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Kitabda Mexanikanin Statika, Elastostatika, Dinamika
(Kinematika, Kinetika), Nanomexanika bolmoalori iizro an ¢ox
islonon anlayiglarin, ganunlarin va teoremlarin Azarbaycan,
rus, ingilis vo alman dillorinds izahli liigati verilmis va sarh
edilmisdir. Mexaniki kamiyyatlorin élgii  vahidlorinin - BS
sisteminda yerli vo beynalxalg qgarsiligi gostorilmisdir. Kitab
universitetlorin bakalvriat vo magistratura pillalarinda tohsil
alan talobalor, elmi vo miihondis-texniki iscilor, homginin
miiallimlar iigtin faydalr ola bilar.
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The book explains main concepts, laws and theorems of
sections of Mechanics (Statics, Elastostatics, Dynamics
(Kinematics, Kinetics), Nanomechanics) in Azerbaijani,
Russian, English and German Languages. The Principal Units
used in Mechanics specified for local and international
dimensional equivalents. The book is intended for university
bachelor and master students, and it may be useful for
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ON SOz

Mexanika tobist elmlorindon Dbiri  olmagla miiasir
texnikanin elmi asasini togkil edir, tacriiba Vo miisahidalorin
naticalarini riyazi aparat vasitssilo tahlil etmoklo real maddi
cisimlorin mexaniki horokatinin imumi ganunlarint oyranir.
Bizi ohato edon miiasir masin vo mexanizmlor, mixtolif
qurgular, korpiilor vo tikintilor mexanikanin ganunlar1 vo
prinsiplori osasinda layihalondirilir, istehsal olunur va
istismar edilir.

Klassik mexanika Aristotel vo Arximed kimi gadim diinya
alimlorinin ~ boyiik  xidmoatlori  naticasinds, Q.Qaliley,
I.Nyuton, L.Eyler vo s. orta asr alimlarinin miisahidalori vo
elmi aragdirmalar1 asasinda formalagmisdir. Onun bugiinki
inkisafinda Azorbaycan alimlorindon L.Landau, Z.Xalilov,
H.Mammadov, A.Mirzocanzados, N.Qodirov, T.Boktasi vo
digar gorkomli alimlorin boyiik xidmoti olmusdur.

Son dovrlor mexanika 6ziiniin yeni inkisaf fazasina qodom
qoymaqdadir. Artiq onun bir sira anlayiglar1 vo terminlori
6ziinlin ilkin forma vo mozmunundan farglonir. Masalan,
mexanikanin on yeni bdlmosi olan Nanomexanikada
materiallarin ~ kasSilmozliyi hipotezi 6ziinii dogrultmur.
Burada cisimlorin siirtinma Vo yeyilmasinin yeni nozori
osaslar1 yaradilmaqdadir. Nanodl¢iilii materiallarin mexaniki
todgiginin  vo idaro olunmasinin yaxin illordo elm vo
texnikada ingilabi doyisikliklora sobob olacag: siibhosizdir.
Yaxim golocokdo mexanikanin prinsiplorina asaslanaraq
yaradilan masin vo mexanizmlorin dmiruzunlugunun 10-15
dofo artacagi gozlonilir. Miiasir mexanikanin inkisafi son
dovrlordo informasiya kommunikasiya texnologiyalarinda
bas veran boylik si¢rayislarla miigayisa oluna bilor. Hesab
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edirik ki, bu prosesdon olkomizin alimlori do konarda
qalmamali1 vo 6z tohfalorini vermalidirlor. Togdim olunan
kitabin bu sahads olan boslugun gismon doldurulmasina
xidmat edacayins timidvariq.

Kitabda mexanikanin osas anlayiglarinin, ganun vo
teoremlarinin Azarbaycan, rus, ingilis vo alman dillarinds
izahli ligoati verilmisdir. Burada timumi anlayislar, statika,
elastostatika, dinamika (kinematika, Kinetika) vo hamginin
nanomexanika bolmolori {izro on ¢ox islonon terminlar,
ganunlar, teoremlor dord dildo sorh edilmisdir. Kitabin
sonunda mexaniki komiyystlorin BS sistemindo yerli vo
beynalxalq qarsilig1 verilmisdir.

Miollif kitabin olyazmasmma roy vermis AMEA-nin
miixbir tizvii, professor R. Qurbanova (ADNA) vo dosent E.
Aslanova (AzTU), kitabin elmi redaktoru Dr. T. Haciyevo
(Hexheim, Almaniya), hamginin professor J. Wittenburga
(Karlsruhe Universiteti, Almaniya) 6z minnatdarligini
bildirir.

Kitab Mexanikanin todris programina uygun tortib
olundugundan, ondan universitetlorin bakalavriat va
magistratura pillalarinda tahsil alan talabalar, hamginin elmi
vo mithandis-texniki is¢ilor istifads eds bilar.

Toklif va iradlarinizi asagidaki elektron unvanlara gondora
bilarsiniz:
v.bakhshali@daad-alumni.de, v_bakhshaliev@mail.ru

texnika elmlari doktoru
Valeh Ismixan oglu Baxsoliyev
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UMUMI ANLAYISLAR - OBIIIUE IOHATHSI -
GENERAL CONSEPTS - ALLGEMEINEN BEGRIFFE

1 | Az

Mexanika

Maddi  cisimlorin  mexaniki
horokati  vo qarsiligh  tosiri
haqqinda elm.

Ru

MexaHnka

HayKa (6] MCXaHHYCCKOM
JBHKCHHMHN H  MCXAaHHYCCKOM
B3aUMOJACUCTBHU
MaTCpHaAJIbHBIX TCJI.

En

Mechanics

The science about mechanical
movement and mechanical
interaction of material bodies.

De

Mechanik

Die Wissenschaft {tiber die
mechanische Bewegungen und
die mechanische
Wechselwirkungen von
materiellen Korpern.

Mexaniki harokot

Fozada maddi cisimlarin bir-
birina nazaron yerdoyismasi.

Ru

Mexannueckoe
IBUKEHHUE

Ilepemenienne MarepHalbHBIX
T€J OTHOCUTENBHO APYT APYyra B
IIPOCTPAHCTBE.

En

Mechanical motion

Movement of material bodies
relative to each other in space.




De

Mechanische
Bewegung

Die Veschiebung
materiellen  Korpern
zueinander im Raum.

von
relativ

Az

Mexaniki tasir

Maddi  cismin  ndqtalorinin
stiratinin ~ doyismasina  Sabob
olan digor cisimlarin ona olan
tosiri.

Ru

MexaHnueckoe
nelcTBUE

JelictTBue Ha MaTepHAIbHOE
TEJIO0 CO CTOPOHBI JIPYTUX Tell,
KOTOpOEC MPUBOIUT K
U3MEHEHUIO CKOPOCTEH TOUYEK
9TOTO TeJA.

En

Mechanical action

Action on a material body from
other bodies which changes
velocities of this body points.

De

Mechanische
Wirkung

Die Anderung der
Punktgeschwindigkeiten des
materiellen Korpers, die durch
die Wirkung des anderen
Korpers verursacht wird.

Az

Hesabaparma
sistemi

Cismin harokatinin dyronildiyi
miiayyan cisim va ya obyekt va
onunla olagadar olan koordinat
sistemi.

Ru

Cucrema orcuera

OnpeneneHHoe  Teno  WIH
O0OBEKT W CBS3aHHAs C HUM
KOOpJAMHATHAS cucTema,
OTHOCHUTEIIbHO KOTOpOH
A3y4aercss JBWKEHHE IPYyTUX
TeJl.




En

Frame of reference

Certain body or object and the
system of co-ordinates
connected with it relative to
which  movement of other
bodies is studied.

De

Bezugssystem

Das ist ein  willkiirlich
gewihltes Koordinatensystem
eines Korpers oder Objekts, in
dem die Bewegung eines
anderen  Korpers realativ
beschrieben wird.

Az

Inersial sistem

Nyuton ganunlarinin aid
edildiyi hesabaparma sistemi.
Baslangic1  giinos  sisteminin
morkazinds yerlogson vo oxlar
¢ «tarpanmaz» ulduzlara dogru
yonalan koordinat sistemi.

Ru

NuepunanbHas
cucTeMa oTcyeTa

Cucrema OTCYETa, rae
CIIPaBeIJINBBI 3aKOHBI
HrroTrona. Cucrema orcueTa C
HayasioM B 1eHTpe CoJIHeYHOM
CHCTEMBI 51 OCSIMH,
HANPaBIEHHBIMU K
«HETIOIBYDKHBIM) 3BE3JaM.

En

Inertial  reference
frame

System of reference where
Newton's laws are fair. System
of reference with the beginning
in the centre of the Solar
system, axes directed to "fixed"
stars.
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De | Inertiales Das ein Berechnungssystem, in
Bezugssystem dem das Newtonsche
Tragheitsgesetz ~ ausgewogen
wird. Der Urspung des
Inertialsystems befindet sich in
der Mitte des Sonnensystems
und die Achsen sind in die
Richtung der drei
Fixsternhimmel gerichtet.
Az | Maddi noqte Kiitlasi nozars alinan noqto.
Ru MaTepI/IaJ'ILHa}I Tqua, HMeronasa Maccy.
TOYKa
En| Material particle The particle having mass.

De

Materieller Punkt

Ein Punkt, bei dem die Masse
berticksichtigt wird.

Az

Miitlaq bark cisim

Quvvalorin  tosirindon  asili
olmayarag hondoasi  formasi
doyismoyan cisim. Noqtalori
arasindaki maosafalori
doyismayan cisim.

Ru

AOCOIIOTHO
TBEPI0E TEIIO

Teno, KOTOpoe COXpaHAET CBOKO
FEOMETPUYECKYIO bopmy
HEU3MEHHOM, HE3aBHUCHUMO OT
JIelcTBUM Apyrux Ten. Terno,
KOTOPOE PACCTOSIHUS ~ MEXKAY
TOO0BIMU  TOYKAMU  OCTaIOTCA
HEU3MEHHBIMH.
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En

Absolutely
body

rigid

Body which  keeps the
geometrical form invariable,
irrespective of actions from
other bodies. The body which
distances between any points
remain invariable.

De

Absolut starrer
Korper

Das ist ein starrer Korper, bei
dem die geometrische Form
unter Wirkung der Krifte
unverandert wird. Ein Korper,
bei dem der Abstand zwischen

zwei beliebigen Punkten
unverindert bleibt.
Az | Mexaniki sistem Harokotlori  bir-birindon  asili

olan maddi noqtalorin y1gini.

Ru| Mexannueckas COBOKYHHOCTL MaTCpHraJIbHbIX

CUCTEMA TOYCK, ABHUKCHU A KOTOPBIX
B3aNMOCBsA3aHBbI.

En| Mechanical system | The set of the material points

with interconnected

movements.

De

Mechanisches
System

Die Gesamtheit der materiellen

Punkte, deren Bewegungen
teilweise oder ganz voneinander
abhéngig sind.

Az

Mexanikanin  2sas

anlayislari

Zaman, mokan, maddi cisim,
mexaniki harokat, kiitla, qiivva.




Ru

OCHOBHBIE TOHATHE
Mexanuku

Bpewms,
MaTepuaibHOe
MEXaHHYECKOe
Mmacca, cuia.

MIPOCTPAHCTBO,
TeJo,
JBUKECHHE,

En

Main concepts of
Mechanics

Time, space, material body,
mechanical motion, mass, force.

De

Wesentliche
Grundbegriffe der
Mechanik

Die Zeit, der Raum, materieller
Korper, mechanische
Bewegung, Masse, Kraft.
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Az

Inersiyaliliq

(atalatlilik)

tosiri
cisimlarin
doyismasina
miiqavimat

Verilmis
altinda
stiratlorinin
gostordiklori
Xassasi.

qiivvalarin
maddi

Ru

HNuepTHOCTH

CBOMCTBO MaTepHAIBHBIX TEJ
CONPOTHUBIIATBCA ~ M3MEHEHUIO
WX CKOPOCTH MOJ JI€WCTBUEM

MPUITOKCHHBIX CHJIL.

En

Inertness

The property of material bodies
to resist a change in their
velocity under the action of
applied forces.

De

Tréagheit

der
die
der

Eine Eigenschaft
Widerstand,  wodurch
Geschwindigkeiten
materiellen  Korpern  unter
Wirkung  von gegebenen
Kriften gedndert wird.
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11

Az

Kiitla

Cismin inersiyaliliginin
komiyystco meyari.

Ru

Macca

KonmuectBennas Mepa

MHEPTHOCTH TeJa.

En

Mass

The quantitative measure of
inertness of a body.

De

Masse

Das quantitative Mal} der
Tréagheit des Korpers.

12

Az

Mexaniki sistemin

muvazinati

Verilmis tosiri
altinda baxilan hesabaparma
sistemino  nazoron  noqtalori
stikunatds galan vo ya diizxatli
borabarsiiratli  horokst  edon
mexaniki sistemin voziyyati.

qivvalarin

Ru

PaBHoBecue
MeXaHNYEeCKON
CUCTEMBI

CocrosiHNE MeEXaHUYECKOMN
CHUCTEMBI, IPU KOTOPOM BCE €€
TOYKH o/ JIeWCTBHEM
MPUJIOKEHHBIX CUJI OCTAOTCS B
ITOKOE HAITH JIBUKYTCSI
MPSIMOJIMHETHO YW PaBHOMEPHO
o OTHOIIIEHUIO K
paccMaTpuBaeMoi CHCTEME
oTcUera.

En

Equilibrium of
mechanical system

Condition of mechanical system
at which all its points under the
influence of the applied forces
remain in rest in relation to
considered system of frame.
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De

Gleichgewicht des
mechanischen
Systems

Der Zustand des mechanischen
Systems, bei dem alle Punkte
unter Einfluss von angreifenden
Kriften sich gegeniiber dem
betrachteten Bezugssystem in
Ruhelage befinden.

13

Az

Nazari mexanika

Mexaniki sistemin harakatinin
Vo mivazinatinin on Umumi
ganunlarini Oyranan
Mexanikanin bolmasi.

Ru TeopeTquCKaﬂ Pa:men MCXAaHUKH, B KOTOPOM
MCXaHUKa HN3Y4YaroTCAa 06IHI/I€ 3aKOHBbI
JABUXXCHUSA u PpaBHOBCCHUA
MEXaHUYCCKUX CUCTEM.
En | Engineering Division of Mechanics in which
Mechanics general laws of movement and
equilibrium  of  mechanical
systems are studied.
De | Technische Teilgebiet der Mechanik, bei
Mechanik dem die Bewegungsgesetze der

mechanischen Systeme und die
allgemeine
Bewegungseigenschaften
gelernt werden.
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14

Az | Nozori mexanikanin | Statika, Elastostatika

bolmaloari (Materiallar miigavimati),
Dinamika (Kinematika,
Kinetika).

Ru| Pazzenst Craruka, Enacrocraruka
TeopeTnueckoii (ConpoTuBIIeHHE MAaTEpPUATIOB),
MEXaHUKU Hunamuka (Kunemaruka,

Kuneruka).

En| Sections of | Statics, Elastostatics (Strength
Engineering of materials), Dynamics
Mechanics (Kinematics, Kinetics).

De | Teilgebiete der | Statik, Elastostatik
Technische (Festigkeitslehre), Dynamik
Mechanik (Kinematik, Kinetik).
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STATIKA — CTATHKA — STATICS - STATIK

15

Az

Statika

Qiivvonin tosiri altinda miitloq
bork cismin miivazinat sortlorini
Oyranan Mexanikanin bolmasi.

Ru

Craruka

Pasgen mexaHuku, B KOTOPOM
M3Yy4aroTcst YCIIOBUS
paBHOBECHs a0COJIIOTHO
TBEPAOIO Teja IOA ACHCTBHEM
CHIL

En

Statics

Division of Mechanics in which
conditions of balance of
absolutely rigid body under the
influence of forces are studied.

De

Statik

Teilgebiet der Mechanik, eine
Lehre von
Gleichgewichtsbedingungen des
Absolut starrer Korper unter
Einfluss von Kriften.

16

Az

Qiivva

Cisimlorin  mexaniki qarsiliqht
tosirinin intensivliyini o
istigamotini  mioyyon  edan
meyar.

Ru

Cuna

Mepa MEXaHUYECKOTO
B3aUMOJICHCTBHS TeI,
ONPEAEISIONIAs] UHTEHCUBHOCTD
" HaIpaBJICHUE 3TOTO
B3aHUMOJICHCTBUS.
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En | Force Measure of mechanical
interaction of bodies that
defines intensity and direction
of this interaction.

De | Kraft Ein Maf fiir die mechanische
Wechselwirkung des Korpers,
das die Intensitidt und Richtung
der Wechselwirkung bestimmt.

17 | Az| Qiivvani tayin edon | ©dadi giymati, istigamati, tatbiq
elementlor ndqtasi.

Ru| DnemenTsl, YucnenHoe 3HaueHUe (MOIYJIb),
OIPCACIIAIOIINEC HaITpaBJICHUC, TOYKa
CHJIbI IIPHUIIOKCHHA.

En| The elements | Numerical value (magnitude),
defining forces direction, point of application.

De | Elemente, die | Betrag, Richtung,
Krifte bestimmen | Angriffspunkt.

18 | Az| Qiivvonin tosir xotti | Qivvanin istigamatlondiyi diiz
Xatt.

Ru| Jluaus  nedictBus | [Ipsmas, o KOTOPOH
CHJIBI HaIrpaBJI€HaA CUJIa.

En| Line of action of | A straight line along which the
force force is directed.

De | Wirkungslinie der | Eine Geradelinie, bei dem die
Kraft Kraft entlang gerichtet wird.
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19

Az

Quvvalar sistemi

Verilmis cismo  tosir  edan
quivvalor yigini.

Ru

CucreMa CHJIBI

COBOKYITHOCTh HECKOJBKHUX
CUJI, JACUCTBYIOIIMX Ha JaHHOE
TEJO.

En

Force system

Set of the several forces acting
on the given body.

De

Kraftesysteme

Die Gesamtheit aller
eingepragten Krifte, die auf den
gegebenen Korper wirken.

20

Az

Ekvivalent
sistemlor

Ogor, cismin miivazinot vo ya
horokatdo olan halini
doyismadon qiivvalar sistemini
bagqa sistemlo ovoz etmok
mimkiin olarsa, belo qiivvalor
sistemina ekvivalent qiivvolor
sistemi deyilir.

Ru

OKBUBAJIEHTHBIE
CUCTEMBI CHUJI

Ecnu, He Hapymas cocTosiHUA
Tena, OIHY CUCTEMY CHJI MOKHO
3aMEHHUTh JAPYrOoll CHUCTEMOM U
Ha000OpOT, TO TaKWe CHUCTEMBI
CHII Ha3BIBAIOTCS
SKBUBAJICHTHBIMH.

En

Equivalent systems
of forces

If, it is possible to replace one
system of forces with another
and vice versa, without breaking
the body condition, such force
systems are called equivalent.
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De| Aquivalente Die Kriftesysteme nennt man
Kréftesysteme dquvalent, wenn beim Ersetzen
ein Kriftesystem mit anderen
oder umgekehrt, der Zustand
des Korpers nicht verletzt wird
bzw. das ersetzte Kriftesystem
die gleiche mechanische
Wirkung hat.
21 | Az | ©vazlayici qlivva Verilmis  qiivvalor  sistemins
ekvivalent olan qiivve.
Ru | PaBaopeiicTBytomas | Cuna, SKBUBAJICHTHAs
cuia HEKOTOPOW CHUCTEME CHIJL.
En | Resultant force The force equivalent to a certain
system of forces.
De | Resultierende Kraft | Die Kraft, die gegebenem
Kriftesystem dquivalent ist.
22 | Az| Miivazinotdo olan | Verilmis qiivvalor sisteminin

qiivvalor sistemi

tosiri altinda sorbast bark cisim
miivazinotdo  qalarsa, bela
sistemo  miivazinatdo  olan
quivvalar sistemi deyilir.

Ru

Cucrema
YPaBHOBEIIMBAFOII]
HUXCS CUII

Cucrema cui, xoropasi Oyay4n
MPUIIOKEHHOM K CBOOOIHOMY
TBEPAOMY TETy, HaXOISIIEeMYCs
B IIOKO€, HC€ BBIBOJAHUT €Iro H3
3TOTO COCTOSTHHSI.

17




En

System of balanced
forces

The system of forces which,
when applied to a rigid body in
rest, does not take it out of this
condition.

De

Im  Gleichgewicht
stehendes
Kriftesystem

Wenn der starre Korper unter
Wirkung des Kréftesystems im
Gleichgewicht steht, dann wird
ein  solches  System im
Gleichgewicht stehendes
Kriftesystem genannt.

23

Az

Sarbast cisim

Fozada istonilon istigamatds
harokat edo bilon, rabitalordan
azad olan, horokati yalniz tosir
edon qiivvalordon vo baslangic
sortlordon asili  olan cisim.
(Horakatina mohdudiyyat
goyulmayan bark cisim).

Ru

CBoOomHoe
TBEpAOE TEIO

Teno, Ha KOTOPOE HE HAJIOKEHBI
HUKaKUEe CBS3M M JIBIDKEHUE
KOTOPOTO 3aBUCHUT TOJIBKO OT
HayvalbHbIX yCIOBUI u
JCHCTBYIOIIMX Ha HEro Cull.
(TBepnoe Teno, Ha
NepeMeleHue KOTOporo He
HAJIOKEHBI HUKaKHe
OTpaHUYEHUS).
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En

Free rigid body

A body with no imposed
constraints whose movement
depends only on initial
conditions and on forces acting
on it. (The Rigid body the
movement of which is not
imposed by any restriction).

De

Freier starrer
Korper

Ein Korper, der sich in belibige
Richtung im Raum bewegt, der
frei von Bindungen ist und
dessen Bewegung nur von
einwirkenden  Kriften und
Anfangsbedingungen abhingig
ist.  (Ein  Korper, dessen
Bewegung keine Einschriankung

hat).

24

Az

Rabito

Verilmis bark cismin harakatini
mohdudlasgdiran cisim.

Ru

CBs3b

Temno, OTpaHUYUBAIOLIEE
CBOOOJly JIBIDKEHHSI JTaHHOTO
TBEPJIOTO Tena.

En

Constraint

The body limiting freedom of
movement of the given rigid
body.

De

Geometrische
Bindung

Ein Korper, der die
Bewegungsfreiheit des
gegebenen  starren  Korpers
einschrankt.
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25 | Az| Qeyri sorbost cisim | Rabitalor torafindon  harokati
moahdudlandirilan bark cisim.
Ru | HecoboiHoe TBepaoe TEJo, cBoOO/Ia
TBCPAOC TCIO JABHUKCHU S KOTOpPOro
OorpaHn4cHa CBA3sIMMU.
En| Constrained  rigid | The rigid body, the freedom of
body movement of which is limited
by constraints.
De | Nicht freier starrer | Die Bewegungsfreiheit von den
Korper geometrischen Bindungen
eingeschréinkter starrer Korper.
26 | Az| Rabitonin reaksiya | Rabitonin cisma etdiyi mexaniki
qlivvosi tosiri ifado edon qiivva.
Ru| Cuna peakuuu | Cuna, BBhIpakarouias
CBs3H1 MCEXAaHNYECKOC HGfICTBI/IG Ha
TCJIO CO CTOPOHEBI CBA3H.
En | Force of reaction of | The force expressing
constraint mechanical action on a body
from the constraint.
De | Reaktionkraft der | Eine  Kraft, welche die
Bindung mechanische ~ Wirkung  der
Bindung auf dem Korper
beschreibt.
27 | Az| Bir noqtoada totbiq | Tasir xatlori bir noqtods Kasigon

olunmus qiivvalor

sistemi

qiivvalarin yi1gini.
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Ru

Cucrema
CXOIAIINXCA CUIT

COBOKYITHOCTh ~ CWJI, JIMHUU

JNENCTBUSA KOTOPBIX

IIEPECEKAIOTCS B OJTHOM TOUKE.

En| Concurrent  force | The set of forces with
system intersected action lines.

De| In einem Punkt | Die Gesamtheit aller Krifte,
angreifende deren Wirkungslinien an einem
Kriftesysteme Punkt schneiden.

28 | Az| Bir noqtads tothig | Bu quvvalor sisteminin
olunmus qiivvalor | miivazinotdo  olmasi  {igiin
sisteminin  handasi | onlarin avazlayicisi sifra barabar
miivazinot sorti olmalidir, basqa sozlo onlarin

tizorindo  qurulan  qiivvalor
coxbucaqlist 0z-0ziind
qapanmalidir.

Ru | 'eomerpuueckoe Cxopsmuecs CHJIBI
yCIIOBHE YPaBHOBEIIMBAIOTCA B CiIydae,
paBHOBECHS €CIIi WX PaBHOJACUCTBYIOIIAS
CXOJISIIMXCS CHJT paBHa HYJIIO, T.C.

MHOTOYTOJIbHUK CHJI 3aMKHYT.

En | Geometrical Concurrent forces are

Conditions of
equilibrium of
Concurrent force
system

counterbalanced in case if their
Resulting force is equal to zero,
i.e. a polygon of forces is
closed.
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De

Geometrische
Gleichgewichtsbedi

Damit sich in einem Punkt
angreifenden Kriftesysteme im

ngungen der in | Gleichgewicht befinden, muss
einem Punkt | deren resultierende Kraft gleich
angreifenden zu Null sein, bzw. muss das
Kriftesysteme durch  Vektoraddition  der
Kriftesysteme entstehende
Krifteeck geschlossen sein.

29 | Az| Bir noqtads tothig | Bu quvvalar sisteminin
olunmus qiivvalor | miivazinotdo  olmasi  {igiin
sisteminin analitik | onlarin  ii¢ koordinat oxlar1
miivazinot gortlori | tizorindoki proyeksiyalarinin

cobri comi ayri-ayriligda sifra
borabar olmalidir.

Ru

AHanmuTH4yecKne
YCIIOBHS
paBHOBECHS
CXOMSIIHNXCS CUJI

[ns  paBHOBecHS ~ CHUCTEMBI
CXOZSIIUXCS CHIJI HEOOXOTUMO U
JIOCTaTOYHO PABEHCTBA HYIIIO
CyMM
MPOEKIIMM BCEX CHUJI JaHHOU

anre0panvecKux

CHUCTCMBI Ha KaXXIaYyro nus3

KOOPJMHATHBIX OCEH.

En

Condition of
equilibrium of
Concurrent force
system in the
analytical form

For equilibrium of a concurrent
force system it is necessary and
sufficient that algebraic sums of
a projection of all forces of the
given system on each axis are
equal zero.
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De| Analytische Damit die in einem Punkt
Gleichgewichtsbedi | angreifenden Kriftesysteme
ngungen der in | sich im statischen
einem Punkt | Gleichgewicht befinden, miissen
angreifenden algebraischen ~ Summen  der
Kriftesysteme Projektionen auf  drei

Koordinatenachsen jeweils
gleich zu Null sein.
30 | Az| Miivazinotdo olan | Eyni miistovi izorinda yerlosan,

iic qiivva haqqinda
teorem

paralel olmayan {i¢ qiivvo
miuvazinatdodirss, onlarin tosir

xatlori bir néqtods Kasisir.

Ru| Teopema o | JIlunun JeicTBus Tpex
PaBHOBCCHUU TPEX | HETIApaJJICJIbHBIX B3anMHO
HEMapaJICJIbHBIX YPaBHOBCIINBAIOIIUXC CHIJI,
970)1 JeXalux B OJHOM IJIOCKOCTH,

IIEPECEKAIOTCS B OJTHOM TOUKE.

En| The theorem of | Lines of action of three not

equilibrium of three
not parallel forces

parallel mutually
counterbalanced forces lying in
one plane are intersected in one
point.

De

Theorem iiber
Gleichgewicht der
drei nicht parallelen
Krifte

Wenn in einer Ebene befindete
drei nicht parallele Krifte im
Gleichgewicht  sind,  dann
miissen deren Wirkungslinien
an einem Punkt schneiden.
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Az| Quvvanin ox | Qivvanin modulu il giivvanin
tizorinda Vo oxun misbat istigamati
proyeksiyasi arasinda qalan bucagin

kosinusunun  vurma hasilino
borabardir.

Ru | TTpoekrust cuibl Ha | Onpenensercs HPOU3BEICHUEM

OCh

MOAYJIsL CHJIBI HAa KOCHHYC YyIJla
MCKAY HAIIPpaBJICHHUEM CHIIbBI U
ITOJIOKHUTCJIbHBIM
HaITpaBJICHUCM OCH.

En

Projection of force
on axis

It is defined by product of a
force magnitude and a cosine of
the angle between directions of
an axis and the force.

De

Projektion der Kraft
auf eine
Koordinatenachse

Es wird durch die
Multiplikation des Kraftbetrages
mit dem zwischen der Kraft und
Koordinatenachse
eingeschlossenen
Kosinuswinkel berechnet.

