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     În metodele tradiţionale calculul deplasărilor în 

bare se efectuează cu ajutorul ipotezei secţiunilor 
plane, care nu permite studiul influenţei forţelor 

tăietoare asupra deplasărilor şi efectul deplanării 

secţiunii transversale în procesul torsiunii unei bare 
de secţiune necirculară.  

     Prof. V.Marina a arătat că relaţiile tradiţionale 

pentru deplasări în bare şi sisteme de bare pot fi 
obţinute în baza relaţiilor fundamentale ale 

Mecanicii corpului solid deformabil. În acest scop 

au fost folosite relaţiile pentru calculul deplasărilor 

obţinute de Cezaro: 
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   Menţionăm că din ecuaţiile de compatibilitate ale 

deformaţiilor, integralele curbilinii din (1) şi (2) nu 
depind de drumul de integrare de la A la B. 

 
Figura 1. Schema deplasărilor.  

Dacă  punctele  materiale A şi B sunt situate, de 

exemplu, pe axa barei 3X  atunci din (1) şi (2) 

rezultă: 
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    Tensiunile în bara dreaptă se calculează în 
sistemul axelor centrale principale. Prin urmare, 

formulele  (3) şi (4) determină deplasările şi rotaţiile 

de corp rigid ale punctelor materiale situate pe axa 

barei. Formele integrale sunt raţionale în calcul, 
dacă  influenţa deplasărilor asupra eforturilor este 

neglijabilă. 

    În domeniul liniar elastic deformaţiile liniare şi 

unghiulare care provin de la eforturile ,M  ,N 1  

212 T,T,M  se determină cu ajutorul  relaţiilor: 
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 Dacă influenţa deformaţiilor unghiulare asupra 

deplasărilor (în comparaţie cu d33 ) poate fi 

neglijată, atunci în baza (3) - (6), obţinem: 
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       Dacă rigiditatea pe porţiunea de lungime a barei  

(b-a) este constantă, atunci din expresiile (7) - (9) 
obţinem interpretările lui Marina 
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sunt momentele statice ale diagramelor M1 şi M2 

pe sectorul bxa 3   faţă de axele care trec prin  

punctul B în direcţiile deplasărilor. Vom ilustra 
aplicarea metodologiei noi la calculul barelor static 

nedeterminate de orice grad de nedeterminare. Se 

examinează bara din fig.2,a cu momentele de inerţie 
ale stâlpilor şi cel al riglei respectiv I1=I şi I2=0,6I. 

Bara este dublu static nedeterminată. Se aleg ca 

necunoscute, componenta orizontală X1 şi cea 

verticală X2 ale reacţiunii din articulaţia D. Se scriu 
ecuaţiile suplimentare (ecuaţiile de compatibilitate 

ale deformaţiilor): deplasările verticală şi cea 

orizontală ale punctului D se anulează. 

         Deplasările punctului D, verticala z
Du  şi ori-

zontala 
y
Du , se determină prin relaţiile lui Marina: 
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Figura 2. Schema barei (a) şi diagramele momentelor pentru cazuri când asupra barei acţionează: cuplul M  
(b), sarcina uniform distribuită (c), forţa F (d). 
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                                       a)                                                              b) 

Figura 3.Diagramele momentelor pentru cazuri când asupra barei acţionează reacţiunile X1 (a) şi X2 (b). 
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 Din ecuaţiile   (14) şi (16)  obţinem:  

kN. X    2 06,9,kN14,20X 1   

Folosirea interpretărilor lui Marina simplifică 

rezolvarea problemelor static nedeterminate. 
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