA.

[TomewleHHble TakXe BO BTOPYIO KOJIOHKY Hepexomerdyemoie
Tepmunb, 0cO60 OTMeueHHble 3HaKoM Hpk 3, He caeayeT npUMEHSTH
LRl NaHHOTO MOHSATHA.

B 370# ke KOoJIOHKe nomelleHbl B KauecTBe CMPaBOYHbIX CBEAEHHH
TEPMHHbI-3KBHBAJNEHThl, HMelolHecss Ha HemeukoM (D), aHrauvickom
(E) v ppaHuysckom (F) s3blkax H B TOH HJIH HHO#H Mepe COOTBETCTBYIO-
WwHe pycckuM TepMHHaM. Heo6xoaHMO OTMETHTb, YTO B HHOCTPAHHbIE
TEepPMHHbl pa3Hble aBTOPbl BKJAAAbIBAIOT pPa3jHYHOE colep:KaHHe. ITO
CBSI3aHO C OTCYTCTBHEM YCTAHOBJIEHHOH TEPMHHOJIOTHH Ha COOTBET-
CTBYIOILHX s3blKax. [To3TOMy 3HaueHHe, NPHNHCbIBAEMOE TEPMHHY TEM
HJIH HHbIM aBTOPOM, MOXXET PacXOAHTbCA C ONMpeaeseHHEM, NPHBELEH-
HbIM B HacTtosiuleM cOOpHHKe.

B TpeTbeil KO/NIOHKE AAIOTCA ONpefeseHHsl MOHATHH, BhipaXKaeMbliX
COOTBETCTBYIOLIMMH TEPMHHAMH.

[Mocne HekoTOpbIX OnpeaeseHHA NPHBEAEHbI NPHMEUAHHSA, Nal0ULHE
MOAICHEHHA HJIH YKa3blBalOUIHe Ha BO3MOXXHOCTb MPHMEHEHHS TeX HJIH
HHbIX TEPMHHOB.

[Tocsie H3J0XKEHHS TEPMHHOJIOTHH MPHBOAATCA pEKOMEHAyeMble
6ykBeHHble 0603HAYEHHS! BEJHUHH TEOPETHUYECKOH MEXaHHKH H mpa-
BHJ1a MOJIb3OBAHHA HMH.

® Bosnee 4acTO BCTpeyalOlIHeC HepEKOMeHAyeMble TePMHHbi Ha3BaHh B COOPHHKe
C uenblo 0GNEryHTb YTEeHHe paHee M3[JaHHOM JHTEpaTyphl.
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B ocHOBHOM pekoMeHayeMble 0603HauYeHHs ABJASIOTCA YCTAHOBHB-
wuMdcs. [1py HaNHuHK OBYX YCTAaHOBHBLIHXCA 0603HauYeHHH OQHO W3
HHX YKa3blBaeTCA KaK [JONyCKaeMoe Hapsly C OCHOBHbIM (HampHMep,
0603HaYeHHA @ H T AAR yckopenus Touku). UckiioueHne cocTaBasior
0603HayeHHa ANA BENHYHH KoauxecT80 Osuscenus (npuuaro Q u K)
H Kunetuyeckuli moment (npuHsaTo Ky u Ly). [Tockonbky coxpaHeHHe
OJIHOTO H TOro Xe cuMBosia K ansl AByX pa3HbiX BEJHYHH HEJIb3f CUH-
TaTb [JONYCTHMbIM, PEKOMEHAYIOTCH s KOAUHecT8a OBUNEHUS
o6o3Hauende Q, a AR KuneTuueckozo momenta — o6o3HayeHHe K,
Kak 6osiee pacnpocTpaHeHHble B yyeGHOH JautepaTtype (cM.: Kypchl
teopetuuecko mexauuku H. H. Byxroabua, H. B. ByteHuHa,
51. JI. Jlynua u 1. P. Mepkuua, B. B. [lo6ponpasoBa, H. H. Hukutuna
1 A. J1. [1BopuukoBa, A. A. Kocmoaembsnckoro, J1. I'. Jloiusauckoro
u A. U. Jlypbe, C. M. Tapra; cM. Takxe: PHU3HUECKHH IHUHK/IONEAH-
yeckd# caosapb. M.: Cos. 3HuMka., T. 2. 1962; T. 3. 1963).

B koHue c6opHHka aaHbl andaBHTHbIE YKa3aTeslHd HAa PYCCKOM H
MHOCTPAHHbIX A3bIKAX.



TEPMHHONOIUs

I. OBUIHE NOHATHA

| Mexanunyeckoe aBHKeHHe
D Mechanische Bewegung; Bewe-
gung
E Mechanical motion; motion
F Mouvement mécanique; mou-
vement

2 Mexannyeckoe aefcTane
D Mechanische Wirkung
E Mechanical action
F Interaction mécanique; Action

3 Mexaunka
D Mechanik
E Mechanics
F Mécanique
4 Cuna
D Kraft
E Inertia
F Inertie

5 HueptHOCTB
D Tragheit
E Inertia
F Inertie

6 Macca
D Masse
E Mass
F Masse

7 Marepuaabnan Touka
D Materialle Punkt
E Particle
F Point matériel

8 Mexannyeckan cucrema
CHcrema
D Punktsystem; materielles Sy-
stem
E System
F Systéme mécanique;
9 Macca mexaHHuyeckol cHCTeMb
D Massa des Punktsystem
E Mass of system
F Masse d’un systéme mécanique;
masse

H3mMenenne ¢ TeueHHeM BpPEeMEHH B3aHMHOTO
NONOXKEHHA B MPOCTPAHCTBE MAaTepPHaJ/bHHIX
TeJl HH B3aHMHOrO MOJIOXKEHHA YacTed AaH-
HOro Tena.

Mpumeuanusn |. Bnpenrenax Mexanuku
Mexanudeckoe Osuxcenue MOXHO KPaTKo
Ha3biBaTb dBuxcenue.

2. TlounaTHe mexanuyeckoe Osuxcenue MOXer
OTHOCHTbCl H K FeOMETPHUYECKHM OGDBEKTaM.

JleficTBHe Ha LNaHHOe MaTepHaJbHOE Teso
CO CTOPOHbB APYrHX MaTepHaJbHbiX TeJs, KOTO-
poe NMPHBOAMT K H3MEHEHHIO CKOPOCTeH Touek
3TOrO Tesla HJIH CJEeACTBHEM KOTOPOro sBAS-
eTCi H3MEeHEeHHe B3aHMHOTO MOJOXEHHA
yacred AAaHHOro Tena.

HayKa O MEXAaHHYECKOM ABHXXEHHH H MEXaHH-
4YeCKOM B3aHMOJEHCTBHH MaTepHaJbHbIX TeJa.

BektopHan BesHuHHa, ABAAIOUIAACA MepOi
MEXaHHYECKOro JeACTBHA OQHOrO MaTepHasb-
HOTO Tesa Ha ApYroe.

CBOMCTBO MaTepHaAbHOrO Tesla, NPOSABAAIO-
uleecs B COXpPAHEHHH ABHXXEHHS, coBepuiae-
MOrO HM MPH OTCYTCTBHH A€ACTBYIOLLHX CHJ,
M B MOCTENEHHOM H3MEHEHHH 3TOro JBHXXEHHA
C Te4eHHeM BPEeMEeHH, KOrla Ha TeJIO HaYHHAIOT
NIeACTBOBATb CHJHI.

OaHa M3 OCHOBHBIX XapaKTEPHCTHK A1060ro
MAaTepHaNbHOro 06'bEKTa, ABAAIOLWLAACA MEPOH
€ro HHepTHOCTH H TPaBHTALHH.

Touka, o6aanalouwas Maccon.

Jli06asi COBOKYNHOCTb MaTepHaJbHbIX TOYeEK.
Mpumeuanne B mexaHuke marepuass-
NOe TenaO0 PacCMaTPHBAETCA KaK MexaHHue-
CKasi cHcTema, 06pa3oBaHHAf HenpepbiBHOMA
COBOKYMHOCTbIO MaTepHAJIbHLIX TOYeK.

CyMma Macc MaTepHa/bHHX TOUeK, 06pa3yio-
UIHX CHCTeMY.



10 AGconotHo TBEpAOE TENO
TBepaoe Teno
D Starrer Korper
E Rigid body
F Solide
11 Ceo6oaxoe TBepaoce Teno

12 HecsoGoanoe TBepaoce Teso

13 Cucrema orcuera
D Bezugssystem
E Frame of reference
F Repére

14 Huepumanbnas cucrema orcuera
D Inertiales Bezugssystem
E lInertial of frame reference
F Repére absoiu

15 PaBHOBecHe MexaHHYeCKOH CH-
crembl
PaBHoBecHe
D Gleichgewicht
E Equilibrium of system
F Equilibre d’un systéme mécani-
que; équilibre
16 Teopernueckas mexanumka
O6wasn mexaHHKa
D Theoretische Mechanik
E Classical mechanics
F Mécanique générale;
mécanique rationnelle

MarepuanbHioe Teno, B KOTOPOM PaccTosiHHe
MeXAy ABYMA JIOGHIMH TOMKAaMH BCeraa
0CTaeTcs HeH3MEHHBIM.

Tsepaoe Teno, Ha nepeMelueHHR KOTOPOro
He HaJI0XKEHO HHKAKHX OrpaHH4eHHH.

Teepaoe Ten0, Ha MepeMelleHHA KOTOPOro
HaJI0XKeHbl OrpaHH4YeHHS.

CHcTeMa KOOpAMHAT, CBA3aHHAs C TBEPALIM
TeJIoM (TenamH), MO OTHOWEHHIO K KOTOPOMY
onpeaesisieTc NONOXKEHHe APYrHX Tea (Haw
MEXaHHYECKHX CHCTEM) B Pa3Hbie MOMEHTb
BPEMEHH.

CucremMa oTcueTa, NO OTHOWEHHIO K KOTOPOH
H30/IHPOBaHHAsi MaTepHaJbHAaA TOYKA Haxo-
AHTCA B NOKOE HJAH ABHXETCA NPSAMOJHHEAHO
H pPaBHOMEpPHO.

Mpumeuanne Cucrema orcuera, He 06-
Najalouwas  3THM CBOACTBOM, Ha3biBaeTcs
Heunepyuaarbrol CUCTeMou orc4era.

CocTosiHHEe MEXAHHUYECKOM CHCTEMBbI, IPH KOTO-
POM BCe €e TOYKH NOA AeHCTBHEM NPHJIOXKEH-
HbIX CHJl OCTAlOTCA B MOKOE MO OTHOLWEHHIO
K paccMaTpHBaeMOW CHCTeMe OTcueTa.
Mpumeuanune PasuoBecHe ssasercs
YaCTHBIM C/lyyaeM [BHXXEHHA MEeXaHHYeCKOH
CHCTEMbI.

Pa3gen MexaHHWKH, B KOTOPOM H3.1araioTcs
OCHOBHbI€ 3aKOHbl H MPHHUHMNbI 3TOM HAYKH H
H3yyaloTca obliHe CBOHCTBA ABHXKEHHA Mexa-
HHYECKHX CHCTEM.

11. KHHEMATHKA

17 Knnematuka
D Kinematik
E Kinematics
F Cinématique

18 OchHosHan cucTema orcuera
D Ruhendes Koordinatensystem;
raumfestes Bezugssystem
E Fixed frame of reference; fixed-
axes system
F Reptre fixe
19 Moasuxnan cucrema orcuera
D Bewegliches Koordinaten-
system
E Moving frame of reference
F Repére mobile
20 aementapnoe
nepeMeleHHe TOUKH

Pa3gen MexaHHKH, B KOTOPOM H3y4aioTcs
NBHXXEHHSI MaTepHaibHbLIX Tesa 6e3 yuera
HX MacC H NeACTBYIOLUHX HA HHX CHJ.
[Tpumeuanne. B kHHemaTHke ABHXKY-
UIHeCs OGBLEKThI PAacCMaTPHBAIOTCA KakK reo-
METPHYECKHE TOMKH HJH Tesa W HMEHYIOTCS
COOTBETCTBEHHO TOYKA WJAH TeAo.

an PacCMOTPEHHH ABHXKEHHS TOUEK HAH Ten
OAHOBPEMEHHO MO OTHOWEHHIO K HECKOJIbKHM
CHCTEMAaM OTCYeTa — Ta H3 ITHX CHCTEM, OT-
HOCHTE@JIbHO KOTOpOf‘I onpenenserca ABH)XXeHHe
BCEX OCTaJIbHbIX.

Cucrema otcyera, ABHXKYLULAACA NO OTHOLWIe-
HHIO K OCHOBHOM CHCTeMe OTcCuera.

IMpemeuieHne TOYKH H3 NAHHOTrO NOJOXKEHHA
B MOJIOXKEHHE, 6eCKOHeYHO O6JIH3Koe K HeMmy,



E Elementary displacement of
particle

F Déplacement élementaire d'un
point; déplacement élémentaire

21 TpaexTopus TOYKH
D Bahn des Punktes; Bahnkurve;
Bahn
E Trajectory of particle
F Trajectoire d’un point
22 NMytb TOUYKH
D Weg des Punktes; Weg
F Parcours

23 CKOpoOCTb TOUKH
D Punktgeschwindigkeit
E Velocity of particle
F Vitesse d’un point

24 CexTopHas CKOpPOCTb
D Flachengeschwindigkeit; Sek-
torgeschwindigkeit
E Areal velocity
F Vitesse aréolaire

25 Yckopenne TOUKH
D Punktbeschleunigung
E Acceleration of particle
F Accélération d’un point; accélé-
ration
26 EctectBenHbie OCH
D Natiirliche Koordinatenachse
E Axes of a natural trihedron
F Axes naturels
27 KacareabHoe yckopenue
TOYKH
D Tangentialbeschleunigung des Pu-

nktes; Tangentialbeschleuni-
gung

E Tangential acceleration of par-
ticle

F Accélération tangentielle d'un
point, accelération tangentielle

28 HopmanbHoe ycKOpeHHE TOUYKH
D Normalbeschleunigung des
Punktes; Normalbeschleuni-
gung
E Normal acceleration of particle
F Accélération normale d’un
point; accélération normale
29 CnoxHoe ABHIKEHHE TOYKH HAH
Tena
Hpk CocraBHOe NBHXXEHHE TOUKH
HAH Tena
D Zusammenbewegung des Pun-
ktes oder des Korpers
E Compound motion of particle
or body
F Composition des mouvements

10

Bbipaxkaemoe aHpepeHuHanoM paauyca-
BEKTOPA TOYKH.

Mpumeuanwne. MNoa paduycom sexropom
TO4KU TOHHMAETCA BEKTOpP, MNPOBEAEHHbIR
OT HEKOTOPOH TOUYKH, HEH3MEHHO CBA3AaHHOH
C paccMaTpHBAaeMOW CHCTeMOil oTcyeTa, A0
ABHXYLLEHCH TOUYKH.

TeomeTpuueckoe MeCTO MONOXKEHHH ABHXKY-
WeACH TOYKH B PacCMaTpHBAEMOH CHCTeMe
orcyeTa.

PaccTosinue, npofineHHOe TOYKOH 3a paccMa-
TpHBaeMblii NPOMEXKYTOK BPEMEHH, H3Mepse-
MO€e BAOJb TPAEKTOPHH B HAmNpaBJieHHH ABH-
XKEHHSI TOUKH.

KunemaTuueckass Mepa [BHXEHHSi TOUYKH,
paBHasi NPOH3BOAHONA MO BPEMEHH OT paaHyca-
BEKTOPa 3TOH TOYKH B PacCMaTpPHBAEMOH CH-
cTeMe OTCyeTa.

Beanuuna, onpenensiouwas CKOpoCTb H3MEHeE-
HWA TJIOWAMH, OMETaeMOil PaaHyCOM-BEKTO-
pPOM TOYKM, H PaBHas TONOBHHE BEKTOP-
HOrO MPOH3BEAEHHS PANHYCa-BEKTOpPa 3TOi
TOYKH Ha €e CKOpOCTb.

Mepa H3MeHEHH CKOPOCTH TOYKH, paBHas
NPOH3BOAHOH MO BPEMEHH OT CKOPOCTH 3TOH
TOYKH B PacCMaTpPHBAEMON CHCTEME OTCueTa.

[MpamMoyronbHas cHcTeMa oOcCelt C HauaaoMm
B [ABHXYUIEACH TOYKe, HANMpaBJEHHbIX COOT-
BETCTBEHHO MO KAacaTe/bHOH, TNaBHOH HOp-
Maau U GHHOPMAJiH K TPAEKTOPHH 3TOH TOUKH.

Cocrasasiioinas yCKOPEHHS TOYKH BAOJb
KacaTeNbHON K TPAEKTOPHH MPH Pa3NOXKEHHH
YCKOPEHHR NO €CTECTBEHHLIM OCHM.

CoCTaBafilOIAA  YCKOPEHHA TOYKH BAOAb
rNaBHOM HOPMan¥ K TPAeKTOPHH NpH pas-
NOXKEHHH YCKOPEHHS MO eCTECTBEHHbIM OCSM.

LlBrkeHHe TOUKH HAH Tena, Hcc/aeayemoe
OHOBPEMEHHO B OCHOBHOH H TNOABHXXHOM
(MOABHXHbBIX) CHCTEMAax OTCYEeTa.
MMpumeuanue. INpu sTom mMoryr onpene-
NATHCA XAPAKTEPHCTHKH ABHXKEHHSA TOUKH HIH
TeNa MO OTHOLIEHHIO K KaXKAOH H3 CHCTEM
OTCYEeTa H 3aBHCHMOCTH MEXAY 3THMH Xapak-
TEPHCTHKAMH



30 A6coatoTHoe ABHIKEHHE TOUKH HAH
Tena
D Absolutbewegung des Punktes
oder des Korpers
E Absolute motion of particle or
body
F Mouvement absolu

31 OTHOCHTENAbHOE ABHIKEHHE TOYKH
HAH Teaa
D Relativbewegung des Punktes
oder des Korpers; Relativbewe-
gung
E Relative motion of particle or
body
F Mouvement relatif
32 MepenocHoe asuKenue
D Fihrungsbewegung
E Bulk motion
F Mouvement d’entrainement

33 AGCONIOTHAA TPAEKTOPHA TOUKH
E Trajectory of absolute motion
of particle
F Trajectoire absolue
34 OTHOCHTEAbHAR TPAEKTOPHS TOUKH
E Trajectory of relative motion
of particle
F Trajectoire relative

35 AGcoatoTHas CKOPOCTb TOYKH
D Absolutgeschwindigkeit  des
Punktes; Absolutgeschwindig-
keit
E Absolute velocity of particle
F Vitesse absolue

36 OTHOCHTEAbHAs CKOPOCTb TOUKH
D Relativgeschwindigkeit des
Punktes; Relativgeschwindig-
keit
E Relative velocity of particle
F Vitesse relative
37 MepenocHan CKOPOSTb TOYKH
D Fihrungsgeschwindigkeit
des Punktes; Fiihrungsgesch-
windigkeit
E Bulk velocity; reference-frame
velocity; velocity of moving
space
F Vitesse d’entrainement
38 AGcoatoTHOE YCKOpEHHE TOYKH
D Absolutbeschleunigung des
Punktes; Asolutbeschleuni-
gung
E Absolute acceleration of particle
F Accélération absolute

39 OtHocHTeabHOE YCKOPEHHE TO4YKH
D Relativbeschleunigung des

Punktes; Rclativheschleuni-
gung

E Relative acceleration of par-
ticle

F Accélération relative

JIBHXKEHHE TOYKH HAH TeNa NO OTHOWIEHHIO
K OCHOBHOH CHCTEMe OTCueTa.