32

Az

Qiivvanin miistavi
tizorinds
proyeksiyasi

Modulu, qiivvonin giymatinin
miistovi ilo qiivvenin istigamati
arasinda galan
kosinusuna  vurma
borabar olan vektor.

bucagin
hasilina
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Ru

[Ipoexuus cuibl Ha
IJIOCKOCTh

Bektop, Moayne  KOTOpOTO
ONPEACISIETCA MPOU3BEICHUEM
MOJYJIsL CUJIBI HA KOCUHYC yrja
MCXKAY HaIpaBJICHUCM CUJIbBI U
IJIOCKOCTb.

En

Projection of force
on a plane

The vector whose magnitude is
defined by product of a force
magnitude and a cosine of the
angle between directions the
force and a plane.

De

Projektion der Kraft
auf die Ebene

Ein Vektor, dessen Betrag durch
Multiplikation des Kraftbetrages
mit dem zwischen der Kraft und
der Ebene eingeschlosenen
Kosinuswinkel berechnet wird.

33

Az

Ferma

Oynagla birlagdirilmis
cubuglardan  ibarot  hondasi
doyismoz (sort) konstruksiya.

Ru

®epma

I'eomerprueckn Hew3MeHsEMas
(okecTKast)  KOHCTPYKLHUS U3
CTEpKHEN, COEJTMHEHHBIX
HIapHUPAMH.

En

Truss

The geometrically unchangeable
hinge-rod construction.

De

Fachwerk

Eine Stabkonstruktion, deren
geometrische Form unverindert
bleibt und seine Stidbe gelenkig
miteinader gebunden sind.
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34 | Az| Fermanin Oynaglardan ayirma (diiyiinlor)
cubuglarindaki tsulu vo kosmo iisulu (Ritter
daxili qiivvalarinin | tisulu).
tapilma tsullar

Ru | MeTonpt Cnoco6 BbIpe3aHHs Y3JIOB U
onpeeacHus METO ceyeHuil (Croco6
ycuiui B cTepkHsX | Purrepa)
hepm

En | Methods of | Method of joints and method of
definition of forces | sections (Ritter’s Method)
in rods of truss

De | Methoden fiir die | Knotenpunktverfahren (frei
Bestimmung  der | Trennen jeden Knotenpunkt)
Stabkrifte des | und  Schnittverfahren  (Der
Fachwerkes Rittersche Schnitt)

35 | Az| Ciit qiivvalor Bark cisma tasir edan giymatca

borabor olan, tosir Xotlori tst-
isto diismoayan, oks taraflors
yonalon iki paralel qiivvolor
sistemi.

Ru| ITapa cun Cucrema [ByX paBHBIX IO
MOJyJIIO,  aHTHUIAPAUIEIbHBIX
CHWJI, IEHCTBYIOIIMX Ha TBEPAOE
TOJIO.

En | Pair of forces The system of two equal in

magnitudes and opposite
directed forces whose lines of
actions do not co-incide and are
parallel.

26




De

Kriftepaar

Zwei gleichgrofle, parallele und
entgegen  gesetzt  gerichtete
Krifte in der Ebene, die nicht
auf derselben  Wirkungslinie
liegen.

36

Az

Cutiin momenti

Quvvalardan birinin modulu ils
clitin golunun vurma hasili ilo
ifado olunur.

Ru

MomeHT Imapbl CUJI

Omnpenensiercs MPOU3BEACHUEM
MOJyJIs OJJTHOM U3 CHJI HA TUIEYO
napsbl.

En

Moment of

forces

pair

It is defined by product of the
modulus of one of forces on its
arm.

Moment eines

Kriftepaares

Das Drehmoment eines
Kriftepaares ist der Betrag der
Kraft mal dem Hebelarm.

37

Az

Ciitiin qolu

Ciitii togkil edon qiivvalarin tasir
Xotlori arasindaki  on  kigik
mosafa.

Ru

[Ineqo nmapsl cun

Kparuaiimee paccTosiHuE
MEXy JUHUSMHU JIeHCTBUS CHIL,
COCTaBJISIOLINX apy.

En

Arm of pair forces

The least distance between lines
of action of forces of pair.

De

Hebelarm des

Kriftepaares

Der kurzeste Abstand zwischen
zwei Wirkungslinien  des
Kréftepaares.
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Az

Qilivvonin  noqtoys
nazaran momenti

Vektorial komiyyst olub homin
noqtado totbiq olunmagla, qiivve
ilo noqtanin yerlosdiyi miistoviys
perpendikulyar istigamatds elo
yonalir ki, onun  sonundan
baxdigda qiivve cismi  saat
agrobinin  harokat istigamatinin
oksino firlatsin. Bu vektorun
modulu qiivvenin - modulu ils
onun qolunun wvurma hasilina
borabardir.

Ru

Mowment CHJIBI
OTHOCHUTEJIILHO
TOYKH

N3obpaxaercs BEKTOPOM,
IIPUJIOKCHHBIM B 9TON TOYKE H
HalpaBJICHHBIM

HNEPHEHAUKYISIPHO  IUIOCKOCTH,
cozepkalied cwily U TOYKYy, B
TaKyl0 CTOPOHY, 4TOOBI, CMOTpPS
HaBCTpedy  3TOMY  BEKTOpY,
BUJIETh  CHIy  CTpeMsIueics
Bpamatk 3Ty IUIOCKOCTb B
CTOpPOHY, OOpaTHYIO BpPAIIECHUIO
4acoBOH cTpenku. Moyl 3Toro
BEKTOpa paBeH IPOU3BEICHUIO
MOJTyJIsl CUIIBI Ha €€ IIJIeYO.

En

Moment of force
about a point

It is described by a vector applied
on this point and directed
perpendicularly to a plane,
containing force and a point, in
such a part that when looking
towards to this vector to see a
force tending to rotate this plane
to the side counterclockwise of
rotation. The magnitude of this
vector is equal to a product of the
force magnitude and its arm.

28




De

Moment einer Kraft
beziiglich eines
Punktes

Das Moment einer Kraft in
Bezug auf einem Punkt ist eine
vektorielle Grofle, die an diesem
Punkt greift und senkrecht auf
der Kraft und Punkt
befindlichen Ebene so gerichtet
wird, dass die Kraft dem Korper
betrachtet von der Endlage des
Momentvektors, entgegen dem
Uhrzeigersinn dreht. Der Betrag
des Momentvektors ist gleich zu
dem Betrag der Kraft mal dem
Hebelarm.

39

Az

Qilivvonin  noqtayo
noazoaran golu

Nogtadon qlivvanin tasir Xatting
goadar olan an qisa mosafa.

Ru

IIneyo CUJIBI
OTHOCHTEJIILHO

TOYKHU

Kparuaiimee paccrosiHue ot
3TON TOYKH 10 JUHUU NE€HCTBUSA
CHUJIBL.

En

Arm of force about
a point

The shortest distance from this
point to a line of action of force.

De

Hebelarm einer
Kraft beziiglich
eines Punktes

Der kurzeste Abstand vom
Punkt bis zur Wirkungslinie der
Kraft.

40

Az

Qtivvanin oxa
nNazaran momenti

Qivvonin oxa perpendikulyar
tizorindoaki
proyeksiyasinin hamin
miistovinin  Kosismo ndqtasing
nazoran momentina barabordir.

mustovi
oxla
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Ru

Mowment CHJIBI

OTHOCHUTCIIBHO OCH

Onpenensercs MOMEHTOM

NPOCKLUUHA  OTOM  CWJIBl  Ha

IUIOCKOCTb, MIEPIICHIUKYIISIPHYIO

ocCH, OTHOCHUTCIIBHO TOYKHU
IEPECCUCHUA ocHu C
IIIIOCKOCTBIO.

En

The moment of
force about an axis

It is defined by the moment of a
projection of this force on a
plane, perpendicular to an axis,
about a point of intersection of
the axis with the plane.

De

Moment einer Kraft

beziiglich einer
Achse

Die Projektion der Kraft in
Bezug auf senkrecht zur Achse
stehende Ebene gleich dem
Moment bezuglich des
Schnittpunktes der Ebene mit
der Achse.

41

Az

Ixtiyari  qiivvalor
sisteminin verilmis
morkoza gatirilmasi

Fozada ixtiyari surotdo yerloson
qiivvolori  verilmis  morkazo
gotirdikdo bu morkazds totbiq
olunmus vo qiivvalar sisteminin
bas vektoruna borabor olan
qiivva Va bir do momenti homin
quvvalar sisteminin bu markazo
nozoran bas momentina barabar
olan ciit alinir.
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Ru

IIpuBenenue
MIPOU3BOJIbHOMN
CUCTEMBI CHII

Cuutsl, MIPOMU3BOJIBHO
pacrnosaoKeHHbIE B
MPOCTPAHCTBE, MOXHO

IIpUBECTH K  OJHOM  cuie,
paBHOM UX IJTABHOMY BEKTOPY U
IPUI0KEHHOU B LIEHTpe
NPUBEACHUSA, U K Mape CWI C
MOMEHTOM, PaBHBIM TIJIABHOMY

MOMEHTY BCEX CHUII
OTHOCHUTEIIBHO LEHTPA
IIPUBEICHUS.

En

Reduction of any
system of forces

Forces, arbitrarily located in
space, can be reduced to a force
equal to their main vector
applied in the centre of
reduction and to a pair forces
with a moment equal to the
main  moment of all forces
relative to the centre of
reduction.

De

Anbringung
beliebige
Kriftesysteme in
einem gegebenen
Zentrum

Wenn  beliebige  rdumliche
Krifte in einem Zentrum
angebracht wird, dann entsteht
eine Kraft, die in diesem
Zentrum angewendet wird und
gleich dem Hauptvektor der
Kriftesysteme ist und ein Paar,
dessen Hauptmoment gleich
dem Moment der Kriftesysteme
in Bezug auf Zentrum ist.

31




42

Az

Qtivvalar sisteminin
bas vektoru

Sistemin  biitiin  qiivvalarinin
hondasi comi.

Ru

I'maBHBI ~ BEKTOp

CUCTCMBI CUJII

I'eomerprueckass cymma Bcex
CHJI CUCTEMBL.

En

The main vector of
force system

The geometrical sum of all

forces of system.

De | Hauptvektor ~ der | Die geometrische Summe aller
Kréftesysteme Systemkrifte.
43 | Az| Qivvalor sisteminin | Sistemin  biitin  qlivvalorinin
bas momenti verilmis ~ morkeza  (qiitbo)
nozaran vektor momentlarinin
hondasi cami.
Ru | I'maBHbIHi MOMCECHT CYMMa BCKTOP MOMCHTOB BCEX
CHUCTEMBI CHJI CHUJI CUCTEMbBI OTHOCHUTCIBHO
[IEHTpa IpuBeIeHus (TI0JIroca).
En| The main moment | The sum of the vector moments
of force system of all forces of system about the
centre of reduction (pole).
De| Hauptmoment der | Die geometrische Summe aller
Kréftesysteme Momente der Krifte in Bezug
auf gegebenes Zentrum (Pol).
44 | Az| ixtiyari foza | Tosir Xotlori fozada miixtolif

quvvalar sistemi

istigamatlorda
quvvalarin yigini.

yerlogan
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Ru

IIpounsBoinbHas
IIPOCTPAHCTBEHHAS
CUCTEMA CHUJIbI

COBOKYITHOCTh ~ CWJI, JIMHUU
JNENCTBUSA KOTOPBIX
PacroJI0KEHBI B pasHbIX

IIJIOCKOCTSIX B MPOCTPAHCTRBE.

En| Any space system | The set of forces with lines of
of forces action located in different

planes in space.

De | Beliebige Die Gesamtheit aller Krifte,
Kriftesysteme im | deren Wirkungslinien in
Raum verschiedenen Ebenen im Raum

liegen.

45 | Az| ixtiyari faza | Ixtiyari faza giivvalar sisteminin
qiivvolor sisteminin | miivazinatda olmasi iigiin  bu
hondasi miivazinat | qiivvalor sisteminin bas vektoru
sortlori Vo ixtiyari morkozo nozoron bas

momenti sifra barabar olmalidir.

Ru| I'eomerpuueckue Lna pasnosecus
YCIIOBUSA npocmpanCmeerRHoOUu Cucmemaosl
PaBHOBECHS Cum HCO6XOJ_'[I/H\iI’O Hn J0CTaTO4YHO,
HpOI/I3BOHBHOﬁ 4TOOBI l"j'IaBHBII/I BCKTOp

o TJIaBHBIM MOMCHT CUCTEMBbI
HPOCTPaHCTBCHHON OTHOCHUTEIIBHO ITPOU3BOJIBHOT'O
CHCTCMEI CHII IIEHTPa PaBHSUIUCH HYITIO.

En| Conditions of | For equilibrium of space system
equilibrium of any | of forces it is necessary and
space system  of sufficient that the main vector

forces in the vector
form

and the main moment of this
system are equal to zero.
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De

Vektorielle
Gleichgewichtsbedi

Damit die beliebige raumliche
Kréftesysteme im

ngungen der | Gleichgewicht steht, miissen der
beliebigen Hauptvektor der Kriftesysteme
rdumlichen und das Hauptmoment
Kriftesysteme beziiglich des willkiirlichen
Zentrums gleich zu Null sein.
46 | Az| ixtiyari faza | Ixtiyari faza giivvalar sisteminin
quvvalor sisteminin | miivazinatda olmas: iigiin  bu
analitik miivazinat | qlivvalor sisteminin ¢
sortlori koordinat oxlarmin har biri
tizorindaki proyeksiyalariin vo
homin oxlarin har birina nozaran
momentlorinin cabri comi ayri-
ayriligda sifra barabar olmalidir.
Ru| Ycnosus Hna pasnosecus npoussonvHol
paBHOBECHS NPOCMPAHCIBEHHOU  CUCTEMbl
MIPOM3BOJILHON cu1 HEOOXOJMMO M JOCTATOYHO,
NPOCTPAHCTBEHHOH | 4TOOBI anreOpandeckas cymMma
CHCTEeMbl ~CHJI B | IPOCKIIMHA BCEX OJTUX CHJI Ha
AHAJTUTUYECKON KOXIyI0 U3  TpexX JIOObIM
dhopme obpazom BBIOPAHHBIX

KOOpAWHATHBIX ocel PaBHAINCH
HYJI0 U 4yTOOBI anreOpanydeckast
cymma MOMEHTOB
OTHOCHUTEIIBHO KaXI0H W3 3THX
ocell TakKe paBHSIACH HYIIIO.

Hux
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En

Conditions of
equilibrium of any
space system of
forces in the
analytical form

For equilibrium of any space
system of forces it is necessary
and sufficient that the algebraic
sum of projections of all these
forces on each of three any
chosen coordinate axes equaled
to zero and that the algebraic
sum of their moments about
each of these axes also equaled
to zero.

De | Analytische Damit die beliebige raumliche
Gleichgewichtsbedi | Kréftesysteme im
ngungen der | Gleichgewicht steht, miissen die
beliebigen algebraische Summe der
rdumlichen Projektionen der Kréftesysteme
Kriftesysteme in Bezug auf drei

Koordinantachse ~ und  der
Momente  beziiglich  diesen
Achsen jeweils gleich zu Null
sein.
47 | Az | Dinamik vint, | Bas vektorla bag momenti bir —
Dinama birina paralel qiivvalorin y1gini.

Ru| Junamuueckunii COBOKYNIHOCTb ~ CWJI, paBHOMU

BUHT, HI/IHaMa TJIaBHOMY BCKTOpPY, U IIApHl,
BEKTOP-MOMEHT KOTOPOI
napasuienieH 3TOM cuiie
(I'maBHBIN BeKTOp M TJABHBIN
MOMEHT MapajuleNbHbl  ApPYT
JAPYTY).
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En| The dynamic screw, | Set of the forces, equal to the
Dinama main vector, and pair, which
vector-moment a parallel to this
force (The main vector and the
main moment is parallel each

other).

De | Dynamische Die Gesamtheit aller Krifte,
Schraube, Dinama | deren Hauptvektor und

Hauptmoment auf einer Linie
gleich  oder entgegengeetzt
gerichtet sind.

48 | Az| Foza paralel | Quvvalorin  onlara  paralel
quvvalor sisteminin | koordinat  oxu  tlzorindoki
analitik miivazinot | proyeksiyalarinin cabri comi vo
sortlori bu qiivvalorin  perpendikulyar

oldugu digor iki koordinat
oxlarmin hor birina nazaron
momentlarinin cabri comi sifra
borabar olmalidir.

Ru| Ycnosus HeoOxoguMo ®  JOCTaTOYHO,
paBHOBECHs 4yTOOBl anrebpanyeckas cymma
HpOCTpElHCTBCHHOfI INpOCKIHUU BCCX OTHUX CHJI Ha
CHOTEMEL OCBb, mapaljICJIbHYIO 3THUM

CuJlaM, PpPaBHAJINUCH HYJIKO H

mapaJllICJIbHBIX CUJI

4yTOOBl anrebpanyeckas cymma
WX MOMEHTOB OTHOCHTEIHHO
Ka)XJI0M U3 JBYX KOOPJAMHATHBIX
ocell, TEepHeHIUKYISAPHBIX K
OTUM CHJIaM, TAKXKXC paBHAIACH
HYIIIO.
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En

Conditions of
equilibrium of
space system of
parallel forces

It is necessary and sufficient
that the algebraic sum of
projections of all these forces on
an axis parallel to these forces is
equal to zero, and the algebraic
sum of their moments about
each of two coordinate axes,
perpendicular to these forces,
also equaled to zero.

De

Analytische
Gleichgewichts-
bedingungen der
parallelen
raumlichen
Kriftesysteme

Damit die parallele rdumliche
Kriftesysteme im
Gleichgewicht steht, miissen die
algebraische Summe der
Projektionen der Krifte in
Bezug auf parallele
Koordinantachse  und  die
algebraische Summe der
Momente der Krifte in Bezug
auf zwei Achsen, die senkrecht
zu dieser Achse stehen, gleich
zu Null sein.
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Az

Varinyon teoremi

Ixtiyari ~ miistovi  qiivvalor
sistemi bir qiivve ilo ovoz
olunan halda bu ovozlayicinin
miistovi  lizorindo  yerlason
istonilon  ndqtoya  nozaran
momenti toplanan qiivvalarin
homin ndqtays nozaran
momentlorinin  cabri  coamina
borabordir.
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Ru

Teopema
Bapunbona

Ecmm IMPpOU3BOJIbHAA IIJIOCKas
CUCTCMa CHJI TNPHUBOAUTCA K

PaBHOICHCTBYIOMICH, TO
MOMEHT 3TOM
PaBHOICUCTBYIOIIEH

OTHOCUTEJIBHO JIFOOOM TOYKH,
Jexanen B IJIOCKOCTH
JNEUCTBUSI JaHHBIX CWUJI, paBeH
anre0panvecKoi CyMMe

MOMCHTOB BCC€X COCTaBJIAIOIINX
CUJ OTHOCHUTEJIBHO TOH XKe
TOYKH.

En

Varignon theorem

If any plane system of forces is
reduced to one resulant force,
then the moment of this
resultant about any point lying
in the action plane of given
forces is equal to the algebraic
sum of the moments of all
forces about the same point.

De

Theorem
Varignon

von

Wenn die beliebige ebene
Kriftesysteme mit einer
Resultierenden Kraft zu ersetzen
sind, dann das Moment der
Resultierenden in Bezug auf
beliebige  Ebene  liegenden
Punkt gleich der geometrischen
Summe der Momente der
summierenden Kréfte beziiglich
dieses Punktes.
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Az| Lingin miivazinat | Lingin  miivazinatdo  olmasi
sortlari licin ona tosir edon biitiin
qivvalorin  dayaq ndqtesine
nozoron momentlarinin  cabri

comi sifra barabor olmalidir.
Ru| Ycnosue Hnst paBHOBECHUSI pbryara
paBHOBECHE pblyara | HECOOXOIUMO ¥ JIOCTATOYHO,

4yTOOBl anrebpavyeckas cymma
MOMEHTOB BCEX IPHIOKCHHBIX
K pblYary CHJI OTHOCHTEILHO
TOYKH €ro OIOpPHI
HYJIIO.

paBHsIACH

En

Condition of
equilibrium of the
lever

For lever to be in equilibrium it
is necessary and sufficient that
the algebraic sum of moments
of all forces applied to the lever
about a point of its support is
equal to zero.

De

Gleichgewichtsbedi
ngungen des Hebels

Damit der Hebel im
Gleichgewicht steht, miissen
algebraische Summe der Momente
der an ihm wirkenden Kréifte in
Bezug auf Gestellpunkt gleich zu
Null sein.
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Az

Ixtiyari ~ miistovi
quvvalar sistemi

Bir miistovi {izorindo  tosir
xatlori ixtiyari surotdo yerlagon
quvvalarin yigini.
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Ru

IIpounsBoinbHas
IJIOCKass ~ CHCTEMa
CHUII

COBOKYITHOCTh ~ CWJI, JIMHUU
JNENCTBUSA KOTOPBIX
PpacnoNI0KEHBI B OJIHOM

IIJIOCKOCTH IIPOU3BOJIBHO.

En| Any plane system | The set of forces whose lines of
of force action randomly located in

single plane.

De | Beliebige ebene | Die Gesamtheit aller Krifte,
Kriftesysteme deren Wirkungslinien beliebig

auf einer Ebene liegen.

52 | Az|Ixtiyari  miistovi | Ixtiyari  miistovi  qiivvelor
qiivvalor sisteminin sisteminin miivazinatdo olmasi
hondosi miivazinet | Ustin bu qiivvalarin bag vektoru
sortlori Vo ixtiyari secilmis rpaerZQ

nozoron bas momenti sifra
barabar olmalidir.

Ru | 'eomerpuueckue HeoOxomuMo ©  1OCTaToO4HO,
yCIOBHS YTOOBI OJTHOBPEMEHHO u
paBHOBECHS TJIaBHBIM BeKTOE, U TJaBHBIN

o MOMCHT 9TON CHUCTEMBI
IIPOU3BOJIBHOU
o OTHOCHUTCIIBHO IMPOU3BOJIBHO
IINIOCKOU CHUCTEMBI BBI6paHHOF0 LeHTpa
CHT MIPUBEICHHS PABHSUTUCH HYJIIO.

En | Geometrical It is necessary and sufficient
conditions of | that both the main vector and
equilibrium of any simultaneously the mgin
plane system  of moment of this system relative

to a random chosen centre of
forces

reduction are equal to zero.
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De | Vektorielle Fir das Gleichgewicht der
Gleichgewichtsbedi | beliebigen ebenen
ngungen der | Kriftesysteme miissen  der
beliebigen ebenen | Hauptvektor und das
Kriftesysteme. Hauptmoment dieser Kréfte in

Bezug auf beliebig gewihltes
Zentrum gleich zu Null sein.

53 | Az| ixtiyari miistovi | Qiivvalarin onlarmn tosir
quvvalor sisteminin | mistovisi tizorindo yerloson iKi
analitik miivazinat | koordinat oxlarinin har Diri
sortlori tizorindaki proyeksiyalariin vo

homin miistovi tizarindoki har
hans1 noqtays noazaran
momentlarinin cabri comi sifra
borabar olmalidir.

Ru| Ananutnueckue Heo6xoauMo u  jocTaTovHo,
YCIIOBUS 4yTOOBI anreOpanyeckue CyMMBI
paBHOBECHS MIPOEKITUH BCEX CHJI Ha KaXIYIO
MIPOU3BOJIHHOM U3 JIByX JOOBIM  00Opazom
TUIOCKOW CHUCTEMBI | BRIODAHHBIX B IJIOCKOCTH
CHII JIEUCTBUSA OTOW CHUCTEMBI CHII

KOOPJIUHATHBIX oceit u
anreOpanyeckas cyMMma
MOMEHTOB BCEX CHIT

OTHOCHUTENIbHO JII000H TOYKH
TOM e MIOCKOCTU ObUIM paBHbI
HYJIIO.
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En

Analitical
conditions of
equilibrium of any
plane system of
forces

It is necessary and sufficient
that algebraic sums of all force
projections on each of any two
chosen axes of coordinates in
the plane of action of this force
system and the algebraic sum of
the moments of all forces
relative to any point in the same
plane are equal to zero.

De | Analytische Fiir Gleichgewichtsbedingungen
Gleichgewichtsbedi | der beliebigen ebenen
ngungen der | Kriftesysteme  miissen  die
beliebigen ebenen | algebraische Summe der
Kriftesysteme Momente der

Krifteprojektionen  beziiglich
der auf Ebene liegenden zwei
Koordinatentachse  und  der
Momente beziiglich des
beliebiegen auf Ebene liegenden
Punktes jeweils gleich zu Null
sein.

54 | Az | Mistovi paralel | Bu qiivvalorin cabri comi va

quvvalar sisteminin
analitik miivazinot
sartlori

onlarin tosir mustavisi tizarindo
yerlogon ixtiyari noqtaya
nazaran momentlarinin  cobri
comi sifra barabor olmalidir.
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Ru| Ananmutnyeckue HeobxomuMoO ¥®  OOCTATOYHO,
yCIIOBHUS 4ToOBI anreOpamyeckas cymMma
PaBHOBCCHUA BCCX CHJI paBHATIACh HYIIO U
IUIOCKOW  CHCTEMBI | YTOOBI anredpanveckas cyMMma
ImapalyiCJIbHbIX CHUJI X MOMEHTOB OTHOCHUTECIIBHO

MIPOU3BOJIbHON TOYKH, B3SITOM B
IUDIOCKOCTH  JEUCTBHUA  DTOU
CHUCTCMBI, TaK¥XKeE paBHAIACH
HYIIIO.

En| Analitical It is necessary and sufficient
conditions of that the algebraic sum of these
equilibrium of forces is equal to zero and that
plane system of the algebraic sum of their
parallel forces moments relative to a random

point taken in a plane of action
of this system is also equal to
zero.

De | Analytische Fiir Gleichgewichtsbedingungen

Gleichgewichts-

bedingungen  der
ebenen  parallelen
Kriftesysteme

der beliebigen ebenen
Kriftesysteme  miissen  die
algebraische Summe der

Projektionen der auf Achsen
parallel stehenden Krifte und
die algebraische Summe der
Momente der Krifte in Bezug
auf  Wirkungsebene senkrecht
stehenden Achsen jeweils gleich
zu Null sein.
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Az

Paralel qiivvalarin
morkazi

Paralel qiivvolori 6z totbiq
noqtalori otrafinda eyni
istigamotds istonilon  bucaq
altinda dondoarilmasindon asili
olmayarag bu  qiivvalarin
avazlayicisinin  tasir  Xxattinin
kecdiyi noqto.

Ru

entp
napajuieIbHbIX CHUJI

Touka, yepes KOTOPYIO
IPOXOAUT PABHOACHCTBYIOLIAS
CHUCTEMBbl TapaJICIbHBIX CHJI
npu JTFOOBIX TOBOPOTAX 3TUX
CHUII OKOJIO ux TOYEK
NPWIOKEHUSI B OJHY U Ty XKe
CTOPOHY U Ha OJHMH U TOT XK€

yTOJL

En

The centre  of
parallel forces

The point through which runs
the resultant of system of
parallel forces at any turns of
these forces around their points
of application to the same side
and at the same angle.

De

Zentrum der
parallelen Kréfte

Das ist ein Punkt, wodurch die
Wirkungslinie der
Resultierenden geht und
unabhdngig von den paralllen
Kriften 1ist, die um ihren
Angriffspunkte mit beliebigen
Winkel verdreht werden.
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Az

Bork cismin agirliq
morkazi

Cismin fozada voziyystindan
asil1 olmayaraq onun
hissaciklorinin agirhq
quvvalarinin avazlayicisinin
tosir Xattinin kegdiyi noqta.

Ru

Lentp TSHKECTH
TBEPAOro Tela

Touxka, yepes KOTOPYIO
MPOXOJIUT  JIMHUA  JCHCTBUS
PABHOJICHCTBYIOLLIEH

napauiCJIibHbIX CHUJI  TAXKCCTHU
OTACIBHBIX HaCTHI] TCIa,
HE3aBUCUMO OT pPacCIlOJIOKCHUSA
€T0 B ITPOCTPAHCTBC.

En

The centre of
gravity of a rigid
body

The point through which runs a
line of action of the resultant of
parallel gravity forces of
separate particles of a body
irrespective of its position in
space.

De

Schwerpunkt eines
strarren Korpers

Das ist ein Punkt, wodurch die

Wirkungslinie der
Resultierenden der
Schwerkrifte des einzelnen
Korperteilchens geht,

unabhingig von der rdumlichen
Lage des starren Korpers.
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S7

Az

Statik hall olunan
masalalor

Bark cisim Statikasinin
metodlar1  ilo  hall olunan
masalalar, basqa sozlo

mochullarin  say1  miivazinot
tonliklorinin sayma barabar olan
masalalar.

Ru | Crarnuecku 3ajaud,  KOTOpbIE  MOXHO
OIpEAECTIUMBIE peumarb METOAaMHU CTaTUKHN
3a/aun TBEPAOTO Tena, T.€. 3aJa4d, B

KOTOPBIX YHUCIIO HEWU3BECTHBIX
HE MPEBBILIAECT qucia
YpaBHEHUIN PAaBHOBECHUS CHIL.

En | Statically definable | Problems that can be solved by

problems

methods of statics of a rigid
body, i.e. problems where a
number of unknowns does not
exceed the number of equations
of force equilibrium.