JBH)KEHHE TOUKH HAM Tela NO OTHOLUEHHIO
K NOABHXHOH CHCTEMe OTCYera.

JIBH)KE€HHE NOABHXKHOH CHCTEMBI OTCuYeTa
No OTHOLIEHHIO K OCHOBHOH CHCTEME OTCueTa.

TpaekTOpHA TOUKH NO OTHOLIEHHIO K OCHOB-
HOH CHCTEMe OTCuera.

TpaekTOpHS TOUKH NO OTHOLLEHHIO K MOABHX-
HOH CHCTeMe OTCcyeTa.

CKOpOCTb TOYKH B a6GCONIOTHOM NBHXKEHHH.

CKOPOCTb TOYKH B OTHOCHTE/IbHOM ABHXXEHHH.

[MpH CNOXKHOM ABHXKEHHH TOUYKH — CKOPOCTb
TOH, HEHM3MEHHO CBA3aHHOH C MNOABHXHOI
CHCTEMOW OTCYETa TOYKH NPOCTPAHCTBA, C KO-
TOpO# B JlaHHbIA MOMEHT BPEMEHH COBnaaaer
ABHXYLWAACA TOUKA.

VCKopeHne TOYKH B a6CONIOTHOM ABHXKEHHH.

ycxopeune TOYKH B OTHOCHTE/NIbHOM [BH-
XKEHHH.
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Mepenocnoe yckopenune Toukn

D Fiahrungsbeschleunigung des
Punktes Fihrungsbeschleuni-
gung

E Bulk acceleration; reference-
frame acceleration; accelera-
tion of moving space

F Accélération d’entrainement

KopHOAHCOBO yCKOpeHHe TO4YKH

Hpx ToBopoTHOE yCKOpEHHE TOUKH;

106aBOYHOE YCKOPEHHE TOWKH

D Coriolisbeschleunigung des
Punktes;  Coriolisbeschleuni-
gung

E Coriolis acceleration; comple-
mentary acceleration

F Accélération complémentaire

MoctynareasHoe aBHXxeHHe TBep-

AOro Tena

IMoctynateabHoe ABHXKeHHe

D Translation; fortschreitende
Korperbewegung

E Translatory motion of rigid
body

F Mouvement de translation
d’unsolide; mouvement
translation

BpawmarenbHoe aBuKenwe TBep-

AOro Teaa

D Drehung des starren Kérpers
um eine feste Achse; Rotation

E Motion of rigid body about
fixed axis .

F Rotation d’un solide autour
d’un axe fixe

de

Yroa nosopora Tsepaoro teaa

Yron nosopora

D Rotationswinkel

E Angle of rotation of rigid body;
angle of rotation '

F Angle de rotation d’un solide;
angle de rotation

Maocxonapanneabtoe ABHIKEHHE

TBEPAOTO Teaa

IMnockoe ABHXKeHHe TBEpAOrO Tena

D Ebene parallele Bewegung des
starren Korpers; ebene Bewe-
gung des starren Korpers

E Two-dimensional motion of ri-
gid body

F Mouvement plan d'un solide

LlenTp xoneusoro nosopora

E Centre of finite rotation

F Centre de rotation

MrHoBeHHbLIA UEHTDP cKOpocTeR

D Momentanes Geschwindig-
keitszentrum

T1pu cnoXHOM ABHIKEHHH TOUKH — yCKOpeHHe
TOH, HEH3MEHHO CBAI3aHHOM C MOABHXXHOM CH-
CTEMO# OTCYETa TOYKH NPOCTPAHCTBA, C KOTO-
POl B NaHHBIi MOMEHT BpPeMEHH COBnanaer
ABH)XKYLLAAACA TOYKA.

IMpH cNOXKHOM ABHXKEHHH TOYKH — COCTaB-
nsouLas ee aGCONIOHOrO YCKOpPEHHS, paBHas
YABOEHHOMY BEKTODHOMY NPOH3BEAEHHIO Ye-
20804 cKopocTu (55) nepeHOCHOro ABHIKe-
HHSl HA OTHOCHTEJIbHYIO CKOPOCTb TOUKH.

JlBHxeHHe Tesla, MPH KOTOPOM NpsMasi, coe-
AHHAOWAS ABe Jio6ble TOUKH 3TOro TeJa,
nepeMellaeTcs, OCTaBafACb MNapajsiesbHOM
CBOEMY HayaJbHOMY HampaBJeHHIO.

JlBHXKeHHe Tena, NPH KOTOPOM BCE TOYKH,
Jie)kaulHe Ha HeKOTOpOR NpsIMOA, HEH3MEHHO
CBAI3aHHOA C TEJIOM, OCTAIOTCA HENOABHXK-
HbBIMH B PacCMaTpHBAeMOf CHCTEMe OTCYeTa.
Mpumeuvanusn 1. Ira npsamas Hasu-
BAETCA OCLIO BPAU4EHUR.

2. MepemeweHHe Bpawaloulerocs Tena 3
O[LHOTO MONOXKCHHA B APYroe Ha3blBAeTCA no-
80pOTOM.

Yron Moy ByMs HOCACAUBATENbHBIMH
NONOXKEHHAMH MNONYNJOCKOCTH, HEH3MEHHO
CBSI3aHHOH C TeqIoM H npoxoasiueR uyepe3s
ero oCb BpallleHHA.

JlBHi)KeHHe Tena, NPH KOTOPOM BCE ero TOYKH
NBHXYTCS B MJAOCKOCTSIX, NapajjebHblX He-
KOTOPOA MJAOCKOCTH, HENOABHXHOA B paccMma-
TPHBAEMOH CHCTeMe OTCYeTa.

Tpumeuanne Hayuenne nnockonapan-
JIeJIbHOTO BHXXEHHS TeJla CBOAHTCA K H3yue-
HHIO IBH)XXEHHS1 HEeH3MEHSIeMO NJOCKOA (Hry-
Pbl B HEMOABHXXHOR NMJIOCKOCTH, coBnaaaloLuen
C MJIOCKOCTbIO 3TOH (HIrYpHI.

Touka, NOBOPOTOM BOKPYr KOTOPO#H MJOCKYIO
(Hrypy MOXKHO NEpPeMecTHTb B €e NJIOCKOCTH
H3 OJHOrO MOJIOXKEHHS B Apyroe.

Touka nuockot GHrypn, CKOpPOCTb KOTOPOW
B JaHHbii MOMEHT BpeMeHH PaBHa HYJIO.
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E Instantaneous centre of zero-
velocity
F Centre instantané de rotation

MrioseHHbIfi UEHTP BpaUEHHA

D Momentanes Rotationszent-
rum; Momentanpol

E Instantaneous centre of rota-
tion

F Centre instantané de rotation

Henoasuxnan uentpoupa

D Rastpolbahn

E Space centrode; polecurve
F Roulette fixe; base

MoasuxHan uewtponaa

D Gangpolbahn

E Body centrode; polecurve
F Roulette mobile; roulante

MrHoBeHHBIA UEHTP yCKOpeHu#

D Momentanes Beschleunigungs-
zentrum

F Centre instantané des accé-
lérations

JlBuxeHne TBEPAOr0 Teaa BOKPYr

HENOABHKHOA TOUKH

Coepuueckoe aBHXKeHHe

D Bewegung des starren Korpers
um einen festen Punkt

E Motion of rigid body about
fixed point

F Mouvement d’un solide autour
d’un point fixe

Ocb KOHEYHOro NOBOPOTA TBEPAOrO

Teaa

E Axis of finite rotation of rigid
body

F Axe de rotation

MrHoBeHHAn OCb BPAULEHHS

D Momentane Rotationsachse

E Instantaneous axis of rotation
F Axe instantané de rotation

Yraosas cKoOpocTb

D Winkelgeschwindigkeit
E Angular velocity

F Vitesse angulaire

Yraosoe yckopenue

D Winkelbeschleunigung
E Angular acceleration
F Accélération angulaire

Touka HENOABHXKHOW NJOCKOCTH, NOBOPOTOM
BOKPYr KOTOPOH NJNOCKas ¢Hrypa nepeme-
IlaeTCA W3 NAHHOTO MOJOXKEHHS B NOJOXe-
HHe, 6ECKOHEUHO GJIH3KOe K NaHHOMY.

[Tpumeuanue. B kaxabli MOMEHT Bpe-
MEHH MTHOBEHHbLIA UEHTP BpaUlEHHS COBMa-
laeT C MrHOBEHHHIM UEHTPOM CKOPOCTeHd.

I‘eoue'rpw-lecxoe ME€CTO MTHOBEHHbIX LEHTPOB
BpalUEHHA B HEeNOJABHXHOH NNOCKOCTH.

leomeTpHuecKoe MECTO MTHOBEHHLIX LEHTPOB
CKOpOCTeH B NJIOCKOCTH, CBA3aHHOM C ABHXY-
weAcs NAOCKOR (PHrypoi.

Touka nnocko# ¢Hrypnl, ycKopeHHe KOTOpoO#H
B NaHHbIi MOMEHT BPEMEHH PaBHO HYJAIO.

[BHxenue tena, NpH KOTOPOM OAHA H3 €ro
TOYEK OCTaeTca BCe BpemsA HENOABHXXHOI
B paccmarpuaaemoﬁ CHCTEME OoTCyeTa.

lMpsAmas, noBopoTOM BOKPYr KOTOPOil Teno,
MMelolLLee HEMOABHXKHYIO TOUKY, MOXHO nepe-
MECTHTb W3 OIHOrO MOJNOXKEHHR B ApYroe.

[psmas, noBOPOTOM BOKPYr KOTOPOii Teno,
HMeiolLee HENOABHXKHYIO TOUKy, nepemelna-
€TCAi M3 [laHHOTO MOJIOXKEHHA B MOJIOXKEHHe,
6eCKOHEYHO 6aH3Koe K AaHHOMY.

KnHemaTHueckan Mepa BpallaTeNbHOrO ABH-
MKEHHSA TeJa, BbipaxKaeMas BEKTOPOM, PaBHbIM
no MOAYJIO OTHOLIEHHIO 3JIeMEHTapHOro yraa
noBopoTa TeaAa K 3N1E€MEHTapHOMY npoMe-
XKYTKY BpeMeHH, 33 KOTOpblii coBepluiaercs
3TOT MOBOPOT, H HAMPaBJEHHLIM BAOJb MIHO-
BEHHOH OCH BPALLEHHA B Ty CTOPOHY, OTKyaa
3/1eMeHTapHbIHi NOBOPOT TeJia BHAEH NPOHCXO-
NAULHM NPOTHB XONA 4ACOBOiH CTPEKH.
[lpumeuanune [aa tena, spawaiowe-
rocst BOKpYr HenoABH)XXHOH OCH, MOAYJb yri0-
BOH CKOpPOCTH paBeH MOAYJI0 NPOHU3BOAHOM
OT yria nosopoTa MO BPEMEHH.

Mepa H3MeHeHHS Yr/0BOHA CKOPOCTH Tena,
paBHaA NPOH3BOAHOH OT Yrn0BOH CKOPOCTH
no BpeMeHH.
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Henoasuxnuii akcoun

D Spurkegel; Rastpolkegel; Her-
polhodiekegel

E Fixed axoide

F Axoide fixe; surface réglée fixe

Moasuxubil akcoun

D Polkegel; Gangpolkegel; Pol-
hodiekegel

E Loose axoide

F Axoide mobile; surface réglée
mobile

Mpeueccus

D Prazession

E Precession

F Mouvement de précession

Peryaspuan npeueccus
D Regulare Prazession
E Regular precession

F Précession réguliére

Hyrauns

D Nutation

E Nutation

F Mouvement de nutation

BunTOBOE ABHXKEHHE TBEPAOFO

Teaa

D Schraubenbewegung

E Screw motion of rigid body;
screw motion

F Mouvement hélicoidal

KnHeMaTHYeCKHA BHHT

Hpk Kunera

Bewegungswinder

Screw

Ocb KOHEYHOr0 BHHTOBOrO nepe-
MELUEeHHs

D Schraubenachse

E Axis of screw

MrHoBeHHan BHHTOBas OCb

D Momentane Schraubenachse

E Instantaneous axis of screw
motion of rigid body

F Axe instantané hélicoidal

FeomeTpHueckoe MecTO MrHOBEHHbIX OCeH
BpAlUEHHsA B OCHOBHOH CHCTEME oTcyera.

lFeomeTpHueckoe MeCTO MrHOBEHHbIX OCeR
BpPallEHHs B ABHXKYUIEMCA Tese.

JlBHiKeHHe TBEpAOro Tesia BOKPYr HEMOABHXK-
HOM TOYKH, COCTOfilllee H3 €ero BpaLIEeHHS
BOKPYT OCH, HEH3MEHHO CBSI3aHHOH C TesIOM,
¥ ABHXXEHHS, IPH KOTOPOM 3Ta OCb BpaLLLAETCH
BOKPYF NnepeceKalolled ee OCH, HENOABHXKHOH
B paccMaTpPHBAeMO#H CHCTEMe OTCueTa.
Mpumeuwannsn 1. Ocb, cBA3aHHAS C Te-
JI0M, Ha3biBAETCA 0CbI0 COBCTBERHO20 Bpawye-
Hus; OCb, HENOABH)XHAfA B JaHHOH CHCTeMe
oTcyeTa, Ha3biBaeTCA OCbIO npeyeccuu; To4YKa
nepeceueHHss ITHX OCeH coBnajgaer C Hemnoa-
BHXKHOM TOUKOH Tena.

2. JlBnxeHHe, coBepliaeMOe NPH NpPeuLeccHH
TeJa OCbl0 COGCTBEHHHOrO BPALLEHHS, Ha3bl-
BaeTCs npeyeccued 3TOH OCH.

IMpeueccus, npH KOTOPOH BpallUeHHN BOKPYr
COOGCTBEHHOH OCH H BOKPYF OCH NpeLeccHH
ABASAIOTCH PABHOMEPHbIMH.

MMpumeuanue PasnomepHoim 8pawe-
Huem Ha3blBaeTCA BpalUEHHEe, NpoHcXxoaRLlee
C NOCTORHHOW NO MOAYJI0 YT10BOH CKOPOCTbHIO.

[Mponcxoasilee 0ONHOBPEMEHHO C NpeueccHer
NBHXKEHHE TBEPAOTO TeNa, PH KOTOPOM H3Me-
HSIETCA Yro MeXAy OCbio COGCTBEHHOro Bpa-
WEHHS M OCbIO MPELLECCHH.

JlBnXxeuue Tena, cocrosiiee H3 ero Bpaiue-
HHSi BOKPYr HEKOTOpPO#H OCH H nmocTynarenb-
HOTrO ABHXXEHHS CO CKOPOCTbIO, NapasienbHoM
3TOH OCH.
Mpumeuanwuas.
BUNHTOBOU 0CbIO.

2. Tlepemewenne Tena, COBEPLIAIOLLETrO BHH-
TOBOE ABHXKEHHE H3 OQHOrO NOJNOXEHHS B JNI0-
6oe apyroe, Ha3blBaeTCH BUNTOBbLIM nepe-
Mewjeruem.

COBOKYNHOCTb Yri0BOH CKOPOCTH W napan-
NIeNbHOH e CKOPOCTH MOCTYNAaTeNbHOro ABH-
XKEHUR Tena.

I. 3ra ocb Ha3sbiBaeTcs

Ocb TOro BHHTOBOTO NEpEMELLEHHS, KOTOPLIM
MOXXHO NEPEBECTH TeJA0 H3 OHOTO NONOKEHHS
B ApYyroe.

Ocb TOro BHHTOBOrO nepemelleHHs, KOTopoe
TeJNO COoBepluaeT, nepemeilasicb H3 AAHHOTO
NOJNIOXKEHHS B NOJOXKEHHE, 6ECKOHEYHO 6an3-
Koe K NaHHOMY.
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HenoapHxuufi BHHTOBOA aKCOHA

MoasHXHbIA BUHTOBOA AKCOHA

[eomeTpHuECKOE MECTO MrHOBEHHbIX BHHTO-
BbiX OCEil B OCHOBHOH CHCTeMe OTCueTa.
[eomeTpHueckoe MeCTO MrHOBEHHbIX BHHTO-
BbIX OCeH B ABHXXYLIEMCS Teje.

111 KHHETHKA

Kuneruxa
D Kinetik
E Kinetics
F Cinétique

JIuunsa pedcTBHA CHAB
D Wirkungslinie
E Line of action
F Support de la force

Cucrema cua

D Kraftesystem

E System of forces

F Systéme de forces;
de torces

CHcTeMa CXOASWMHXCA CHA

D Krafte, deren Wirkungslinien
sich in einem Punkt schneiden

E System of forces, whose lines of
action intersect at point

F Systéme de forces concourantes

Cuctema napaanenbHbix CHa

D Paralleles Kraftesystem

F Systéme de forces paralléles

Maockan cucrema cua

D Ebenes Kraftesystem

E Plane system of forces

F Systéme de forces coplanaires

MpocTpancTBeHHan cHcTeMa CHA

D Raéumliches Kraftesystem

Maeyo cuam

D Hebelarm

E Moment arm

F Bras de levier

MoMeHT CHABI OTHOCHTEAbHO

TOYKH

D Kraftmoment in bezug auf den
Punkt

E Moment of force about point

F Moment d’une force par rap-
port a on point

torseur

MOMEHT CHABI OTHOCHTENbLHO OCH

D Kraftmoment beziiglich einer
Achse

E Moment of force about axis

F Moment d’une force par rap-
port @ un axe

FaaBsHbi BEKTOP CHCTEMbBI CHJ

D Resultierender Kraftvektor

E Resultant of system of forces

Pa3pen mexaHHKH, B KOTOPOM H3YualoTCA paB-
HOBECHE H [BHXEHHE MEeXaHHYECKHX CHCTeM
noja AEHCTBHEM CHJ.

Mpumeuanue KuHernka noapasaens-
ercs Ha crartuky (89) u dunamuxy (101).
[lpsamas, Boonb KOTOpO# HanpaBjieH BEKTOp,
H306parkalowHi cuay.

Jlio6as COBOKYMHOCTb CHJ,
Ha MeXaHHYECKYl0 CHCTeMY.

NEHCTBYIOLLHX

Cucrema CHJ, IHHHH JEeHCTBHA KOTOpbIX nepe-
CeKaloTCcss B OMHOH TOuKe.

CHcTeMa CHA, JHHUH OEHCTBHS KOTOPbLIX na-
pajnenbHbl.

CucreMa CHJ, JAHHMM QeHCTBHA KOTOPbIX
NeXaT B OQHOH NJOCKOCTH.

CHcTeMa CHA, IMHUK NEACTBHA KOTOPLIX He Je-
XKaT B OAHOH NJOCKOCTH.

PaccTosiHHe OT AaHHOH TOUKH A0 JHHHH AeH-
CTBHS CHJbI.

Beanunna, paBHas BEKTOPHOMY .NpOH3Bese-
HHIO PafiiyCca-BeKTOpa, NPOBEAEHHOrO U3 NaH-
HOH TOYKH B TOUKY NPHJIOKEHHS CHJBI, HA 3Ty
cHay.

[Tpumeuanne Touky, OTHOCHTEAbHO KO-
TOpo# 6epeTcsi MOMEHT CHJIbl, MOXHO Ha3bl-
BaTb YEHTPOM MOMEHTA, 3 MOMEHT CHJbl OTHO-
CHTEIbHO TOUKH — MOMEHTOM CUAbL OTHOCU-
TeAbHO yeHTpa.

Bennunna, paBHas npoekuUHH Ha 3Ty OCb
MOMEHTa CHJIbl OTHOCHTEJIbHO JI060H TOYKH
OCH.

Beauuuna, paBHas CyMMe BC€X CHJl CHCTEMDI.



F Résultante générale d’un
torseur

79 FnaBHbIA MOMEHT CHCTEMbl CHJA

OTHOCHTEJIbHO UEHTPa
FnaBHbLIAi MOMEHT CHCTEMbI

D Resultierender Momentenvek-

tor

E Moment of system of forces

about point

F Moment résultant d’un tor-

seur en un point

80 Buewnsin cuaa
D AuBere Kraft
E External force
F Forces extérieures

81 BHyTpenusa cuaa
D Innere Kraft
E Internal force
F Forces intérieures

82 lMosepxHOCTHBIE CHABI
D Flachenkrafte
E Surface forces
F Forces superficielles
83 Maccosnie cuan
D Massenkrafte; Volumen-
krafte
E Body forces; bulk
F Forces volumiques
84 Mapa cua
MMapa
D Kraftepaar
E Couple
F Couple de forces
85 Maeuo napu
D Hebelarm des Kraftepaars;
Hebelarm
E Arm of the couple

F Bras de levier d’un couple

86 Moment napu
D Moment des Kraftepaars

E Moment of couple;
of couple
F Moment d’un couple
87 Csaasn
D Bindungen
E Constraints
F Liaisons

88 Peakuun cssazei
D Reaktionskraft
E Reaction; constraint force
F Forces de liaisons

89 Crarnka
D Statik
E Statics

forces

torque

Beauuuna, paBHaf CyMMe MOMEHTOB BCEX CHJ
CHCTEMbl OTHOCHTEJIbHO [NAHHOrO UEHTpa.

Cuna, neficTByiOlan Ha KaKylo-aH60 MaTe-
PHANBHYIO TOYKY MEXaHHYECKOH CHCTEeMbl CO
CTOPOHbI TeJl, He MPHHAA/NEXKALHX paccMar-
pHBAEeMOH MeXaHHYEeCKOH CHcTeme.

Cuna, peficTByioutasi Ha Kakylo-aH60 Mare-
PHANIbHYIO TOYKY MEXaHHYECKOM CHCTeMb
CO CTOPOHbl APYFrHX MaTepHajbHHX TOYeK,
NPHHAANEXKAWHX PAaCCMATPHBAEMOR MEXaHH-
YECKOH CHCTeMe.

CHJ‘lH, neﬁcreylomue Ha TOYKH NMOBEPXHOCTH
MaTepHaNbHOro Tena.

Cuabl, NeACTBYIOWHE HA KaXAyl0 4acTHLY
MaTepHaNbHOro Tefia W NPONOPUHOHANbHbIE
MaccaM 3THX YacTHU.

Cucrema ABYX NapajjieibHbIX CHJ, paBHbIX NO
MOAYJMIO H HanpasJIeHHHX B NPOTHBONOJOX-
Hbl€ CTOPOHbLI.

Paccrosinne Mexay NHHHAMH A€ACTBHA CHA
napel.

Mepa MexaHHuyeckoro AeHCTBHA Napbl, pas-
Has CyMMe MOMEHTOB CHJ Napbli OTHOCHTEJIbHO
N1060r0 UEHTPaA.

OrpanuyeHusi, Hajnaraemble Ha MNOJIOXKEHHSN
H CKOPOCTH TOYEK MEXAHHYECKOH CHCTEMBI,
KOTOpbIE AONKHbI BbINOJHATLCA NPH AIOGbIX,
NEeACTBYIOWHX HA CHCTEMY CHAaX.

Cuanbl, 1efiCTBYIOILHE HA MaTEPHAbHbIE TOUKH
MEXaHHYECKOM CHCTEMbl CO CTOPOHbI MaTepH-
anbHBIX TeJl, OCYLIECTBARIOWNX CBA3H, HANO-
JKEHHblE HA 3Ty CHCTeMY.

CratHka

Pa3nen MexaHMKH, B KOTOpPOM H3YYaiOFCAl
YCNOBHAi PABHOBECHS MEXAHHUECKHX CHCTEM
noj AEACTBHEM CHA.



F Statique

90 CraTtHyeckH onpeaennMas mexa-
HHYECKan CHCTEMa
D Statisch bestimmte System

91 YpasnoseweHHas CHCTEMa CHA

D Kraftesystem, das im Gleich-
gewicht ist

E Balanced system of force

F Systéme de forces équivalent

a zéro
92 Ypasnosewnsaowas cHcTeMa
cHn
E Balancing force; equilibrant
force

E Forces de compensation

93 KBHBANEHTHLIE CHCTEMB CHA
D Aquivalentes Kraftesystem
E Equivalent system of forces
F Torseurs équivalents

94 Tpusenenne cCHCTEMB CHA K AaH-
HO# TOuKe
D Reduktion von Kraftesystem
E Reduction of system of forces
F Réduction d'un torseur en un
point

95 PasHoneACTBYIOWLAN CHCTEMBI CHA
PasHogeficTBylowasn
D Resultierende;
Kraft
E Resultant of system of forces
F Résultante unique

resultierende

96 luHaMHuecKHAi BHHT
CH0BOH BHHT
Hpx 1unama
D Krafteschraube; Dyname
E Wrench
F Dyname

97 LlenTpansHas OCb CHCTEMBI CHA
LleHTpanbHas ocb
D Zentralachse
E Central axis of system of
forces; central axis
F Support d’un dyname

2 3aka3 959

[Tpumeuanwue. B cratuke aGconioTHO
TBEPAOro Tesia PAacCMaTPHBAIOT OGHYHO H
onepauHH NPeo6Pa3OBaHHA CHCTEM CHA B HM
axksusanentnote (93).

MexaHHueckas CHCTeMa, y KOTOPOHA peaKuHH
BCex uanox(enuux.csnseﬁ moryT 6uiTb onpe-
AeieHbl H3 YCJIOBHA PaBHOBECHS, NOJyYaeMbix
B CTaTHKe.

[TpumeuaHHe MexaHHuecKast CHCTeMa,
y KOTOpOH peakuHH BCEX HaNOXKEHHbIX CBA3eil
He MoryT OHTb onpejaejieHbl H3 YCJAOBHi
PaBHOBECHS, NONy4aeMblX B CTaTHKe, Ha3ui-
BAeTCA CTATUCTUYECKU Heonpedeaumold Mexa-
Hu4yeckold cucremou.

CucreMa cua, KoTopas, GyayuH NPHAOIKEHHOM
K CBOGOAHOMY TBEPAOMY TeJly, HAXOAALLEMYCSA
B NOKOe, He BHIBOAHT €ro H3 3TOr0 COCTOSHHSA.

Cucrema cua, KOTOpas BMecCTe C 3a1aHHOW
APYrofi CHCTEMOH CHA COCTaBAfieT ypaBHOBe-
UEHHYIO CHCTEMY CHJI.

JlBe HAM HECKONbKO CHCTEM CHJ, HMeloWHe
O/HY H Ty Xe ypaBHOBELIHBAIOULYIO CHCTEMY
CHAI.

Mpumeuaune. Cucremn cua 6yayr
3KBHBAJNIEHTHBIMH, €CJ/IH Y HHX PaBHbl F1aBHbie
BEKTOPH H r/laBHble MOMEHTbI OTHOCHTEJIbHO
OQHOrO H TOro »e ueHrpa (awo6oro).

Onepaunsa 3aMeHbl CHCTEMbl CHJA, AeACTBYIO-
WHX Ha a6GCoNIOTHO TBepAaoe TeNO, 3KBHBA-
JIEHTHOM eH CHCTeMOM CHJA, COCTOMIILER H3 Of-
HOH CHJbl, NPHNOXKEHHOA B NaHHOA TOuKe,
H Napbl CHA.

[Tpumeuanune 3Ira TOUKa Ha3biBaeTcs
YEeNTPOM npusedeHus, a CaMy OMepPauHIO
MOXHO HMEHOBAaTb npusedenue CUCTEMbL CUA
K OGHHOMY LEHTPY.

CHJla, 3KBHBAJNEHTHAA [NaHHOA CHCTeMe CHJ.

COBOKyﬂHOCTb CHJIbl H Napul CHA, aexauen
B MJOCKOCTH, nepneHnuKynﬁpnoﬁ K 3TOH CHJe.

lMpAmMan, SABAAIOWARACA  [EOMETPHYECKHM
MECTOM TOYeK, MpH MNPHBEAEHHH K KOTOPHM
NAHHAsA CHCTEeMa CHA 06pa3yer dunamuweckud
BUNT.



98 HHBapHaHTB CHCTEMB CHA
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100
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102

103
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LlenTp napanneabHsix cHa

D Mittelpunkt der parallelen
Krafte

E Centre of system of parallel
forces

F Centre des forces paralléles

LleHTp THXKECTH TBEpAOro Tena
Llentp TsxecTH

D Schwerpunkt

E Centre of gravity

F Centre de gravité

BennunHbl, OCTalOWHECH HEH3MEHHbLIMH MpH
npeo6pa3oBaHHH AAHHOH CHCTEMbI CHA B JIO-
6yi0 e 3KBHBaNEHTHYIO, PaBHbE rJaBHOMY
BEKTOPY 3TOH CHCTEMbl CHJI H MPOEKUHH ee
F1IaBHOrO MOMEHTa OTHOCHTENbHO Jl060ro
UEHTPa Ha HanpaBJieHHe TJaBHOTO BEKTOpa.
Mpumeuaune Ecan rnasubii Bektop
CHCTEMbl PaBEH HYJIO, TO BTOPbIM HHBAapHaH-
TOM SIBNSIETCS €€ T/iaBHblii MOMEHT OTHOCH-
TeAbHO 060ro UeHTpa.

lFeomeTpHueckas Touka, uepe3 KOTOpYIO
NPOXOAHT JHHHS NEHCTBHS pPaBHOAEHCTBYIO-
e CHCTEMbl nNapanfefbHbiX CHA  NpH
N1060M NOBOPOTE ITHX CHA BOKPYr TOHEK HX
NPHAOXKEHHS, OCTABJAAIOWEM CHAB napan-
NeJIbHBIMH APYT APYTY H COXPAHAIOLIEM HX Na-
PanNenbHOCTb M B3aHMHYIO OPHEHTAUHIO.

Llentp napannenbHbix cua taxecru (128),
NeACTBYIOWHX Ha BCE 4YaCTHUB Teja.

b. Jlnnamuka

Junamuka
D Dynamik
E Dynamics
F Dynamique

LlenTp Macc MexaHH4YecKkod CH-
cTeMul

Lleurp macc

Hpk Lleutp uHepuuu

D Massenmittelpunkt

E Centre of mass; mass centre
F Centre d’inertie

MoMEHT HHEPUHH MEeXaAHHYECKOH

CHCTEMbI OTHOCHTE/IbHO OCH

OceBoit MOMEHT HHEpUHH

D Axiales Tragheitsmoment

E Moment of inertia of system
about axis;

F Moment d’inertie d'un sy-
stéme mécanique par rapport
a une droite; moment d’inertie
par rapport a une droite

Paanyc uHEpUHH CHCTEMB OTHO-

CHTEAbHO OCH

Papuyc uHepuuu

T Tragheitsradius

E Radius of gyration of system
about axis;

F Rayon d’inertie d’'un systéme
mécanique par rapport a une
droite; rayon d’inertie par
rapport a une droite

LlenTpoGexHbi MOMEHT HHEPUHH
Hpk lNpoussenenne HHEpUHH

Pa3gen mexaHuku, B KOTOPOM H3y4aloTcs
ABHXXEHHSI MEXAaHHUYECKHX CHCTeM noa Ae-
CTBHEM CHJ.

FeomeTpHueckas Touka, AAf KOTOpOH cymMMma
NpPOH3BENEHHH MAacC BCEX MaTepHaJbHbIX
TOoueK, 06pa3ylolHX MEXaHHYECKYIO CHCTEMY,
Ha WX PpafHyC-BEKTOpbl, NpPOBEAEHHblE H3
3TOH TOYKH, paBHa HyJIO.

BennynHa, paBHas cymme npOH3BedeHHH
Macc BCeX MaTepHajibHbIX Touek, o6pasylo-
WHX MEXaHHYECKYIO CHCTEMY, Ha KBaapaThbl
MX PacCTOAHHH OT AAHHOM OCH.
[Tpumeuyaunne MOMEHT HHEDUHH MeXxa-
HHYECKOH CHCTEMbl OTHOCHTENbHO OCH SIBAS-
eTCi Mepoid HMHEPTHOCTH Tena npH  ero
BPaLUEHHH BOKPYr 3TOH OCH.

BesnnunHa, KBaapat KoTOpoO# paBeH OTHOLIe-
HHIO MOMEHTa HHEPUHH MEXaHHYECKOH CH-
CTeMbl OTHOCHTENIbHO [aHHOHW OCH K Macce
3TOH CHCTEMBI.

Beauuuna,
Macc Bcex

paBHas CyMMe TNpPOH3BEAEHHI
maTepHaJbHbIX Touek, obpa3sylo-
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D Derivationsmoment; Zentrifu-
galmoment

E Product of inertia

F Product d’inertie

IANMNCOHA HHEPUHH ANR NAHHON

TOYKH

DANHNCOHA HHEPUHH

D Tragheitsellipsoid fur einen
Bezugspunkt; Tragheitsellip-
soid

E Ellipsoid of inertia; momental
ellipsoid

F Ellipsoide d’inertie en un point

llenTpanabHbifi INAHNCOHA HHEP-

UHH

D Zentrale Tragheitsellipsoid

E Momental ellipsoid at centre
of gravity; ellipsoid of inertia
at centre of gravity

F Ellipsoide d’inertie

FnaBHas ocb HHEPUHH AAA AaH-

HOA TOYKH

D Haupttragheitsachse  durch
den Punkt; Haupttragheitsa-
chse

E Principal axis of inertia at
given point

F Axe principal d’inertie pour
un point

central

Fnasnan uentpanbhnas ocb HHep-

UHH

Hpx LlenTpanbHas rnasHas oOCb

HHEpUMH

D Zentrale Hauptachse

E Principal axis of inertia at
centre of gravity

F Axe principal de I'ellipsoide
central

TnasHuii MOMEHT HHEPUHH
D Haupttragheitsmoment
E Principal moment of inertia
F Moment d’inertie principal

FAaBHBIA UEHTPANbLHBIA MOMEHT

HHEPUHH

Hpk LleHTpanbHblfi rnasHbIi MO-

MEHT HHEpUHH

D Zentrales Haupttragheitsmo-
ment

E Principal moment of inertia
at centre of gravity

Tensop uHepuuu

D Tragheitstensor
E Tensor of inertia
F Tenseur d’inertie

Koanuectso aBHXKeHHR
Hmnyasc
D Bewegungsgrope des Punk-
tes; Bewegungsgrofe, Impuls
E Momentum of particle
2.

TOUYKH

LWIHX MEXaHHUYECKYI0 CHCTeMY,
KOOpPAHHAThl B  JAAHHO#H
CHCTEMEe KOOpAHHAT.

Ha [Be HX
npsAMOYronbHOM

DNAHTCOHA C UEHTPOM B AAHHOW TOuYKE, AR
KOTOPOro KBaapaT PajHyC-BEKTOpPAa KaXxaoil
€ro TOYKH, NPOBEAEHHOrO W3 3TOrO UEHTPA,
06paTHO NPONOPUHOHAJEH MOMEHTY HHEPUHH
MEXaHHUYECKON CHCTEMbl OTHOCHTENbHO OCH,
HanpasJ/JeHHOH BAO/Nb PaLHYC-BEKTOpaA.

Saauncoun
CHCTEMBI.

HHEpUHH Aaa UeHTpa Macc

Jlio6as M3 raaBHbIX OCEH 3NAHNCOMAA HHEp-
UHH ANR 3TOH TOYKH.