De

Statisch bestimmte
Aufgaben

Die Aufgaben, die mit der
Methoden der Statik des festen
Korpers gelost werden, d.h. die
Aufgabe, bei der Anzahl der
Unbekannte gleich zu der
Anzahl der
Gleichgewichtsgleichungen.
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Az | Statik hall Mochullarin  sayr  miivazinot
olunmayan tonliklorinin saymdan ¢ox olan
moasalalor moasalalor, basqa sozlo

Statikanin metodlar1 ilo  hoall
oluna bilmoyan vo cismin
deformasiyas1 nazars alinmagla
hall olunan masalalar.

Ru| Cratnuecku 38_,[[8.‘{1/1 C YHUCJIOM HCU3BCCTHBIX,
HCOIIPCACINMBIC IIPCBBINIA0IITUM qYucCJio
3aJ1a4d YpaBHEHUN pPaBHOBECUS CHII,

T.C. 3aJda4yud, KOTOPBLIC HCIIb3d
peuaTtb METOAaMHU CTaTUKHU
TBEPAOTO TeJIa U JJId PELICHUS
KOTOPBIX  HYKHO YUUTBIBATH
nedopManuu Tela,
O6YCJ'IOBJ16HHLIC BHCIITHHUMU
Harpy3kKamu.

En | Statically Problems with the number of
indefinable unknowns that exceed the
problems number of equations of force

equilibrium, i.e. problems that
cannot be solved by methods of
statics of a rigid body and for
the solution of which the body
deformations caused by external
loads shall considered.
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De | Statisch Die Aufgaben, bei der Anzahl
unbestimmte der Unbekannte grofer ist als
Aufgaben der Anzahl der

Gleichgwichtsgleichungen, also,
die Aufgaben, die mit der
Methode der Statik nicht gelost
werden bzw. unter
Berticksichtigung der
Deformation des Korpers gelost
werden.
59 | Az| Siikunat siirtinmasi | Cismin nisbi stikiinot
(Statik siirtlinma) vaziyyatinda yaranan
miigavimat.

Ru| Tpenue nokos Tpenue, nposABISIONIASACS IpU
OTHOCHUTEJIbHOM ITOKOE TeJa.

En | Static friction The friction, occuring at relative
rest of a body.

De | Haftreibung Der Widerstand, die durch die
relative Ruhelage des Korpers
entsteht.

60 | Az | Horokoatdoki Cismin horakoti zamani yaranan
surtinma stirtlinmoa-miigavimat.

Ru| Tpenue nBmwxenust | Tpenue, aelcTBylolee MpU

CKOJIBXXCHHH TCJI1A.
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En

Dynamic friction

The friction occurring at sliding
of a body.

De | Gleitreibung Der Widerstand, die durch die
Bewegung des starren Korpers
entstenht.

61 | Az| Siiriismo  siirtiinma | Cismin rabito tizarinda
quivvasi slirlismasina miigavimat
gostaran va bu rabitays toxunan

miistovi lizro horokat

istiqgamotinin  oksino  yo6nalon
quvva.

Ru

Cuna tpenus
CKOJIBKECHUS

Cuna, Jexamas B IUIOCKOCTH,
KacaTelbHOM K CBS3H, U
MPOTUBOACUCTBYIOIIAS
CKOJIEXKCHHUIO TejJa IO JTOH
CBSI3H.

En

Force of a sliding
friction in rest

The force lying in a plane,
tangent to constraint, and
counteracting to a body sliding
along this constraint.

De

Gleitreibungskraft

Die Kraft, die in Richtung der
Bindung beriihrende  Ebene
.gerichtet ist und bei der
Bewegung des Korpers auf die
Bindung ein Widerstand leistet.
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62 | Az| Siikkunatdaki Stikunatdoki siirlisma  siirtiinma
Surusmg surtinmo qﬁVVQSi statik siirtlinmo omsal1
ganunu  (Amonton- ilo normal_ _reaksiya qii_vvasinin
Kulon ganunu) vurma hasilina barabardir.

Ru| 3akon TpeHus | Benuunna CUJIBI TpeHUs
CKOJIb)KCHUS B | CKOJIBXKEHUA B IIOKO€ paBHa
IOKOE (3aKOH IPOU3BCACHUTIO CTAaTHUYECKOI'O
AMOHTOHA- kod(pdurmenTa  TpeHHS ~— Ha
KyJIOHa) HOPMAJIBbHYIO PCAaKIHIO.

En| Law of sliding | The magnitude of sliding
friction in rest (Law | friction force in rest is equal to
of Amonton- | the  product of a static
Coulomb) coefficient pf friction and a

normal reaction.

De | Gesetz der | Die Haftreibungskraft ist der
Haftreibung Betrag der Normalkraft mal
(Gesetz Amonton- dem Rollenreibungs-
Coulomb) koeffizienten.

63 | Az| Diyirlonmo Bir cismin digori {izorinda
stirtiinmasi diyirlonmasi  zamani yaranan

miiqavimat.

Ru| Tpenue kauenus ConpoTHuBieHNEe, BO3HUKAIOIIEE

Py Ka4yeHWM OJHOrO Teja IIo
MIOBEPXHOCTHU JIPYTOro.

En

Rolling friction

The resistance occurring at
rolling of one body along the
surface of another.

De

Rollreibung

Der Widerstand, der durch die

Rollen eines Korpers auf
anderem entsteht.
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Az | Diyirlonma Qiymotco  normal  reaksiya
slirtlinma momenti | qiivvasi ila diyirlonma siirtiinmo
omsalinin vurma hasilina
barabar olan diyirlonma
miigavimat momenti.
Ru| MomeHT Tpenusi | MoMeHT COIIPOTHUBJICHUSA
KauyCHUA Ka4CHHIO, paBCH IIPOHU3BCACHUIO
HOpPMaJIbHOU peakuu Ha
K02 PUITUEHT TPEHUS KaYCHHUS.
En| Moment of Rolling | The moment of resistance to
friction rolling is equal to a product of a
normal  reaction to the
coefficient of rolling friction.
De Rollreibungsmoment | Das  Rollwiderstandsmoment,

das im Zusammenhang zum
Betrag der Normalkraft mal
dem Rollenreibungs-koeffizient
steht.
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KINEMATIKA - KHHEMATUKA - KINEMATICS -
KINEMATIK

65

Az

Kinematika

Mexanikanin  bu  bdlmasinds
maddi cisimlarin horakati onlara
tosir edon qiivvalordon asili
olmayaraq 6yranilir.

Ru

Kunematuka

Pazgen mexaHuku, B KOTOPOM
U3y4aroTCs JIBYDKEHUS
MaTepHaJbHBIX Ten 0e3 yuera
JeUCTBYIOIUX HA HUX CHUIL

En

Kinematics

Kinematics is the section of
mechanics which studies the
motion of material bodies
without consideration of forces
acting on them.

De

Kinematik

Teilgebiet der Mechanik, bei der
die Bewegungen der materiellen
Korper ohne Beriicksichtigung
der Krifte gelernt werden.
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Az

Nogtonin
trayektoriyast

Horokot edon noqtonin fozada
cizdig1 ayri Xxatt.

Ru

TpaexTopus TOUKH

HenpepsiBHas kpuBas, KoTopas
ONMCBHIBAET TOYKA IPU CBOEM
JBUKECHUH.
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En

Trajectory of a
particle

Continuous curve which is
described by a particle at its
motion.

De

Bewegungsbahn
des Punktes

Das ist eine Kurve, die durch die
Bewegung des Punktes im
Raum beschrieben wird.

67

Az

Noqtanin yolu

Baxilan zaman miiddatinda
noqtonin  trayektoriya  {izro
horokot istigamotindo  getdiyi
masafo.

Ru

[IyTh TOUKH

Paccrosnue, MPOWUJICHHOE
TOYKOW 3a paccMaTpyuBaeMbId
IIPOMEKYTOK BPEMEHU,
U3MEPAEMOE BJIOJb TPACKTOPUU
B  HANpaBJICHUU  JABUKCHUS
TOYKH.

En

Path of a particle

The distance travelled by a
particle during a considered time
interval and measured along a
trajectory in a direction of a
particle movement.

De

Weg des Punktes

Das ist ein Abstand, der im
betrachteten Zeitraum durch die
Bewegung des Punktes entlang
der Bewegungsbahn
zuriickgelegt wird.
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68 | Az | Noqgtonin Vektorial, koordinat, tobii tisul.

harokatinin verilma
tsullar

Ru| CnocoObl 3ananust | BexkTopHBI,  KOOpAMHATHBIH,
ABHUKCHUSA TOUYKHU €CTECTBECHHBIMN.

En | Methods of Vectorial, coordinate, natural.
describing motion
of a particle

De | Gegebene Vektorielle Methode,
Methoden der Koordinaten Methode,
Punktbewegung gewohnlische Methode.

69 | Az | Noqgtonin siirati Nogtonin  radius-vektorundan
zamana goro alinmis téromayo
borabor olan harokatin
kinematik meyari. Noqtonin
siroti  onun trayektoriyasina
toxunan izra horokat
istigamotindo yonalon
vektordur.

Ru| CxopocTb TOukH Kunemarnueckas Mepa
IBHUXKCHUS TOYKH, paBHad

MIPOU3BOJHON paauyca-BeKTOpa
TOYKM IO BpeMeHH. CKOpoCTh
TOYKH- 3TO BEKTOD,
HaNpaBJIEHHBIA MO KacaTeJIbHOU
K TpacKTOpUM B  CTOPOHY
JABMOXXCHUA TOYKU.
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En

Velocity of a
particle

Kinematic measure of
movement of a particle equal to
a derivative of radius-vector of a
particle with respect to time.
Velocity of a particle is a vector
directed along a tangent to a
trajectory towards movement of
a particle.

De

Geschwindigkeit
des Punktes

Ein kinematisches Mal} der
Punktbewegung, das sich aus
der Ableitung des Radiusvektors
nach der Zeit ergibt. Die
Geschwindigkeit des Punktes ist
ein  Vektor, der tangential
entlang der Bewegungsrichtung
des Punktes gerichtet ist.
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Az

Noqtanin tacili

Noqtonin  siiratindon  zamana
gora alinmis  birinci  tortib
toromoya Vo ya onun radius-
vektorundan  zamana  goro
almmis ikinci tortib téromoyo
barabor olan, stiratin
doyismasini ifads edon meyar.

Ru

YckopeHue TOUKu

Mepa HU3MEHEHHE CKOPOCTH
TOYKH, paBHas epBOM
IIPOU3BOJHOM IO BPEMEHHU OT
BEKTOpa CKOPOCTH TOYKH WIIN
BTOPOU IIPOU3BOJHOU o
BPEMEHH OT paJnyca-BeKTOpa
TOYKHU.
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En

Acceleration of a
particle

Measure of velocity change of a
particle equal to the first
derivative of velocity vector
with time or the second
derivative of radius-vector of a
particle with time.

De

Beschleunigung des
Punktes

Ein kinematisches Mal} der
Geschwindigkeitsdnderung des
Korpers, das sich aus der
Ableitung des
Geschwindigkeitsvektors  nach
der Zeit ergibt, oder sich aus der
zweifachen ~ Ableitung  des
Raduisvektors nach der Zeit
ergibt.
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Az

Tacilin toplananlari

Toxunan  tocil —  tocilin
trayektoriyaya toxunan  iizro
proyeksiyasi, normal tocil —
tocilin bas normal tizorindoKi
proyeksiyasi. Toxunan tocil
stiratin modulunun dayismasini,
normal  tocil  iso  siiratin
istigamatinin doyismasini
xarakterizo edir.
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Ru

CocTaBisone
YCKOpEHUs

Kacarensnoe YCKOpEHHE-
MIPOEKIIUS YCKOpEeHUs Ha
KacaTeJIbHOW K TPAaeKTOPUHU H
HOpMaJbHOE YCKOpEHue-
IIPOEKIINS YCKOpEHUs Ha
IJIAaBHYIO HOpMaJb K
TPAEKTOPHH. KacarensHoe
YCKOpEeHUe XapaKTepu3yeT
U3MEHEHHE MOJYJsl CKOPOCTH, a
HOpMaJIbHOE YCKOpEHue
XapaKTepu3yeT U3MEHEHUE
CKOPOCTH 110 HAIIPABJICHUIO.

En

Components
acceleration

of

Tangential acceleration is the
projection of acceleration along
a tangent to a trajectory and
normal acceleration is the
projection of acceleration along
the main normal of trajectory.
Tangential acceleration
characterises change of the
velocity modulus, and normal
acceleration characterises
change of direction of a
velocity.

De

Komponenten der
Beschleunigung

Die Tangentialbeschleunigung -
Projektion der Beschleunigung
auf der Tangente der
Bewegungsbahn und die
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normale Beschleunigung - die
Projektion der Beschleunigung
auf die Hauptnormale der
Bewegungsbahn. Die
Tangentialbeschleunigung

charakterisiert die Anderung des
Geschwindigkeitsmoduls, und
die normale Beschleunigung
charakterisiert die Anderung der
Geschwindigkeitsrichtung.
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Az

Bark cismin
iraliloma harakoti

Cismin iraliloma horokoti
zamani onun tizorindo
gotirilmils istonilon diiz xott
Oztino paralel qalir.

Ru

ITocTynarensHoe
JBHKECHHE
TBEPIOTO TeNa

JIBr>keHue, pu KOTOPOM Jro0ast
nmpsiMasi, TIPOBEJCHHAs B TeJe,
ocTaeTcsi BO  BCE  BpeMms

JABUIXKCHUA napanneanoﬁ
CBOCMY NEpBOHAYaJIbHOMY
TTOJIOXKCHHUIO.

En

Translational
motion of a rigid
body

Motion at which any straight
line through the body remains
continually parallel to its initial
position during the whole time
of motion.
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De

Translatorische
Bewegung
starren Korpers

des

Wiéhrend der translatorischen
Korperbewegung bleibt eine auf
dem Korper gerichtete beliebige
Gerade, parallel zur
urspriinglichen Korperlage.
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Az

Cismin tarpanmoz
0X aotrafinda
firlanma harakati

Cismin horokati zamani onun
lizorinda  gotirtilmiis  (vo  ya
onunla doyismoaz bagli olan) iki
noqto tarpanmoz qalir.

Ru

BpamarensHoe
JBUKEHUE TeJa

BOKpPYT
HEIIOIBM)KHOUN OCH

JIBWKeHHE Tesla, TP KOTOPOM
JB€ TOYKH, IPUHAIJIEKAIINE
teny (WM HEU3MEHHO C HUM
CBsI3aHHbBIC), OCTaIOTCA
HETIOJBUKHBIMH BO BCE BpEMs

JABUXXCHUA.

En

Rotational motion
of a rigid body
about fixed axis

Motion of a body at which two
points belonging to the body
remain immovable during the
whole time of movement.

De

Rotatorische
Bewegung des
starren Korpers um
die raumfeste
Achse

Zwei Punkte, die auf dem
Korper gebracht sind, bleiben
wihrend der Bewegung des
Korpers unverindert.
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Az

Firlanma oxu

Cismin tarpanmoz noqtalorindan
kecon diiz xott.

Ru

Ocp BpaieHus

[Ipsimas, mnpoxopsamas

HCIIOJABMKHBIC TOYKH TCJIA.

qepes

En

AXxis of rotation

The straight line passing through
immovable points of a body.

D | Drehacshe Eine Gerade, die durch den
raumfesten Punkt des Korpers
geht.

75 | Az | Cismin donma Firlanan  cismin  voziyyatini

bucagi miiayyan edon bucag.

Ru| Yron nosopora VYrou, ONPEAEIAIOIUN

Tena MOJIOKEHHE BPAIAIOIIErocs
Telna.

En| Angle of rotation The angle that defines position
of a rotating body.

De | Drehwinkel des Der Winkel, der die Lage des

Korpers sich drehenden Korpers
bestimmt.

76 | Az| Bucaq siirati Cismin dénma  bucaginin
doyismo tezliyini  xarakterizo
edir. Bucaq siliroti  donmo
bucagindan zamana goro alinmis
birinci tortib toromaya
borabardir.
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Ru

VYrioBast CKOpoCTh

Xapakrepusyer OBICTPOTY
MU3MEHEHHUA yIja IIOBOPOTa Tela
C TCUCHUCM BpPCMCHH. YrioBas
CKOpPOCTb TeEJIa paBHA IIEpBOU
IIPOM3BOJHON OT yIIa IOBOPOTA
110 BpEMEHH.

En

Angular velocity

Characterises change of a
rotation angle of body with time.
Angular velocity of a body is
equal to the first derivative of a
rotation angle with respect to
time.

De

Winkelgeschwindigkeit

Wird durch die zeitliche
Anderung des Drehwinkels des
Korpers  charakterisiert. Die
Winkelgeschwindigkeit des
Korpers ergibt sich aus der
Ableitung des Drehwinkels des
Korpers nach der Zeit.
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Az

Bucaq tocili

Bucaq stiratinin doyismo
tezliyini xarakterizs edir. Cismin
bucag tocili  onun  bucaq
sliratindon zamana goro alinmis
birinci tortib toéromays vo Yya
dénms  bucagindan  alinmis
ikinci tortib toromoaya
borabordir.
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Ru

VYrioBoe
YCKOpEHHE

XapakTtepusyer ObICTpOTY
U3MEHEHUsl YIIIOBOM CKOPOCTH
Tela C TEYEHUEM BPEMEHH.
VYTri10BO€ yCKOpEHHUE Tela paBHO
MepBOi MPOU3BOIHOMN oT
YIJI0BOM CKOPOCTH MO BPEMEHH
WM BTOPOM MPOU3ZBOAHON OT
yria  MOBOpOTa  Tela 1o
BPEMEHH.

En

Angular
acceleration

Characterises change in angular
velocity of a body with time.
Angular acceleration of a body
is equal to the first derivative of
angular velocity with respect to
time or the second derivative of
a rotation angle with respect to
time.

De

Winkelbeschleunigung

Wird durch die zeitlichen
Anderungen der
Winkelgeschwindigkeit des
Korpers charakterisiert. Die

Winkelbeschleu-nigung des
Korpers ergibt sich aus der
Ableitung der

Winkelgeschwindigkeit des
Korpers nach der Zeit oder aus
der zweifachen Ableitung des
Drehwinkels Korpers nach der
Zeit.
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Az

Noqtonin  sliratinin - giymati
cismin bucaq siirati ilo bu
noqtodon firlanma oxuna qodor
olan mosafonin vurma hasilins
borabordir. Siirat  vektoru
noqtanin harokat etdiyi gevroyo
toxunan  Uzro  Yyerdoyismo
istigamatinds yonalir.

Ru

Firlanan cismin
ndqtasinin Xatti
stirati

JIuneinas

CKOpPOCTh TOYKH
BpAIAOIIETOCs

TBEPJIOTrO Tella

Monyib CKOPOCTH  paBeH
IIPOU3BEICHUIO YIJIOBOH
CKOpPOCTH Teja Ha PacCTOSIHUE
OT JTOW TOYKH JI0 OCH
BpalieHus. Bektop ckopocTu
HaIpaBJieH II0 KacaTelbHOU K
OKPY)KHOCTH, II0  KOTOpOH
HepeMeNaeTcs TOYKa B CTOPOHY
€€ JIBUKCHUS.

En

Linear velocity of a
point of a rotating
rigid body

The velocity magnitude is equal
to product of angular velocity of
a body and a distance from this
point to an axis of rotation. The
velocity vector is directed along
a tangent to a circle about which
the point moves towards its
movement.
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De

Lineare
Geschwindigkeit
des drehenden
Korperpunktes

Der Betrag der
Punktgeschwindigkeit ist gleich
zu der Winkelgeschwindigkeit
des  Korpers Mal  dem
Punktabstand der Drehachse.
Der Vektor der Geschwindigkeit
wird entlang der Kreistangente
gerichtet, auf der sich der Punkt
bewegt und in Richtung des
Geschwindigkeitsvektors dndert.
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Az

Firlanan cismin
noqtasinin  toxunan
tocili

Tocilin giymati cismin bucaq
tocili ilo noqtedon firlanma
oxuna godor olan mosafanin
vurma hasilino barabar olub,
ndqtonin trayektoriyasina
(¢evrasino) toxunan istigamatdo
yonalir.

Ru

KacarennsHoe
YCKOpPEHHE  TOYKH
BpalIarouerocs
TBEPIOTO Tela

Mopyns KacaTeJIbHOTO
YCKOpEeHUs paBeH
MIPOU3BEACHUIO PACCTOSIHUS OT
TOYKM JO OCH BpallleHus Ha
MOJYJIb YIJIOBOTO YCKOPEHHS
TBepaoro tena. HampasiieHo mo
KacaTeIbHOW K  TpaeKTOpUHU

(OKpY’KHOCTH) TOUYKH.
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En

Tangential
acceleration of a
point of a rotating
body

The modulus is equal to product
of distance from a point to an
axis of rotation and the
magnitude of angular
acceleration of a rigid body. It is
directed along a tangent to a
trajectory (circle) of a point.

De | Tangentialbeschleu | Der Betrag der Tangential-
nigung des beschleunigung ist die Winkel-
drehenden beschleunigung des Korpers mal
Korperpunktes dem Korperabstandpunkt der

Drehachse. Die
Tangentialbeschleunigung  des
Drehkorperpunktes wird entlang
der Bahntangente (Kreis) des
Korperpunktes gerichtet.

80 | Az | Firlanan cismin | Tacilin giymati cismin bucaq
noqtasinin - normal | siiratinin kvadrati ilo noqtodon
tocili firlanma oxuna godor olan

mosafonin ~ vurma  hasilino
borabor olub, normal uzra

(¢evronin radiusu iizra) firlanma
oxuna dogru yonalir.
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Ru

Hopmainsnoe
YCKOPEHHE  TOYKH
BPAILAIOLIErOCs

TBEPJOro Tella

Moaynb HOPMAaJIbHOTO

YCKOpEHUSs paBeH
MPOU3BEICHUIO PACCTOSIHUSL OT
TOYKM JIO OCH BpaIllEHUs Ha
KBaJIpaT yIJIOBOH  CKOpPOCTHU
TBepaoro tena. Hampasieno k
ocH BpalleHHs 0 HopMaiu (1o

paguycy OKpyKHOCTH).

En

Normal
acceleration of a
point of a rotating
body

The modulus is equal to product
of distance from a point to a
rotation axis and a square of
angular velocity of a rigid body.
It is directed to a rotation axis
along a normal (circle radius).

De

Normale
Beschleunigung des
Korperdrehpunktes

Der Betrag der normalen
Beschleunigung ist die Quadrat
der Winkelgeschwindigkeit mal
dem Abstand des Korperpunktes
bis zur Drehachse. Die normale
Beschleunigung wird entlang
der Normale (entlang des
Kreisradiuses) der Drehachse
gerichtet.
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Az

Noqgtonin miirakkab
horakati

Nogtonin  eyni zamanda osas
(torpanmaz) Vo torpanan
koordinat sistemlorino nozoaron
harokati.
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Ru

Cnoxuoe
ABUXKXCHUEC TOUYKHU

JIBMOKCHHE TOYKH, MCCICAYEeMOE
OJHOBPEMEHHO B  OCHOBHOM
(HEMOABM)KHOW) M TOJBHXKHOMN
CHCTEMAaX OTCUETA.

En

Resultant motion of
a particle

The movement of a particle
investigated simultaneously in
the basic (immovable) and
mobile systems of reference.

De | Komplexe Die Bewegung des Punktes zum
Bewegung des gleichen  Zeitpunkt beziiglich
Punktes dem bewegenden und

unbewegenden (Haupt)
Koordinantensystem.
82 | Az| Nogtonin ~ miitlag | Nogtonin torpanmoaz  koordinat
horakati sistemina nazaran harakati.
Ru | AGcomoTHOE JBr>keHue TOYKH o

JABMKCHUE TOUYKHU

OTHOHOICHHID K HCHOI[BH)KHOfI
CHUCTEMCE OTCUETA.

En| Absolute motion of | The movement of a particle in
a particle relation to the basic
(immovable) system of
reference.
De | Absolute Die Bewegung des Punktes
Bewegung des beziiglich dem  raumfesten
Punktes Hauptkoordinaten-system.
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83 | Az| Noqtanin nisbi | Noqtonin torpanan  koordinat

harokati sistemina nazaran horakati.

Ru | OtHocuTeNnbHOE J{Buxenue TOYKH o

ABHUKCHHUEC TOYKU OTHOUIICHHUIO K HOI[BI/I)KHOfI
CHUCTEMC OTCUCTA.
En | Relative motion of | The movement of a particle in
a particle relation to mobile system of
reference.
De | Relative Bewegung | Die Bewegung des Punktes in
des Punktes Bezug auf bewegliches
Koordinatensystem.

84 | Az | Kogiirmoa horakati Toarpanan sistemin osas
(torpanmoaz) koordinat sistemino
nozaran harakati.

Ru| ITepeHocHoe JBrxenue MIOABUKHOMN

ABHKCHUC CHUCTEMBbI OTCUECTa 10
OTHONIICHUIO K OCHOBHOM
(HEemOABMKHOM ) cucremMe
OTCYETAa.

En | Transport motion Movement of mobile system in
relation to the basic system of
reference.

De| Transport Die Bewegung des beweglichen

Bewegung Koordinatensystems in Bezug
auf raumfestes

Hauptkoordinatensystem.
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Az | Noqtenin ~ miitloq | Noqtonin ~ miitloq  siirati  bu
siirati noqtanin - nisbi  vo  kogiirmo
stiratlorinin - hondasi  camina

barabardir.
Ru| AbcomtorHas AOconoTHAst CKOPOCTh TOYKH

CKOPOCTb TOUYKH

paBHa TE€OMETPUYECKOH CymMMe
MEPEHOCHOW W OTHOCHUTEIbHOU
CKOpOCTEH 3TOM TOYKH.

En

Absolute velocity
of a particle

Velocity of a point in absolute
movement is equal to the
geometrical sum of transport
and relative velocities of this
particle.

De

Absolutgeschwin-
digkeit des Punktes

Die absolute Geschwindigkeit
des Punktes ergibt sich aus der
geometrischen ~ Summe  der
relativen und transponierten
Geschwindigkeit des Punktes.
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Az | Nogtonin nisbi | Noqtonin  nisbi  harakatdoki
stirati stirati.
Ru| OtHOocutenbHas CkopocTb TOYKHU B

CKOpPOCTb TOYKHU

OTHOCHUTCIIBHOM JIBUXKCHHUU.

En

Relative velocity of
a particle

Velocity of a particle in relative
movement.
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De

Relative
Geschwindigkeit
des Punktes

Die  Geschwindigkeit  des
Punktes bei relativer Bewegung.

87

Az | Noqtonin  koglirma | Noqtonin - miirokkob  harokati
stirati zamant  torpenon  koordinat
sisteminin hamin anda horokat
edon noqto ilo ist-listo diison

noqtasinin stirati.
Ru | ITepenocHast Ilpu  CIIOKHOM  JIBUXKECHUH
CKOPOCTb TOYKH TOYKH- CKOPOCTh TOH,
HEU3MEHHO CBSI3aHHOM c

MOABMIKHOI CHCTEMOU oOTCUeTa
TOYKH IPOCTPAHCTBA, C KOTOPOU
B I[aHHLIﬁ MOMCHT BpPCMCHU
COBIMAAACT ABUXKYIIAACS TOYKA.

En

Transport  velocity
of a particle

At compound motion of a
particle the velocity of the point
fixed in the moving frame of
reference  with  which the
moving particle coincides at a
given instance.

De

Transportierte
Geschwindigkeit
des Punktes

Bei komplexer Bewegung des
Punktes fallt die
Geschwindigkeit des Punktes

des beweglichen
Koordinatensystems mit der
Geschwindigkeit des
bewegenden Punktes
zusammen.
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Az | Noqtenin ~ miitloq | Noqtonin  miitloq tocili onun
tocili (Koriolis | kogiirma, nisbi  vo  Koriolis
teoremi) tacillorinin -~ handasi  comina

borabardir.

Ru| AbcomotHoe AOCONIOTHOE YCKOPEHUE TOYKHU
YCKOPEHHE TOYKH | pABHO T€OMETPUYECKOH CyMMe
(Teopema [IEPEHOCHOI0, OTHOCUTEIBHOI'O
Kopuonuca) Y KOPUOJIUCOBO YCKOPEHUM 3TOMN

TOYKH.

En| Absolute Acceleration of a particle in
acceleration of a | absolute motion is equal to the
particle  (Coriolis | geometrical sum of transport,
theorem) relative and Coriolis

accelerations of this particle.

De | Absolute Die Beschleunigung des Punktes

Beschleunigung des
Punktes

bei absoluten Bewegung ist
gleich der  geometrischen
Summe der transportierten
Beschleunigung, der relativen
Beschleunigung und der
Coriolis Beschleunigung.
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Az | Noqtanin nisbi | Nogtanin  nishi  harakatindoki
tocili tocili.
Ru| OtHOCHTEIBEHOE yCKOpeHI/Ie TOYKH B

YCKOPEHHUE TOYKHU

OTHOCHUTCJIBHOM JIBM)XCHUU.
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En

Relative
acceleration of a
particle

Acceleration of a particle in
relative movement.