Mpumeuanne OnHa H3 NPAMOYroabHbIX
KOOPAHHATHLIX OCell, MPOXOAAILHX uepe3
JlaHHYIO TOYKYy, HanmpHMep ocb X, 6yaeT Ansi
3TOH TOYKH TJABHOW, €CAH ABAa WEHTPO-
GeXHbIX MOMEHTA HHEpUHH, colepXKaliue
KOOpAHHATH X, 6YAYT paBHbI HYJIO.

FnasHas ocb HHEpUHH AN UEeHTpa Macc
CHCTEMDI.

MOMEHT HHEepPUHH CHCTEMbl OTHOCHTENbHO
r/1IaBHOH OCH HHEpPLHH.

MOMEHT HHepUHH CHCTEMbI OTHOCHTEJBHO
F1aBHOH WEHTPaAbHON OCH HHEpUHH.

CHMMeTpHUHBII  TeH30p BTOPOro pawra,
KOMNOHEHTAaMH KOTOPOro RBARIOTCH OCEBble
M B3fAThie C OGPaTHLIMH 3HAaKaMH UEHTPO-
6eXKHble MOMEHTbl WHEPLUHH CHCTEMBI.

Bex'ropﬂan Mepa MEeXaHHYEeCKOro ABHXXEHHA,
paBHas NPOH3BEACHHIO MACCHl MaTepHaNbHOI
TOYKH HA €€ CKOpOCTb.
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F Quantité de mouvement d'un
point

KoAnYecTBO ABHKEHHS CHCTEMB

D Bewegungsgrofe des Sy-
stems; Bewegungsgrofe;
Impuls

E Momentum of system

F Quantité de mouvement d'un
systéme

MomeHT XoanuecTBa ABHKEHHA

TOYKH OTHOCHTEAbHO UEHTPA

KHHETHUYeCKHiT  MOMEHT  TOUKH

OTHOCHTEJIbHO LEeHTpa

D Impulsmoment; Moment der
Bewegungsgrole um einen
Punkt

E Angular momentum of particle
about point;, moment of
momentum of particle about
point

F Moment cinétique d’'un point
par rapport a un centre

MoOMeHT KoaH4YecTBAa ABHIKEHHR

TOYUKH OTHOCHTEIbHO OCH

KHHeTHYeCKHA MOMEHT TOYKH OT-

HOCHTEJIbHO OCH

D Moment der Bewegungs-
grofe um die Achse

E Moment of momentum of
particle about axis; angular
momentum of particle about
axis

F Moment cinétique d’un point
par rapport & un axe

FnaBHLi  MOMEHT  KOJAH4ecTs

ABHIKEHHS CHCTEMbl OTHOCHTENbHO

ueHTpa

KnHeTHuecKHH MOMEHT CHCTeMbl

OTHOCHTE/IbHO LEHTPa

D Resultierendes Impulsmo-
ment des Punktsystems be-
ziiglich einen Punkt; resul-
tierendes Impulsmoment;
Drall

E Moment of momentum of
system about point; angular
momentum of system about
point

F Moment cinétique d’un sy-
stéme par rapport a un centre

FhaBHufi  MOMEHT  KOJHuyecTB

ABHIKEHHS CHCTEMB OTHOCHTEAbHO

ocH

KHHeTHUeCKHH MOMEHT CHCTeMb

OTHOCHTEJIbHO OCH

D Resultierendes Impulsmo-
ment des Punktsystems be-
ziiglich eine Achse; resultie-
rendes Impulsmoment

BeanuuHa, paBHas CyMMe KOJIHYECTBA ABHXKe-
HHSA BCEX MaTepHaJbHbIX TOYeK, 06Pa3yioHX
MEXaHHUYECKYIO CHCTEMY.

BeanunHa, paBHasi BEKTOPHOMY NpOH3Beae-
HHIO PaJHYC-BEKTOPa MaTEPHA/IbHOH TOUKH,
NPOBEAEHHOrO H3 3TOr0 UEHTPa, Ha KOJH-
4ECTBO ABHIKEHHS.

BennunHa, paBHas npoeKuMH Ha 3Ty OCb
MOMEHTa KOJIHUeCTBA ABHXXEHHS TOYKH OTHO-
CHTEJIbHO J11060r0 BbiGPAaHHOro Ha AAHHOW OCH
UeHTpa.

Beaununna, paBHaas CymMMeé MOMEHTOB KOJIH-
4YecTB [ABHXKEHHSI BCEX TOYEK MEXaHHYEeCKOH
CHCTEMbl OTHOCHTE&JIbHO 3TOro LEHTpa.

Beaunuuna, paBHas CyMMe MOMEHTOB KOJIH-
4YecTB ABHXKEHHS BCEX TOYEK MEXaHHUYEeCKOH
CHCTEMbl OTHOCHTEJIbHO 3TOH OCH.
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E Moment of momentum of
system about axis, angular
momentum of system about
axis

F Moment cinétique d’'un sy-
stéme par rapport a un axe

KHHeTHYeCKAs IHEPrHA  TOUKH

D Kinetische Energie des Punk-
tes; kinetische Energie

E Kinetic energy of particle

F Energie cinétique d’un_point;
force vive d’un point

KHHETHYECKAn IHEPrHA CHCTEMb

D Kinetische Energie des Sy-
stems; kinetische Energie

E Kinetic energy of system

F Energie cinétique d’'un sy-
stéme; force vive d’un systéme

JnemeHTapHLIA  HMNYABC CHAB

Hmnyabc cuam 32 KoHeuHui#
NPOMEXYTOK BPEMEHH

D Kraftstof; Impuls

E Whole force

Jnementapnan pabora cuan

D Elementararbeit

E Elementary work of force

F Travail élémentaire d’une
force

Pa6ora cuab Ha KOHEYHOM nepe-
MELLEeHHH

D Gesamtarbeit;
E Work of force
F Travail fini d’une force

totale Arbeit

MOmWHOCTb CHAL

MouwxocTb

D Leistung

E Power of force; activity of
force

F Puissance d’une force

UenTpanbhas cuna

D Zentralkraft

E Central force

F Force centrale

CHAa HBIOTOHHAHCKOTO TArOTEHHS
D Gravitationskraft

E Attractive force

F Force de gravitation

Cuaa TaXecTH
D Schwerkraft

CkansipHasi Mepa MeXaHHYeCKOro ABHXKEHHS,
paBHasi MOJOBHHE NDPOH3BEAEHHS MacChi
MaTepHaNbHON TOYKH Ha KBaapat ee CKo-
pOCTH.

Beanunna, paBHas CcyMMe KHHETHUYECKHX
JHEPrui BCEX TOYEK MEXAHHYECKOH CHCTeMbl.

BekTopHasi mepa aeHCTBHSI CHJbI, paBHas
NPOH3BEAEHHIO CHJAbI HA  3JIeMEHTapHbii
NPOMEXYTOK BPEMEHH ee AeHCTBHS.

BeanuuHa, paBHasm onpeneseHHOMY HHTer-
pajny OT 3/IeMEHTapHOTO HMMYJbCa CHJBI,
rae npeaeNaMH HHTerpaja SBASAIOTCA MO-
MEHTH Haua/na H KOHLA NaHHOrO NPOMEXYTKa
BPEMEHH.

CkansipHasi Mepa AeACTBHA CHJAbI, paBHas
CKaNsipHOMY MPOH3BEAEHHIO CHJbI Ha 3Je-
MEHTapHOe NepeMelleHHe TOYKH ee NPHAO-
KEHHS.

Besanunna, paBHasi KpHBOJHHEAHOMY HHTer-
pany OT 3n1eMeHTapHOH pa6oThi CHAb, B3fA-
TOMY BAOJIb AYrH KPHBOH, ONHCAHHOR TOYKOR
NPHJIOXKEHHS CHAbI NPH 3TOM NepeMeLleHHH.
Mpumeuanne. Ecan cuna nocnepo-
BaTeJIbHO REHCTBYET Ha pa3Hbie TOUKH Mexa-
HHYECKOH CcHCTeMbl (Tena), To ee pa6ora
NPH KOHEYHOM NEpeMeLIeHHH CHCTEeMb! onpe-
DeJfieTC KaK npejesi CyMMbi COOTBETCTBYIO-
UWIHX 3/IeMeHTapHLIX pa6orT.

Benunyuna, paBHas CKajJasipHOMY npoH3Beje-
HHIO CHJIbl HA CKOPOCTb TOUKH €€ NPHJIOXEHHA.

Cuna, JHHHA NEeHCTBHA KOTOPOH NOCTOSHHO
NPOXOAHT 4epe3 HEeKOTOpYI0 TOYKY, Henoa-
BH)XHYIO B RaHHOH CHCTEMe OTCYeTa H Ha3bi-
BaEMYIO KEHTPOM CUAbL.

LleiTpanbHass  cHAa, NpONOPUHOHANbHASA
Macce MaTepHa/ibHOH TOUKH, Ha KOTOPYIO OHa
neAcTByer, OOpPaTHO NpPONOPUHOHANbHASA

KBaApaTy PAcCTOAHHS MeX1y 3TOA TOUKOR H
UEHTPOM CHALI H HanpaB/leHHAas K UEHTPY
CHABL.

Cuaa, [eACTBYIOWAA HA MaTepHaJbHYIO
TOYKY, HaXOAfALLYIOCS B6JIH3H 3€MHO# noBepX-
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E Grawvity force
F Pesanteur

Bec Tena

D Gewicht

E Weight of body
F Poids d'un solide

Cuaosoe noae

D Kraftfeld

E Force field

F Champ de forces

CTauHoHapHOe CHA0BOE noje

D Stationares Kraftfeld

F Champ de forces stationnai-
res

OpanopoaHoe cua0BOE noje

D Homogenes Kraftfeld

E Uniform force field

F Champ de forces uniforme

CuaoBas pyHkuus

D Potentialfunktion
E Force function

F Fonction de forces

MorenunanbHoe CHAOBOE noae

D Potentielles Kraftfeld

E Potential force field

F Champ de forces dérivant
d'un potentiel; champ de
potentiel

lMoTeHuNanbHAR IHEPrHA TOUKH

D Potentielle Energie des Punk-
tes; potentielle Energie

E Potential energy of particle

F Energie potentieile d’un point;
énergie potentielle

Morenunanbuasn

cTembl

D Potentielle Energie des Sy-
stems; potentielle Energie

E Potential energy of system

F Energie potentielle d'un sy-
stéme; énergie potentielle

Moanan mexanuueckas 3neprus

TOUYKH

D Gesamtenergie des Punktes;
Gesamtenergie

E Total energy of particle

3HEPrus  CH-

HOCTH, paBHasi NPOM3BENEHHIO Macchi 3TOMH
TOYKH Ha yCKOpeHHe ee CBOOOAHOro naaeHHs
B BaKyyMe.

Mpumeuanue Cuna TAXKECTH MOXer
GbiTb BbIYHCJIEHA KAK CYMMa CHAbl 3€MHOro
NPHTSAXKEHHS! H NEPEHOCHOH CHJbI HHEpPLHH,
06yca10BAEHHOI CYTOUYHBIM BpalleHHeM
3eMan. AHAaNOTHYHO CHJIA TSIXKECTH ompeje-
AsieTcs Ha No60M HeGEeCHOM Tene.

Moayab paBHogeHCTBYIOWEH CHA THAXKECTH,
NeHCTBYIOLUIMX Ha 4acTHUbl 3TOro Teja.

O6nacTe npocTpaHCTBA, B KOTOPOH  Ha
NOMEILEHHYI0 Tyaa MaTepHa/bHYI0 TOYKY
NeACTBYeT CHAA, 3aBHCALLAS OT KOOPAWHHAT
3TOH TOYKH B paccMaTPHBAEMOH CHCTeMe
OTCYETA H OT BPEMEHH.

CunoBoe nose, B KOTOPOM [eHCTBYIOLLHE
CHJIbl He 3aBHCAT OT BPEMEHH.
[MTpuwmeuanue Cuaosoenose, B KOTOPOM
NeHCTBYIOLULHE CHABI 33aBHCAT OT BpPEMEHH,
Ha3blBAETCA  HECTAUUOHAPHLIM  CUAOBbLIM
noaem.

Cunosoe none, B /i060OH TOYKE KOTOPOro
CHJ1a NONS HMEeT AN LaHHON MaTepHaNbHOM
TOYKH OJHO H TO XK€ 3HaueHHe.

CkansipHast QyHKUMA KOOPAHHAT M, MOXET
GbiTb, BpPEMEHH, FpadHEHT KOTOPOH paBeH
CHNe, [eHCTBylOUleH Ha MaTepHaJbHYIO
TOYKY, HAXOAMLLYIOCA B PaccMaTPHBAEeMOM
CHJIOBOM noJe.

CunoBoe none, ANl KOTOPOro CylueCcTByeT
CHA0BAsA (PYHKUHSA.

Mpumeuanue. Cuabl B 3TOM CHJIOBOM
noJie Ha3biBalOTCH NOTEHYUAAbHOIMU CUAAMU.

Bennunna, paBHas pa6oTe, KOTOPYIO NPOH3-
BeJleT CHNa, AeHCTBYIOWAs HA MAaTePHANbHYIO
TOUKY, HaXOASLLYIOCS B NOTEHLHAJLHOM CHJIO-
BOM none, NpH NepeMeLLeHHH 3TOH TOYKH H3
ZNaHHOTO MOJIOXKEHHS B MOJOXKEHHE, ANS KOTO-
poro 3HauyeHHe MOTEHUHAJbHOH 3HEPrHH
YCJIOBHO CYHTAETCH PaBHbIM HYJIO.

Beauunua, paBHas pa6oTe, KOTOPYIO NpoH3Be-
AYT CHAbI, NEHCTBYIOUWIHE HA CHCTEMY, Haxo-
OAUYIOCH B MOTEHUHANbHOM CHAOBOM MoJe
NPH NepeMeUleHHH ee H3 3aJaHHOro MoJo-
JKEHHS B MOJNIOXKEHHE, A1 KOTOPOro MOTEHLH-
a/bHas 3HEPrusi CHCTEMbl YCJIOBHO CUHTAETCH
pPaBHOH HyJlO.

Bennunna, paBHas cyMme KHHETHYECKOH H

NOTEHUHANbHOH  3JHEPrHH  MaTepHaJbHOM
TOYKH.
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149

F Energie totale d’un point;
énergie totale

Moanas mexanuueckas 3Heprus

CHCTEMBI

D Gesamtenergie des Systems;
Gesamtenergie

E Total energy of system

F Energie totale d’un systéme;
énergie totale

KoncepsaTnsnas MexaHHueckan
CHCcTema

D Konservatives System

E Conservative system

F Systéme conservatif

Cuaa wHepuum
D Tragheitskraft
E Inertia force
F Force d’inertie

Mepenochan cuaa uHepuun
E Force of moving space
F Force d’inertie d’entrainement

Kopnoancosa cuna wHepuuu

D Coriolische Tragheitskraft

E Compound centrifugal force;
Coriolis force

F Force d’inertie complémenta-
ire

YpasHenun csn3er

TeomeTpHueckue cBa3n
E Geometric constraints

Duddepenunansunie csa3n

FononomHKbie cBSI3NH

D Holonome Bindungen
E Holonomic constraints
F Liaisons holonomes

Heroaonomuue cBaA3u

D Nichtholonome Bindungen

E Nonholonomic constraints

F Liaisons non-holonomes

lFonowomHan cucrema

D Holonomes System

E Holonomic system

F Systéme holonome

Herononomuas cucrema

D Nichtholonomes System,
anholonomes System

Benuunna, paBHas cymMMe KHHETHYECKOH H
NOTEHUHANbHOH  3HEpruH  MexaHHyecKoil
CHCTEMBI.

MexaHHyecKas cHCTeMa, ANS KOTOPOH HMeer
MEeCTO 3aKOH COXPaHEHHS MOJHOH MexaHHue-
CKOH 3HEprHH.

BekTopHas BeaHuHHa, MOLYJb KOTOPOH paBeH
NPOH3BEJEHHIO MAacChi MaTEPHANbHOH TOUKH
Ha MOAy/lb ee YCKOPEHHf H Hanpas/ieHHas
MPOTHBOMNOJIOKHO 3TOMY YCKOPEHHIO.

[pu paccMOTPEHHH ABHIKEHHSI MATEPHAJIBbHOM
TOUKH B HEHHEPUHANBHOI CHCTEME OTCUeTa —
BEKTOPHAs BEJIHYHHA, MOLYJb KOTOPOH paBeH
NPOH3BEAEHHIO MAacChi TOYKH Ha MOAYAb ee
NepeHOCHOrO YCKOPEHHi H HanpasieHHas
NPOTHBOMOJOXKHO 3TOMY YCKOPEHHIO.

[1pH paccMOTpeHHH ABHXKEHHS MAaTepHaAbHON
TOYKH B HEHHEPLHAJIbHOMH CHCTEMe OTCyYeTa —
BEKTOpHAN BEJHYHHA, MOAY/b KOTOPOiH paBeH
NPOU3BEAEHHIO MacChl TOYKH Ha MOAYAb ee
KOPHONHCOBA YCKOPEHHS W HanpasieHHas
NPOTHBOMOJIOXKHO 3TOMY YCKOPEHHIO.

YpaBHEHHS, KOTOPbIM B CHJY HaJOXEHHbIX
CBA3€d LONKHbl YNOBNETBOPATb KOOPAHHATHI
TOYEK MEXaHHYECKOM CHCTEMbl H HX CKOPOCTH
(nepBble NPOM3BOAHbLIE OT KOOPAHHAT MO Bpe-
MEHH) .

CBsi3H, ypaBHEHHS KOTOPbLIX COAEPIKAT TOIbKO
KOOPAHHATbI TOYEK MEXAHHYECKOM CHCTeMbl
(4, moxer GbiTb, Bpems).

CBA3H, ypaBHEHHS] KOTOPbIX, KPOME KOOPAH-
HaT TOYeK MeXaHHYECKOH CHCTeMbl, COLepXaT
elle nepabie NPOH3BOAHBIE OT 3THX KOOPAHHAT
no BpemeHH (H, MOXeT G6biTb, Bpems).
leomeTpHueckue cBA3H U AHdpepeHLHabHbIE
CBSi3H, YPAaBHEHHA KOTOPbIX MOryT GbiTb Npo-
HHTErpHPOBaHbDI.

Auddepenunanbhbie CBA3H, ypaBHEHHS KOTO-
pbiX He MOryT ObiTb NPOHHTErpHPOBAHbI.

MexaHHuyeckasi cucrema, Ha KOTOpYIO Hano-
XKEHbl TOJIbKO rONOHOMHbI€ CBA3H.