De

Relative
Beschleunigung des
Punktes

Die Beschleunigung des Punktes
bei relativer Bewegung.
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Az

Nogtonin  kocilirmo
tocili

Noqtonin -~ miirokkab  harokati
zamani  torponan  koordinat
sisteminin homin anda horokat
edon noqto ilo ist-iisto diison
ndqtasinin tacili.

Ru

IIepenocHoe
YCKOpPEHHUE TOUKHU

[Ipu CII0OKHOM  JIBDKCHUH
TOYKU- YCKOPEHHE TOH,
HEH3MEHHO CBSI3aHHOM c
IIOABMIKHOII CHCTEMOHW OTCYeTa
TOYKH ITPOCTPAHCTBA, C KOTOPOU
B J@HHBII MOMEHT BpPEMEHU
COBIIAJIAET JABUXKYIIASCA TOUYKA.

En

Transport
acceleration of a
particle

At compound movement of a
particle the acceleration of the
point fixed in the moving frame
of reference with which the
particle coincides at a given
instance.

De

Transportierte
Beschleunigung des
Punktes

Bei komplexer Bewegung des
Punktes fallt die
Beschleunigung des Punktes des
beweglichen

Koordinatensystems mit der
Geschwindigkeit des
bewegenden Punktes
zusammen.
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Az | Koriolis tocili | Noqtonin miirakkob harokatinds
(Olava tacil) koglirma  horakatinin  bucag
stirati ilo ndqtanin nisbi siiratinin
vektorial hasilinin iki mislins

borabardir.

Ru | Kopuomucoso Cocrasisomas  aOCOIKTHOTO
YCKOPCHUC TOYKHU | YCKOPCHHA TOYKH IIPHU CIIOKHOM
([lononHutenbHOEe | ABM)KEHUHU, PaBHAs YABOCHHOMY
YCKOpEHHUE) BEKTOPHOMY HPOU3BENECHUIO

YIJI0BOM CKOPOCTH IEPEHOCHOTO
BpaleHud Ha OTHOCHUTCIIBHYIO
CKOPOCTb TOYKH.

En| Coriolis Component of absolute

acceleration of a
particle (Additional
acceleration)

acceleration of a point at
compound motion equal to a
double vectorial product of the
angular velocity of transport
rotation and the relative velocity
of the particle.

De

Coriolis
Beschleunigung des
Punktes
(Zusétzliche
Beschleunigung)

Bei komplexer Bewegung des
Punktes ergibt sich die Coriolis
Beschleunigung des Punktes aus
zweifachem transportierten
Winkelgeschwin-digkeitsvektor

Mal dem relativen
Geschwindigkeitsvektor des
Punktes.
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Az

Bork cismin
mustavi horokati

Cismin noqtolori  hor  hansi
torponmoz  miistoviya  paralel
olan miistovilar tizarinda harokat
edirlor. Yast1 fiqurun harakatine
iki harokatin comi kimi baxmaq
olar: qiitb noqtasi ilo birlikdo
iroliloma  vo  homin  qiitb
otrafinda firlanma harokati.

Ru

[Tnockoe aBuxeHHE
TBEPJOTrO Tella

JIBI>KeHue, Ipu KOTOPOM BCe
TOYKM Tejla IEepPEeMEIIAI0TCs
[1apajuIesIbHO HEKOTOPOH
HEIOABUKHOU IIJIOCKOCTH.
JIBiokeHNe TUIOCKOH  (puUrypbl
MOYHO Pa3noXUTh Ha
NOCTYNATEIbHOE IBUKECHHUE,
IpU KOTOPOM BCE €€ TOUYKH
NEPEMENIAIOTCS TaK XKe, Kak
MIPOU3BOJILHO BbIOpaHHBIN
MOJIIOC, W Ha BpallaTeIbHOE
JIBUKECHHE BOKpYT 3TOTO
OJIFOCA.

En

Plane motion of a
rigid body

Motion at which all points of a
body move parallel to a fixed
plane. Motion of a plane figure
can be divided into translational
motion at which all its points
move similar to any chosen
pole, and rotary motion about
this pole.
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De

Ebene  Bewegung
des starren Korpers

Bei dieser Bewegung werden
die starren Korperpunkte auf
Ebene parallel zu unbewegender
Ebene bewegt. Die Bewegung
des ebenen Korpers ergibt sich
aus der Summe  zweier
Bewegung: translatorische
Bewegung des Polpunktes und
rotatorische Bewegung um den
Polpunkt.
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Az

Yasti fiqurun
ndqtasinin siirati

Qiitb noqtesinin stirati ilo bu
ndqtonin qiitb otrafinda firlanma
harakatindaki stiratinin handasi
comina borabordir.

Ru

CKkopoCcTh  TOYKH

IUIOCKOM (DUTYpBI

PaBHa reomerpuueckoi cymme
CKOpPOCTH IOJIOCA "
BpalllaTEIbHONM CKOPOCTH 3TOU
TOYKH BOKPYT IOJIIOCA.

En

Velocity of a point
of a plane figure

It is equal to the geometrical
sum of the velocity of a pole and
rotary velocity of this point
about the pole.

De

Geschwindigkeit
des flachen
Figurpunktes

Ergibt sich aus der
geometrischen ~ Summe  der
Geschwindigkeit des Polpunktes
und der Geschwindigkeit der
rotatorischen Bewegung um den
Polpunkt.
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Az

Yastt fiqurun ani
stiratlor markazi

Yastt fiqurun verilmis anda
slirati cifra barabar olan ndqtasi.
Yast1 istonilon
noqtesinin  stirati  onun  ani
suratlor ~ morkozi  otrafinda
firlanma horokoatindoki siiratinog
borabardir.

fiqurun

Ru

MrHoBeHHBIN
LIEHTPp  CKOpPOCTEM

TUTOCKOW (hUTYPBI

Touxka IJIOCKOU

burypsl,
CKOPOCTb KOTOPOH B JIaHHBIN
MOMEHT BPEMEHHU paBHa HYJIIO.
IJIOCKOU

c€C

CxkopocTb

burypsl
BpaIllaTeIbHOMN

TOYKU
paBHa

CKOpOCTH
BOKPYI MTIHOBEHHOI'O ILIEHTpa
CKOpPOCTEH.

En

Instantaneous
centre of velocity of
a plane figure

The point of a plane figure
whose velocity at a given
instance is equal to zero.
Velocity of a point of a plane
figure is equal to its rotary
velocity about the instantaneous
centre of velocity.

De

Momentaner
Drehpol der
Geschwindigkeiten
der flachen Figur

Der Figurpunkt, bei dem die
Geschwindigkeit des Punktes zu
betrachtetem Moment gleich zu
Null ist. Die Geschwindigkeit
der flachen Figur ist gleich der
Geschwindigkeit der
rotatorischen  Punktbewegung
um den Pol.
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Az

Yasti fiqurun
noqtasinin tacili

Yasti fiqurun qiitb noqtasinin
tocili ilo hamin ndqtenin qiitb
otrafinda firlanma horokatindoki
tocilinin hondasi comina
borabardir.

Ru

YckopeHue TOYKH
TUTOCKOH (DUTYPBI

PaBHO reomerpuueckon cymme

YCKOPEHUS IIOJIFOCa u
YCKOPEHHSI 3TOM TOYKH BO
BpalaTeJIbHOM JIBU>KEHUH

BOKpPYT I10JIFOCA.

En

Acceleration of a
point of a plane
figure

Equals to geometrical sum of
acceleration of a pole and
acceleration of this point in a
rotary motion about a pole.

De

Die
Beschleunigung der
flachen Figur

Gleich  der  geometrischen
Summe aus der Beschleunigung
des Polpunktes der flachen Figur
und der Beschleunigung der
rotatorischen  Punktbewegung
um den Pol.
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Az

Yasti fiqurun ani
tocillor morkazi

Yasti fiqurun verilmis anda
tocili sifra borabar olan noqtosi.
Yasti fiqurun istanilon
ndqtasinin tacili onun ani tacillor
morkozi  otrafinda  firlanma
harakoatindoki tociling
borabardir.
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Ru

MrHoBeHHbIN
LEHTP YCKOPEHHI1
IUTOCKOW (PUTYpBI

Touka ¢burypsi,

YCKOpPEHHE KOTOPOM B JaHHBIN

IJIOCKOCTH

MOMEHT BPEMEHHU PAaBHO HYIIIO.

YckopeHue  TOYKM — IJIOCKOM
(Gburypsl paBHO YCKOPEHHIO BO
BpallaTeIbHOM JBUKEHUU
BOKPYI' MTHOBEHHOI'O IE€HTpa

YCKOPEHHUM.

En | Instantaneous A point of a flat figure whose
centre of | acceleration at a given instance
acceleration of a | is equal to zero. Acceleration of
plane figure a flat figure’s point is equal to

its acceleration in rotary motion
about the instantaneous centre of
accelerations.

De | Momentaner Der Figurpunkt, bei dem die
Drehpol der | Beschleunigung des Punktes zu

Beschleunigung der
flachen Figur

betrachtetem Moment gleich zu
Null ist. Die Beschleunigung der
flachen Figur ist gleich der
Beschleunigung der
rotatorischen ~ Punktbewegung
um den Pol.
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Az

Ani
morkozi

firlanma

suratlor
diison vo
uzarinda

Yastt fiqurun ani
moarkazi  iizarina
torponmoz  miistovi

yerloson ndqto.
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Ru| MruoBeHHbIH Touka HEIIOABYKHOU
LCHTP BpalllCHUA IIJIOCKOCTH, COBIIaaaromas C
MT'HOB€HHBIM LHCHTPOM

CKOpPOCTEH.
En| The instantaneous | The point of an immovable
centre of rotation plane coinciding with the
instantaneous centre of velocity.

De | Momentaner Der auf momentanen Drehpol

Drehpol fallende und sich auf raumfeste
Ebene befindete Punkt.

98 | Az| Toarpanmoaz sentroid | Ani firlanma morkazinin
torponmoz  miistovi tizorindoki
hondasi yeri.

Ru| HemoaswxHas I'eomerpuyeckoe MECTO

HEHTpOUaa MI'HOBCHHBIX HCHTPOB
BpaliCHUA Ha HGHO}IBI/I)KHOﬁ
IIJIOCKOCTH.

En | Fixed centroide Geometrical locus of
instantaneous centres of rotation
on a fixed plane.

De | Raumfester Der geometrische Ort, bei dem

Zentroid momentane  Drehpols  auf

raumfeste Ebene befinden.
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99 | Az| Tarpanan sentroid | Ani siiratlor moarkazinin harokat
edon yastt fiqurla bagli olan
miistovi tizarindoki handasi yeri.

Ru | ITonBmxHas I'eomeTpuyeckoe MECTO

LHCHTpOHaa MT'HOBC€HHBIX LHCHTPOB
CKOpOCTCI;'I B IIJIOCKOCTH,
CBSI3aHHOU c JBHKYLIEHCS
IUIOCKOM (UTYpHI.

En| Moving centroide Geometrical locus of
instantaneous centres of velocity
in a plane moving together with
a flat figure.

De | Beweglicher Der geometrische Ort, bei dem

Zentroid momentane  Drehpols  der
flachen Figur auf bewegende

Ebene befinden.
100| Az| Bork cismin | Baxilan hesabaparma sisteminda
torponmoz  noqto | harokat zamani bir ndqtasi
otrafinda  horokati | torponmoaz galan bark cismin

(Sferik horakat) harakati.

Ru {Ismwxenue TBepaoro | [IBrkeHue TBEpAOTo Tena, MpU

TeNa BOKPYT
HETIOABYIKHON TOYKH
(Cdepuueckoe
ITBHYKEHUE)

KOTOPOM  OJIHA €ro TOYKa
OCTaeTCsi  HEMOJBMXHOM B
paccMmaTtpuBaeMoi CHCTEME
oTcYera.
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En| Motion of a rigid | Motion of a rigid body at which
body having one | its one point remains immovable
fixed point | on the considered system of
(Spherical motion) | coordinates.

De | Bewegung des | Wahrend der Bewegung des
starren Korpers um | starren Korpers im betrachteten
raumfesten  Punkt | raumfesten Bezugssystem bleibt
(Sphérische ein starrer Korperpunkt
Bewegung) unverinderlich.

101| Az | Bork cismin sonlu | Torponmoz  ndqto  otrafinda
firlanma oxu firlanan cismi bu ox otrafinda
dondarmaklo  bir vaziyystdon

digar vaziyyato ¢atdirmagq olar.

Ru| Ocw KOoHeyHoro | IIpsamas, noBOpOTOM BOKpPYr
BpallECHU KOTOpOH T€Io, HMEIoIIee
TBEPAOTO TECJla HCIIOABU)KHYKO TOYKY, MOKHO

NEPpEMECTUTD nu3 OOHOTO
MOJIOKEHUS B IPYroe.

En| Axis of final A straight, through the turn
rotation of a rigid about which, the body, having a
body fixed point,_(_:an be displaced

from one position to another.

De | Endliche Drehachse | Der um den raumfesten Punkt

des starren Korpers

drehende Korper kann durch die
Drehung von einer Lage zu
einer anderen Lage gebracht
werden.
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102| Az| Ani firlanma oxu Torpanmaz  ndqte  otrafinda
firlanan cismin verilmis anda
siurati  sifra  borabar  olan
noqtalarinin handasi yeri.
Ru| MraoBenHass  ochb | ['eomeTpuueckoe MECTO TOUYEK
BpALICHUS T€la, CKOPOCTA KOTOpPBIX B
I[aHHBIﬁ MOMCHT paBHBI HYJIIO.
En | Instantaneous axis | The geometrical locus of the
of rotation body points, the velocities of
which at a given instance are
equal to zero.
De | Momentaner Achse | Der geometrische Ort  der
des Drehens Korperpunkte, bei dem die
Geschwindigkeit des starren um
raumfesten Punkt drehenden
Korpers  zum  betrachteten
Moment gleich der Null ist.
103| Az| Torpanmoz aksoid | Ani firlanma oxunun torpanmaz
koordinat sistemindoki hondasi
yeri (c1zdig1 konusvari soth).
Ru | HemoaBmxHBIHA I'eomerpuueckoe MECTO
aKcou MTHOBEHHEIX OCel BpalicHus B
OCHOBHOI CHCTEeME OTCUETa.
En | Fixed axoide The geometrical locus of

instantaneous axes of rotation in
the basic coordinate system.
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De

Raumfester Axoid

Der geometrische Ort des
momentanen  Drehpols  im
raumfesten Koordinatensystem
(zeichnet ein  geometrischer
Konus).
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Az

Tarpanan aksoid

Ani firlanma oxunun cisimlo
alagodar olan torpanan koordinat
sistemindoki hondasi  yeri
(c1zdig1 konusvari sath).

Ru

TlonBu>kHEBII
aKCouJ

I'eomerprueckoe MECTO
MI'HOBEHHBIX OCEH BpalllEHUS B
JBUKYLIEMCS TEJIE.

En

Moving axoide

The geometrical locus of
instantaneous axes of rotation in
a moving body.

De

Bewegliche Axoid

Der geometrische Ort des
momentanen  Drehpols  im
beweglichen mit dem Korper
gebundenen Koordinatensystem
(zeichnet ein  geometrischer
Konus).
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Az

Presessiya

Torponmoz  noqte  otrafinda
firlanan cismin har iki aksoidlari
diiz dairavi konusdur.

Ru

[Ipeueccus

JIBrokeHue ~ TBEpAOro  Tena
BOKPYT' HENOJBI)KHOM TOYKH,
IIpH KOTOPOM 00a akcouja ecTb
MPSIMbIE KPYTJIbIE KOHYCHI.

83




En | Precession Movement of a rigid body about
a fixed point, at which both
axoides are straight round cones.

De | Kreiselbewegung Die beiden Axoide des um den

(die Prizession) beweglichen Punkt drehenden
Korpers sind gerade Kreiskonus.
106| Az | Miintazom Cisim 6z oxu vo peresessiya oxu
presessiya otrafinda miintozon firlanma
harokati edir.
Ru| Perynspnas IIpeneccuss, mpu  KOTOpOHU
npeueccus BpalmCcHusa BOKpPYI COOCTBEHHON
OCH U BOKpPYI OCH IIPELECCUU
ABJIAOTCA PaBHOMCPHBIMU.

En | Regular precession | Precession at which rotations
about own axis and about an
axis of precession are uniform.

De | Regulare Kreisel- Der Korper macht die regulire

bewegung Drehbewegung um ihre Achse
(Prézession) und um die Kreiselachse.
107| Az| Bork cismin vint | Cismin ixtiyari ox otrafinda
harakoati firlanma vo bu oxa paralel
istigamatda iraliloma
harokatindan ibaratdir.

Ru| BunToBoe JIBu>keHue Tena, COCTOosIee W3

JIBMOKEHUE €ro BpalcHHA BOKpYT
HEKOTOPOU ocHu u

TBCPAOro TECJIa

IMOCTYNaTCJIbHOI0 ABHMXKCHUA CO
CKOPOCTBIO, I1ApaJuICIbHON 3TOU
OCH.
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En | Screw movement of | The movement of a body
a rigid body consisting of its rotation about a
certain axis and of translational
motion with velocity parallel to

this axis.
De| Schrauben- Schraubenbewegung ist die aus

bewegung des
starren Korpers

einer Drehung um eine Achse
und einer Verschiebung langs
dieser Achse zusammengesetzte
Bewegung des starren Korpers.
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DINAMIKA - JMHAMHMKA — DYNAMICS - DYNAMIK

108

Az

Dinamika

Mexanikanin  bu  boélmasinds
maddi cisimlarin horokot
ganunlart onlara tosir edon
qiivvalorden astl olaraq
oyranilir.

Ru

JvnHamuka

Pasgen MmexaHuku, B KOTOpOM
U3Y4aroTCs 3aKOHbl JBUKECHUS
MaTepUAIbHBIX T o,
NEUCTBUEM CHII.

En

Dynamics

Section of Mechanics which
studies the laws of motion of
material bodies under the action
of forces.

De

Dynamik

Bei diesem Teilgebiet der
Mechanik werden die
Bewegungen der materiellen
Korper unter Beriicksichtigung
von  einwirkenden  Kriften
gelernt.
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Az

Dinamikanin birinci
ganunu

Maddi noqtoys he¢ bir qiivvo
tosir etmirss, o, ya siikunatdo
qalir, ya da diizxotli
barabarsiiratli harokat edir.
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Ru

ITepBblii 3aKOH

IUHAMUKHA

MartepuanbHas TOYKa COXpPaHSAET

COCTOSIHUE MOKOS WU
PaBHOMEPHOTO MPSIMOJIMHEHHOTO
IBIDKEHUS [0 TeX TIop, TOKa
JIEUCTBUE APYTUX TEJI HE U3MEHUT

9TO COCTOSHHUC.

En

The first
dynamics

law of

The material particle continues
its state of rest or uniform
rectilinear motion, until action of
other bodies will not change that
state.

De

Erstes Gesetz der
Dynamik

Ein Korper verharrt im Zustand
der Ruhe oder der geradlinigen
gleichformigen Bewegung,
sofern  er  nicht  durch
einwirkende Krifte zur
Anderung  seines  Zustands
gezwungen wird.

110

Az

Dinamikanin ikinci
ganunu

Maddi noqtonin  kiitlosi  ilo
tocilinin vurma hasili ona tasir
edon qiivvays borabordir.

Ru

Bropoit 3aKOH

JUHaAaMHUKHN

[IponsBenenne Macchl TOYKHA Ha
YCKOpPEHHE, KOTOpOE OHa
MOJIy4yaeT  TOJ JIEWCTBUEM
JAHHOM  CWJBl, paBHO MO
MO/TYJTEO ITOH cuie, a
HarpaBJiEHUE YCKOpEHUS
COBMAJACT C HaIpaBICHUEM
CHUIBL.
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En

The second law of
dynamics

The product of the mass of a
particle and the acceleration
imparted to it by a force, is equal
to the module of acting force,
and the acceleration direction
coincides with a force direction.

De

Zweites Gesetz der
Dynamik

Die Anderung der Bewegung
einer Masse ist die Einwirkung
der bewegenden Kraft
proportional und geschieht nach
der Richtung derjenigen geraden
Linie, nach welcher jene Kraft
wirkt.
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Az

Dinamikanin
uguincu ganunu

iki maddi néqtenin bir-birino
etdiyi qarsiligh tesir qiivvalari
giymotco borabar, istigamatco
homin noqtalori birlogdiron diiz
Xatt tizra oks toraflora yonalir.

Ru

Tperuit 3aKOH
JUHAMUKU

J/IBe  MarepuaJbHBIE  TOYKH
NEUCTBYIOT JApyr Ha Jpyra ¢
CWJIaMH, PaBHBIMU 110 MOAYJIO U
HaIpPaBJIECHHBIMU BJOJb MPSIMOH,
COCIUHSAIOMEN HOTH TOYKH, B
MIPOTHUBOMOJIOKHBIE CTOPOHBI.

En

The third law of
dynamics

Two particles exert on each
other forces equal in magnitude
and acting in opposite directions
along a straight line, connecting
these particles.
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De

Drittes Gesetz der
Dynamik

Uben zwei materielle Punkte
aufeinander Krifte aus (actio),
so sind die Wirkungskréfte vom
Betrag her gleich, aber von der
Richtung her entlang der
geraden Linie entgegengesetzt
gerichtet (reactio).
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Az

Dinamikanin
dordiincli ganunu

Bir neg¢o qiivvanin tasiri altinda
maddi noqtonin aldig1 tocil bu
qivvalorin  ayriligda  hamin
noqtays  verdiyi tacillorin
hondasi comina barabordir.

Ru

YerBepThli  3aKOH
JTUHAMUKHU

Heckoinbko OJIHOBPEMEHHO
JEUCTBYIOLIUX Ha
MaTepUaIbHYI0  TOYKY  CHI
COOOIIAIOT TOYKE YCKOPEHHE,
paBHOE TE€OMETPUYECKOU CyMME
Tex YCKOPEHUH, KOTOpBIE
Kaxkgasg cuiaa cooOmmuiaa Obl,
JIEUCTBYS OTHIEIIBHO.

En

The fourth law of
dynamics

Some forces simultaneously
operating on a material particle
give a point the acceleration
equal to the geometrical sum of
those accelerations which each
force would give, operating
separately.
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De

Viertes Gesetz der
Dynamik

Durch die Wirkung mehrerer
Krifte entstehende
Beschleunigung des materiellen
Punktes gleich der
geometrischen ~ Summe  der
Beschleunigungen, welche jede
wirkende Kraft getrennt auf den
Punkt angibt.

113| Az| Dinamikanin birinci | Maddi noqtonin  kiitlosi  vo
asas mosalasi harokat ganunu verilir, ona tasir
edon qiivva tapilir.
Ru| IlepBas 3aja4a | 3Has Maccy U 3aKOH JIBUYKEHUS
JUHAMUKU TOYKH, OIpCACIIUTD
JICHCTBYIOLIYIO HA HEE CUITY.
En | The first problem of | Knowing mass and the law of
dynamics motion of a particle to determine
the force acting on it.
De | Erste Aufgabe der Die Masse und die
Dynamik Bewegungsbahn des materiellen
Punktes  werden  gegeben,
gesucht ist die wirkende Kraft.
114| Az | Dinamikanin ikinci | Maddi ndqtonin kiitlasi vo ona

2sas masalasi

tosir edon qiivva verilir, noqtonin
horokat ganunu tapilir.

Ru

Bropas 3ajaya

JUHaAaMHUKHN

3Hasg mMaccy U JEHCTBYIONIME Ha
TOYKY CHUJIbl, ONPEJIEIUTh 3aKOH
IBIKEHUS TOUYKH.
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En

The second problem
of dynamics

Knowing the mass and forces
acting on a particle, determine
its equation of motion.

De

Das zweite Aufgabe
der Dynamik

Die Masse und die wirkende
Kraft des materiellen Punktes
werden gegeben, gesucht ist die
Bewegungsbahn des Punktes.
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Az

Maddi noqtanin
horokot miqdarinin
doyismasi haqqinda
teorem

Maddi noqtanin horakot
miqdarmin  hor hanst zaman
fasilosindo doyismoasi ona tasir
edon qiivvalorin homin zaman
fasilosindoki impulslarinin
handasi camina barabardir.

Ru

Teopema
U3MCHCHUU
KOJIN4eCTBa
JBUKECHUS TOUKU

W3menenue KOJINYECTBa
JIB)KEHUS MATEPHAIbHON TOYKH
32 HEKOTOPBIM  IIPOMEKYTOK
BPEMEHU paBHO
reOMETPUYECKON CymMMe

UMITYJIBCOB CHJI, MPHJIOKEHHBIX
K TOYKE 32 TOT K€ IMPOMEKYTOK
BpPEMEHH.

En

Theorem of the
change in the
momentum of a
particle

The change in the momentum of
a particle during any time
interval is equal to the
geometrical sum of the impulses
of all forces acting on the
particle during that time interval.
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De

Theorem {iber die
Anderung der
BewegungsgrofBe
des materiellen
Punktes

Die Anderung der
Bewegungsgrofle des
materiellen Punktes bei einer
belibigen ~ Zeit gleich  der
geometrischen ~ Summe  der

Impulse der in derselben Zeit auf
den Punkt wirkende Kréfte.
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Az

Qiivva impulsu

Qiymoatco qiivva ilo onun tasir
muddotinin -~ vurma  hasilino
barabar olan, istigamatco
qiivvanin istigamotinds yo6nalon
vektor.

Ru

HMItynbc cuitbl

Bexrop, MMEIOLINI
HaNpaBJI€HUE BEKTOpPA CHUJIbI, U
MO/1yJIb, PABHBIM MTPOU3BEAECHUIO
CUJIBI Ha NPOMEKYTOK BPEMEHU

ee NelCTBUS.

En

Impulse of force

The vector having a direction of
a vector of force and the
modulus equal to a product of
force and time interval of its
action.

De

Impuls der Kraft

Das ist ein Vektor, der vom
Betrag gleich der Kraft Mal der
Zeit ist, und von Richtung her in
die Kraftrichtung gerichtet wird.
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117| Az| Noqtenin  harokat | Mexaniki  harokatin  vektorial
miqdart meyart olub, maddi noqtonin
kiitlasi ilo onun siiratinin vurma

hasilina borabardir.

Ru | KoauvectBo BekropHas Mepa
JABHWKCHHUSA TOYKHN MEXaHHUYECKOI'O JBHXXCHHA,

paBHas NOPOM3BEAECHUIO MAacCChI
MaTEepUAJIBHOM TOYKM Ha ee
CKOpOCTb.

En| Momentum of a|The vectoral measure of

particle mechanical motion equal to a
product of material particle’s
mass and its velocity.

De| Bewegungsgrofe Ein  vektorielles Mall der
des Punktes mechanischen Bewegung, das

der Masse des materiellen
Punktes Mal seiner
Geschwindigkeit gleich ist.
118| Az| Mexaniki sistemin | Mexaniki  sistemin  horokot
horoket miqdarinin | miqdarindan ~ zamana  goro
doyismosi hagqinda alinmig té')r.gr'na bu Sistems tosir
teorem edon xarici ql'iv_velerln bas
vektoruna boarabordir.

Ru| Teopema 00 | [IpousBojHast MO BpEeMEHH OT
N3MCHCHHUU KOJINYECTBA JOBUXCHUSA
KOJIM4YECTBa MEXaHUYECKON CHUCTEMBI paBHa
JOBHUXXCHUS TJIaBHOMY BCKTOPY BHCIIHHUX
MeXaHUYECKOU CHII, HeﬁCTBYIOHlHX Ha 9Ty
CHCTEMBbI CUCTCEMY.
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En

Theorem of the
change in the
momentum of
mechanical system

The derivative of the momentum
of mechanical system with
respect to time is geometrically
equal to the main vector of the
external forces acting on this
system.

De| Theorem iiber die | Die zeitliche Ableitung der
Anderung der | Bewegungsgrofle des
Bewegungsgrofie mechanischen Systems gleich
des mechanischen | dem Hauptvektor der auf System
Systems wirkende duflere Krifte, die

diese Anderung verursachen.
119| Az| Mexaniki sistemin | Mexaniki sistemin biitiin
harakot miqdarl n(')qtalal’inin harokat
miqdarlarinin ~ hanasi  comins
borabar olan vektor.

Ru [KonnyectBo Bexkrop, paBHBIN
MIBUKECHUS reOMeTqueCKOﬁ CyMMC
MEXAHIYECKOR KOJMYECTB  JBUKCHHS  BCEX

MaTepuaibHBIX  TOYEK  ATOU
CHCTEMBI
CUCTEMBI.

En| Momentum of a|The wvector equal to the

mechanical system | geometrical sum  (the main

vector) of momentums of all
material points of this system.

De

BewegungsgrofBle
des mechanischen
Systems

Der Vektor, der gleich der
geometrischen ~ Summe  der
BewegungsgroBen aller
mechanischen Systempunkte

(der Hauptvektor) ist.
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Az

Maddi noqtanin
horokat miqdari
momentinin

doyismasi haqqinda
teorem

Maddi noqtanin horokot
miqdarinin verilmis torpanmaz
morkaza nazaran momentindan
zamana goro alimis téroma bu
noqtays tasir edon qiivvenin
homin markaza nozaran
momentina borabordir.