MexaHuHueckasi CHCTeMa, Ha KOTOPYIO Hano-
XKeHbl HEroNOHOMHbIE CBSI3H.

23
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E Nonholonomic system
F Systéme non-holonome

CraunoHapHbie CBA3M

Hpx CknepoHoMHble CBA3H

D Skleronome  Bedingungen;
skleronome Bindungen

E Scleronomic constraints

F Liaisons indépendantes
temps

HecTtaunonapusie cBf3n

D Rheonome Bedingungen; Rhe-
onome Bindungen

F Rheonomic constraints

F Liaisons dépendantes du
temps

du

Bo3moxHOe nepemelleHHe TOYKH
BuptyanbHoe nepemeuienne
TOUYKH
D Virtuelle Verschiebung

des Punktes; virtuelle

Verschiebung; virtuelle Verrii-
ckung

E Virtual displacement of par-
ticle

F Déplacement virtuel
point; displacement

d'un
virtuel

Bo3moxHoe nepemewenHe CH-

CTEMH

BupTyaabHoe mnepemeuteHHe CH-

cTembl

D Virtuelle Verschiebung
des Systems; virtuelle Ver-
schiebung; virtuelle Verri-
ckung

E Virtual displacement of sy-
stem

F Déplacement virtuel d'un sy-
stéme; déplacement virtuel

Ynepxusawouwmue csa3n
Hpx IlBycTOpOoHHHe CBAI3H; He-

CBA3H, B ypaBHEHHSl KOTOPbIX BPEMA SIBHO
He BXOAHT.

Mpumedanne B cayyae HeronoHOMHbIX
cBs3ell HeO6XOAHMO ellle, YTOGbl YpaBHEHHS
cBfi3eil Y1OBAETBOPSIHCb, KOT1a CKOPOCTH
BCEX TOYEK paBHbl HYJIO.

CBfi3H, B YPaBHEHHA KOTOPBLIX SIBHO BXOIHT
BpeMs.

[Tpumeuanune B cayyae HeronoHOMHbIX
CBfI3eM HECTALHOHApHLIMH SABJAAIOTCH TaKxXe
CBfI3H, ypPaBHEHMSl KOTOPbIX He COAepXKaT
SIBHO BPEMEHM, HO He YIOBJETBOPAIOTCSH,
KOT1a CKOPOCTH BCEX TOYeK PaBHb HYJIO.

Jlio6oe aonyckaeMoe HaNOXKEHHbIMH CBA3SAMH
3/eMeHTapHOe nepeMelleHHe MaTepHaJ/bHOM
TOUKH H3 NONIOXKEHHS, 3aHHMAeMOTO €0 B J1aH-
Hbii MOMEHT BPEMEHH, Bbipa)KaeMoe H30XPOH-
HOil BapHalHeHd pafiHyC-BEeKTOPA 3TOH TOUKH.
Mpumeuaunune  [lanHoe onpeaeneHue
OTHOCHTCAi K CJy4yal0 TOJIOHOMHbIX CBSi3ed.

Ecan  Ha wmaTepHanbHyl0 TOUKy, Kpome
FOJIOHOMHOH CBA3H, YPaBHEHHE KOTODOH
HMeeT BHA

f(x, 4, 2, t)=0,

HaNO0XeHa H HerOJOHOMHAsN CBA3b, ypaBHEHHe
KOTOpPOH HMeeT BHA

Ax+By+Cz+D=0,

rA€ X, Y, 2 — KOOPAHHATH TOYKH; X, §, Z —
MX MPOH3BOAHBIE MO BPEMEHH; { — Bpems,
A, B, C, D— ¢yHkuun x, y, z u {, 10
NpOEKUHH BO3MOXHOTO NepeMeLleHHs TOYKH
Ha KOOpAHHAaTHble OCH, T.e. BapHauuu Ox,
8y, 06z KOOpAMHAT TOUKHM, AOJKHBI YLOB-
JIETBOPATL PaBEHCTBAM

g b, Al
dx dy dz
Adx + Bby + Céz = 0.

6x + Sy + 6z'=0,

Jlio6asi COBOKYNHOCTb BO3MOXHHIX nepeme-
LLEHHH TOUEK 1aHHOH MEXaHHUYECKOH CHCTeMbl,
AONyCKaeMasi BCEMH HaJ/IOXKEHHbHIMH Ha Hee
CBA3SIMH.

CBA3H, NPH HANHYHH KOTOPHIX AAS JNio6oro
BO3MOXHOTO NepeMelleHHsl TOYKH MeXaHH-
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0cBOGOXAaIOLULHE CBSA3H
D Zweiseitige Bindungen
F Liaisons bilatérales

Heyaepxusawwmne cssian

Hpx OpHocTOpOHHHE CBA3H; OCBO-

60)xnailoulHe CBA3H

D Einseitige Bindungen; einsei-
tige Bedingungen

F Liaisons unilatérales

HpeanbHbie cea3n

E ldeal constraints

F Liaisons sans frottement

Yucno crenenei csoboab

D Anzahl der Freiheitsgrad

E Number of degrees of freedom

F Nombre des degrés de liberté

0Go6wennbie KOOPANHATH

Hpx He3sasucumbie napamertpnl

Jlarpanxa

D Verallgemeinerte
ten

E Lagrangian coordinates; ge-
neralized coordinates

F Coordonnées généralisées

060o6uennasn cKopocTb

D Verallgemeinerte Geschwin-
digkeit

E Generalized velocity

F Vitesses généralisées

Boamoxnan paGora

Bupryanbhas pa6ora

D Virtuelle Arbeit

E Virtual work

F Travail virtuel

06o6mennan cuaa

D Verallgemeinerte Kraft

E Generalized force

F Forces généralisées

®ynkuua Jlarpanxa

JlarpaHxuau

D Lagrangesche Funktion

E Lagrangian function

F Fonction de Lagrange; fonc-
tion lagrangienne

Llukanyeckne KoopaHHATH

D Zyklischen Koordinaten

E Cyclic ignorable; cyclic coor-
dinates

F Coordennées cycliques

0606mwennnii HMnyabc

D Verallgemeinerter Impuls

E Generalized momentum

F Impulsion généralisée

Koordina-

4YeCKOH CHCTEMbl NMPOTHBONOJIOXKXHOE €My
nepemMelleHHe TaKXe ABJAETCA BO3MOXXHbIM.

Csf3H, NpH KOTOPBLIX TOYKH MEXaHHYECKOM
CHCTeMbl HMEIOT BO3MOXHble MNepeMeLleHHs,
NPOTHBOMO/NOXKHbBIE KOTOPHIM He SBASIIOTCS
BO3MOXHLIMH.

CBsi3H, 4481 KOTOpPHIX CyMMa paGoT HX
peakuHi paBHa HyNl0 HA JIO60OM BO3MOXHOM
nepemMelleHHH MexaHHYeCKoil CHCTeMbl (npH
YAEDXKHBAIOWHX CBA3SIX) HAM Ha A06OM
BO3MOXXHOM TMepeMellleHHH, NPOTHBONOIOXK-
HOe KOTOpOMY TOXe SIBASIETCH BO3MOXHbLIM
(NpH Heynep)KHBAIOWHX CBA3AX).

Yucno He3aBHCHMbIX Mexay COGOH BO3MOX-
HbIX NepeMeulleHHA MeXaHHYeCKOH CHCTeMbl.

Hesasucumble Mexay co6od napameTphl,
KOTOpble NPH HaHMEHbLIEM YHCJIE OLHO3HAYHO
onpefeslOT NONOXKEHHE MeXaHHUECKOH CH-
CTeMbl.

[Tpumeuanune [InAd TroJOHOMHOH CH-
CTeMbl YHC/I0 OGOGLIEHHbIX KOOPAHHAT coBNa-
NlaeT C YHCJAOM cTeneHeid cBo6oAb 3TOH
CHCTEeMbI.

Ipon3BoaHasi no BpemMeHH OT 06OGLIEHHOH
KOOPAHHAThI.

Pa6oTta cHabl HAa BO3MOXHOM nepemMeleHHH
TOYKH €€ MPHNOXEHHSA.

Beanunna, paBHas KOIQQHUHEHTY npH Ba-
PHauUHH NAHHOA OGOGLIEHHOH KOOpAMHATHI
B BbipaXX€HHH BO3MOXHOH pa6GoThi CHA, Ae-
CTBYIOWIHX HAa MEXaHHYECKYIO CHCTEMY.

Pa3HocTb MeXAy KHHETHYECKOA M MOTEH-
UHANbHOA 3JHEPrHsIMH MEXaHHYECKOH CH-
CTE€Mbi, BbipaXKeHHad uvepe3 060G6lIEHHbIE
KOOpAHHAThi H 0606LIeHHbEe CKOPOCTH.

OG6o6uieHHble KOOPAHHATH  MeXaHHYeCKOH
CHCTEMbI, He BXOAAlWHE FABHO B (YHKUHIO
Jlarpauxa.

BeanunHa, paBHaf yacCTHOH NPOH3BOAHOM OT
KHHETHYECKOH 3HEPrHH MEeXaHHYEeCKOd CH-
crembl (HaH ot ¢yukuuu Jlarpauxa) no
060611EeHHON CKOPOCTH.
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KaHonuueckue nepemennbie

D Kanonische Variable; Va-
riable

E Hamiltonian variables; cano-
nical variables

F Variables canoniques

®ynkuna Famuavrona

D Hamiltonsche Funktion
E Hamiltonian function
F Fonction d’Hamilton

Jeiicteue no MamuabTony

D Wirkung nach Hamilton;
Wirkung

E’ Principal function

F Action hamiltonienne

Jefcreue no Jlarpanxy

D Wirkung nach Lagrange;
Wirkung

E Action

F Action de Lagrange

JHccHNaTHBHBE CHALI
D Dissipative Kraft
E Dissipative forces
F Forces dissipatives

JuccunatuBHan GyHKuUHR

Hpk ®yukuus Panes

D Zerstreuungsfunktion von
Rayleigh; Zerstreuungsfunk-
tion

E Rayleigh dissipative function;
dissipative function

F Fonction de dissipation

HeBo3myuienHoe aBHKeHHE

D Ungestorte Bewegung

E Unperturbed motion

F Mouvement non perturbé

Boamywennoe asuxenne
D Gestorte Bewegung

E Perturbed motion

F Mouvement perturbé

YcToiiunsoe pasHoBecHe
D Stabiles Gleichgewicht des

Systems; stabiles Gleichge-
wicht

E Stable cquilibrium

F Position d’équilibre stable

Ycrofiunsoe aBHXKeHHE
D Stabile Bewegung des Sy-
stems; stabile Bewegung

CoBOKYNHOCTb OGOGUIEHHBIX KOOpAHHAT H
06GOGLIEHHbIX ~ HMNYJAbCOB  MEXAHHYECKOH
CHCTEMBbI.

[lnf CHCTeM CO CTAUHOHAPHLIMH CBA3AMH
NOJIHAas MeXaHHYeCKas 3JHePrHsi CHCTEMbI,
BbIpa)K€HHas uyepe3 KaHOHHYECKHE MepemeH-
Hble.

Mpumeuanune B obwem cayyae dyHk-
una [aMHIbTOHA JaeTcA paBeHCTBOM
H=—-L+2Zpg,

rae 06OoGUIEeHHbIE CKOPOCTH §; H QYHKUHS
JlarpaHxa L nomxHbi GbiTb BoipaxeHbl yepe3
KaHOHHYECKHe nepeMmeHHble p; (06oGuieHHble
HMNYJAbChl) H g; (06061LEHHbIE KOOpAHHATH).

Bennunna, paBHasi HHTerpajsy no BpEMEHH
oT ¢yHKuuH Jlarpanka Anf MeXaHHYeCKo#
CHCTEMbI.

Benuunna, paBHasi HHTerpany no BpPeMeHH
OT yABOEHHOW KHHETHYECKOH 3HepruH mexa-
HHYECKOH CHCTEMbI.

CHJ/bl  CONPOTHBJIEHHS, 3aBHCSILLLHE OT CKO-
pocTeil TOYEK MeXaHHYECKOH CHCTeMbl H
Bbi3biBaIOLULHEe YObIBAHHE €€ MONHOH MexaHH-
4eCKOH 3HEepPruH.

dyHKUHH O606UIEHHBIX KOOPAHHAT H 0606-
LLEHHbIX CKOPOCTe# MeXaHHUECKOH CHCTeMbl,
4acTHble NPOH3BOAHLIE KOTOPOH NO 0606LLeH-
HbIM CKOPOCTSM, B3Tble C OGPaTHLIM 3HaKOM,
paBHbi COOTBETCTBYIOUIHM OGOGLIEHHbBIM AHC-
CHNATHBHBIM CHNAM.

JlBHKeHHe MEXaHHYECKOH CHCTeMbl, COOTBET-
CTByiOWIEe 33JaHHBLIM CHAAM H HayajbHbIM
yCJIOBHAIM, YCTOHYHBOCTb KOTOPOro Hccaeny-
ercs.

Jlio6oe [aBHXEHHE MEeXaHHUYECKOH CHCTEeMbl,
oTJHYalouleecss OT pacCMaTpPHBAeMOro He-
BO3MYULEHHOrO ABHXXEHHS BCJAEACTBHE H3Me-
HEHHS! HAYaNbHbIX YCJIOBHH H CHA.

PaBHoBecHe MeXxaHHYEeCKOR CHCTeMbl, MpH
KOTOPOM B cJyuyae Ji060ro AOCTaTOYHO Ma-
JIOrO H3MEHEHHS €€ MONIOXKEHHSI H COOGLeHHS
el JIo6bIX 10CTaTOYHO MaNbiX CKOPOCTef, CH-
cTeMa BO Bce nocaeayioulee Bpems 6yaer
3aHHMaTb NONOXKEHHS, CKOAb YTOLHO GAH3KHE
K PpacCMaTpHBaeMOMY TMOJIOKEHHIO paBHO-
BECHA.

HeBo3myuieHHoe [aBHXeHHE MeXxaHHYeCcKoi
CHCTEMbl, AJsl KOTOPOro BCSIKOE AOCTaTOYHO
6/1H3KOE K HeMy B HaualbHbiH MOMEHT
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E Stable motion
F Mouvement stable

MaremMaTHYECKHH MARTHHK
D Mathematisches Pendel
E Simple pendulum

F Pendule simple

Coepuuecknit ManTHHK
D Spharisches Pendel
F Pendule sphériqué

Du3HYeCKHA MAATHHK
D Physikalisches Pendel
E Compound pendulum
F Pendule composé

T'upockon
D Kreisel
E Gyroscope
F Gyroscope

Teno nepemenHol Maccoi

D Korper mit veranderlicher
Masse

E Variable-mass body

Yaap

D Stop
E Impact
E Choc

YpapHasn cuaa

D StoBkraft

E Impulsive force

F Force de choc; percussion

Ynapuoii HmMnyanc

D StoBimpuls

E Impulse

F Impulsion de choc
LlenTpanbhuii ypap
D Zentrales Stop

E Centrical impact
F Choc central

Koadppuument soccranosnenns

npu yaape

D Restitutionskoeffizient

E Coefficient of restitution; coef-
ficient of elasticity

F Coefficient de restitution

BPEMEHH BO3MYLIEHHOe [BHXEHHE OCTaercs
CKO/lb YroaHO GJM3KHM BO BCe nocaenyiollee
BpeMs.

MaTtepuanbHasi TOuKa, coBeplwialowas noa
NeACTBHEM CHAbI TAXKECTH KOoNeGaHHA BIOJbL
3alaHHON NJIOCKOH KPHBOH.
Mpumeuanune. Korpa 3ta KpuBas
AIBJSIETCS  OKPYXHOCTbIO, PacCNOJIOKEHHOI
B BEPTHKAJbHOH MJIOCKOCTH, MAasiTHHK Ha3bi-
BaeTCSl KPY208bLM.

Marepuanbhas TOuka, ABHXYUIAACA nod
NeHCTBHEM CHABI TSXKECTH NO cdepHyecKor
NOBEPXHOCTH.

Tsepaoe Teno, umeioulee HEMOABHXKHYIO OCb
BPAlUEHHS] H COBepluaiolllee NOA AEHCTBHEM
CHABl TAXKECTH KoJneGaHHs BOKPYr 3TOH OCH.

Tsepaoe Ten0, ABHXKYLLLEECH BOKPYT HHKCHPO-
BaHHOH B Tene TOYKH, A KOTOpO#H
3NHNCOHA HHEPUHH TeJla €CTb 3JJHMCOHA
BpalLEHHS

Mpumeuanue Y rupockonos, npuMeHs-
eMblX B TEXHHKE, YIJI0Bas CKOPOCTb BPaLLEHHS
BOKPYI OCH CHMMETPHH OGbIYHO 3HAYHTENbHO

NPEBOCXOAHT  Yr/IOBYIO CKOPOCTb  CamoOM
3TOA OCH.
MexaHHueckasi CHCTeMa, Macca KOTOpOH

CO BpeMeHeM HenpepbiBHO H3MEHSAETCS BCaed-
CTBHE H3MEHEHHSi COCTaBa CHCTeMbl (Mpucoe-
AHHEHHSI K HeH WJH OTAeleHHsI OT Hee
MaTepPHa/IbHbIX YaCTHL).

MexaHnueckoe B3anMoaeHcTBHEe MaTepHanb-
HbiX TeJl, NPHBOASIILLEE K KOHEYHOMY H3MeHe-
HHIO CKOpOCTeH HX TOYeK 33 GeCKOHeYyHO
Manblii NPOMEXYTOK BpPEMEHH.
Tpumeuanne IroT npomMexyTok Bpe-
MEHH Ha3blBAIOT 8pemenem yodapa.

Cuna, uMnyabc KoTopo# 3a Bpems yaapa
SIBJIIETCA KOHEYHOH BEJIHYHHOM.

Hmnyabc ynapho#t cuabl 3a Bpems yapapa.