Ru

Teopema
U3MEHEHUU
MOMCHTa
KOJINYECTBA
JBYDKEHUS TOUKH

[IpousBogHas 1O BpPEMEHH OT
MOMEHTA KOJIMYSCTBA ABHKCHHUS
MaTepUAIbHOMN TOYKHU
OTHOCHUTEIBHO HEKOTOPOI0
HEIOJIBM)KHOTO  LIEHTpa paBHA
MOMEHTY JI€UCTBYIOLLEU CHUIIbI
OTHOCHUTEJILHO TOT'O K€ LIEHTpPA.

En

Theorem of the
change in the
moment of
momentum of a
particle

The derivative of the moment of
momentum of a material particle
about any fixed centre with
respect to time is equal to the
moment of force acting on the
particle about the same centre.

De

Theorem iiber die
Anderung der
Momentbewegungs
grofle des
materilellen Punktes

Die zeitliche Ableitung der
Momentbewegungsgrole  des
materiellen Punktes bezuglich
des gegebebenen raumfesten
Zentrums gleich dem Moment
der auf dem Punkt wirkenden
Kraft in Bezug auf desselbem
Zentrum.
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Az

Maddi noqtanin
verilmis  moarkaza
nazaran horokot
miqdart  momenti

(Kinetik moment)

Maddi noqtanin horakot
miqdarinin verilmis torpanmaz
moarkozo  nazaran moment
vektoru; bu wvektorun giymati

horokot miqdar1 ilo  onun
verilmis  morkozo  noazoron
golunun vurma hasilina
barabardir.

Ru| MomenTt MomeHT BeKTOpa KOJMYECTBA
Kojn1iecTBa JBUXEHUSA TOYKHA OTHOCHUTEIILHO
ABIDKCHUA  TOUKM | gexoroporo LEHTpa M €rO
OTHOCHUTCIIBHO

MOYJIb PaBEH MPOU3BEICHUIO
LEHTpa
(KI/IHGTI/I‘leCKI/Iﬁ BCIIMYNHBI KOJIM4yeCcTBa
MOMCHT) JABHKCHU S Ha €c IJIe40
OTHOCHUTCIIBHO LICHTPA.

En| The moment of | The moment of a vector of
momentum of a | momentum of a particle with
particle about the | respect to any centre, and its
centre (Angular | module is equal to product of
momentum) momentum to its arm about that

centre.

De| Moment der | Der Momentvektor der
Bewegungsgrofie Bewegungsgrolle des
des materiellen | materiellen Punktes beziiglich
Punktes beziiglich | des gegebenen raumfesten
des gegebenen | Zentrums; Der Betrag dieses
Zentrums Vektors gleich der
(Kinetisches BewegungsgroBe Mal dem
Moment) Hebelarm beziiglich des

gegebenen Zentrums.
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Az | Mexaniki sistemin | Mexaniki  sistemin  verilmis
kinetik momentinin | markazo nazaran Kinetik
doyismosi haqqinda | momentindon  zamana  goro
teorem alinmis téroma bu sistema tasir

edon xarici qiivvalorin hamin
Markaza nazaran bas momentina
boraboardir.

Ru | Teopema 06 [Ipou3BogHass 1Mo BpeMEHU OT
N3MCHCHHNU KHHETHYCCKOT'O MOMCHTAa
MOMCECHTa MeXaHN4eCKOU CHUCTEMBI
KOJIMYECTBA OTHOCHUTCIIBHO HCKOTOpPOro
JABHUXXCHUS HCIIOJABMKHOTO ILCHTpPAa paBHA
(KI/IHGTI/I‘leCKOFO TJIaBHOMY MOMCHTY BHCIIHUX
MOMEHTA) CUJI, JEUCTBYIOIIMX Ha ITYy
MeXaHHYeCKOM CUCTEMY OTHOCHUTCIIBHO TOT'O 7K€
CUCTEMBI LIEHTpA.

En | The theorem of the | The derivative of the Kkinetic
change in the moment of mechanical system
moment of about any fixed centre with
momentum (angular | respect to time is geometrically
momentum) of equal to the main moment of the
mechanical system | external forces acting on this

system about this same centre.

De| Theorem iiber die | Die zeitliche Ableitung der
Anderung der | Momentbewegungsgrole  des
Momentbewegungs | mechanischen Systems
grofBle des | beziiglich des  gegebebenen

mechanischen
Systems (Theorem
iiber die Anderung

des Kinetischen
Momentes des
mechanischen
Systems)

raumfesten Zentrums gleich dem
Hauptmoment der auf dem
mechanischen System
wirkenden &ulleren Kraft in
Bezug auf dasselbem Zentrum.
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123| Az| Mexaniki sistemin | Sistemin  biitin  noqtalorinin
verilmis ~ morkazs | horokot miqdarlarinin  verilmis
nozaran Kinetik | moarkozo nazaran momentlarinin
momenti hondasi comino borabar olan
vektor.

Ru | Kunetnueckuit Bexkrop, paBHBII
MOMCHT FCOMeTpHHeCKOﬁ CyMMC
MeXaHHYeCKOM MOMCHTOB KOJIMYCCTB ABUKCHUA
CHUCTEMBI BCEX MaTCpHaJIbHBbIX TOYCK
OTHOCHUTCIIBHO CUCTEMbI OTHOCHUTCIIBHO 3TOI'0
LIEHTpa LIEHTpA.

En| The angular | The vector equal to the
momentum of | geometrical sum of the angular
mechanical system | momentums of all material
about the centre particles of system about this

centre.

De | Kinetisches Der Vektor, der gleich der
Moment des | geometrischen ~ Summe  der
mechanischen Momente der BewegungdgoBe
Systems beziiglich | aller materiellen Systempunkte
des gegebenen | beziiglich desselben gegebenen
Zentrums Zentrums ist.

124| Az| Markoazi qlivve Tosir  xotti  homiso  eyni
torponmoz  morkozdon  kegon
quvva.
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Ru

HCHTpaJ’IBHaH CHhJia

Cuita, TUHUS TEUCTBUS KOTOPOM

MOCTOSIHHO ~ TPOXOJUT  4epe3

JIAHHBI HETIOABUKHBIN LEHTP.

En

The central force

The force whose line of action
constantly extends through the
given centre.

De| Zentralkraft Die Wirkungslinie stindig im
dasselben  Zentrum laufende

Kraft.
125| Az| Maddi noqtonin | Mexaniki harokatin meyari olub,
kinetik enerjisi noqtonin  kiitlosi  ilo  onun
stiratinin ~ kvadratinin ~ vurma

hasilinin yarisina barabordir.

Ru | Kunetnueckas Mepa MEXaHUYECKOTO
SHEPrUA JBIKEHUS, PaBHOW IIOJIOBUHE
MaTcpruaibHON IPOM3BEICHUS MAcChl TOUKHM Ha
TOYKH

KBaJIpaT CKOPOCTH €€ IBUKEHUS.

En| Kinetic energy ofa | The measure of the mechanical

material particle

movement equal to a half of the
product of mass of a particle and
its movement’s velocity squared.

De

Kinetische Energie
des materiellen
Punktes

Das ist ein Mall  der
mechanischen Bewegung, der
gleich der Hilfte der
Punktmasse Mal Quadrat der

Punktgeschwindigkeit ist.
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Az

Qiivvanin isi

Qiivvanin tesirinin meyari olub,
qivvo vektoru ilo ndqtanin
yerdayisma vektorunun skalyar
hasilino borabardir (sabit
qlivvenin isi).

Ru

Pabora cuiier

Mepa neicTBusl CUJIbI, paBHas

CKaJIIPHOMY MIPOU3BEICHUIO
BEKTOpa CHJIBI Ha  BEKTOP
HepEMEIICHHS TOYKHU ee
MPUIOKEHUS (pabota

IIOCTOSTHHOW CHJIBI).

En

Work of force

The measure of force action is
equal to scalar product of a
vector of force and a vector of
displacement of a point of its
application (Work of constant
force).

De

Arbeit der Kraft

Das ist ein Mall  der
Kraftwirkung, der gleich dem

Skalarprodukt aus dem
Kraftvektor und dem
Verschiebungsvektor des

Punktes  ist  (Arbeit  der
konstanten Kraft).
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Az

Qitivvonin giicli

Vahid  zamanda  qiivvenin
gordiiyli is olub, qiivve vektoru
ilo onun totbig noqtaesinin
stiratinin skalyar vurma hasilina
borabardir.
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Ru

MOIIHOCTE CUJIIBI

Pabot, comepmraemyro cuiaoi B
€QUHULly BPEMEHHU, DPaBHOHU
CKAIIPHOMY IIPOU3BEICHUIO
BEKTOPOB CHJIBI M CKOPOCTH €€
TOYKHU IPHUIIOKEHUS.

En

Power of force

The works, made by a force in a
unit of time is equal to a scalar
product of vectors of force and
the wvelocity of its point of
application.

De

Leistung der Kraft

Die Arbeit der Kraft in
Zeiteinheit, die gleich dem
Skalarprodukt aus dem
Kraftvektor mit der
Geschwindigkeit des

Kraftangriffspunktes ist.
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Az

Magmin faydali is
omsali

Masinin faydali isinin tam iso
olan nisbati.

Ru

Mexaanaeckuii
KO3 PULIHEHT
IIOJIC3HOT'O
JNEUCTBUS MAIIIMHEI

OTHoONICHUE T0JIe3HON PabOThI
MaIIUHbI K paboTe, 3aTpauyeHHOU
Ha MPUBEJICHNUE €€ B JBUKCHHUE.

En | Mechanical The relation of useful work of a
efficiency of the machine to work spent for
machine driving the machine.

De | Nutzbare Der Wirkungsgrad ist das

Wirkungsgradkoeffi
zient der Maschine

Verhiltnis von nutzbarer Arbeit
zu der Gesamtarbeit.
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Az

Maddi ndqtonin
Kinetik  enerjisinin
doyismoasi haqqinda

Maddi  ndqtenin  miioyyan
yerdayismasinda onun Kinetik
enerjisinin doyismasi bu noqtoya

teorem tosir edon qiivvenin  homin
yerdoyismodo gordiiyli islarin
comina barabordir.

Ru | Teopema 06 HN3menenue KUHETUYECKON
M3MEHEHUU SHEPTUU MaTepUaNIbHONH TOYKU
KMHETUYECKOU npu HEKOTOPOM ee
SHEPTUu MEePEMEIICHUN PaBHO CyMME
MaTepUATbHOMN paboT Bcex MNEUCTBYIOIIMX Ha
TOYKHN OTy TOYKY CHJI Ha O3TOM IKC€

NepeMEIICHUH.
En| The theorem of the | The change in kinetic energy of

change in  the
Kinetic energy of a
particle

a particle at its certain
displacement is equal to the sum
of works of all forces acting on
this particle at the same
displacement.

De

Theorem {iiber die
Anderung der
kinetischen Energie
des materiellen
Punktes

Die Anderung der kinetischen
Energie bei einer Verschiebung
des materiellen Punktes gleich
der geometrischen Summe der
verrichteten Arbeiten der auf
dem Punkt wirkenden Kriften
bei dieselber Verschiebung.
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Az

Mexaniki sistemin
Kinetik enerjisi

Sistemin  biitlin  ndqtalarinin
kinetik enerjilorinin cobri comi.
Sistemin  kiitlalor morkazinda
toplanmis  biitin  kiitlasinin
Kinetik enerjisi ilo sistemin bu
morkazo nozaran nisbi
horakatindaki Kinetik enerjisinin
comina barabordir.

Ru

Kunernueckas
SHEPTUs
MEXaHWYeCKOHU
CHCTEMBI

Apudmernueckas cymma
KUHETUYECKUX DOHEPruu  BCEX
TOYEK CUCTEMBI. Cymma
KMHETUYECKON SHEpPruu LIEHTpa
Macc CHCTEMBI, Macca KOTOPOro
paBHa Macce BCEM CHUCTEMbI, U
KUHETUYECKOM DHEPruu  OTOMU
CHUCTEMBI B €€ OTHOCHTEIbHOM
JIBIDKCHUH OTHOCHUTEIBHO
LIEHTpa Macc.

En

Kinetic energy of
mechanical system

Sum of kinetic energies of all
particles of System. Sum of
kinetic energy of the centre of
masses of a system, the mass of
which is equal to the mass of the
whole system, and of Kkinetic
energy of this system in its
relative movement about the
centre of masses.
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De| Kinetische Energie | Ergibt sich aus der Summe der
des mechanischen | kinetischen Energie der im
Systems Systemmassenzentrum

angebrachten Gesamtmassen
und der Kinetsiche Energie des
Systems bei relativer Bewegung
beziiglich desselben
Massenzentrums.
131| Az| Mexaniki sistemin | Mexaniki sistemin  miiayyan
kinetik ~ enerjisinin | yerdoyismosi ~ zamani  onun
doyismasi haqqinda | yinetik enerjisinin doyismasi bu
teorem sistemo tosir edon Xxarici Vo
daxili qivvalarin homin
yerdoyismo  zamani  gordiyi
islarin comina baraboardir.

Ru| Teopema 06 HN3menenue KUHETUYECKON
N3MCHCHHUU OHCPIrun MECXAaHUYCCKOU
KHNHCETHYCCKOU CHUCTEMBbI Ha HEKOTOPOM
SHEPTrUn NepEMCIICHUU  pPaBHO CyMMC
MeXaHUYeCKOu pa60T BHCIIHUX U BHYTPCHHHX
CHUCTEMBI CHIJI, ACUCTBYIOIIIHUX Ha

MaTCprUaJIbHBIC TOYKH CUCTCMBI
Ha 3TOM IIEPEMCUICHUH.
En | The theorem of the | The change in kinetic energy of

change in kinetic
energy of
mechanical system

a mechanical system at certain
displacement is equal to the sum
of works of external and internal
forces acting on material
particles of the system at this
displacement.
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De | Theorem iiber die Die Anderung der kinetischen
Anderung der Energie bei einer Verschiebung
kinetischen Energie | des  mechanischen  Systems
des mechanischen gleich der  geometrischen
Systems Summe der verrichteten

Arbeiten der auf dem System
wirkenden inneren und &ufleren
Kréften bei dieselber
Verschiebung.
132| Az | Bork cismin Cismin firlanma harokatinin
verilmis noqtays inersiya meyart olub, cismin
nozaran inersiya biitin  noqtalorinin  kiilalorinin
momenti (polyar onlarin verilmis noqtodon olan
inersiya momenti) mosafalarinin kvadratlarina
vurma  hasillorinin -~ comina
borabardir.

Ru| MomenT wuHepuuu | Mepa HMHEPTHOCTH Tejla IpHU
TBCPAOTO TCJIa | BpalllaTCIIbHOM JBUXXCHUU,
OTHOCHUTCIIBHO paBHasg CyMMC HpOI/ISBe)IeHI/Iﬁ
nostoca (TOJIAPHBIN | Macc BCEX TOYEK Tela Ha
MOMEHT UHEPIINHN) KBaJpaTbl HX pacCTOSSHUM OT

9TOTI'0 IIOJIOCA.

En| The moment of | The measure of inertness of a

inertia of a rigid
body about a pole
(the polar moment
of inertia)

body at a rotary motion equal to
the sum of products of masses of
all points of a body and of their
squared distances from this pole.
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De

Massentridgheitsmo
ment des starren
Korpers beziiglich
des gegebenen
Punktes  (Polares
Massentragheitsmo
ment)

Ein Mal3 der Korpertragheit bei
Drehbewegung, das gleich der
Summenprodukt ~ der  allen
Korpermassenpunkte mit der
Quadrat der Abstinde von den
gegebenen Punkten ist.

133

Az

Bork cismin
verilmis oxa
nozaran inersiya
momenti

Cismin firlanma harakatinin
inersiya meyart olub, cismin
biitlin noqtalorinin  kiitlalarinin
onlarin verilmis oxdan olan

masafalorinin kvadratlarina
vurma  hasillarinin comina
barabordir.

Ru

MoMeHT uHepUHuHu
TBEPJOTO Tela
OTHOCHUTEJIBHO OCHU

Mepa HWHEpPTHOCTH Tela NPHU
BpalllaTeIIbHOM JIBUKEHUU,
paBHasg CymMMe€ NPOM3BEICHUMN
Macc BCEX MaTEPUAIbHBIX TOYEK
Tena Ha KBaJIpaThl ux
paccTosiHUA OT JaHHOW OCH.

En

The moment of
inertia of a rigid
body about an axis

The quantity equal to the sum of
products of masses of all
material points of a body and
their squared distances from this
axis.

De

Massentridgheitsmo
ment des starren
Korpers beziiglich
der gegebenen
Achse

Ergibt sich aus der
Summenprodukt aller
Massenpunkte des Korpers mit
dem Quadrat der Abstéinde von

der gegebenen Achse.
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Az

Cismin oxa nazaran
inersiya radiusu

Kvadrati, mexaniki sistemin
verilmis oxa mnazaran inersiya
momentinin  onun  kiitlasing

nisbatina barabar olan kamiyyat.

Ru| Panuyc  unepuuu | Benuuuna, kBazpar KOTOpOM
T€JlIa OTHOCUTECIIBHO | paBCH OTHOILIICHUIO MOMCEHTAa
ocnu 1505 (02005051 MEXaHUYECKOM

CUCTEMbI OTHOCHUTCIIBHO ,Z[aHHOﬁ
OCH K Macce TeJia.

En| Radius of inertia of | The quantity the square of which
a body with respect | is equal to the relation of the
an axis moment of inertia of mechanical

system about the given axis to
the mass of a body.

De | Tragheitsradius des | Der Trégheitsradius ist der
Korpers beziiglich | Abstand von der Achse, dessen
der Achse Quadrat sich aus dem Verhiltnis

des Massentriagheits-momentes
des Korpers zu seiner Masse
ergibt.

135| Az | Zarba Cismin noqtalorinin ¢ox kigik

zaman  fasilosinda  siiratinin
sonlu  giymoatdo  doyismasi
hadisosi. Bu hadiso zamam

cisimlor bir-birina ¢ox boyiik
qivva ilo tasir edirlor.
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Ru

VYnap

SBnenue, mpu  KOTOpOM 3a

HUYTOKHO MaJIblii IIPOMEKYTOK
BPEMEHHU CKOPOCTHM TOYEK Teia
HU3MEHSIOTCS

Ha  KOHEYHYIO

BCIIMYNHY.

En

Impact

The phenomenon at which
velocities of points of a body
change to a finite value in a
negligible time interval.

De

Stof

Ereignis, bei dem der Endbetrag
der Korpergeschwindigkeit sich
in sehr kleinen Zeitintervallen
andert.
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Az

Zorbado
olunma amsali

barpa

Kiironin torpanmoz sotho diiz
zorbosi zamani zorbodon sonraki
Vo avvalki stiratlorinin
modullarinin nisbati.

Ru| Koadpduuuent OtHoleHne MOAYJsl CKOpPOCTH
BOCCTaHOBJICHUS mapa B KOHIIC yZapa K MOIYJIO
MpH yrape €ro CKOpOCTM B Hayale ynuapa

IpH TPSMOM ynape mapa o
HCTIOABHXKHYIO ITIOBEPXHOCTD.

En | Coefficient of | The ratio of a sphere velocity

restitution magnitude at the end of an

impact to its velocity at the
beginning at direct collision of
the sphere against immovable
surface.
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De

StoBkoeffizient

Der StoBkoeffizient ist gleich
dem Verhiltnis des
Relativgeschwindigkeitsbetrags
nach und vor dem StoB.
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Az

Iki cismin diiz

markazi zarbasi

Zorbanin avvalinda cisimlarin
markazlorinin stiratlori onlarin
kontakt ndqtesindo  toxunma
Sothinin {mumi normal1 {izro
yonalir.

Ru

[Tpsimon
LEHTPAJIbHBIA yJap
JBYX T€J

Yaap, mpu KOTOPOM CKOpPOCTHU
LIEHTPOB TeJl B Hayajle yzaapa
HamnpaBlieH Mo oOuiell Hopmau
K TIOBEPXHOCTSAM OTUX TEl B
TOYKE UX COMPUKOCHOBEHUS.

En

Direct central
impact of two
bodies

An impact at which body centre
velocities at the beginning are
directed along the common
normal to the surfaces of these
bodies in a point of their contact.

De

Zentrischer Stof3
zweier Korper

Ein Stof3 von zweier Kdrpern ist
zentrisch, wenn der
Beriihrungspunkt auf der
Verbindungslinie beider
Schwerpunkte liegt und diese
senkrecht auf der
Beriihrungsebene steht bzw. die
zentrische
Korpergeschwindigkeiten in die
Richtung der Normale der
Beriihrungsebenen laufen
werden.
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138| Az| Miitloq elastik zorbo | Barpa olunma omsali vahida
borabar olan zarba.
Ru | A6comntotHo VYnap, npu KOTOpOM
yOpyru yjaap KOX((PHUIMEHT BOCCTAHOBIICHUS
PaBCH CAUHUIIC.
En | Perfectly elastic | An  impact at which the
impact coefficient of restitution is equal
to one.
De| Absolut elastischer | Voll elastischer Stof3, dessen
Stof3 Stof3zahl gleich der eins ist.
139| Az | Miitlaq geyri elastik | Borpa olunma omsali sifra
zorba borabar olan zarbo.
Ru| AGcomtotHO VYnap, npu KOTOPOM
HEYIIPYTUM ynap KOA(P(UIIMEHT BOCCTAHOBIICHUS
PaBCH HYIIIO.
En| Perfectly inelastic | Impact at which the coefficient
impact of restitution is equal to zero.
De| Absolut Plastischer (unelastischer) StoB,
unelastischer Stof3 dessen StoBzahl gleich der Null
ist.
140| Az | Qiivvo sahasi Maddi noqtays onun
koordinatlarindan  asili  olan
qivvanin  tosir etdiyi foza
hissasi.
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Ru

CumnoBoe moje

O6nactp  MPOCTpaHCTBA, B
KOTOpOM Ha  MaTepUAIBHYIO
TOYKY JIEHCTBYET cuia,

3aBUCAIIAdA OT KOOpAWHAT 3TOM
TOYKH U OT BPECMCHH.

En

Force field

Area of space in which the force
acts on a material particle and
depends on the co-ordinates of
this particle and on time.

De

Kraftfeld

Ein raumlicher Bereich, auf dem
die  Kraft
Koordianten
Punktes wirkt.

abhingig  von
des materiellen
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Az

Stasionar
sahasi

quvva

Zamandan asili olmayan
qivvalorin  tasir etdiyi qiivva

sahasi.

Ru

CramnmonapHoe
CHIIOBOE TIOJIE

CunoBoe moje, B KOTOPOM
JICUCTBYIOIIME CUJIbI HE 3aBHUCST

OT BPEMEHH.

En | Stationary force | The force field in which acting
field forces do not depend on time.

De | Stationires Das Kraftfeld, auf dem die
Kraftfeld Kréfte unabhingig von der Zeit

wirken.
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Az | Qiivve funksiyasi Diferensiali  elementar  iso
borabor olan vo ndqtalorin
koordinatlarindan  asili  olan
funksiya.

Ru| CunoBas pynkuuss | OyHKIMsS OT KOOPAWHAT TOYKH,

muddepeHnrar KOTopol paBeH
AJIEMEHTApPHOM padoTe.

En | Force function Function of coordinates of
points whose differential is
equal to elementary work.

De| Funktion der Kraft | Eine Funktion, deren

Differential gleich der einfache
Arbeit ist, bzw. die von den
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Koordinaten der Punkte
abhéngig ist.
Az| Potensialli  qiivve | Qlivva funksiyast movcud olan
sahasi stasionar qiivva sahasi.
Ru | ITorenmnmansHoe CranmoHapHO€ CHIJIOBOE TIOJIE,

CHJIOBOC II0JIC

Uil KOTOPOTO
cuiioBasi QyHKIUS.

CYIIECTBYET

En

Conservative force
field

Stationary force field with an
existing force function.

De

Potentielles
Kraftfeld

Das stationdre Kraftfeld, bei
dem die Funktion der Kraft
bekannt ist.
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144| Az| Konservativ qiivva | Potensialli qlivva sahasinda tasir
(Potensialli qiivva) | edan qiivva.

Ru | KoncepBaTuBHas Cuua, JIEUCTBYIOLLIAS B
Ccuia IOTEHIHAIbHOM CHIIOBOM II0JIE.
(ITorennmanbHast
cuia)

En| Conservative force | The force acting in conservative

force field.

De | Konservative Kraft | Die Kraft, die im potentiellen

Kraftfeld wirkt.
145| Az| Noqtenin potensial | Potensialli  qlivva  sahasindo

enerjisi

noqtonin  verilmis vaziyyatdan
sifir vaziyyatinadok
yerdoyismasi zamani potensialli
qiivvenin gordiiyl is.

Ru

IlorenuuansHas
DHEPrusl TOYKU

Benmmuuna,
KOTOPYKO  IIPOU3BEIET
HaXOAAIIasCs B IIOTEHIIMAILHOM
CHJIIOBOM noJje npu
MepEMEIICHUN TOYKH u3

paBHass  pabore,

cHuIa,

JaHHOTO ITOJIOKEHUS B HYJICBOC.

En

Potential energy of
a particle

The quantity equal to the work
to be made by the force located
in potential force field at
displacement of a particle from
the given position to the zeroth.
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De

Potentielle Energie
des Punktes

Die verrichtete  Arbeit der
potentiellen Kraft, wéihrend der
Punkt unter Kraftwirkung von

gegebener Lage zu Nulllage
andert.
146| Az | Noqtanin tam | Maddi noqtonin  Kinetik  va
mexaniki enerjisi potensial enrjilarinin comi.
Ru| ITonnas Benuuuna, paBHas cCyMMme
MEXaHH41eCKasd KHHETHYECKOM u
SHCPrUsd TOUKH MOTEHIIUATBHOMH SHepruei
MaTepHaHBHOﬁ TOYKH.
En| Total mechanical | The quantity equal to the sum of
energy of a particle | kinetic and potential energies of
a material particle.
De | Mechanische Die Summe der potentiellen und
Gesamtenergie des | kinetischen Energie des
Punktes materiellen Punktes.
147| Az| Sistemin tam | Mexaniki sistemin Kkinetik va

mexaniki enerjisi

potensial enerjilorinin comi.

Ru

ITonHas
MexXaHuyecKas
DHEPIusl CUCTEMBI

Benuuuna, paBHas ~ cymme
KUHETHYECKON u
MOTEHIUATbHON SHEpruen

MEXAHUYECKOU CUCTEMBI.

En

Total  mechanical
energy of system

The quantity equal to the sum of
kinetic and potential energies of
a mechanical system.
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De | Gesamtenergie des | Die Summe der potentiellen und
mechanischen kinetischen Energie  des
Systems mechanischen Systems.

148| Az| Sistemin tam Mexaniki sistema konservativ
mexaniki enerjisinin | daxili ve xarici qiivvelor tosir
saxlanma ganunu edarss bu sistemin tam mexaniki
enerjisi  horokot zamani sabit

qalir.

Ru| 3akoH coxpanenus | Eciu BHemHHEe M BHYTPEHHHE
IIOJIHON CHJIBI, JICUCTBYIOILNE Ha
MEXaHUYECKON MEXaHNYCCKYIO CHUCTEMY,
OHEPIun KOHCCPBATHUBHEI, TO II0JIHas
MeXaHUYECKOU MEXaHUYECCKast OHEPIHUiA
CHUCTEMBI CUCTCMBI OCTACTCA BO BCC BPCMs

ABHKCHUS I1IOCT OSIHHOM.

En| The law of | If external and internal forces
conservation of | acting on a mechanical system
total mechanical | are conservative, then the total
energy of | mechanical energy of the system
mechanical system | remains constant during the time

of movement.

De | Erhaltungssatz  der | Wenn auf mechanisches System
mechanischen konservative  Krifte wirken,
Gesamtenergie des | dann bleibt die Gesamtenergie
Systems des Systems wiéhrend der

Bewegung konstant.
149| Az| Konservativ Tam mexaniki enerjinin
mexaniki sistem saxlanma  qanunu  6donilon

mexaniki sistem.
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Ru

KOHCGpBaTI/IBHaH
MEXaHHU4YCCKas
CHUCTEMA

Mexannyeckass cucremMa, s
KOTOPOM HMMEET MECTO 3aKOH
COXpaHECHUS MTOJTHOM

MEXaHUYECKON YHEPTHUU.

En| Conservative Mechanical system that holds
mechanical system | the law of conservation of total

mechanical energy.

De | Konservatives Das mechanische System, bei
mechanisches dem der Erhaltungssatz der
System mechanischen  Gesamtenergie

befriedigt wird.
150| Az| Maddi noqte tgiin | Maddi  noqtoys  tosir  edoan
Dalamber prinsipi verilmis qiivvo Vo rabitonin
reaksiya  qiivvasine  homin
noqtonin  inersiya  qlivvasini
olavo etsok, miivazinatdo olan
quivvalor sistemi alinar.

Ru | ITpunnun Ecnu k neicTByrOINUM Ha TOUYKY
Hanambepa A | cumaM W CAJIaM  peakUuu
MaTephalbHOR NpuOaBUTH CHIIy HHEPLHUH TO
TOHKH MOoJIydCHHAasAs CUCTEMa CUJI 6y11eT

YPaBHOBEIICHHOM.
En| Dalamberts If to the effective forces acting

Principle for a
material particle

on the particle is added the
inertia force, the resultant force
system will be in equilibrium.
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De

Prinzip der
Dalambert fiir den
materiellen Punkt

Wenn zu den gegebenen auf den
materiellen Punkt wirkenden
Kriaften noch =zusitzlich die
Reaktionkrifte der Bindungen
und die Tragheitskréfte
desselben = Punktes  ergdnzt
werden, dann  wird im
Gleichgewicht stehendes
Kréftesystem erhalten.
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Az

Inersiya qiivvasi

Maddi ndqtenin kiitlasi ilo tocil
vektorunun  vurma  hasilins
barabar olub tacilin  oksina
yonalon vektor.

Ru

Cuna unepuuu

BexTtopHas BenuuuMHa, paBHas
MIPOU3BEICHUIO Macchl
MaTepuaibHOW TOYKH Ha e€e
YCKOpEHUE ¥  HaIlpaBJICHHAS
MPOTUBOMOJIOKHO TOMY
YCKOPEHHUIO.

En

Force of inertia

The vector quantity equal to
product of mass of a material
particle and its acceleration and
directed opposite to  this
acceleration.

De

Tragheitskraft — des
materiellen Punktes

Die vektorielle GroBe, die gleich
der Masse des materiellen
Punktes Mal dem
Beschleunigungsvektor mit
entgegengesetzter Richtung ist.
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152| Az | Miimkiin Sistemin  rabitolorinin  imkan
yerdayismalor verdiyi sonsuz kigik
yerdayismalor.

Ru| Bo3moxHbIe beckoneuHo MaJble
(BUpTyaJbHBIE) IIepeMeLICHUs, JOIyCKaeMble B
NEPpEMECIICHUA ,Z[aHHHﬁ MOMEHT HAJIOXCHHBIMU

Ha CUCTCMY CBA3SIMU.

En| Virtual The infinitesimal displacement

displacement supposed at the given instant by
constraints imposed on the
system.

De | Virtuelle (gedachte) | Die winzige unendliche
Verschiebungen Verschiebungen, die virtuell

(gedacht) durch den Bindungen
des Systems entstehen.

153| Az | ideal rabitolor Sistemin  istonilon  miimkiin
yerdoyismolori zamani reaksiya
qiivvalorinin elementar islarinin
comi sifra barabar olan rabitalor.

Ru| UneanbHble cBs3u CBs3u, I KOTOPBIX CymMMma

JJIEMEHTapHbIX  palboT

CBsia3eld Ha JrO00M

cui
peakuuii
BO3MOXHOM MepEeMEIICHUN

CHUCTCMBbI paBHa HYIIIO.
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En

Ideal constraints

Constraints for which the sum of
elementary works of forces of
reactions of constraints at any
virtual displacement of system is
equal to zero.

De

Ideale Bindungen

Die Bindungen, bei denen die
Summe  der  Arbeit der
elementaren Reaktionskrifte
wihrend der beliebigen
virtuellen Verschiebungen des
Systems gleich zu Null wird.
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Az

Holonom rabitalor
(Hondassi rabitalar)

Mexaniki sistemin noqtalorinin
vaziyyatine
mohddiyyat

yalniz
(koordinatlarina)
goyan rabitalor.

Ru | I'ononomuble cBsizu | CBsi3u, KOTOPBIE HAKIAIBIBAIOT
(I'eomeTpryeckue OTpaHUYECHUS TOJIBKO Ha
CBSA3H) MIOJIOKEHUE TOYEK

MEXaHUYECKOH CUCTEMBI.
En| Holonom Constraints that only impose

constraints
(Geometrical
constraints)

restrictions on to a position of
points of a mechanical system.

De

Holonome
Bindungen
(Geometrische
Bindungen)

Die Bindungen, die nur die Lage
(Koordinaten) der Punkte des
mechanischen Systems
einschréanken.
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155| Az | Qeyri holonom | Mexaniki sistemin noqtalarinin
rabitalor (Kinematik | siiratlorine  moahdudiyyat qoyan
rabitalor) rabiralar.

Ru| Heromonomunie CBHSI/I, KOTOPBIC HaKJIaJAbIBAKOT
CBsA3U OTpaHUYCHUA TOJBKO Ha
(Kunemarnueckue | CKOPOCTM TOYEK MEXaHUYECKOMN
CBSI3H) CHUCTEMBI.

En| Non holonom Constraints that only impose
constraints restrictions onto a velocity of
(Kinematical points of a mechanical system.
constrains)

De | Nicht holonome | Die Bindungen, die nur die
Bindungen Geschwindigkeit der Punkte des
(Kineamtische mechanischen Systems
Bindungen) einschranken.

156| Az| Mexaniki sistemin | Mexaniki sistemin noqtalarinin
Sobostlik voziyyatini  miioyyon  edoan
daracasinin say1 sarbast parametrlorin sayi.

Ru| Yucno crerneHer | Uucimo He3aBUCUMBIX
cBOOOABI [apaMeTpoB, ONPEIEIIAIOMNX
MEXaHUYECKOUI ITIOJIOKECHHUEC TOYECK
CHUCTEMBI MEXaHUYEeCKON CHUCTEMEL.

En | Number of degrees | A number of independent
of  freedom  of | parameters that define the
mechanical system | position of points of a

mechanical system.
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De

Anzahl der
Freiheitsgrade des
mechanischen

Die Anzahl der unabhéngigen
Parameter, die die Lage der
Punkte  des  mechanischen

Systems Systems bestimmen.
157| Az| Miimkiin Ideal rabitoli mexaniki sistemin
yerdayismalor miivazinotdo olmasi ti¢lin ona
prinsipi tosir edon biitiin aktiv giivvalarin
sistemin  istonilon  mimkiin
yerdoyismasinda gordiiyii iglarin
comi sifra barabor olmalidir.

Ru | ITpunun Jns paBHOBECHS MEXaHUYECKOH
BO3MOXHBIX CHUCTEMBI C nacaJIbHbIMAU
nepeMelIeHHA CBS3SIMU HE00X0IUMO u

JIOCTaTO4YHO,  YTOOBI ~ CymMMa
JJIEMEHTapHBIX ~ paboT  Bcex
aKTUBHBIX CHJI TIpU JIOOOM
BO3MOKHOM nepeMeneHuN
CHUCTEMBI ObLTa paBHA HYIIIO.

En| Principle of virtual | The necessary and sufficient

displacement

conditions for the equilibrium of
a system subjected to ideal
constraints is that the sum of
elementary works of all active
forces in virtual displacement is
equal to zero.

De

Prinzip der
virtuellen
Verschiebungen

Fir das Gleichgewicht des
mechanischen ~ Systems  mit
idealen Bindungen, muss die
Summe der wihrend der
virtuellen Verschiebung
verrichteten Arbeiten der aller
auf das System wirkenden
aktiven Kréften gleich zu Null
sein.
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Az

Analitik statika

Miimkiin yerdayismalor
prinsipino osaslanaraq ixtiyari
mexaniki sistemin miivazinot
sortlorini 0yronon Mexanikanin
bolmasi.

Ru| Agaimmtuueckas Paznen MexaHuku, B KOTOPOM
CcTaTuKa u3ydaloTrcs  oOlme  ycloBuUs
paBHOBECHS Jr000it
MeXaHUIECKOH CHUCTEMBI,
OCHOBBIBaSICh ~HAa  IIPUHIUIIC

BUPTYJIbHBIX TIEPEMEILICHUM.
En | Analytical statics Division of Mechanics in which

the equilibrium conditions in the
most general form for any
mechanical systems on the basis
of the principle of virtual
displacement are studied.

De

Analytische Statik

Teilgebiet der Mechanik, eine
Lehre von
Gleichgewichtsbedingungen des
mechanischen Systems mit Hilfe
vom Prinzip der virtuellen
Verschiebungen.
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MATERIALLAR MUQAVIMOTI -
COIIPOTUBJIEHUE MATEPHAJIOB -
STRENGTH of MATERIALS - FESTIGKEITSLEHRE

159| Az | Materiallar Konstruksiya elementlarinin

miigavimati, mohkomlik, sartlik Vo

Elastostatika dayaniqliq mosalalorini Gyranan
Mexanikanin bolmasi.

Ru | Conmportusiienue Paznen mexaHwkw, B KOTOPOM

MaTepualioB HU3Yy4aroTCs BOIPOCHl pacyera
JJIEMCHTOB KOHCTPYKIIMU Ha
IIPOYHOCTD, KECTKOCTH u
YCTOMYUBOCTb.

En | Strength of Division of mechanics that
materials, studies the  methods  of
Elastostatics calculation  of __constr_uctlon

elements on durability, stiffness
and stability.

De | Festigkeitslehre, Teilgebiet der Mechanik, das die

) Aufgaben, wie Festigkeit der
Elastostatik konstruktiven ~ Bauteile, die
Steifigkeit und die Stabilitit

lernt.
160| Az | Mohkamlik Yiikiin tosiri altinda
konstruksiya elementinin

verilmis qiivvalori dagilmadan
gobul etmak xassasi.
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Ru| IIpounocts CaoiicTBO 3JIEMEHTa
KOHCTPYKIIUH, Omaromaps
KOTOPOMY o JIEUCTBUEM
Harpy3Ku OH CrIoco0eH
BOCIIPUHUMATDH 3aJaHHOC
yCcuiive, He pa3pylIasch.

En | Durability Property of a constructional
element owing to which under
stress it is capable to take the
loads, without collapsing.

De | Festigkeit Die  Festigkeit st  eine
Eigenschaft des konstruktiven
Bauteils und beschreibt den
mechanischen Widerstand, den
ein Werkstoff unter Einfluss von
Belastung einer Verformung
entgegensetzt.

161| Az| Sortlik Yiikiin tosiri altinda
konstruksiya elementinin
deformasiyalarinin muayyan
hiidudlar1 asmamasi xassasi.

Ru | XKecTtkocTh CBOMCTBO 3JIeMEHTa
KOHCTPYKILIHH, Onmaromaps

KOTOPOMY  TOJX  JACHCTBHEM
Harpy3ku ero aedopmanuu He
MIPEBBIIIAIOT OlIpesieIICHHBIE
MIPEETIBL.
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En

Stiffness

Property of a constructional
element owing to which under
the influence of loads its
deformation does not exceed
certain limits.

De

Steifigkeit

Die  Steifigkeit st  eine
Eigenschaft des konstruktiven
Bauteils und beschreibt den
Widerstand eines Korpers gegen
Grenzdeformation durch eine
Belastung.

162

Az

Dayaniqliq

Verilmis yiikiin tosiri altinda
konstruksiya elementinin ilkin
elastiki  miivazinot formasini
saxlamasi xassasi.

Ru

VY CcTOMYUBOCTH

CBoiicTBO 3JIEMEHTa
KOHCTPYKITUH, Osaronaps
KOTOpOMY  MOJ  JelcTBUEM
3aJJaHHOMN Harpy3KH OH
croco0eH COXpaHSATh
MEePBOHAYAIBHYIO bopmy
yIIPYTOr0 paBHOBECHSI.

En

Stability

Property of a constructional
element owing to which under
the influence of loads it is
capable to preserve the initial
form of elastic equilibrium.
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De

Stabilitét

Die Stabilitat ist eine
Eigenschaft des konstruktiven
Bauteils und beschreibt die
Fahigkeit des Bauteils nach
einer Belastung, das sein
Ausgangszustand beibehilt.

163| Az| Mil (Brus) Uzunlugu en kasiyinin
olgtilorindon ohomiyyatli
daracada boyiik olan
konstruksiya elementi.

Ru| Bpyc OnemMeHT, JUIMHa  KOTOPOIo
3HAQUUTENIbHO  OOJIbIlIE  €ro
TIOTIEPEYHBIX Pa3MEPOB.

En | Bar The element the length of which
is much bigger that its cross-
sections.

De | Balken Das Bauteil, dessen Léinge im
Verhiltnis zZu seiner
Querschnittgroen viel groBer
ist.

164| Az| Tir Oyilmays isloyan mil.

Ru | banka bpyc, paboraromuii Ha U3ruo.

En | Beam The bending bar.

De| Trager Ein Balken, der auf die Biegung

belastet ist.
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165

Az

Qabiq

Uzunlugu vo eni qalinligindan
xeyli boylik olan konstruksiya
elementi.

Ru

O06osouka

DOJeMEHT KOHCTPYKLHH, IJIMHA
U IIMPUHA KOTOPOrO0 BO MHOTO
pa3 NpeBBIIAET €ro TOJIIHHY.

En

Cover (shell)

A constructional element the
length and width of which much
exceeds its thickness.

De

Hille

Ein  konstruktiver  Bauteil,
dessen Linge und Breite im
Verhéltnis zur seine Dicke viel
grof3er sind.

166

Az

Massiv cisim

Biitiin istiqgamatlordoki olgtilori
bir-birindan az farglonon
konstruksiya elementi.

Ru

MaccuBHoe Teno

OnemMeHT KOHCTPYKIIUH,
pa3Mepbl KOTOPOro BO BCEX
HaIlpaBJICHUAX Majo
OTIIMYAIOTCS APYT OT JIpyra.

En | Massive body The constructional element the
sizes of which in all directions
negligibly differ from each
other.

De | Massiver Korper Ein konstruktiver Bauteil,

dessen GrofBen in allen
Richtungen voneinander wenig
unterscheiden.
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167| Az | Xarici qlivva Bir cismin bagqa cismo olan
tosiri.

Ru | Buemnss cuia [elictBue opgHOro Tena Ha
JPYyroro.

En | External force The action of one body on
another.

De| Die dusserliche Die Handlung eines Korpers auf

Kraft anderem.
168| Az | Daxili qiivve Konstruksiya elementinin
hissaciklori arasinda tosir edan

quvvalar.

Ru| Bayrpennue cunbl | Cunbl, JEHCTBYIOIIME MEXIY
YacTUI[aMU aJIeMEeHTa
KOHCTPYKITUH.

En | Internal forces Forces acting inbetween
particles of a constructional
element.

De| Innere Kraft Krifte, die zwischen den
Teilchen des  konstruktiven
Bauteils wirken.

169| Az | Daxili  qiivvalorin | Boyuna qiivva, enina qiivvalar,
toplananlari burcu moment, ayici moment.

Ru| Cocrasmsromniue [IpononbHas cuna, momnepeyHble

BHYTPEHHUX CHJI

CUIBI,  KPYyTSIIMK  MOMEHT,
M3ru0aroui MOMEHT.
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En

Components of
internal forces

Longitudinal  force, shearing
forces, torsion moment, bending
moment.

De

Komponenten der
inneren Krifte

Langskraft, Querkrifte, das
Verdrehungsmoment, das
Biegemoment.

170| Az| Boyuna qiivva Brusun oxu boyunca yonalon
quvva.
Ru| IIpononbHas cuna | Cuila, HanpaBieHHasl BAOJIb OCU
Opyca.
En | Longitudinal force | The force directed along an axis
of a bar.
De | Langskraft Die Kraft, die entlang der
Balkenachse gerichtet ist.
171| Az| Enina qiivva Brusun en kasik miistovisinda

(Kasici qiivva)

tosir edon qiivva. Kasici qiivvo
giymotco kosikdon bir torafdo
galan xarici qiivvolorin tirin
oxuna perpendikulyar Vo
qiivvalor miistovisinda yerlogon
ox lizarindoki proyeksiyalarinin
cabri comina barabardir.

Ru

[Tonepeunas cuia

Cuna, JefcTByIOIas B
TUTOCKOCTH MTOTIEPEIHOTO
cedyeHus opyca.
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En

Shearing force

The force acting in a plane of
across section of a bar.

De

Querkraft,
Schnittkraft

Die Kraft, die in der
Querschnittebene des Balkens
wirkt. Die Schnittkraft vom
Betrag her ist gleich zu der
algebraischen ~ Summe  der
Projektionen  der  &ulleren,
auBlerhalb des Schnitts
bleibenden Kriften in Bezug auf
senkrecht der  Trédgerachse
stechende und in Kréifteebene
befindete Achse.

172

Az

Deformasiya

Cismin forma vo Olgiilorinin
doyismasi.

Ru

Hedopmarus

N3menenue popmbl 1 pazmepoB
Tena.

En

Deformation

Change of the form and the
dimensions of a body.

De

Deformation

Die Verinderung der Form und
der KorpermalRe.

173

Az

Elastiklik

Cismin, ona tasir edon qiivva
gotiiriildiikdo, 0z avvalki
formasini barpa etmasi Xassasi.

Ru

Yupyrocts

CBoiicTBO Tela
BOCCTAHABIIMBATh CBOIO (opMy
nocie CHSATHSA BHEIIIHEH
Harpy3KH.
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En

Elasticity

Property of a body to get its
initial form after removal of
external loading.

De

Elastizitit

Die FEigenschaft des Korpers,
die Form nach der Abnahme der
dusserlichen Belastung wieder
herzustellen.

174

Az

Plastiklik

Cismin, ona tosir edon qiivva
gotiriildiikds,  deformasiyanin
tam vo ya gismon saxlanilmasi
Xassasi.

Ru

IInactuyHocTh

CBOHCTBO  Tela  COXPaHSATh
MOJHOCTBIO  HWJIM  YacCTHYHO
nedopmario  MOCiIe€  CHATHUSA
BHEIIIHEW HATPY3KHU.

En

Plasticity

Property of a body to keep in
full or in part deformation after
removal of external loading.

De

Plastizitat

Die FEigenschaft des Korpers,
vollstindig oder teilweise die
Deformation nach der Abnahme
der dusserlichen  Belastung
aufzusparen.

175

Az

Brusun
deformasiyasinin
asas novlari

Dartilma va sixilma, kasilmo,
burulma, ayilma.
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Ru

OCHOBHBIC ~ BHJIBI
nedopmaruu opyca

PactsbxeHne um cxkaTue, CIBHT,
Kpy4eHue, u3ruo.

En

Basic types of
deformation of a
bar

Tension and compression, shear,
torsion, bending.

De

Hauptarten von
Balkendeformation

Der Zug und Druck, der Schub,
die Verdrehung, die Biegung.

176| Az | Gaginlik Daxili topa qiivvalarin
intensivliyi.
Ru | Hanpsokenue HNHTEeHCHBHOCTD
COCPEAOTOYCHHBIX BHYTPCHHHUX
CHIJI.
En | Stress Intensity of the concentrated
internal forces.
De| Spannung Die Intensitit der inneren
Sammelkrifte.
177| Az | Toxunan garginlik | Brusun en Kasiyinin baxilan

noqtasinds toxunan qiivvalarin
intensivliyi.

Ru | KacarensHoe MHTEHCHBHOCTh  KacaTeIbHBIX

HanpsHKeHUe CHJI B pacCcMaTpuBaeMOil TOUKE
cedyeHus opyca.

En| Tangential stresses | Intensity of tangential forces in

a considered point of across
section of a bar.
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De

Schubspannung

Die Intensitat der
Tangentialkréifte beziiglich des
betrachteten
Balkenquerschnittpunktes.

178| Az| Normal garginlik Brusun en Kkasiyinin baxilan
noqtaesinds normal qiivvalarin
intensivliyi.

Ru| HopmaneHoe NHTEeHCMBHOCTE ~ HOpPMAaJIbHBIX

HaIpPsSHKCHUC CWJI B PAaccMaTpUBacMOM TOYKE
cedyeHus opyca.

En| Normal stresses Intensity of normal forces in a
considered point of across
section of a bar.

De | Normale Spannung | Die Intensitdt der Normalkrifte
beziiglich des  betrachteten
Balkenquerschnittpunktes.

179| Az| Morkazi  dartilma | Brusun en kasiyindo yalniz
Vo markozi sixilma | boyuna qiivve  tesir  etdikdo

yaranan deformasiya.

Ru| LenTtpanbHoe Hedopmarus, mpu KOTOpOi B
pacTHKCHUE 1 | fjorepeyHoM CeyeHuH Opyca
HCHTPATBHOC BO3HHKAET TOIBKO IPOONIbHAS
CKaThe

cuia.
En| The central | Deformation at which only a

elongation and the
central compression

longitudinal force acts in a cross
section of a bar.
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De

Zentraler Zug- und
Druckkraft

Die Deformation, die nur bei
Wirkung der Léngskraft auf den
Balkenquerschnitt entsteht.

180| Az | Boyuna qiivvalorin | Brusun oxu uzunu boyuna
epurti qiivvalarin doyigsmosini gostaran
grafik.
Ru | Dmropa I'padux, MOKa3bIBAIOIIU N
IIpOAJOJbHBIX CHUJII H3MCHCHHUC IIPOAOJIBHBIX CHJI IIO
JUTMHE OcH Opyca.
En| Epure of | The diagram showing change of
longitudinal forces | longitudinal forces along the
length of an axis of a bar.
De | Diagramm der | Das Diagramm, das die
Langskrafte Anderung  der  Lingskrifte
entlang der Balkenachse zeigt.
181| Az| Boyuna miitlaq | Boyuna qiivvonin tosiri altinda

deformasiya

brusun uzanmasi.

Ru| AGcomtotHas Y nnuHenue Opyca noj
MPOJIOITbHAS JIEWCTBUEM MPOJIOTIBHON CUIIBI.
nedhopmarus

En | Absolute elongation | Elongation of a bar under the

influence of longitudinal force.

De | Absolute Die Langsdehnung des Balkens

Langsdeformation

unter EinfluB3 von Langskraften.
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182| Az | Boyuna nisbi | Brusun miitloaq uzanmasmin
deformasiya onun ilkin uzunluguna nisbati.
Ru | OtHOCUTENBHAS OTtHoleHue abCOIOTHOTO
IIpOZIoIbHAA YIJIMHEHHS] K I€pBOHAYaJIbHOU
nedopmartst JunHe Opyca.
En | Unit elongation Ratio of absolute elongation to
the initial length of a bar.
De| Relative Das Verhiltnis der absoluten
Langsdeformation | Dehnung des Balkens zur seiner
Ausgangslinge.
183| Az| Huk ganunu Brusun boyuna nisbi
deformasiyast normal
gorginliklo diiz mitonasibdir.
Ru| 3akon I'yka OTHOCHUTENBHAS  TPOJOJIbHAS
nedopmarus psSMO
HPONOPLUOHATIBHA
HOPMaJIbHOMY HaIPSKEHHIO.
En | Hooke’s law Unit elongation is directly

proportional to normal stress.

De

Hookesches Gesetz

Die relative Léngsdeformation
des Balkens ist proportional zur
Normalspannung.
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184| Az | Elastiklik modulu | Materialin dartilma Vo
(Yung modul) sixilmasinda onun elastikliyini
xarakterizo edan kamiyyat.

Ru| Moayns ynpyroctu | [locTosiHHasA, XxapakTepu3yroast
(Monyns FOnra) yOPYrocTb  Marepuaiga  IpH

PACTAKCHUA U COKATUS.

En| Modulus of | The constant characterising
elasticity (Youngs | elastisity of a material at the
modulus) tension and compression.

De| Elastizitatsmodul Eine Malizahl, die Starrheit
(Modul Joung) eines Werkstoffes bei Zug- und

Druckbeanspruchung beschreibt.
185| Az | Enina miitlag | Boyuna qiivvonin tosiri altinda

deformasiya

brusun en Kkasiyinin &lgisiiniin
doyismasi.

Ru| AGcomtoTHas N3menenue MONEPEYHOT0
ronepeyHast pasmepa Opyca moj JeHCTBHUEM
nepopmarnus MPOJOJILHOM CHJIBL.

En| Absolute transverse | Change in cross-sectional size of
strain a bar under the act of

longitudinal force.

De | Absolute Die Anderung der

Querdeformation

Querschnittgrofen des Balkens
unter Einfluss von Langskréften.
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186| Az| Enina nisbi | Brusun enina miitloq
deformasiya deformasiyasmimn onun ilkin en
kasik olgiisiine nisbati.

Ru| OrHocurenbHas OTHolLIEHUE a0COJIFOTHON
rnonepeyHas norepeyHor  aedopmanum K
nedhopmarus [IEPBOHAYAIILHOMY

HoTepevyHoMy pa3mepy opyca.

En| Unit transverse | Ratio of absolute transverse
strain strain to the initial cross-section

size of a bar.

De| Relative Das Verhiltnis der absoluten
Querdeformation Querdeformation des Balkens

zur seiner
Ausgangsquerschnittgrofle.
187| Az | Enino deformasiya | Enino  nisbi  deformasiyanin

omsali (Puasson

boyuna nishi deformasiyaya

omsal1) olan nisbati.

Ru| Kosddpunuent OTtHo1IeHNE OTHOCUTEIIBHOU
MTONEPEYHON nornepeyHon  gedopManuu K
nepopmauu OTHOCUTEIILHOM  TPOJOJIbHOU
(Koaddumment nedhopmaruu Opyca.

IlyaccoHa)

En | Coefficient of | Ratio of unit transverse strain to

transverse the unit elongation of a bar.

compression
(Poissons ratio)

137




De

Koeffizient der
Querdeformation
(Koeffizient

Poisson)

Das Verhiltnis der relativen
Querdeformation des Balkens
zur relativen Langsdeformation.

188

Az

Stirtisma (Kasilmo)

Brusun en Kkasiyindo yalniz
toxunan  gorginliklor  tosir
etdikdo yaranan deformasiya.

Ru

CnaBur

Hedopmarusi, mpu KOTOpOM B
ceueHHH Opyca
TOJIBKO

MONEPEYHOM
JEUCTBYIOT
KacaTeJIbHbIE HaNPSKCHUS.

En

Shear

Deformation with only tangent
stresses in cross-section of a bar.

De

Schub (Schnitt)

Die Deformation, die nur bei
Wirkung der
Tangentialspannungen auf den
Balkenquerschnitt entsteht.

189

Az

Miitloq siiriismo

Toxunan gorginliyin tasirindon
brusun  elementinin  tilinin
yerdoyismasi.

Ru

AOCOITIOTHBIH
CABUI

[Iepemenienue rpaHu >I€eMeHTa
Opyca moj
KacCaTeJIbHBIX HaHpH)KeHI/II\/'I.

JIEUCTBUEM

En

Absolute shear

strain

Displacement of a bar particle’s
side under the influence of
tangential stresses.
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De

Absoluter Schub

Die Verschiebung der
Balkenteilchenflanke unter
Einfluf} von
Tangentialspannung.

190| Az| Nisbi siiriismo Miitloq  siirligmonin  siirlismo
miistovilori arasindaki masafoyo
nisbati.

Ru| OtHOCHTENLHBII OTHollIeHne a0COJIIOTHOTO

CABUT CABHUI'a K PACCTOAHUIO MCEKIAY
IUTIOCKOCTEN cABura.

En | Unit shear strain Equal to the absolute shear
strain divided by the distance
between the planes of shear.

De| Relativer Schub Das Verhiltnis des absoluten
Schubs zum Abstand zwischen
den Schubebenen.

191| Az| Siriismado Huk | Stirismo  zamam1  toxunan

ganunu

gorginliklor nisbi stiriismo ilo
striismado elastiklik modulunun
vurma hasilina barabardir.

Ru

3akoH ['yka mnpu
CIBHTIEC

KacarenbHble HanpspKeHUs NpH
CIABUTE PABHO IPOU3BENCHUIO
OTHOCHUTEIIBHOTO  CIBHra  Ha
MOZYJIb CABUTA.
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En

Hooke’s
shear

law for

Tangential stress in shearing is
equal to the product of unit
shear strain and the modulus of
elasticity in shear.

De

Hookesches Gesetz
bei Schub

Die Tangentialspannungen beim
Schub sind gleich dem relativen

Schub Mal dem
Elastizititsmodul im  Schub
(Gleitmodul).
192| Az| Siriismada Stirismods materialin sartliyini
elastiklik modulu | xarakteriza edon komiyyat.

Ru| Moaynb cnsura [TocrosHHas, XapakTepusyronas

KCECTKOCTb Marcpuraia IIpu
CABUTIC.

En | Modulus of | The constant  characterising
elasticity in shear | stiffness of a material in

shearing.

De| Elastizitdtsmodul Gleitmodul ist eine Mal3zahl, die
im Schub | Starrheit eines Werkstoffes bei
(Gleitmodul) einer elastischen Deformation

durch Schubspannungen
beschreibt.
193| Az| Yast1 fiqurun | Saho, statik momentlar, inersiya
handasi momentlori.
xarakteristikalari

Ru | 'eomerpuueckue [nomane, CTaTHUYECKHUE
XapaKTepI/ICTI/IKI/I MOMCHTBI, MOMCHTHI I/IHepI_[I/II/I
MIOCKUX CEUCHUH CEUYCHU.
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En

Geometrical
characteristics  of
plane sections

The area, the static moments,
the moments of inertia of
sections.