Yaap, npH KOTOPOM nHHHMSA QeHCTBHA yaap-
HOrO HMITyJIbCa, NPHJIOXKEHHOrO K ydapsieMo-
My Teay, NPOXOAHT uyepe3 ero LEHTP Macc.

lMpu ynape marepHanbHOW TOYUKH O HeMoA-
BHXXHYIO NOBEPXHOCTb — BeJHYHHA, paBHas
MOAY/NIO OTHOWIEHHS NPOEKUHH Ha HOpManb
K MOBEPXHOCTH CKOPOCTH TOYKH B KOHUE H
Havane yaapa.
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185

186

187

A6conwoTHo ynpyru# yaap

D Vollkommen elastischer Stof

E Impact of elastic body

F Choc de corps parfaitement
élastiques

A6coaoTHo Heynpyrui ypap

D Vollkommen unelastischer
Stop

E Impact of inelastic body

F Choc de corps parfaitement
mou

LlenTp ynapa

D Perkussionszentrum

E Centre of percussion

F Centre de choc

Ynap, npu KoropoM KO3(PPHUHEHT BOCCTa-
HOBNEHHS paBeH elHHHLe.

Ynap, npH KOTOpOM KO3 (HUHKEHT BOCCTAHOB-
NIeHHA paBeH Hyalo

Touka a6coNOTHO TBEPAOro TeNa, HMeloulero
HEMOABHXXHYIO OCb BpallleHHs, o6aajaowas
TeM CBOWCTBOM, YTO MPHJOXEHHbIH K Teay
yAapHbIHi HMYJIbC, THHHSA 1€ACTBHA KOTOPOro
NPOXOAHT uyepe3 3TY TOYKY H KOTOpbIM
HanpasJieH MepneHAHKYNAPHO K MAOCKOCTH,
NpoBeJleHHOH yepe3 OCb BPALLEHHS H LEHTP
Macc Tena, He Bbi3blBAaeT YNapHbIX peakuHit
B TOYKAX 3aKpEnNeHHs OCH.



AJI®ABUTHDbIA YKA3ATEJIb PYCCKUX TEPMHHOB

Yucna 0603HauaioT HOMepa TEPMHHOB.

[MonyxHpHbIMH GyKBaMH YKa3aHbl OCHOBHbIE TEDMHHbI, CBETILIMH — MapaJinesibHbie.
B cko6kax 3aknioueHbl HOMepa He PpEeKOMEHAYEMbIX K MPHMEHEHHI0O TEPMHHOB.
3Be3104KOH OTMeueHbl HOMEpa AOMOJHHTENbHbIX TEPMHHOB, NOMELLEHHbLIX B MPHMeYa-
HHSAX.

TepmuHbI, HMeIOLHE B CBOEM COCTaBe HECKONbKO OTAEJbHLIX CNOB, PACMONOMXKEHb
no anaBuTy CBOHX rJaBHbIX CI0B (OObIYHO MMEH CYLLEeCTBHTEJbHbIX).

3ansTas, crosiwasi nocne HEKOTOPbIX CJOB, MOKa3blBAeT, YTO NpPH MPHMEHEHHH
[laHHOrO TEPMHHA CJIOBA, CTOsILLHE MOC/]E 3aNMATOH, AOJXKHbI NMPeaLecTBOBaTh CJIOBaM,
HaXOAfILLMMCA [0 3anATOH: HanpHMep, TEPMHH CUCTeMA, MexanuuwecKkas cheayet
uuTaTh Mexaru4eckaa cucrema (8); MOMEHT cucTembi Cun OTHOCUTEALHO UeHTpa,
2/Q8HbLIG CNeNyeT YHTaTb 2AQBHbLU MOMEHT CUCTEMbL CUA OTHOCUTenrbrO yentpa (79)
M T O

TepmuHbl, cOocTOSILME H3 ABYX MMEH CyLIECTBHTE/bHbIX, MOMeuleHbl B ajdasuTe
COOTBETCTBEHHO CNOBY, CTOSILLEMY B HMEHHTEJNbHOM Maaexe.

A JlBHxeHHe TBepAOrO Tesa, NAOCKOE 45
AKCOMA, HENORBHKHMF 57 JlBHKenue TBEPAOrO TEAa, NAOCKO-
AKCOHA, HenoABHXKHbIA BHHTOBOR 66 napainenbhoe . . 45
AKCOHA, NOABHXKHbIA . . 58 ﬂ::::;':: o:sepnoro Te‘"a' nocry- 42
AKCOHA, NOABHXHBIA BHHTOBO#R 67 IlBumenne TOUKH HAH reJla, a6co-
JNIOTHOE . . 30
B Denxenune TOuKH HaH Te.na. otHo-
BekTop cHcTeMb CcHA, raAaBHbIA 78 ncu're.nbuoe. R 31
Bec Tena . . . .. 1929 BHXEHHE TOMKH HAM  Tena,
Bunr, AHHaMHNECKHA . . . . . 96 ciokHoe . . . .. .. 29
BunTt, xuHemarHueckud . . . . 63 [BuxeHHe TOUKH HAH  Tena,
Buut, cuaosoit . . . ... 9% cocTaBHoe . . . e (29)
Bpaulenue, pasiomeproe . . . 60* JlBHXenue, ycrohuusoe . . . . 174
Bpems ymapa . . . . . . . 180* [eificteue, mexanuueckoe . . . 2
Deficteue no Tamuavrony . . . 167
r Deiicrsue no Jlarpanxy . . . . 168
r HOunama . . . . . . . . . (96)
upockon . .« « « . . . 178 QNumamuka . . . . . . .68* 10l
n H
Heuxenne . . . L 1* Hmnyasc . . S | &
Nsuxenne, no:mymeuuoe -« 172 Hmnyasc, oﬁoﬁmeuuuﬁ . 164
Ilnmuenue, MexXaHHyeckoe . . . 1 umnym,c CHANM 324 Koaeunuﬁ
Isuxenne, Hesoamyuenoe. . . 171 NPOMEXYTOK BPEMEHH . . 122
DBuxenne, nepewocwoe . . . . 32 Mmnyabc cuaw, saementapumii 121
[lBuixeHue, nocrynarensHoe 42 HWmnyasc, ynapuwin . . . . . 182
LBuxenue, chepuyeckoe . . 52  Husapuantu cuctemnt cwa . . . 98
euxenne Tsepaoro Tena, 3”“‘ 62 Huepthocts . . . . . . . . 5
TOBOE . .
DBuxenne uepaoro Tena aoxpyr
HEMOABHXXHOA TOMKH . . . 52 K
Ilsuxenne TBepaoro Tteaa, npa- Kunematuka . . . . . . . . 17
mareabHoe . . . . . . . 43 Kwnwera . . . . . . . . . (63)
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Kunernka .

Koanuectso mmmenuu cucremu

KOAHYECTBO  ABHIKEHHSI  TOYKH

Koopaunatei, 0606wmenusie .

KoopauHaTh, UHKAHYECKHE .

Koadpdpuunenr  BoccTanoBaeHHS
npu yaape .

Jq
JIMHHA AEHCTBHA CHALI

M

Macca . P
Macca mexaHHuecKoO#
MasnTHHK, KpyroBo#
MasTHHK, MATEMATHUYECKHH .
ManTHHK, chepHueckui .
ManTHuk, Pu3nveckui
Mexanuka .

Mexanuka, obuias . .

MexaHuka, TeopeTHueckas

MOMEHT HHEpPLUHH, TNaBHLIA .

MomenT HHEPUHH, rAaBHbIA uenr-
panbHbid .

MoMmeHT HHepuHH mexauuuecxou
CHCTEMbl  OTHOCHTEAbHO  OCH

MOMEHT HHepuHH, OCeBO#

MomeHT HHepLUHH, UEeHTPaNbHbli
rAaBHbIK .

MoOMeHT HHepuMH, ueurpoﬁemuuu

MOMEHT KOAHYECTBA JBHXKEHHS
TOYKH OTHOCHTEIbHOrO ULEHTPa

MOMEHT KOAHYECTB ABHIKEHHSI CH-
CTeMbl  OTHOCHTEJbHO OCH,
raaBHbIA ..

MoMeHT KoNHuecTs Anumeuuu CH-
CTeMbl OTHOCHTEJNIbHO LEHTPA,
raasHbif .

MomenTt xonu-lecrna Aaumeuuu
TOYKH OTHOCHTEAbHO OCH .

MomenT napu .

MOMEHT CcHAb omocu're.nbuo ocu

MOMEHT CHAbI OTHOCHTEAbHO TOYKH

CHCTEMB

MoMeHT  cHabl OTHOCHTENbHO
LeHTpa . Lo
MOMEHT CHCTEMbI, I1aBHbIH .

MOMEHT CHCTEeMbl OTHOCHTEJNbLHO
OCH, KHHETHUECKHII .

MomeHT cucTembl omocme.ubuo
WEeHTPa, KHHETHYECKHH .

MOMEHT cHCTeMb CHA omocu-
TEAbHO LEHTPA, FA2ABHLIN .

MOMEHT TOYKH OTHOCHTENbHO OCH,

KHHETHYECKHH L.
MOMEHT  TOYKM  OTHOCHTE/NLHO
UEHTPA, KHHETHUYECKHH .
MoutHocTb
MowHOCTL CHAB
H

Hyrauus

30

68
114
113
158
163

184

69

175*
175
176
177

16
16
110
11

103
103

(111)
105

115

118

117
116
86
77
76

76*
79

118
117

79
116
115

125
125

61

(o]

Och, ecrecTBeHHbIE
Ocb, BHHTOBaAfN .

Ocb, BpaLLeHHs . .o
MrHOBEHHAsA

Ocb BpaueHus,
Ocb MHEpUHMW, TrAaBHAs UeEHT-
panbHas

Ocb uHepuHH ann nannou ro-mu,

raasHas .

Ocb  HHepUHH,
rAaBHas .

OCh KOHEYHOrO BHHTOBOFO nepe-
MeleHHs .

Ocb KoHeuHOro nonopora rnepnoro
Tena .

Ocb, MrHoBeHHasn BMHTOBAs . . .

Ocb npeueccHH .

ueHTpa.anaﬂ

Ocb cHCTEMbl CHJI, UEHTPajAbHas
Ocb  COGCTBEHHOrO  BpaLUEHHA
Ocb, ueHtpanbHas . P
n
Mapa e
[Mapamerpnr  Jlarpauxa, He3a-
BHCHMble L.
Mapa cua e
Mepemennbie, KaHOHHYECKHE
[MepemeuieHne, BHHTOBOE . .
[Mepemeulenne cHCTEMbl, BHp-
Tya/abHOE o
lMepemewenne cucremn, BO3-
MOXHOe

l'lepemeu.leuue TOYKH, Bup‘rya.nbnoe
ﬂepememenue TOYKH, BO3MOXHOE

Mepemewenne TOuUKH, 3eMeH-
TapHoe .

Maevo napui .

Maevo cuaw .

[Mosopor

Moae, neCTauuouapuoe cHAOBOE
Monae, oaHOpOAHOE CHAOBOE . .
Mone, norenunanbHoe CcHAOBOE
Mone, cuaosoe . Lo
Mone, craunonapuoe cuaOBOE
Npeueccus

Mpeueccus, peryaupnau .

lpusenenne cucrembl cua K nauuoﬁ
TOuKe .

[MpuBeneHue CHCTeMBI CHA K AaH-
HOMY UEHTpY . .

lMponssenenue uuepuuu .

MyTs ToukM . .

P

Pa6ora, BupTyanbHas

Pa6ora, Bo3mMOXHan

Pa6ora cuabi Ha KOHEYHOM
MCELULEHHH

nepe-

26
62*
43*

54

109
108
(109)
64

53
65
59*
97
59*
97

84
(158)
84
165
62*

153

153
152
152

20
85
75
43*
131*
132
134
130
131

60
94

94*
(105)
22

160
160

124



PaGora cuaw,
PaBHoBecHe .
PasHoBecke
cTembl .
PaBHoBecHe, ycrou-msoe
PaBHozeicTBYIOLIaS .
PaBHOAEHCTBYIOWAA CHCTEMbI CHA
Panuyc-BeKTOp TOYKH
Paanyc HHepuHH
Paauyc HHEpUHH CHCTEMbI OTHO-
CHTEJIbHO OCH . .
Peakuuu cBn3ei

nementTapHan

MEeXaHHYECKOH CH-

C

Csa3u . .
CeA3H, reomerpuwecxue .
CBA3H, TO/JIOHOMHbIE .
CBf3H, ABYCTOPOHHHE .
Cen3u, andpdepeHunanbhbie .
CBfi3H, HAaeaNbHbie

CBfi3H, HEroJOHOMHbIE
CBA34, HEOCBOGOXKA3IOLLIHE .
CBA3H, HECTALHOHAPHbBIE .
CBA3H, HeyaepXKHBaOWHE .
CBSi3H, OQHOCTOPOHHHE .
Csn3H, 0CBOGOXKAAIOULHE .

CBSI3H, CKJEpPOHOMHble
CBA3H, CTaLHOHApPHbIE
Cen3n, ynepmuaanomue .
Cuna .

Cuana, BHeWHAN .

Cuna, BHYTPEHHAS .

CHna uHepuMH . Lo

Cuna  HHepuHMM, KOPHOJIHCOBA

CHiia HHepUHH, NepeHOCHas .

CH1a HBIOTOHHAHCKOrO TATOTEHUS

Cuna, o6ob6wennasn

Cuana TaXecTH .

Cuna, ynaphas .

Cuna, uentpanbhas . .

Cuabl, AHCCHNATHBHBIE .

Cuabl, Maccomrnie .

CHabl, nOBEpPXHOCTHBIE .

CHabl, noTeHuHaAbHbE .

Cucrema .

Cucrema, ro.nonomuan

Cucrema, xoncepnamnuan mexa-
HHyecKas .

Cucrema, MexaHHueckas .

Cucrema, HeronoHoMHas .

Cucrema orcuera .

Cucrema orcuera, uuepuuanbnau

Cucrema orcyera, HenHepuu
anbHas .

Cucrema orcuera, ocnosnau

Cucrema orcuera, noOABHXHas

Cuctema napasnenbHbix cHa

Cucrema cua

Cucrema cua,

Cucrema cua,

Cucrema cua,

naockas .
npocrpaucrsennan
yYpasHoBelleHHanA

- (154)

123
15

15
173
95
95
23*
104

104
88

87
144
146

. (154)

145
156
147

151
155

. (155)
. (155)
. (150)

150
154

80

81
140
142
141
127
161
128
181
126
169

83

134*
148
139
149

14
14*
19
72
70
73

74
91

CucTeMa cHal, yPaBHOBELHBAIOULAR 92
CucTeMa, CTaTHYECKH Heonpeje-

JMMasn MexaHHuecKas . 90*
CuctemMa, CTaTHYECKH onpe}le.vm-

Maa MexaHuveckas . . . . . 90
CucTeMa CXOAAWMXCA CHA . . . 71
CucrteMbl CHA, 3KBHBAJEHTHbE 93
CkopocTtb, 06o6mennasn . 159
CKOpOCTb, CEKTOpHas . . . . . 24
CKOpOCTb TOYKM . . . . . . 23
Ckopoctb  ToukH, aGcoaloTHas 35
CKOpOCTb TOYKH, OTHOCHTE/ibHas 36
CKOpOCTb  TO4YKH, NepeHOoCcHas 37
Ckopoctb, yraosas . . . . . 55
Cratuka . Lo . 68*, 89

T
Teao . . R A
Teno, a6co.moruo Tnepnoe Lo 10
Teno, neceo6oaHoe TBepaoe . . . 12
Teno nepemenHoR Macchl . . 179
Teao, cso6oaHoe TBepaoe .- . . 1
Teno, TtBepaoe e 10
TeHn30p HHEPUHH 112
Touka . T A
Touka, marepuanbhas . . . . 7
TpaekTOpHA TOUKH . . . . . . 21
TpaekTopus TOukH, abGconoTHas 33
TpaeKTOPHA TOYKH, OTHOCHTENbHAS 34

y
Yroa nosopora . . . 44
Yroa nosopora Tnepnoro Tena 44
Ynap . 180
Ynap, a6conoTHO neynpyruﬁ 186
Ynap, a6coNOTHO YNPYyrui . 185
Yaap, ueHtpanbHuii . 183
YpasHeHun cBa3ei . ... 143
YckopeHue TOUKM . . . . . . 25
Yckopenne Touku, abGcoawTHOE 38
YckopenHe Touku, ao6asounoe (41)
YckopeHne TOUKH, KacaTeabHoe 27
YckopeHne TOYKH, KOPHOAHCOBO 41
Yckopenue TOYKH, HOpMajabHoOe 28
YckopeHHe TOYKH, OTHOCHTENbHOE 39
YckopeHne TOYKH, nepeHocHOe 40
Yckopenue ToukH, nosoporHoe (41)
YckopeHnue, yraosoe . 56

(]
Pyukuna TFamuabToHa 166
DYHKUHA, AHCCHNATHBHAA . 170
Pdynkuus Jlarpanxa . . 162
dyHkuus Panes . (170)
PYHKUHSAA, CHAOBAS 133

31



u
LlesTp BpauleHHs, MrHOBEHHbIR
LleHTp HHepuuH R
LleHTp  KOHeuwHOro nosopora

LlenTp macc .
Llentp macc MeXaHHuecKkoR cH-
cTeMb .
LleuTp MomeHTa .
LlenTp napanneabHbix cua .
Llentp npusenexus
LleHTp cHabl .
Llentp cxopoc'reﬁ
LleHTp TAIXKeCTH .
Uentp TAXeECTH uepnoro Tera
Llentp yaapa .
Llentp yckopeuu#, Mruoneuum"
LlenTponna, HenoaBHXKHAA .
LlenTpouna, noaBHXKHanA .

MrHOBEHHbIfA

48

. (102)
46

102

102
76*

94*
126*
47
100
100
187
51
49
50

y
Yucno creneneit cBoboabl .

3

ONNHNCOHA HHEPUHH .
aanuncoua HHEPUHH AAR nauuou
TOUKH . .
aauncoun uuepuun.
HbIA .
Sueprus cucrenu. KMHeTHUecKasn
3Heprus CHCTEMb, NOAHAR Mexa-
HHYECKan . .
SHeprus cHCTEMH, norreuuua.ubnan
JHeprus  TOYKH, KHHETHYECKan
3Heprus TOUKH, NOAHAR MEXAHH-
yeckan .
3Heprua TOUKH,

ueHTpans-

NOTEHUHANbHAR

157

106
106

107
120

138
136
119

137
135



AJI®ABUTHDbIA YKA3ATEJIb HEMEUKHX TEPMHHOB

A

Absolutbeschleunigung .
Absolutbeschleumgung des Punk-

tes .
Absolutbewegung des

oder des Korpers . .
Absolutgeschwindigkeit .
Absolutgeschwindigkeit

Punktes .
Anholonomes System -
Anzahl der Freiheitsgrad .
Aquivalentes Kraftesystem .
AuBlere Kraft .