De

Geometrische
Eigenschaften einer
flachen Figur

Die Fliache, statische Momente,
die Flachentriagheitsmomente.

194

Az

Burulma

Brusun en Kkasiyindo yalniz
burucu moment tosir etdikdo
yaranan deformasiya.

Ru

Kpyuenue

Hedopmarusi, mpu KOTOPOM B
MOMEPEYHbIX CEYeHUsX Opyca
BO3HUKAET TOJIBKO KPYTSIIUN
MOMEHT.

En

Torsion

Deformation at which there is
only a torsion moment.in
sections of a bar.

De

Verdrehung

Die Deformation, die nur bei
Wirkung des
Verdrehungsmomentes auf den
Balkenguerschnitt entsteht.

195

Az

Burucu moment

Brusun (valin) baxilan
kosiyindon bir torofdo galan
hissasindo  tosir edon Xxarici
burucu  momentlorin  cabri
comino barabardir.

Ru

Kpyrsammit MomeHT

PaBen anrebpamyeckoil cymme
BHEIIIHUX CKPYYHBAIOLINX
MOMCHTOB, MMPUITOKCHHBIX K
Opycy 1O OJHY CTOpPOHY OT
paccMaTpuBacMOro CCUCHHS.
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En

Torsion moment

Equal to the algebraic sum of
external torque moments acting
on a bar to a single side of a
considered section.

De

Verdrehungs-
moment

Das Verdrehungsmoment ist
gleich der algebraischen Summe
der Momente der inneren Krafte
beziiglich der Balkenachse, die
im Querschnitt des Balkens
(Welle) entstehen.

196

Az

oyilmo

Brusun en kasiyinds yalniz ayici
moment tosir etdikdo yaranan
deformasiya (xalis ayilms).

Ru

W3ruod

Buna nedopmanyu, mpu KOTopoi
B TOINEPEYHOM Ce4YeHuu Opyca
JEHCTBYET TONBKO M3TUOAIOIIHIA
MOMEHT (YUCTHIN U3TUo).

En

Bending

The type of deformation at
which in a cross section of a bar
there acts only the bending
moment (a pure bending).

De

Biegung

Die Deformation, die nur bei
Wirkung des Biegemomentes
auf  den  Balkenquerschnitt
entsteht (reine Biegung).

197

Az

9yici moment

Kasikdan bir torafds galan xarici
qiivvalorin - Kasiyin  qilivvalor
miistovising perpendikulyar
morkazi oxuna nazaran
momentlarinin cabri comi.
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Ru | U3rubaromuii Cymma MOMEHTOB  BHEILIHUX
MOMCHT CHJI, INPHIIOKCHHBIX K 0I[HOI71
yacTu Opyca, OTHOCHUTEJIBHO
LIEHTPAIbHON OCH CEYEHUS.
En| The bending Equal to the sum of moments of
moment external forces applied to the
one side of a bar with respect to
the central axis of the section.
De | Biegemoment Das Biegemoment vom Betrag

her ist gleich zu der
algebraischen ~ Summe  der
Momente der dulleren,
auflerhalb des Schnitts
angreifenden Kréften beziiglich
senkrecht der Krafteschnittebene
stehenden Zentralachse.

198

Az

Enina ayilmo

Brusun en kasiyinds ayici moment
Vo enino qiivvo tosir etdikds
yaranan deformasiya.

Ru

[Tonepeunslit U3rud

Bun nedopmarnmu, npu KoTopoi B
MIOTIEPEYHOM CEUCHUH OaJIKH Kpome
M3ru0aloIIero MOMEHTa JIeHCTBYET
TaKoKe MONepeyHas CHa.

En

Shear bending

The type of deformation at which
in a cross section of a beam there
acts the bending moment and shear
force.

De

Querlaufende
Biegung

Die Art der Deformation, bei der
im querlaufenden Schnitt des
Balkens der biegende Moment und
die querlaufende Kraft gilt.
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199

Az

oyinti

Tirin oyilmis oxu tizorindoki
noqtalorin - ayilmodon  avvalki
oxa perpendiklyar istigamatdo
yerdayismolori.

Ru

IIporu6

[Tepemenienust ToUeK U30THYTOH
ocu OalKku TO HOpPMalu K ee
He1epOpMUPOBAHHOM OCH.

En

Deflection

Displacements of the points of
the bending axis of a beam on a
normal to its nondeformed axis.

De

Durchbiegung

Die Umstellungen der Punkte
der gebogenen Achse des
Balkens nach dem Normal zu
ihrer nicht deformierten Achse.

200

Az | Materialin Cismi amolo gotiron hissaciklor
kosilmozliyi eyni xassoyo malikdir vo bu
forziyyasi hissaciklor  arasinda  bosluq

yoxdur.

Ru | I'unmores o CgoiicTBa dacTHI[ MaTepuasa
CIUIOIIHOCTH OJIMHAKOBBI BO BCEX €ro TOYKax.
MaTcpurajia

En | Hypothesis of Properties of particles of a
continuity of a material are identical in all its
material points.

De | Hypothese der | Die Eigenschaften der Teilchen
Materialkontinuitét | des Materials sind in allen

seinen Punkten identisch.
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NANOMEXANIKA-HAHOMEXAHUKA-
NANOMECHANICS- NANOMECHANIK

201

Az

Nanomexanika

Olciilori 100 nanometrdan az olan
nanoqurulusa malik materiallarin
mexaniki (elastiklik, méhkomlik,
kinetik) xassolorini Gyronon elm
sahasi. Materialin nanosaviyyado
grlusunun nozors alinmasi onun
kasilmazliyi hagqinda hipotezdan
imtina olunmasini nozardo tutur.

Ru

Hanomexannka

Hayunoe HaIpaBJICHUE,
paccMaTpuBarollee
3aKOHOMEPHOCTH MEXaHUYECKHX
(ynpyrux,  OPOYHOCTHBIX |
KHMHETUYECKHX) CBOICTB
MaTepuajoB C  YY4E€TOM  HX
HaHOCTPYKTYPbI (aTomMHO-
MOJICKYJISIPHOH ~CTPYKTYpbI) Ha
Maciradax MEHee 100
HaHOMETPOB. YYET CTPYKTYpHI Ha
HaHOYpPOBHE Mo/Ipa3yMeBaeT
OTKa3 oT THITOTE3bI 0
CIUIOLIHOCTH MaTepuarna.

En

NanoMechanics

Nanomechanics is a branch of
science, which deals with the
study of fundamental mechanical
(elastic, durability and Kinetic)
properties of materials at the
nanometer scale. The structure
account on nanolevel means
refusal of a hypothesis of
continuity of a material.
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De

NanoMechanik

Nanomechanik ist eine
Wissenschaft, die sich mit
mechanischen Eigenschaften der
Materialen (Elastizitét,
Widerstand, Kinetik)  von
weniger als 100 Nanometer-
Malfstidben (nm) befasst. Bei der
Betrachtung der Materialen im
Bereich der Nanoeffekt wird die

Hypothese der
Materialkontinuitét nicht
berticksichtigt.

202 | Az| Nanotexnologiya Olgiilori 1-dan 100
nanometradok olan

materiallarin, qurgularin vo ya
konstruksiyalarin ~ xassalorinin
idaro olnmast ilo mosgul olan
elm va texnologiyadir.

Ru

HanorexHomorus

DTO Hayka U  TEXHOJIOTHS,
KOTOpast 3aHUMAeTCs c
yIpaBIeHUSIMU BOIIPOCaMU
MaTepHalaMH, YCTpOWCTBaMH,
WIH JIPYTUMH  CTPYKTYPaMH,
oOnajaromumMu pa3mMepoB oT |
10 100 HaHOMETpPOB.
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En | Nanotechnology Nanotechnology is the science
and technology which deals
with  developing  materials,
devices, or other structures
possessing at least one
dimension sized from 1 to 100
nanometers.

De | Nanotechnologie Nanotechnologie ist eine
Wissenschaft und Technologie,
die die Eigenschaften der
Materialen, Geriten oder
Konstruktionen im
Nanometerbereich von 1 bis 100
(nm) lernt.

203 | Az| Nanohissacik Olgiilori 1-don 100
nanometrodok olan eleementar
hissacik.  Ki¢ik  molekullar
Klaster ilo makroskopik bark
cisim arasinda  atomlardan
(molekullardan) yaranan araliq
haldir.

Ru| HanouacTuibt Yactunpsl pazmepamu ot 1 10
100 HaHOMETPOB

En | Nanoparticles Particles are sized between 100
and 1 nanometers.

De| NanoTeilchen Ist ein Elementarteilchen,

dessen GroBe zwischen 1 und
100 Nanometerbereich liegt.
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Az

Karbon nanoboru

Diametri 1-don bir nega onlarla
nanometrs vo uzunlugu bir nego
santimetro qgodor olan karbon
nano struktur.

Ru

Yrunepoanas
HaHOTPYyOKa

VYriepoansie HWIMHIPUYECKUE
HAHO CTPYKTYpPHI AMAMETPOM OT
OJIHOTO bi (4] HECKOJIbKUX
JIECSITKOB HAHOMETPOB U JJTUHOM
JI0 HECKOJIbKUX CAHTUMETPOB.

En

Carbon nanotubes

Carbon nanotubes are allotropes
of carbon with
cylindrical nanostructure in
diameter from one to tens
nanometers and length to
several centimeters.

De

Kohlenstoff
Nanostruktur

Ist eine Kohlenstoff-
Nanostruktur mit einem
Durchmesser von einem bis
mehreren zehn Nanometern und
Léngen bis zu  mehreren
Zentimetern.
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Az

Nanosistem

Nizamli vo bir-biri ilo olagali
nanodlsiilii obyekt.

Ru

Hanocucrema

PaBHOMEpHBIT 5
B3aMMOCBS3aHHbIN
HaHOPa3MEPHBIN OOBEKT.
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http://en.wikipedia.org/wiki/Allotropes_of_carbon
http://en.wikipedia.org/wiki/Allotropes_of_carbon
http://en.wikipedia.org/wiki/Cylindrical
http://en.wikipedia.org/wiki/Nanostructure

En

Nano system

Uniform and interconnected
nano dimensional object.

De

Nano System

Ist eine einheitliche,
zusammengebundene und Nano
skalierte Objekt.
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Az

Nanorobotlar

Nanomaterialdan  hazirlanmis
horokot, emal, informasiya
otiirmok va program icra etmok
funksiyalarina malik robotlar.

Ru| HaropoO6oTsI Po6oThI, CO3JaHHBIE u3
HaHOMATEPHAJIOB, 00Jaal0NINe
GyHKIUSIMHA JIBHOKEHUS,
00paboTKn u
nepeaayd nHGOpMaIHH,
HCIIOIIHEHUS IIPOTrPaMM.

En | Nano robots The robots created of nano

materials are possessing

movements functions,
processings and information
transfers, executions of
programs.

De

Nano Roboter

Die aus Nanomaterialen
hergestellte Robotern, welche
die Funktionalitét von
Bewegungen, der Verarbeitung,
der Informationsiibertragung
und der Programmausfiihrung
durchfiihren.
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http://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%9D%D0%B0%D0%BD%D0%BE%D1%80%D0%BE%D0%B1%D0%BE%D1%82%D1%8B
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Az | Van-der-Vals Molekullararas1 qarsiligli tasir
qiivvalori qiivvasi.

Ru | Bau-nep- Cuuibl MEKMOJIEKYJISIPHOTO
BaaJIbCOBBI CHJIBI B3aMMOJICHCTBHS.

En Forces of intermolecular
Van der Waals . :
force Interaction.

De | Van-der-Waals Krifte der intermolekularen

Krafte

Wechselwirkungen.
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Az

Kvant mexanikasi

harokot
nazoari

sistemlarinin
Ooyranan

Kvant
ganunlarini
fizikani bolmasi.

Ru| KBanToBas Pa3nen reopernueckoit UMK,
MCXaHHKa OHI/ICLIBaIOIJ_II/Iﬁ KBAaHTOBBIC CUCT
€MbI U 3aKOHbBI UX JIBHUKCHUA.
En | Quantum The section of theoretical
mechanics physics describing quantum
systems and laws of their
movements.
De| Quantenmechanik | Teil der theoretischen Physik,

der
des

die sich mit
Bewegungsgesetzt

Quantsystems beschaftigt.
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http://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%9C%D0%B5%D0%B6%D0%BC%D0%BE%D0%BB%D0%B5%D0%BA%D1%83%D0%BB%D1%8F%D1%80%D0%BD%D0%BE%D0%B5_%D0%B2%D0%B7%D0%B0%D0%B8%D0%BC%D0%BE%D0%B4%D0%B5%D0%B9%D1%81%D1%82%D0%B2%D0%B8%D0%B5
http://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%9C%D0%B5%D0%B6%D0%BC%D0%BE%D0%BB%D0%B5%D0%BA%D1%83%D0%BB%D1%8F%D1%80%D0%BD%D0%BE%D0%B5_%D0%B2%D0%B7%D0%B0%D0%B8%D0%BC%D0%BE%D0%B4%D0%B5%D0%B9%D1%81%D1%82%D0%B2%D0%B8%D0%B5
http://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%A2%D0%B5%D0%BE%D1%80%D0%B5%D1%82%D0%B8%D1%87%D0%B5%D1%81%D0%BA%D0%B0%D1%8F_%D1%84%D0%B8%D0%B7%D0%B8%D0%BA%D0%B0
http://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%9A%D0%B2%D0%B0%D0%BD%D1%82

209 | Az | Kvant Sredinger tonliyi, Fon Neyman
dinamikasinin 2sas | tonliyi, Lindblad tonliyi,
tonliklari Geyzenberq  tonliyi, Pauli

tonliyi.

Ru| OcHoBHBIE YpaBHeHue
ypaBHEHUSA [pénuurepa, ypaBHeHne ¢GOH
KBAaHTOBOU Heitimana, ypaBHEHUE
JUHAMUKH JlunnOnana, ypaBHEHHE

I'eiizenbepra u ypaBHeHue
[Taymnm.

En| Basic equations of | Shryodingers equation, Fon

quantum dynamics | Neumann's equation, Lindblad
equation, Gejzenberg equation,
Pauli's equation.

De Hauptangleichungen | Gleichung von Schredinger, die
der Gleichung von Nejman, die
Quantendynamik Gleichung von Lindblad, die

Gleichung von Gejsenberga und
die Gleichung von Pauli.

210 | Az | Nanomaterial On az1 bir ol¢iisi 100 nm-don
ki¢ik olub, nanohissaciklordan
yaradilmis material.

Ru | Hanomarepuan Marepuan,  CO3MaHHBIA W3

HAaHOYaCTHUI] u OaIUH n3
XapaKTEePHBIX pa3sMepoB

KoTopbii MeHb1Ie 100 HM.
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http://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%A3%D1%80%D0%B0%D0%B2%D0%BD%D0%B5%D0%BD%D0%B8%D0%B5_%D0%A8%D1%80%D1%91%D0%B4%D0%B8%D0%BD%D0%B3%D0%B5%D1%80%D0%B0
http://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%A3%D1%80%D0%B0%D0%B2%D0%BD%D0%B5%D0%BD%D0%B8%D0%B5_%D0%A8%D1%80%D1%91%D0%B4%D0%B8%D0%BD%D0%B3%D0%B5%D1%80%D0%B0
http://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%A3%D1%80%D0%B0%D0%B2%D0%BD%D0%B5%D0%BD%D0%B8%D0%B5_%D1%84%D0%BE%D0%BD_%D0%9D%D0%B5%D0%B9%D0%BC%D0%B0%D0%BD%D0%B0
http://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%A3%D1%80%D0%B0%D0%B2%D0%BD%D0%B5%D0%BD%D0%B8%D0%B5_%D1%84%D0%BE%D0%BD_%D0%9D%D0%B5%D0%B9%D0%BC%D0%B0%D0%BD%D0%B0
http://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%A3%D1%80%D0%B0%D0%B2%D0%BD%D0%B5%D0%BD%D0%B8%D0%B5_%D0%9B%D0%B8%D0%BD%D0%B4%D0%B1%D0%BB%D0%B0%D0%B4%D0%B0
http://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%A3%D1%80%D0%B0%D0%B2%D0%BD%D0%B5%D0%BD%D0%B8%D0%B5_%D0%9B%D0%B8%D0%BD%D0%B4%D0%B1%D0%BB%D0%B0%D0%B4%D0%B0
http://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%A3%D1%80%D0%B0%D0%B2%D0%BD%D0%B5%D0%BD%D0%B8%D0%B5_%D0%93%D0%B5%D0%B9%D0%B7%D0%B5%D0%BD%D0%B1%D0%B5%D1%80%D0%B3%D0%B0
http://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%A3%D1%80%D0%B0%D0%B2%D0%BD%D0%B5%D0%BD%D0%B8%D0%B5_%D0%93%D0%B5%D0%B9%D0%B7%D0%B5%D0%BD%D0%B1%D0%B5%D1%80%D0%B3%D0%B0
http://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%A3%D1%80%D0%B0%D0%B2%D0%BD%D0%B5%D0%BD%D0%B8%D0%B5_%D0%9F%D0%B0%D1%83%D0%BB%D0%B8
http://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%A3%D1%80%D0%B0%D0%B2%D0%BD%D0%B5%D0%BD%D0%B8%D0%B5_%D0%9F%D0%B0%D1%83%D0%BB%D0%B8

En

Nano material

The material created by nano
particles and one of the
characteristic sizes which less
than 100 nanometers.

De

Nano Material

Ein vom Nanoteilchen
geschaffenes Material, wobei
wenigstens eine Grofle kleiner
als 100 nm ist.
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Az

Coxhissacikli
sistemlor i¢iin osas
metodlar

Kvant-nazari ilkin hesablama
prinsipi (ab initio), molekulyar
mexanika, Monte-Karlo metodu

Vo molekulyar dinamika
metodu.

Ru| OcHoBHBIE KBanTOBO-TEOpETHUECKHE
YUCJICHHBIC MCTOABI | PACUCThI U3 IICPBBIX MPUHIUIIOB
TSt (ab  initio),  monekynspHAas
MHOTOYaCTUYHBIX MexaHuka, Metol MonTe-Kapio
CUCTEM u METO MOHeKyHHpHOﬁ

JUHAMUKHU.

En| The basic | Quantum -theoretical
numerical methods | calculations from the first
for multipartial | principles (ab initio), the
systems molecular mechanics, a method

of Monte-Carlo and a method of
molecular dynamics.
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De

Die numerischen
Hauptmethode fiir
Mehrteilchensyste
me

Abschatzungsprinzip der
Quanttheorie (ab initio),
molekulare ~ Mechanik, die
Methode von Monte Carlos und
die molekulare
Dynamikmethode.
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Az

Tribologiya

Cisimlarin siirtiinms, yeyilmo vo
yaglanma proseslorini dyronan
elmdir.

Ru

Tpubonorus

Hayxka, 3aHUMAIOIIASICSA
HCCIICIOBAaHHEM MIPOIIECCOB
TPCHUA, U3HAILIUBAHHA 1 CMAa3KU
TBEPABIX TEIL.

En

Tribology

A science which deals with
research of processes of a
friction, wear and lubrication of
rigid bodies.

De

Tribologie

Ist eine Wissenschaft, die sich
mit der Reibung des festen
Korpers, der Verschlei und der
Schmierung befasst.
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Az

Nanotribologiya

Materiallarda nanostrktur
Saviyyadoa siirtiinmoa, yeyilmo,
yaglanma Vo adgeziya
proseslorinin ~ dyranilmasi  ilo
mosgul olan yeni elm sahasidir.
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Ru

Hanorpubomnorus

Hogas 00macTb HayKH,
00beIMHUBIIIAS M3y4yeHue
TpeHus, aJre3u, U3HOCa

U CMa3Ki Ha HAHOCTPYKTYPHOM
YPOBHE.

En

Nano Tribology

A new area of the science which
have united studying of a
friction, adhesion, wear and
lubrication on the nano
structural level.

De

Nano Tribologie

Ist ein neues Gebiet der
Wissenschaft, das sich mit den
Prozesse der Reibung, der
Verschleil und der Schmierung
von Nanomaterialen befasst.
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Az | Nanokristal Nanohissaciyin analoqu olub,
kristallografik qurulusa
malikdir.

Ru| Hanokpucran AHozor HaHO YaCTHULIBL,
HMEIOIUH
KpucTajiorpapuieckoin
CTPYKTYpBHI.

En | Nano crystal Analogue of the nano particles,

a having of the crystal graphic
structure.

De

Nano Kristall

Ist eine Analogie zu
Nanoteilchen, welche aus
Kristallstruktur besteht.
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Az

Nanoklaster

1 nm toartibindo olub bir ne¢o
atomdan ibaratdir.

Ru

Hano xnacrep

Hanopa3mepnbiit OOBEKT,

COCTOAIIMU U3  HECKOJLKUX

aTOMOB.

En

Nano claster

The nano dimensional object
consisting of several atoms.

De

Nano Cluster

Ein Nano-Objekt, dessen Grofle
Inm ist und es aus einigem
Atom molekulen besteht.
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Az

Sonlu  elementlor

metodu

Miirokkob mexaniki sistemlori
ifado edon riyazi mosalalarin
holli  {iglin  istifado  edilon
effektiv togribi adadi metod.

Ru

Meton KOHEYHEBIX
3JIEMEHTOB

YUCIJIEHHBIN
peLeHust

D¢ dexTuBHBIN
METOJ
MaTeMaTH4YeCKUX 3aj1ad,
OITUCBHIBAIOIITHX COCTOSIHUE
CITOYKHBIX MEXaHUIECKUX

CHUCTEM.

En

Finite element

method

An effective numerical method
of the decision of the
mathematical problems
describing a condition of
difficult mechanical systems.
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De

Finite Elemente
Methode (FEM)

Eine numerische Methode, die
fiir die Losung der komplexen
mechanischen Systeme in Bezug
auf Deformation, Spannung und
Energie angewendet wird.

P17

Az

Nanocisimlor

Nanosap - diametri 10° m
tortibindo olan sap, Nano¢ubuq
- en Kkasik oOlgiilori 1-100 nm
arasinda olan cubugq,
Nanoqabiq - qalinliq Olgiilori
nanometr tortibinds olan metal
(adaton qizil)gabiq.

Ru

Haunorena

HaHoHuTh, — HUTH, IUAMETP
nopsaka Mexay 1-100  Hw,
HanocrtepxeHn- CTEpPKEHb,
pa3Mephbl MOMEPEUHOr0 CEYEHUS
KoToporo MeHble yeM 100 HM,
Hano 000J104Ka —
MeTaiInyecKast o0oJouKa,
TOJIIIMHA KOTOPOW  SIBJISIETCS
Ha HAHOCTPYKTYPHOM  YPOBHE
(0OBIYHO 30J10TO).

En

Nanobodies

Nanowire is a nanostructure,
with the diameter of the order of
a nanometer
(10"° meters). Nanorods are one
morphology  of  nanoscale
objects, which of their any
across dimensions range from
1-100 nm. Nanoshell is a type
of spherical nanoparticle
consisting of a dielectric core
which is covered by a thin
metallic shell (usually gold).
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http://en.wikipedia.org/wiki/1_E-9_m
http://en.wikipedia.org/wiki/Gold

De

Nano Korper

NanoFaden — ist eine Faden,
dessen Durchmesser 10° m
betragt, Nano Balken — ist eine
Balken, deren  Querschnitt
zwischen 1 und 100 nm betrégt,
Nano Mantel - st ein
metallischer Mantel, dessen
Dicke (in der Regel besteht aus
Gold) im Nanometer-Bereich
liegt.
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Az

Nanokompozitlor

Yiikiin bir elementdon digarino

otiiriilmasini tomin edon
matrisalardan ibarat olan
materiallar. Nanokompozit,
matrisaya hor hansi

nanohissaciyin daxil edilmoasi ilo
alinir.

Ru | Hanoxomno3utsl Marepuansl, cocrosiue  H3
MaTpULbI, oOecnieunBaronien
nepefady yCHWJIMH OT 3JIE€MEHTa
K JIEMEHTY.

En | Nano composites The materials consisting of a

matrix, providing transfer of
loads from an element to an
element.

De

Nano
Verbundstoffe

Aus Matrizen bestehende
Materialen, die die Last von
einer Element zu anderer
ibertragen. Nano Verbundstoffe
werden erhalten, wenn in
Matrizenkorper etwas
Nanoteilchen hingefiigt wird.
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Az | Molekulyar Molekulyar mexanikanin  vo
Mexanika molekulyar dinamikanin
metodlar1  klassik mexanikaya
osaslanir.
Ru| Monekynspuas Meronsl MOJIEKYJISIPHOM
Mexanuka MEXaHUKA M  MOJICKYJISIPHOU
JUHAMUKHU OCHOBAHBbI Ha
KJIaCCUYECKOM MEXaHUKE. 3IIGCB
YaCTHLIbI PaCCMAaTPUBAIOTCA KaK
MaTCpUaJIbHbIC TOYKH,
B3aUMOJICUCTBYIOIINE yepes
INOTCHIHUAJIbHBIC CUJIOBBIC ITOJIA.
En| Molecular Methods of molecular
Mechanics and mechanics  and molecular
Molecular dynamics are based on the
Dynamics clas§|cal mecha_mcs. Here
particles are considered as the
material ~ points interacting
through potential force fields.
De | Molekular Die Methoden der molekularen
Mechanik und Mechanik und der molekularen
Molekular Dynamik sind in Bezug auf
Dynamik klassische Mechanik gegriindet.