Punktes

deé

Axiales Tragheltsmoﬁent

B
Bahn . . .
Bahn des Punktes .
Bahnkurve e
Bewegliches Koordinatensystem
Bewegung

Bewegung des starren Korpers
um einen festen Punkt .

Bewegungsgrofe .. 113,
Bewegungsgrofle des Punktes
Bewegungsgrofie des

Systems
Bewegungswinder .o
Bezugssystem
Bindungen

C

Coriolisbeschleunigung . .
Conollsbeschleumgung des Punk-

Coriolische Trégheitskraf! .

D

Deviationsmoment

Dissipative Kraft .

Drall

Drehung des starren Korpers
um eine feste Achse . .

Dyname .

Dynamik .

E
Ebene Bewegung des starren
Korpers .
Ebene parallele Bewegung des
starren Korpers .

3 3aka3 959

142

105
169
117

43

101

45
45

Ebenes Kraftesystem. . . . . 73
Einseitige Bedingungen . 155
Einseitige Bindungen 155
Elementararbeit 123
F
Flachengeschwindigkeit . . . . 24
Flachenkrafte . . . 82
Fortschreitende Korperbewegung 42
Fihrungsbeschleunigung . . . 40
Fuhrungsbeschleumgung des
Punktes . . . . RN 40
Fihrungsbewegung . . . . . 32
Fuhrungsgeschwindigkeit . . . 37
Fuhrungsgeschwmdlgkent des
Punktes . . . . 37
G
Gangpolbahn . . . . . . . 50
Gangpolkegel . . . . . . . 58
Gesamtarbeit R 124
Gesamtenergie . 137 138
Gesamtenergie des Punktes = 137
Gesamtenergie des Systems 138
Gestorte Bewegung Lo 172
Gewicht . . . L. o129
Gleichgewicht . . . . . . . 15
Gravitationskraft . .o.127
H
Hamiltonsche Funktion . 166
Haupttragheitsachse . 108
Haupttragheitsachse durch den
Punkt . 108
Haupttragheltsmoment . 110
Hebelarm . 75 85
Hebelarm des Kraftepaars .o 85
Herpolhodiekegel . . . . . . 57
Holonome Bindungen 146
Holonomes System . 148
Homogenes Kraftfeld 132
1
Impuls . 113, 114, 122
Impulsmoment . . . .. . 115
Inertiales Bezugssystem e 14
Innere Kraft . . . . . . . 8l
33



K
Kanonische Variable .
Kinematik
Kinetik A .o
Kinetische Energie . .19,
Kinetische Energie des Punk-
tes

Kmetlsche Energle des Systems
Konservatives System . .
Korper mit veranderlicher Masse
Kraft .
Krafte, deren erkungsllmen sich
in einem Punkt schneiden
Kraftepaar
Kraftesystem
Kraftesystem,
gewicht ist
Kraftfeld .
Kraftmoment bezugllch
Achse
Kraftmoment in bezug auf den
Punkt . Lo

da§ .im' C'ilefch:

einer

Kraftschraube .
KraftstoB
Kreisel

L
Lagrangesche Funktion .
Leistung . .

M
Masse . . .
Masse des Punktsystem .
Massenkrafte .

Massenmittelpunkt
Mathematisches Pendel .
Materielle Punkt .
Materielles System .
Mechanik .
Mechanische Bewegung
Mechanische Wirkung . .
Mittelpunkt der parallelen Krafte
Momentanes Beschleunlgungs-
zentrum . . .
Momentane Rotatlonsachse

Momentane Schraubenachse
Momentanes Geschwindigkeits-
zentrum Lo e
Momentanes Rotationszentrum
Momentanpol

Moment der BewegungsgroBe um
die Achse .

Moment der Bewegungsgroﬂe um
einen Punkt . . .

Moment des Kraftepaars .

N

Natiirliche Koordinatenachse
Nichtholonome Bindungen
Nichtholonomes System
Normalbeschleunigung .

34

165
17

120

119
120

- 139

179

71
84
70

9l
130

77

76
96
122
178

162
125

116

115
86

26
147
149

28

Normalbeschleumgung des Punk-

tes 28
Nutation . 61
P
Paralleles Kraftesystem . 72
Perkussionszentrum . . 187
Physikalisches Pendel . 177
Polhodiekegel 58
Polkegel . . 58
Potentialfunktion . .. 133
Potentielle Energie . .135, 136
Potentielle Energie des Punktes 135
Potentielle Energie des Systems 136
Potentielles Kraftfeld . 134
Prazession . 59
Punktbeschleumgung 25
Punktgeschwindigkeit 23
Punktsystem . 8
R
Rastpolbahn 49
Rastpolkegel 57
Raumfestes Bezugssystem . 18
Raumliches Kraftesystem . 74
Reaktionskraft . . . 88
Reduktion von Kraftesystem 94
Regulére Prézession . 60
Relativbeschleunigung 39

Relatlvbeschleumgung des Punk-

tes Lo 39
Relahvbewegung 31
Relativbewegung des "Punktes

oder des Korpers . . 31
Relativgeschwindigkeit . . 36
Relativgeschwindigkeit des Punk-

tes . . 36
Restltutlonskoeffment 184
Resultierende Lo 95
Resultierende Kraft . 95
Resultierender Kraftvektor . 78
Rezultierender Momentenvektor 79
Resultierende Impulsmoment . 117,118
Resultierendes Impulsmoment

des Punktsystems beziiglich

einer Achse . ... .. 118
Resultierendes Impulsmoment

des Punktsystems beziglich

eines Punktes . R Y
Rheonome Bedingungen . 151
Rheonome Bindungen 151
Rotation . .o 43
Rolatlonswmkel . . 44
Ruhendes Koordmatensystem 18

S

Schraubenachse 64
Schraubenbewegung . 62
Schwerkraft . 128
Schwerpunkt 100



Sektorgeschwindigkeit

Skleronome Bedingungen .

Skleronome Bindungen .

Spharisches Pendel .

Spurkegel .

Stabile Bewegung

Stabile Bewegung des Systems

Stabiles Gleichgewicht

Stabiles GIelchgewncht
stems

Starrer Korper .

Statik . . .

Stationires Kraftfeld .

Statisch  bestimmtes

StoB . . . . . .

StoBimpuls .

StoBkraft .

des Sy-
S'yst.erri

T

Tangentialbeschleunigung .

Tangentlalbeschleumgung
Punktes .

Theoretische Mechanik .

Tragheit . . . .

Traghentsellnpsoud

Tragheitsellipsoid fiir einen Be-
zugspunkt . .

Tréagheitskraft .

Tréagheitsradius

Tragheitstensor

Translation . .

Totale Arbeit .

deé

u
Ungestorte Bewegung .
v
Variable . e
Verallgemelnerte Geschwindig-
keit . . e

3

24
150
150
176

174
174

173

173
10
89
131

180
182
181

27

27
16

106

106
140
104
112

42
124

171

159

Verallgemeinerter Impuls .
Verallgemeinerte Koordmaten
Verallgemeinerte Kraft .

Virtuelle Arbeit .

Virtuelle Verriickung‘ L .152,
Virtuelle Verschiebung . . .152,

Virtuelle Verschiebung des Punk-
tes . .

Virtuelle Verschlebung "des Sy-
stems .

Vollkommen elastischer StoB

Vollkommen unelastischer Stof3

Volumenkrafte .

w

Weg . . . . .

Weg des Punktes .
Winkelbeschleunigung
Winkelgeschwindigkeit .
Wirkung

Wirkung nach Ham:lton
Wirkung nach Lagrange .
Wirkungslinie . . .

YA

Zentralachse .

Zentrale Hauptachse .

Zentraler Stof .

Zentrales Haupttragheltsmoment

Zentrale Tragheltselllpsmd

Zentralkraft . .

Zentrifugalmoment

Zerstreuungsfunktion

Zerstreuungsfunktion von
Rayleigh

Zusammenbewegung des Punktes
oder des Korpers . .

Zweiseitige Bindungen .

Zyklische Koordinaten .

167,

164
158
161
160
163
153

1562

153
185
186

83

22
22
56
55
168
167
168
69

97
109
183
11
107
126
105
170

170
29

154
163



AJIPABHTHbIA YKA3ATE/Jb

A

Absolute acceleration of particle
Absolute motion of particle or

body . . . . . . . . .
Absolute velocity of particle
Acceleration of moving

space
Acceleration of particle . .
Action . . .
Activity of force .
Angle of rotation . . . . . .
Angle of rotation of rigid body
Angular acceleration .

Angular momentum of particle
about axis Lo
Angular momentum of particle
about point . Lo
Angular momentum of system
about axis e
Angular momentum of system
about point . e

Angular velocity .
Areal velocity .

Arm of the couple .
Attractive force . .
Axe instantané hélicoidal .

Axes of a natural trlhedron
Axis of finite rotation of rigid
body Lo

Axis of screw .

Balanced system of force .
Balancing force .

Body centrode .

Body forces .

Bulk acceleration .

Bulk forces .
Bulk motion
Bulk velocity .

C
Canonical variables .
Central axis

Central axis of system of forces
Central force . .o
Centre of finite rotation .
Centre of gravity .
Centre of mass .
Centre of percussion . . . . .
Centre of system of parallel
forces . e

36

38

30
35
40

168
125
44
44

116
115
118

117
55
24
85

127

26
53

9l
92
50
83
40

32
37

165
97
97

126

100
102

187

99

AHFJIHACKUX TEPMHHOB

Centrical impact .
Classical mechanics .
Coefficient of elasticity .
Coefficient of restitution .
Complementary acceleration
Compound centrifugal
Compound motion of
or body . .
Compound pendulum
Conservative system .
Constraint force .
Constraints . .
Coriolis acceleration .
Coriolis force .
Couple .o
Cyclic coordinates .
Cyclic ignorable .

D
Dissipative forces .
Dissipative function .
Dynamics

force
particle

E

Elementary displacement of par-
ticle. . . .o

Elementary work of force .

Ellipsoid of inertia .

Ellipsoid of inertia at centre
of gravity . .

Equilibrant force .

Equilibrium of system .

Equivalent system of forces .

External force . .

F

Fixed-axes system .

Fixed axoide . .
Fixed frame of reference .
Force . . .

Force field .

Force function . .
Force of moving space .
Frame of reference .

G

Generalited coordinates .
Ceneralited force .
Generalited momentum .
Generalited velocity .
Geometric constraints .

183
16
184
184
41
142

29
177
139

88

87

41
142

84
183
163

169
170
101



Gravity force .
Gyroscope

Hamiltonian function .
Hamiltonian variables .
Holonomic constraints .
Holonomic system

Ideal constrains .

Impact .

Impact of elastic body .

Impact of inelastic body .

Impulse ..

Impulsive force

Inertia

Inertia force . .

Inertial frame of reference .

Instantaneous axis of rotatlon

Instantaneous axis of screw
motion of rigid body . .

Instantaneous centre of rotatlon

Instantaneous centre of zero
velocity
Internal force .
K

Kinematics .
Kinetic energy of partncle .
Kinetic energy of system .
Kinetics ..

L

Lagrangian coordinates .
Lagrangian function .
Line of action .

Loose axoide

Mass

Mass centre .

Mass of system .

Mechanical motion

Mechanical action .

Mechanics

Moment arm .

Moment of couple . .

Moment of force about axis

Moment of force about point

Moment of inertia of system about
axis . .

Moment of momentum of partlcle
about axis .

Moment of momentum of partlcle
about point .

Moment of momentum of system
about axis .

Moment of momentum of system
about point . R

128
178

166
165
146
148

156
180
185
186
182
181

140

© 14

65
48

47
81

17
119
120

68

158
162

58

103
116
115
118
117

Moment of system of forces
about point . .

Momental ellipsoid . R
Momental ellipsoid at centre
of gravity . .o

Momentum of partlcle .
Momentum of system .
Motion P
Motion of body about fixed
point . . . . . .
Motion of rigid body “about
fixed axis .

Moving frame of reference

N

Nonholonomic constraints .
Nonholonomic system .
Normal acceleration of partlcle
Number of degrees of freedom
Nutation . o

Particle .
Perturbed motlon .
Plane system of forces .
Pole-curve .o
Potential energy of particle
Potential energy of system
Potential force field . .
Power of force .

Precession Lo
Principal axis of inertia at
centre of gravity . . . . .
Principal axis of inertia at
given point . .o
Principal function . Coe
Principal moment of inertia

Principal moment of inertia at
centre of gravity .
Product of inertia .

R

Radius of gyration of system
about axis
Rayleigh dlssnpatlve
Reaction .
Reduction of system of forces
Reference-frame acceleration
Reference-frame velocity .
Regular precession .
Relative acceleration of partlcle
Relative motion of partlcle or
body . .
Relatnve velomty of partlcle
Rheonomic constraints .
Resultant of system of forces 78,
Rigid body . ..

function

79
106

107
113
114

52

43
19

147
149

157
61

7
172
73

.49, 50

135
136
134
125

59

109
108

167
110



S

Scleronomic constraints .
Screw . .
Screw motion . .
Screw motion of rigid body
Simple pendulum . .
Space centrode .
Stable equilibrium
Stable motion .
Statics .
Surface forces .
System .
System of forces . e
System of forces, whose lines
of action intersect at point

T

Tangential acceleration of par-
ticle . e

Tensor of inertia .

Torque of couple . .

Total energy of particle .

Total energy of system .

Trajectory of absolute motion
of particle -

27
112
86
137
138

33

Trajectory of particle .
Trajectory of relative
of particle .
Translatory motion of ngld body
Two-dimensional motion of rigid
body e

motion

u

Uniform force field .
Unperturbed motion .

\'

Variable-mass body .

Velocity of moving space .
Velocity of particle . .
Virtual displacement of partlcle
Virtual displacement of system
Virtual work e

w
Weight of body .
Whole force .

Work of force
Wrench .

21

34
42

45

129
122
124

96



AJI®ABHUTHbIA YKA3ATE/JIb

A
Accélération. . . . . . . . 25
Accélération absolue . . . . . 38
Accélération angulaire . . . . 56
Accélération complémentaire 41
Accélération d’entrainement 40
Accélération d’un point . . . . 25
Accélération normale. . . 28
Accélération normale d’un pomt 28
Accélération relative . . . . . 39
Accélération tangentielle . . . 27
Accélération tangentielle d’un
point . . . . . . . . . 27
Action . . . F 2
Action de Lagrange . . 168
Action hamiltonienne . .. 167
Angle de rotation . . 44
Angle de rotation d’un solide 44
Axe de rotation . . .o 53
Axe instantané de rotation . . . 54
Axe instantané hélicoidal . . 65
Axe principal de IeIInpsonde
central . 109
Axe principal d’inertie pour “un
point I 0]
Axes naturels . . . . . . . 26
Axoide fixe . . . . . . . . 57
Axoide mobile . . . . . . . 58
B
Base . . . . . . . . . . 49
Bras de levier . . . . . . . 75
Bras de levier d'un couple 85
C
Centre de choc . 187
Centre de gravité . 100
Centre de rotation . . . . . 46
Centre des forces paralléles 99
Centre d’inertie . ... 102
Centre instantané de rotatnon . .47, 48

Centre instantané des accélé-
rations. . . . . . . . . 51
Champ de forces . 130
Champ de forces dérivant d’un
potentiel 134
Champ de forces stationaire 131
Champ de forces uniforme . 132

®PAHUY3CKHUX TEPMHHOB

Champ de potentlel 134
Choc . . 180
Choc central . 183
Choc de corps parfaltement éla-
stiques . . . 185
Choc de corps parfaltement mou 186
Cinématique. . . . . . . . 17
Cinétique . . . 68
Coefficient de restitution . 184
Composition des mouvements 29
Coordonnées cycliques . 163
Coordonnées généralisées . 158
Couple de forces . . . . . . 84
D
Déplacement élémentaire . . . 20

Déplacement élémentaire d’un
point . . e 20

Déplacement virtuel . .152, 153
Déplacement virtuel d’un point 152
Déplacement virtuel d’un systeme 153
Dyname . . . . . . . 96
Dynamique . .. . . . 1ol
E
Ellipsoide d’inertie central . 107
llipsoide d’inertie en un point 106
Energie cinétique d'un point 119
nergie cinétique d’'un systéme 120
nergie potentielle . . . . 135, 136
nergie potentielle d’un point 135
-nergie potentielle d’'un systéme 136
Energie totale . . . . . .137, 138
nergie totale d'un point . 137
nergie totale d'un systéme 138
Equilibre . . . 15
Equilibre d'un systeme mécha-
nique . . . . . . . . . 15
F
Fonction de dissipation . 170
Fonction de forces . 133
Fonction d’'Hamilton . 166
Fonction de Lagrange . 162
Fonction lagrangienne . 162

Force......::: 4
Force centrale . 126

39



Force de choc .

Force de gravitation .

Force d’inertie .

Force d'inertie complementalre
Force d’inertie d’entrainement
Force vive d'un point .

Force vive d’un systéme .

Forces de compensation .

Forces de liaisons .

Forces dissipatives

Forces extérieures .

Forces généralisées .

Forces intérieures

Forces superficielles .

Forces volumiques

G
Gyroscope

Impulsion de choc .
Impulsion généralisée .
Inertie .

Interaction mechamque

L

Liaisons .

Liaisons bllaterales .

Liaisons dépendantes du temps
Liaisons holonomes .

Liaisons indépendantes du ternps
Liaisons non-holonomes . .
Liaisons sans frottement .
Liaisons unilatérales .

M
Masse . .
Masse d'un systeme mecamque
Mécanique Lo
Mécanique generale .
Mécanique rationelle .
Moment cinétique d’un
par rapport a un axe .
Moment cinétique d’un point par
rapport a un centre .
Moment cmetnque d’'un systeme
par rapport a un axe .
Moment cmethue d'un systeme
par rapport a un centre .
Moment d’inertie d’'un systéme
mécanique par rapport a une
droite R
Moment d’inertie par
a une droite . .
Moment d’inertie prmcnpal
Moment d’un couple .
Moment d’une force par rapport
4 un axe . .

) point

rapport

40

178

182
164

87
154
151
146
150
147
156
155

116
115
118
117

103
103
110

86

77

Moment d’une force par rapport
a un point . .

Moment resultant dun torseur
en un point .

Mouvement . .

Mouvement absolu

Mouvement d’entrainement

Mouvement de nutation .

Mouvement de précession .

Mouvement de translation .

Mouvement de translation d’un
solide .

Mouvement dun sollde autour
d’un point fixe .

Mouvement hélicoidal

Mouvement mécanique .

Mouvement non perturbé .

Mouvement perturbé .

Mouvement plan d'un

Mouvement relatif

Mouvement stable .

solide

N
Nombre des degrés de liberté

P

Parcours .

Pendule composee

Pendule simple .

Pendule sphériqué .
Percussion

Pesanteur .

Poids d’un solide .

Point matériel . .
Position d’ equlhbre stable .
Précession réguliére .
Produit d’inertie .
Puissance d’une force .

Q
Quantité de mouvement d'un
point . . . . . . . . .
Quantité de mouvement d’'un
systéme

R
Rayon d'inertie d'un systéme

mécanique par rapport a une
droite .

Rayon d’inertfe par rapport a
une droite .
Réduction d’un

point
Repére .
Repére absolu .
Repére fixe.

torseur en un

76
79

30
32
61
59
42

42

52
62

171
172
45
31
174

157

22
177
175
176
181
128
129

173

105
125

113
114

104
104

94
13
14
18



Repére mobile . .
Résultante generale d’un torseur
Résultante unique

Rotation d’un solide autour
d’un axe fixe .
Roulante .
Roulette fixe
Roulette mobile
S
Solide .
Statique

Support de la force .

Support d’un dyname .
Surface réglée fixe .

Surface réglée mobile .
Systéme

Systéme conservatif .

Systéme de forces .

Systéme de forces concourantes
Systéme de forces coplanaires

Systéme de forces équivalent
azéro. . . . . . . . .
Systéme de forces paralléles

19
78
95

43

49
50

10
89
69
97

58

139
70
71
73

91
72

Systéme holonome .
Systéme mécanique .
Systéme non-holonome .

T

Tenzeur d'inertie .

Torseur de forces .

Trajectoire absolue .
Trajectoire d'un point .
Trajectoire relative . .
Travail élémentaire d‘une force
Travail fini d’une force . .
Travail virtuel .

Torseurs équivalentes .

\'

Variables canoniques .
Vitesse absolue .

Vitesse angulalre .
Vitesse areolaire . .
Vitesse d'entrainement .
Vitesse d’un point .
Vitesse relative .
Vitesses généralisées .

148
8
149
112
70
33
21

123
124

93

165

55
24

23
36
159



BYKBEHHbIE OBO3HAYEHHA OCHOBHbIX BEJIHYHH
TEOPETHYECKOH MEXAHHKH

lTpaBuaa noab3oBaHus GyKBeHHbIMH 0G03HAUYEHHSIMH

1. Tepmuubl pacnonoxketbl no andaBuTy TepMHHbI, HMelOLHe B CBOEM COCTaBe
HECKOIbKO CJIOB, PacnosioXeHsl No ajgaBHTYy CBOHX TJaBHbIX CJNOB  (HMeH
CYUIECTBHTENbHbLIX B HMEHHTEJbHOM najexe). 3ansaTas, CTOAWARA MOCJe KaKOro-1H6o
TepMHHO3/EeMEHTa (B COCTaBe TepMHHA), YKa3biBaeT HAa TO, UYTO NPH MPHMEHEHHH
NaHHOTO TEPMHHA C/I0BA, CTORILLHE NOC/Ae 3aMATOH, A0/KHLI NPeAllecTBOBaTL C/IOBaM,
HaXOAAUHMCA 10 3aNATOH, B COOTBETCTBHH C OGBbIYHBIM PANHCAHHEM H MPHMEHEHHeM
noao6HbIX TEPMHHOB, Hanpumep xoopdunara, 0606uienHas CheayeT YHTaTb 0606uen-
Has Koopdunara.

2. Jlas 06o3HaueHHs BEKTOPHbIX BEJHUYHH NMPHMEHSETCA yepTa cBepXy GYKBEHHOro
0003HaYEHHS1 B PYKOMHCHOM, MepeneyaTaHHOM Ha MalUHHKe TeKCTe, a TaKXe B MeuaT,
B y4eOHHKax H yyeGHbIX MOCOGHAX.

B nayuHoii nuTepaType ANt 0603HAUEHHS BEKTOPOB MOXKET MPHMEHATLCA MOAY-
XKHPHBIA WPHOT.

3. O60o3HaueHHA NMPOEKUHI BEJHYHH COCTOAT H3 OCHOBHOrO GyKBEHHOro 0603Ha-
YEHHsl NaHHOH BeJNHuYHHb (6e3 4epThi) H HHIAEKCA CMpaBa BHH3Y, YKa3biBalollero_och,
Ha KOTOPYIO NpOEKTHPYeTCA NaHHARA BeJHYHHA, HanpHMep NpoeKuHa ckopoctH V Ha
ocb x 0603HauaeTcs v, H T. A.

4. O6Go3HauyeHHA MOMEHTOB OTHOCHTEJbHO TOYKH HJIH OCH OCHOBHbIX B@KTOPHbIX
BEJHUHH (Cuna W KOau4ecTeo 0suicerus) NaHbi HeMmoCpeACcTBEHHO B Tabauue. AnaJno-
FHYHO 0603HAYaIOTCS MOMEHTBbl APYTHX BEKTOPHbIX BEJHYHH, HANPHMEP MOMEHT CKO-
POCTH U OTHOCHTENbHO OCH x—m, (V).

5. Unpexkchl NpHMEHAIOTCA elle B TeX CAyyasX, KOraa HeOGXOAHMO PAa3JHUHTb
HECKONbKO 3HAa4YeHHH NaHHOH BeJHUHHLI, OGO3HAUYEHHbIX OAHOW H ToH e OYyKBOH,
Hanpumep 0603HAaueHHe C MOMOWbIO HHIEKCOB Da3JIHYHBIX BHAOB CKOPOCTH U : U,
v, v,

1. BYKBEHHBIE OBO3HAYEHHSA OCHOBHbIX BEJIHYHH
TEOPETHYECKOR MEXAHHKH

(8 nopaake angdaBHTa TEPMHHOB BEJAHYHH)

njﬁ Tepmuu BykBeHHoe 0603HaueHue
1 Bec Tena P.G
2 Bpems e e t
3 [naBHblii BEKTOP CHCTEMb! CHA . . R
4  T[naBHbIi MOMEHT KOJHYECTB ABHXKEHHS CH- —
CTeMbl OTHOCHTeNIbHO UeHTpa O . K,
5 T[naBHBI MOMEHT KOHYECTB ABHXKEHHA CH-
CTeMbl OTHOCHTEJbHO OCed X, Y, 2. . . K. K,. K,
6 TnaBHbII MOMEHT CHCTEMbI CHJ OTHOCH-
TeibHO uweHtpa O. . . . . . . M,
7 [naBHbIi MOMEHT CHCTeMbI CHJ OTHOCH-
TeJbHO OCEH X, Y, 2. . . . . . . . M, M, M,
8 JleiictBue no [aMuabTOHY . S

42



(MpononxeHue)

n)ﬁl Tepmuu BykBeHHOe 0603HaueHHe
9  [ledctsue no Jlarpauxy . .o 14
10  HWmnyabc cuabl 3a KOHEUHbIH MPOMEXYTOK _
BPeMEeHH A Lo S
11 Hmnyasc, o6o6u1euuuu . P
12 Hmnyabc, ynapHbifi . S _
13 KosH4ecTBO ABHXKEHHSA TOYKH . my
14 KonHuecTBO ABHXEHHA CHCTEMbI . Q
15 Koopauuara, o6o6wennas R q
16 Ko3¢p¢HuHeHT BOCCTAHOBJEHHA NpH yaAape k
17  Macca maTepHaibHOH TOUYKH m
18 Macca MexaHH4eCKO# CHCTEMBI . - m, M
19  MoOMeHTH HHepuUHH MeXaHHYeCKOH CHCTeMbl 1.1, 1,
OTHOCHTENIbHO OCeft X, Y, Z . lin iw, l... A B, C
20 MoMmeHTbl HHepuHH, UeHTpoGexHbie . T [
21  MoOMEHT KO/NHYecTBAa [ABHXEHHA TOYKH OT- _
HOCHTesqbHO ueHTpa O . . . . . M,(mv)
22  MOMEeHTH KOJIHYeCTBa ABHXXEHHA TOYKH OT-
HOCHTEJIbHO OCeHi X, Y, Z M, (mv), M, (mv), M,(mv)
23  MoMeHT napbi CHA . . M, M(F, F')
24  MOMEHT CHAb orrHocuTeanOTquuO M, (F F) _ _
25  MOMEeHTHI CHAbI OTHOCHTENbHO OCeR X, Y, 2 M (F), M, (F), M, (F)
26  MouwHoOCTb CHJbI N
27 TIlytb Toukn . . . . . . . . . . s
28 Pa6ora cuabl Ha KOHEYHOM MepeMelleHHH A
29 PaaHyc HHEpPUHH CHCTeMbl OTHOCHTEJbHO
ocel x, y, 2 . e e Po Py P: R
30 Cuna . . . . . . . . . . .. FeP, QR
31  Cuna, sHewHss F
32  Cuaa, BHyTpeHHSAS . F
33  Cuaa uHepummu . R ]
34 Cuna HHepUHH, KOPHOJIHCOBA . @,
35  Cuaa uHepumuH, nepeHocHas . o,
36 Cuaa, o6oGuieHHasn Q
37 Cunaa Taxectn . . P, G
38 CkopocTb, 0606ieHHas . . q _
39 CkopocTb TBepaoro Tena, yI'JlOBaﬂ . o, Q
40 CkopocTb TOuYKH . T
41 CKOpOCTb TOUKH, adcomomaﬂ . v,
42  CKOpOCTb TOYKH, OTHOCHTEJIbHAA . v,
43  CKopocTb TOYKH, MepeHOCHas . v,
44  Yron noBopoTa TBepAOro Teaa . (0}
45  YcKopeHHe TOUKH . w, a
46  YckopeHHe TOUKH, a6comomoe w,, a,
47  YckopeHHe TOYKH, KacaTesbHOe w,, a,
48  YcKopeHHe TOYKH, KOPHOJHCOBO . w,, a,
49  YckopeHHe TOUKH, HOpMaJIbHOE . w,, a,
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(OxoHyaHHe)

n/n Tepmuu BykBenHoe o6o3naueHHe
50  YckopeHHe TOUKH, OTHOCHTENbHOE . w, a,
51  YckopeHHe TOUYKH, MEPEHOCHOE . w,, a,
52  Yckopenue TBepaoro tena, yraosoe . e
53 ®yukuna [amnabrona H
54  OdyukuHs, AHCCHNATHBHAA (]
55 ®yuxuus Jlarpanka . . . L
56  ®dyHkuus, cuaoBas H
57  DHeprHsa, KHHeTHYECKas . . T
58  DHepruf, nosHas MexaHHuyecKas . E
59  JHeprus, noTeHuHaabHas n
2. BYKBEHHBIE OBO3HAYEHHS OCHOBHbIX BEJIHYHH
TEOPETHYECKOR MEXAHHKH
(8 andasuTHOM nopsaxe)
JlaTnHcknit andasur
a — YCKOpeHHe TOUYKH I, — MOMEHT HHEepUHH MexaHHuye-
a, — abCcoNIoTHOE YCKOpeHHe CKOM CHCTEMbI OTHOCHTEJIbHO
TOYKH oCH x
a, — KacaTe/bHOe YCKOpeHHe 1, — MOMEHT HHEpUHH MexaHHue-
TOYKH CKOM CHCTEMbl OTHOCHTEJIbHO
a, — HOpMaJlbHOe yCKOpeHHe OCH Y
TOYKH I, — MOMEHT HHepUHH MexaHHuye-
a, — OTHOCHTEJNbHOE  YCKOpeHHe CKOil CHCTeMbl OTHOCHTEJbHO
TOUYKH OCH Yy
a, — nepeHOCHOe yCKOpeHHe TOUKH [, — MOMEHT HHEepPUHH MexaHHue-
a, — KOPHOJIHCOBO YCKOpeHHe CKOA CHCTEMbl OTHOCHTEJBHO
TOUYKH ocH 2
A — pa6oTta CHAbB Ha KOHeyHoM [, — MOMEHT HHEepUHH MexaHHue-
nepeMelleHHH CKOM- CHCTEMbl OTHOCHTEJIbHO
A — MOMEHT HHEpPUHH MeXaHHue- ocH 2
CKOWM CHCTEMbl OTHOCHTEAbHO [y — UeHTPOGEe)KHbIH MOMEHT HHep-
OCH X UHH
B -— MOMEHT HHepuMH MexaHHye- [, — UEHTPOGEeXHbIH MOMEHT
CKOM CHCTEMbI OTHOCHTEJIbHO HHEpUHH
OCH y I, — UEHTPOGEeXHbii MOMEHT
Cc — MOMEHT HHEPUHH MeXxaHHue- HHEPLUHH
CKOHM CHCTEMbI OTHOCHTENbHO K — KO3 PHUHEHT BOCCTaHOBJE-
OCH 2 _ HHA NpH ynape
E — noJHas MexaHHueckas 3Hep- K, — FN1aBHbiii MOMEHT KOJMIHYeCTB
_ rus [NBH)XEHHA CHCTEMbl OTHOCH-
E — cuaa TesbHO ueHtpa O
Fe — BHELIHAA CHAA K, — rJaBHbI MOMEHT KOJHYeCTB
F! — BHYTPEHHAAA CHAA JIBHXXEHHA CHCTEMbl OTHOCH-
G — Bec Tena TeNbHO OCH X
G — CHJIA THAXEeCTH K, — r71aBHbLIi MOMEHT KOJNIHYeCTB
H — ¢yHkuna 'amuabToHA JBHXKEHHA CHCTEMbl OTHOCH-
1, — MOMEHT HHepUHH MexaHHuYe- TeJNbHO OCH Y

CKOH CHCTeMbl oTHocHTeabHo K,
OCH X

— rN1aBHbIH MOMEHT KOJIHYeCTB
ABH)XEHHAI CHCTEMbl OTHOCH-
TEJIbHO OCH 2



— ®yHKuna Jlarpanxa

— Macca MaTepHasbHOH TOYKH
— Macca MexaHMYecko# CH-
cTeMbl
Macca
CTeMbl
MOMEHT napbi CHA
MOMEHT napbi CHJ

X 33°C

MeXaHHYeCKOH CH-

2R
S
=l

|

|
S

TNaBHBIH MOMEHT CHCTEeMbl
CHJI OTHOCHTeNbHO ueHtpa O
rNaBHbii MOMEHT CHCTeMb
CHJl OTHOCHTEJIbHO OCH X
rM1aBHBIA MOMEHT CHCTEeMbl
CHJl OTHOCHTEJIbHO OCH Y

2 — rJ1aBHbIH  MOMEHT CHCTeMbl
CHJl OTHOCHTEJIbHO OCH 2
MOMEHT CHJIbl OTHOCHTEJNbHO
Toukn O
MOMEHT CHJIbl
OCH X
MOMEHT CHJIbl
OCH Y
MOMEHT CHJIbl
OCH 2
KOJIHYECTBO ABHXXEHHSI TOUKH
MOMEHT KONHYECTBA [BHXe-
HHA'  TOYKH OTHOCHTENbHO
uentpa O

MOMEHT KOJIHYeCTBA JBHXKe-
HHSl TOYKH OTHOCHTENbHO
OCH X

MOMEHT KOJIHYeCTBa [BHXe-
HHA TOYKH OTHOCHTEJNbHO
OCH Y

MOMEHT KOJIHUeCTBa [BHXe-
HHSl TOYKH OTHOCHTEJNbHO
OCH 2

MOILLLHOCTb CHJIbI

Bec Tesna

X =X
»

-

X

Mo(F)

M, (F) OTHOCHTEJILHO

My(F) OTHOCHTEJNbHO

M, (F)

OTHOCHTEJIbHO

mu

Mo (mv) —
Mx(ma -
M,(m3) —
Mz(ma) -
N
P

Fpeueckui

®|

yrJoBOe yCKOpeHHe TBepaoro
Tena

PaaHyC HHEPUHH CHCTEMBI OT-
HOCHTE/IbHO OCH X

pPaanyC HHEPUHH CHCTEMbI OT-
HOCHTEJIbHO OCH Y

PananyC HHEPUHH CHCTEMbI OT-
HOCHTEJIBHO OCH 2

— NOTEHUHANbHARA 3HEPrHf

— yron noBopoTa  TBepAOro
Tena

Px
Py

P,
1

p — 0606uLeHHbIH HMNYJIbC

P — cHna

P — CHJIa TAXECTH

q — o6o6uieHHas KOOpAHHATA

q — 060611eHHaA CKOPOCTb

Q — o6061eHHas cHaa

q — cuaa

Q — KOJIHYECTBO [ABH)XEHHA CH-

_ CTeMbl

R — INaBHbI  BeKTOP CHCTEMb
CHA

R — cHaa

s — NYTb TOYKH

S — neiicteHe no [amuabrony

S — HMMY/bC CHABI 33 KOHEYHbIA

— NPOMEXYTOK BPeMeHH

S — YAapHLIH HMNYJIbC

t — Bpems

T — KHHETHYeCKas 3Heprus

% — CHJI0Basl (PyHKUHSA

v — CKOPOCTb TOYKH

v, — a6CoNIOTHAsA CKOPOCTb TOUYKH

v, — OTHOCHTe/NbHaRA CKOPOCTb
TOUKH

v, — MepeHoCHasn CKOPOCTb TOUYKH

.2 — neHcTeHe no Jlarpaunxy

] — YCKOpeHHe TOUKH

w, — a6CcoIIOTHOE yCKOpeHHe
TOUKH

w, — KacaTeJbHOE YCKOpeHHe
TOUKH

w, — HOpMaJsbHOE YCKOpeHHe
TOUKH

w, — OTHOCHTENbHOE  YCKOpeHHe
TOYKH

w, — nepeHOCHOE YCKOpeHHe TOYKH

w, — KOPHONHCOBO YCKOpeHHe
TOUYKH

andasur

(1} — AHCCHNATHBHAA (YHKUHA

[0) — CHNa HHEPUHH

[ — NepeHoCHasl CHA3 HHepUHH

D, — KOPHO/IHCOBA CHJIa HHEPUHH

) — yrioBas CKOpOCTb TBepAOro

_ Tena

Q — yrjoBas CKOPOCTb TBepAOro
Tena
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