Hier werden die Teilchen als
materielle Punkte betrachtet, die

sich iber potentiellen
Kriftefelders gegenseitig
wirken.
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220 | Az| Lenard-Cons iki elementar hissociyin 6z
Potensiali aralarindaki mosafalordon bir-
birino qarsiligh tasir
enerjilorinin asililigi.
Ru | ITorenuuan 3aBUCUMOCTh SHEPIUuu
Jlenapa—Jxonca B3aMMOJICUCTBUSA JBYX YacCTHII
OT paCCTOSAAHUSA MCIKAY HUMU.
En | Potential of Lenard- | Dependence of energy of
Johns interaction of two particles on
distance between them.
De | Potential Lenard- Die Abhingigkeit der Energie
Johns der  Wechselwirkung  zwei
Teilchen von der Entfernung
zwischen ihnen.
221 | Az| Lagranj tonliklori Sistemin hissaciklorin harakatini
ifado edan diferensial tonliklor.
Ru| YpaBuenus Huddepenunanbabie
HarpaHn(a YpaBHCHHUA ABUKCHHUA YaCTHLBI
CUCTCMBEI.
En| Lagrange's The differential equations of
equations motion of a particles of a
system.
De| Lagrange Die Differentialgleichungen der

Angleichungen

Bewegung des Teilchens des
Systems.
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Mexanikada istifads olunan asas vahidlar -

Principal Units used in Mechanics

Kamiyyat | BS-da élgii vahidi | Digar vacib élgii vahidlari
Quantity Unit in SI Most important units
Az En Az En
Uzunlugq | Metr Meter Kilometr (km) | Kilometer (km)
Length | (m) (m) Santimetr (sm)| Centimeter (cm)
Diiyiim Inch (in)
Fut Foot (Ft)
Mil Mile (mi)
Mikrometr Micrometer(mcr
(mkr) )
Nanometr Nanometer (nm)
(nm) Angstrem (A°)
Angstrem (A°)
Zaman | Saniys Second | Saat (saat) Hour (hour)
Time (s) (s) Dagigo (dog) | Minute (min)
Kiitlo Kilogram Kilogram | Qram (q) Gram ()
Mass (kq) (kg) Unsiya Ounce (02)
Funt Pound
Slug (Lbmass)
Ton (t) Slug (slug)
Busel Tonne (tonne)
Bushel(bu)
Sahs Kvadrat | Square | Akr Acre (acr)
Area metr meter | Hektar(ha) Hectare (ha)
(m?) (m?)
Qivva | Nyuton | Newton | Dina (dn) Dyne (dn)
Force | (N) (N=kg.m/s? Poundforce(Ibf)
Siirot Metr-san.Meter per Kilometr-saat | Kilometer per
Velocity (m/s) sec. (m/s) | (km/saat) hour (km/hr)

160




Kamiyyat

BS-da olcii vahidi

Digar vacib él¢ii vahidlari

Quantity Unit in SI Most important units
Az En Az En
Tacil Metr- Meter
Acceleration| saniys per
kvadrat1 | second
(m/s?) squared
(m/s?)
Bucag | Radian | Radian | Daraca () Degree (°)
Angle | (rad) (rad) Dagiga (%) Minute (°)
Saniya () Second (%)
Bucag | Radian- | Radian Dovrlar say1 | Rotation per
stirati | saniya per (d6vr/daq) minute (rpm)
Angular | (rad/s) | second
velocity (rad/s)
Bucaq | Radian- Radian
tacili saniya per
Angular | kvadrati second
acceleration| (rad/s?) | squared
(rad/s?)
Tezlik | Hers Hertz
Frequency| (hs) (hz)
(1hz=1s™)
Is Coul (C) | Joule (J) | Erq (erq) Erg (erg)
Work Kalori (kal) Calorie (cal)
Giic Vatt (Vt) | Watt At qiivvasi Horse power
Power (W=1J/s) (A.q) (hp)
Enerji Coul (C) | Joule (J)
Energy
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Kamiyyat | BS-da dlgii vahidi | Digar vacib él¢ii vahidlari
Quantity Unit in SI Most important units
Az En Az En
Tazyiq Paskal | Pascal | Bar(bar) Bar(bar)
Pressure (Pa)  |(Pa=N/m?)| Fiziki atmosfer Physical
(atm), atmosphere (atm),
Texniki Technical
atmosfer (at). | atmosphere (at)
Gorginlik | Paskal Pascal
Stress | (N/m?)  (Pa=N/m?
Sixliq | Kilogram-| Kilogram
Density | kub metr | per cubic
(ka/m?) | meter
(kg/m?®)
Impuls | Nyuton- | Newton-
Impulse [san. (N.s) | sec. (N.s)
Qtuivvanin | Nyuton- | Newton-
momenti | metr meter
Moment | (N.m) (N.m)
of a force
Bark Kub Cubic
cismin | metr meter
hacmi | (m?) (m®)
Volume
of solids
Mayelorin| Litr Liter Qallon (qal) Gallon (gal)
hocmi | (L) (L) Pint (pt) Pint (pt)
Volume Barrel Barrel
of liquids
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Kamiyyat | BS-da dlgii vahidi | Digar vacib él¢ii vahidlari
Quantity Unit in SI Most important units
Az En Az En
Temperatur Selsi Selsius(t,S°),
Temperature doraca(t°,S), Absolute
Miitloq temp., | (Kelvin-T,K),
Farenheyt t. | Fahrenheit(F%)
Ozliiliik Dinamik Dynamical
Viscosity ozliilik-Puaz | viscosity (Pz),
(P2), Kinematical
Kinematik viscosity (St)
ozlulik-
Stoks(St)
Dinamik [Kilogram- [Kilogram-
inersiya metr meter
momenti | kvadrati | squared
Dynamical| (kq.m?) | (kg.m?)
Moment of
inertia
Hondasi Metr Metre in
inersiya | tstii dord the
momenti (m*) fourth
Moment degree
of inertia (m*
of area
Dartilmada] E (N/m?) | E (N/m?)
elastiklik
modulu
Modulus
of
elastisity
(Yungs
modulus)
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Secilmis 6l¢ii ekvivalentlari —

Selected dimensional equivalents

Uzunlug 1km =1000m
Length 1inch(in) =2,54 cm
1 foot (Ft) =30,5 cm
1 yard =91 cm
1 mile(mi) = 1609 m
1mkr =10°m
1nm(nanometer) =10°m =10°mkr
1A° (angstrom) =10"°m
1 pixel(px) = 0,00026 meter= 0.010377 inch
1 arshin = 0.7112 meter
Zaman 1hour =60min =3600s
Time
Kiitlo 1kg =1000g
Mass 10z =28,35¢g
1L bmass =0,4536kg
1slug =14,59kg
1ton =1000kg
1bushel(bu)=35,24kg
Saho lacr =4000m*
Area 1ha =10000m*
Qiivva 1dyne =1 u N
Force 11bf =4,448N
Stirat 1km/hr =1/36 m/s;
Velocity 1mi/h(mph)=1,609km/hr=1,467ft/s=0,4470m/s;
1ft/s =0,3048m/s;
1knot=1,853km/h
Tocil 1m/s*
Acceleration
Al 10:%:0,017453rad; 1°=60'=3600"

Bucaq siirati
Angular velocity

rad/s, o = l , N- rpm.
30
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Bucaq tocili rad/s’

Angular

acceleration

Tezlik 1hz =1s™

Frequency

Is 1J =IN.m, 1] =10’erg, 1kal =4,1868]
Work

Giic 1Vt =1J)/s =10"erg/s (1W=1J/s); 1a.q.=
Power 735,5Vt (1hp=735,5W); 1kkal/saat =1,163Vt
Enerji 1J=IN.m

Energy

Tozyiq 11b/in?(psi) =6895Pa, 1bar =10°Pa,
Pressure 1 atm =1,033at; lat =10°Pa,
Gorginlik 1Pa =1N/m*

Stress

Sixliq 1kg/m® =1g/L =103g/cm?

Density

Impuls IN.s =1kg.m/s

Impulse

Qiivvanin N.m

momenti

Moment of a

force

Bork  cisimlorin | 1m®=10°cm?

hocmi

Volume of solids

Mayelorin hocmi | L =10°m?,

Volume of liquids | 1gal =4,546L,

1pt(pint) =0,47L,
1 barrel =158,9873L

Temperatur t,5" =9/5(F°-32),
Temperature T,K =t,5°+273,15
Ozliiliik 1Pz =0,1Pa.s
Viscosity 1St =10*m?/s
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Azarbaycan terminlarinin adlar gostaricisi

A
Analitik statika 122
Ani firlanma morkazi 78
— firlanma oxu 82

B
Bork cismin agirliq moarkazi
45
— — iralilomo harokati 58
— — miistovi horokoti 74
— — sonlu firlanma oxu 81
— — torpanmoz noqte
otrafinda harakati (Sferik
horakot) 80
— — torpanmoz ox otrafinda
firlanma harokoti 59
— — verilmis noqtays
noazaran inersiya momenti
(polyar inersiya momenti)
105, 106
— — vint horokoti 84
Bir ndqtads totbig olunmus
qiivvalar sistemi 20
Boyuna qiivve 129
— qiivvalarin epiirii 134
Bucag stirati 60
— tocili 61
Burucu moment 141
Burulma 141

167

C
Cismin dénmos bucagi 60
— 0xa hazaran inersiya
radiusu 107
Ciit qiivvalor 26
Ciitiin qolu 27
— momenti 27

D
Daxili qlivve 128
Dayaniqhq 125
Deformasiya 130,131,134,
135
Dinamika 86
Dinamikanin birinci ganunu
86
— ikinci ganunu 87
— li¢lincii ganunu 88
— dordiincii ganunu 89
— birinci asas masalasi 90
— ikinci asas masalasi 90
Dinamik vint, Dinama 35
Diyirlonma siirtiinmo
momenti 51
— siirtiinmasi 50

E
Ekvivalent sistemlor 16
Elastiklik 130
— modulu (Yung modul)
136,140



Enins qiivva (Kasici qiivva)
126

— deformasiya omsali
(Puasson amsali) 137

o
Ovazlayici qlivve 17
oyici moment 143
oyilms 142
oyinti 144

F
Faydali is amsal1 101
Ferma 25
Firlanan cismin noqtasinin
Xotti siiroti 44
— ——normal tacili 65
— — —toxunan tacili 64
Firlanma oxu 60

G
Goginlik 132

H
Hesabaparma sistemi 6
Horokatdoki siirtiinmos 48
Holonom rabitalor (Hondasi
rabitalor) 119
Huk ganunu 135, 139

X
Xarici qlivve 128

168

1
Ixtiyari foza qiivvolor
sistemi 32
— miistovi qiivvalor sistemi
39
Inersial sistem 7
Inersiya qiivvesi 117
— momenti 105, 106
— radiusu 107
Inersiyaliliq (otalotlilik) 10

K
Karbon nanoboru 148
Kasilmazlik forziyyssi 144
Kinematika 52
Konservativ qiivve
(Potensiall1 qlivva) 113
Koriolis tacili (Dlava tacil)
73
Kogiirma harokoti 68
Kiitls 11
Kvant mexanikasi 150

Q
Qabiq 127

Qeyri sarbast cisim 20
Qiivvo 14

Qiivve funksiyas1 112
— impulsu 92

Qiuvvalar sistemi 16
Quvvalar sisteminin bas
momenti 32

— — bag vektoru 32



Qiivvenin giicii 100

— ox lizarinds proyeksiyasi
24

—isi 100

— ndqtaya nozaran golu 29
— ndqtaya nNozaron momenti
28

— 0xa nazaran momenti 29
— tosir xatti 15

Qiivvo sahoasi 110, 111

L
Lagranj tonliklori 159
Lenard-Cons Potensiali 159

M
Maddi noqte 8
— noqtanin harokat miqdart
momenti haqqinda teorem
95
— — harokat migdarinin
doyismasi hagqinda teorem
91
— — kinetik enerjisi 99, 102,
104
— — kinetik enerjisinin
doyismasi hagqinda teorem
102
— — verilmis markazo
nozaran harokat miqdari
momenti 96
— noqta iiclin Dalamber
prinsipi 116

169

Massiv cisim 127
Materiallar miiqavimati,
Elastostatika 123

Mexanika 5

Mexaniki horokat 5

—tosir 5

—sistem 9, 120

Mexaniki sistemin horokot
miqdar1 94

— — harokot migdarinin
doyismasi hagqqinda teorem
93

— — miivazinoti 11

— — saboastlik daracasi 120
— — verilmis moarkozo
nazoran Kinetik momenti 98
Morkazi dartilma va morkazi
sixilma 132, 133

— qiivvo 98

Mil (Brus) 126

Molekulyar mexanika 158
Mohkamlik 123

Miimkiin yerdoyismoalor 118
— — prinsipi 121
Miintazom presessiya 58
Miitlaqg bark cisim 8
Miivazinatds olan qiivvalor
sistemi 17

N
Nanocisim 156
Nanohissacik 147
Nanoklaster 155



Nanokompozit 157
Nanokristal 154
Nanomaterial 151
Nanomexanika 145
Nanorobot 149

Nanosistem 148
Nanotexnologiya 146
Nanotribologiya 153

Nozari mexanika 12
Noqtanin harokot migdart 93
— ko¢iirmos siirati 70

— ko¢iirmo tocili 72

— miirokkob horokoti 66

— miitlag horokati 67

— — siiroti 54

— —tacili (Koriolis teoremi)
71

— nisbi harokoti 68

— — siirati 69

— —tocili 71

— potensial enerjisi 114

— siirati 54

— tam mexaniki enerjisi 114
— tocili 55

— trayektoriyasi 52

—yolu 53

P
Paralel qiivvalorin morkazi
44
Plastiklik 131
Presessiya 83
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R
Rabits 19, 118, 120
Reaksiya qiivvasi 20

S
Sarbast cisim 18
Sortlik 124
Sonlu elementlor
155
Statika 14
Statik hall olunan masalalor
46
— — olunmayan masalalor
47
Siikunotdoki siirlismo
stirtiinms ganunu (Amonton-
Kulon ganunu) 50
Siikunat siirtinmasi (Statik
stirtiinmo) 48
Stirtisma (Kasilmo) 138
— siirtiinma qiivvasi 49

metodu

T
Tarpanan aksoid 83
— sentroid 80
Toarpanmoz aksoid 82
— sentroid 79

Tir 126

Tribologiya 153

\%
Van-der-Vals qiivvalori 150
Varinyon teoremi 37



Y — —noqtasinin tacili 77
Yast1 fiqurun ani siiratlor
morkazi 76 Z
— —ani tacillor morkoazi 77 Zorbo 107, 108, 109
— — ndqtasinin siirati 75
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IIpeaMeTHBIM YKa3aTeab PYCCKHX TEPMHHOB

A
AOGCOIIOTHAsI CKOPOCTh
ToukH 69
AOCOIOTHOE IBIKEHHE
TOuKH 67
— YCKOPCHHE TOYKHU
(Teopema Kopwnomnuca) 71
AOCOIIOTHO TBEPI0E TEIIO 8

AHamnTHYeckas cTaTHKa
122

b
banka 126
Bpyc 126

B
BaH-nep-BaanbCoBbl  CHITBI
150

BunToBOE nBHKEHNE
TBEpIOTo Tema 84
Buemnsis cuna 128
Buytpennue cuist 128
Bo3morxHbIE (BUPTYyaIbHbIE)
nepemernenus 118
BpamarensHoe nBmxeHue
TeJla BOKPYT HEMOJBUKHOU
ocu 59

Bropas 3agava quHaMuku
90

— 3aKOH JUHAMUKH 87

172

r
['unotes o cmmomHocTH 144
['maBHBIN BEKTOP CUCTEMBI
cun 32
— MOMEHT CHCTEMBI CHIT 32
I'ononomHEIE CBS3U

(I'eomeTpuueckue CcBsI3U)
199

A

JBr>KeHUE TBEPAOIO Teaa
BOKPYT HEMOJBHKHOU TOUKU
(Cdepuueckoe nBIKEHUE)
80

Hedopmarus 130, 131, 134,
135

Junamuika 86
JMHaMUYEeCKUIl BUHT,

Junnama 35

X
Kectkocts 124

3
3akon ['yka 135, 139
— TPEHUS CKOJBKEHHS B
mokoe (3akoH AMOHTOHA-
Kymnona) 50



n
Nzru6 142
Uzrubarommii Mmoment 143
Nmmnynbe cunpt 92
Wneptaocts 10
HNuepruanbsHasg cuctema
orcuera 7

K
KacarenbHoe yckopenue 64
KsanrtoBas mexanuka 150
Kunematuka 52
Kunernueckas aneprus
MaTepruaIbHON Touku 99,
102, 104
Kunernueckuit MOMEHT
MEXaHHYECKOH CUCTEMBI
OTHOCHTEJBHO IIeHTpa 98
KonmaecTBo aBrkeHMst
MEXaHHYECKOU cuctembl 94
— — 1ouku 93
KonceppatuBHas cuiia
(ITorennmansHas cuna) 113
KopuonucoBo yckopeHue
ToukH (JlonomHUTENEHOE
yckopenue) 73
Koaddumment moneznoro
nericteus mamuabl 101
— TIOTIEPEYHOM e opManun
(Koaddunuent Ilyaccona)
137
Kpytsmmit Moment 142
Kpyuenue 141

173

J
JIvHeiHas CKOPOCTh TOUKU
BpAILIAIOLIErOCs TBEPAOTO
Tena 63
JIunug neiictBus cwisl 15

M
Macca 11
MaccuBHoe Teno 127
MarepuanbHasi Touka 8
MrHoBeHHas OCh BpaIeHHUS
82
MrHOBEHHBIN LEHTP
BpaieHus 79
— — CKOpOCTEH TIOCKOM

¢durypst 76

— — YCKOPEHHUH IIIOCKOU
¢durypsr 77

Merton KOHEYHBIX

anemeHToB 115

Mexanuka 5
Mexanunveckas cuctema 9,
120

MexaHudecKkoe JBIKEHUE 5
— nelictBue 6

Mopnyns ynpyroctu
(Monyns FOnra) 136, 140
MounekyasipHas
158

MoMmeHT uHepuuu

MEXaHUKa

OTHOCHTEITLHO TIOJI0Ca
(TONSIPHBII MOMEHT
uHeprun) 105



— KOJIUYECTBA JIBHIKCHHUS
(Kunernueckuii MomeHT) 96
— napsl cun 27

— CHJIBI OTHOCHTEJIHHO OCH
30

— CHJIBI OTHOCHTEJIBHO
TOuKH 28

— TpeHus KadeHus 51
MomaocTs critel 101

H
Hano xnactep 155
Hanoxommosur 157
Hanokpucran 154
Hanomarepuan 151
Hanomexanuka 145
Hanopo6ot 149
Hanocucrema 148
Hanoremo 156
Hanorexunomorus 146
Hanorputonorus 154
Hanoyactuna 147
Hanpsiokenue 132
HenonsmxHas neHTponaa
79
HenoasuxHeiil akcons 82
HecoOomHoe TBepaoe Teno
20
HopwmanbsHoe yckopenue
TOYKH 66

174

(0)
O6onouka 127
Ocb Bpamenus 60
Ocbh KOHEYHOTO BPAIIECHUS
Tena 81
OTHOCHUTEIIBHASI CKOPOCTH
ToukH 69
OTHOCHUTENLHOE ABHKEHNE
TOYKH 68
— yCKOpeHue Touku 71

1
[Mapa cun 26
[lepBas 3amava ATMHAMUKU
90
[epBsiit 3ak0H nuHAMEKH 87
IepeHocHast CKOPOCTh
touku /0
[lepenocHoe nBkeHue 68
— YCKOpPEHUE TOUKH 72
ITmactranocts 131
[1neqvo mapst cun 27
IIreqo cuiibl OTHOCUTEIIBHO
TOukH 29
ILtockoe nBuxeHME
TBEepIOTO Tena 74
[MonemxHas nenrpouna 80
IToaBuxHBIN akcoun 83
[Monnas mexaHu4ecKast
sueprus 114, 115
INMonepeunas cuna 129
[NoctynarensHOE ABMKEHUE
Tena 58


http://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%9D%D0%B0%D0%BD%D0%BE%D1%80%D0%BE%D0%B1%D0%BE%D1%82%D1%8B

IloTenmman
Jlxonca 159
[ToTeHIManbHAS SHEPTHS
Touky 113

Jlenapn—

Ipeneccus 83

ITpuHIIMTT BOBMOXKHBIX
nepemenieHuii 121

— Jlanambepa st
MaTepuaibHOl Touku 116
[Iporu6 144
[IpononwHas cuna 129
[Ipoexitus cuibl HA och 24
[IpousBonbHas miIockas
cucrema cui 39
[IpousBonbHas
MPOCTPAHCTBEHHASI CHCTEMA
cuitel 33

[Ipounocts 124

[yTte TOukM 53

P
Pa6ota cumer 100
PaBHOBeCcHE MexaHHYECKOM
cuctemsr 11
PaBHonelicTBYIOIAs crta
17
Paauyc unepiuu tena
OTHOCHUTEILHO ocH 107
Perynsipaas npeneccust 84

C
Cuur 138
CoboaHOe TBepaoe Temo 18

Ces3p 19, 118, 120

Cuna 14

Cuna unepuuu 117

— peakiuu cBszu 20

— TpeHHs CKONbxeHus 49
Cunosas GpyHkims 112
Cunosoe none 111, 112
Cucrema orcueta 6

— cubl 16

— cxopsammxcs cui 21
Cucrema
YPaBHOBEIINBAIOIINXCS CHI
17

Cxkopoctb TOUKH 54
CKOpPOCThH TOYKH TIJIOCKOM
¢durypst 75

CrnoxHO€ JBMKEHUE TOYKH
67

ConpoTHBiieHNE
MaTepuaioB 123

Craruka 14

Craruuecku
HeomnpeneuMbIe 3amaquu 47
— onpeaenumbie 3anadu 46

T
Teopema Bapunbona 38
— 00 U3MEHEeHUH
KHHETHYECKOH SHeprun
MaTepranbHoi Touku 102
— — — KOJIMYecTBa
JIBWKEHUSI MEXaHHMYECKON
cucreMsl 93



— — — KOJINYeCTBa
JIBUKEHUS TOYkHu 91

— — — MOMEHTa KOJINYECTBa
JIBKEHUS TOYKH 95
Teopernueckas MexaHHKa
12

Tpaekropus Touku 52
Tpenue npmxenus 48

— kaueHus 50

— niokos 48

Tpernit 3akoH nuHAMHUKHY 88
Tpubomorus 153

y
VYrnepoanas ~— HaHOTpyOKa
148
Ynap 108, 109
Ynpyrocts 130
VYrnoBas ckopocts 61
VYrnoBoe yckopenue 62
Yron noropora Tesna 60
VYpasuenus Jlarpanxa 159
Yckopenue Touku 55
— — 11ocKoii urypsr 77
YcroituuBocTh 125

D
Depma 25

1

HentpansHas cuna 99
IlenTpasibHOE pacTsLKEHUE U
LIeHTpaabHOE cxkatue 132,
133
LenTp mapasurenbHBIX CHI
44
— TSDKECTH TBEPJIOTO Tela
45

Yy
YeTBepThlil 3aKOH
IUHAMUKH 62
Yucno crerneHe cBo0OIbI
MEXaHHUYECKOM cHCcTeMbI 85

9
9KBI/IBaJ'IeHTHLIe CUCTCMBbI
cun 16

Omiopa NpoIoIbHBIX CHIT
134



Index of English terms

A
Absolute acceleration of a
particle (Coriolis th.) 71
— motion of a particle 67
—rigid body 9
— velocity of a particle 69
Acceleration of a particle 56
— of a point of a plane figure
77
Analytical statics 122
Angle of rotation 60
Angular acceleration 62
— momentum of mechanical
system 98
— velocity 61
Any plane system of force
39
— space system of forces 33
Arm of force about a point
29
— of pair forces 27
Axis of final rotation of a
rigid body 81
— of rotation 60

B
Bar 126
Beam 126
Bending 142
— moment 143

177

C
Carbon nanotubes 148
Central force 99
— elongation and the central
compression 132, 133
Centre of gravity of a rigid
body 45
— of parallel forces 44
Coefficient of transverse
compression (Poissons ratio)
137
Concurrent force system 21
Conservative force 113
Constrained rigid body 20
Constraint 19, 119, 120
Coriolis acceleration of a
particle (Additional
acceleration) 73
Cover (shell) 127

D
Dalamberts Principle for a
particle 116
Deflection 144
Deformation 130, 131, 134,
135
Durability 124
Dynamics 86
Dynamic friction 49
— screw, Dinama 36



E
Elasticity 131
Engineering Mechanics 12
Epure of longitudinal forces
134
Equilibrium of mechanical
system 11
Equivalent systems of forces
16
External force 128

F
Finite element method 155
First law of dynamics 87
— problem of dynamics 90
Fixed centroide 79
— axoide 82
Force 15
— field 111, 112
— function 112
— of inertia 117
— of reaction of constraint
20
— of a sliding friction in rest
49
— system 16
Fourth law of dynamics 89
Frame of reference 7
Free rigid body 19

178

H
Holonom constraints
(Geometrical constraints)
119
Hooke’s law 135, 140
Hypothesis of continuity 144

|
Impact 108, 109
Impulse of force 92
Inertial reference frame 7
Inertness 10
Instantaneous axis of
rotation 82
— centre of acceleration of a
plane figure 78
— centre of rotation 79
— centre of velocity of a
plane figure 76
Internal forces 128

K
Kinetic energy of a material
particle 99, 102
Kinematics 52

L
Lagrange's equations 159
Law of sliding friction in
rest (Law of Amonton-
Coulomb) 50
Linear velocity of a point of
a rotating rigid body 63



Line of action of force 15
Longitudinal force 129

M
Main moment of force
system 32
— vector of force system 23
Mass 11
Massive body 127
Material particle 8
Mechanical action 6
— efficiency of the machine
101
Mechanical motion 5
—system 9, 120
Mechanics 5
Modulus of elasticity
(Youngs modulus) 136, 140
Molecular Mechanics 158
Moment of force about an
axis 30
— of force about a point 28
— of inertia of a rigid body
about a pole (the polar
moment of inertia) 105
— of momentum of a particle
about the centre (Angular
momentum) 96
— of pair forces 27
— of Rolling friction 51
Momentum of a mechanical
system 94
— of a particle 93

Motion of a rigid body
having one fixed point
(Spherical motion) 81
Moving centroide 80
— axoide 83

N
Nanobodies 156
Nano claster 155
Nano composites 157
Nano crystal 154
Nano material 152
NanoMechanics 145
Nanoparticles 147
Nano robots 149
Nano system 149
Nanotechnology 147
Nano Tribology 154
Normal acceleration of a
point of a rotating body 66
Number of degrees of
freedom of mechanical
system 120

P
Pair of forces 26
Path of a particle 53
Plane motion of a rigid body
74
Plasticity 131
Potential energy of a particle
113
— of Lenard-Johns 159



Power of force 101
Precession 84

Principle of virtual
displacement 121
Projection of force on axis
24

Q

Quantum mechanics 150

R
Radius of inertia of a body
with respect an axis 107
Regular precession 84
Relative acceleration of a
particle 72
— motion of a particle 68
— velocity of a particle 69
Resultant force 17
— motion of a particle 67
Rolling friction 50
Rotational motion of a rigid
body 99

S
Screw movement of a rigid
body 85
Second law of dynamics 88
— problem of dynamics 91
Shear 138
Shearing force 130
Stability 125

180

Statically definable
problems 46

— indefinable problems 47
Static friction 48

Statics 14

Stiffness 125

Strength of materials,
Elastostatics 123

Stress 132

System of balanced forces
18

T
Tangential acceleration of a
point of a rotating body 65
Theorem of the change in
the moment of momentum
of a particle 95

— of the change in the
momentum of mechanical
system 94

— of the change in the
momentum of a particle 91
Third law of dynamics 88
Torsion 142

— moment 142

Total mechanical energy of a
particle 114, 1151
Transport acceleration of a
particle 72

— motion 68

— velocity of a particle 70
Trajectory of a particle 53



Translational motion of a
rigid body 58

Tribology 153

Truss 25

\%

Van der Waals force 150
Varignon theorem 38
Velocity of a particle 55

181

— of a point of a plane figure
75
Virtual displacement 118

W
Work of force 100



Stichwortverzeichnis der Deutschen Termini
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A
Absolute Beschleunigung des Punktes 71
— Bewegung des Punktes 67
— starrer Korper 9
Absolutgeschwin-digkeit des Punktes 69
Aquivalente Kriftesysteme 17
Analytische Statik 122
Anzahl der Freiheitsgrade des mechanischen Systems 121
Avrbeit der Kraft 100
Ausserliche Kraft 128

B
Balken 126
Beliebige ebene Kriftesysteme 39
— Kréftesysteme im Raum 33
Beschleunigung der flachen Figur 77
— des Punktes 56
Bewegliche Axoid 83
— Zentroid 80
Bewegungsbahn des Punktes 53
Bewegungsgrole des mechanischen Systems 94
BewegungsgroBe des Punktes 93
Bewegung des starren Korpers um raumfesten Punkt (Sphérische
Bewegung) 81
Bezugssystem 7
Biegemoment 143
Biegung 142



C
Coriolis Beschleunigung des Punktes (Zusitzliche

beschleunigung) 73

D
Deformation 130, 131, 134, 135
Diagramm der Léangskrifte 134
Drehacshe 60
Drehwinkel des Korpers 60
Drittes Gesetz der Dynamik 89

Durchbiegung 144
Dynamik 86

Dynamische Schraube, Dinama 36

E
Ebene Bewegung des starren Korpers 75
Einem Punkt angreifende Kriftesysteme 21
Elastizitit 131
Elastizitatsmodul (Modul Joung) 136, 140
Endliche Drehachse des starren Korpers 81
Erste Aufgabe der Dynamik 90
Erstes Gesetz der Dynamik 87

Fachwerk 25

Festigkeit 124

Festigkeitslehre, Elastostatik 123
Finite Elemente Methode 155

Freier starrer Korper 19
Funktion der Kraft 112
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Geometrische Bindung 19, 118, 120

Geschwindigkeit des flachen Figurpunktes 75

— des Punktes 55

Gesetz der Haftreibung (Gesetz Amonton- Coulomb) 50
Gleichgewicht des mechanischen Systems 12

— stehendes Kriftesystem 18

Gleitreibung 49

Gleitreibungskraft 49

H
Haftreibung 48
Hauptmoment der Kréftesysteme 32
Hauptvektor der Kréftesysteme 32
Hebelarm des Kréftepaares 27
— einer Kraft beziiglich eines Punktes 29
Holonome Bindungen (Geometrische Bindungen) 19
Hookesches Gesetz 135, 140
Hiille 127
Hypothese der Materialkontinuitét 144

Impuls der Kraft 92
Inertiales Bezugssystem 8
Innere Kraft 128

K
Kinematik 52

Kinetische Energie des materiellen Punktes 99
Kinetisches Moment des mechanischen Systems beziiglich des

gegebenen Zentrums 98

Koeffizient der Querdeformation (Koeffizient Poisson) 138
Kohlenstoff Nanostruktur 148

Komplexe Bewegung des Punktes 67
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Konservative Kraft 113

Kraft 15

Kraftfeld 111, 112

Kraftepaar 27

Kriftesysteme 16

Kreiselbewegung (die Préizession) 84

L
Lagrange Angleichungen 159
Langskraft 129
Leistung der Kraft 101
Lineare Geschwindigkeit des drehenden Korperpunktes 64

M
Masse 11
Massentragheitsmoment des starren Korpers beziiglich des
gegebenen Punktes (Polares Massentragheitsmoment) 106
Massiver Korper 127
Materieller Punkt 8
Mechanik 5
Mechanische Bewegung 6
— Gesamtenergie des Punktes 114, 115
— System 9, 121
— Wirkung 6
Molekular Mechanik 158
Momentaner Achse des Drehens 82
— Drehpol 55
— Drehpol der Beschleunigung der flachen Figur 78
— Drehpol der Geschwindigkeiten der flachen Figur 76
Moment der Bewegungsgrofie des Punktes (Kinetisches Moment)
96
— einer Kraft beziiglich Achse 30
— einer Kraft beziiglich Punktes 29
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— eines Kriftepaares 27

Nano Cluster 155

Nano Korper 157

Nano Kristall 154

Nano Material 152

NanoMechanik 146

Nano Roboter 149

Nano System 149

Nanotechnologie 147

NanoTeilchen 147

Nano Tribologie 154

Nano Verbundstoffe 157

Nicht freier starrer Korper 20

Normale Beschleunigung des Kdrperdrehpunktes 66
Nutzbare Wirkungsgradkoeffizient der Maschine 101

P
Plastizitdt 131
Potential Lenard-Johns 159
Potentielle Energie des Punktes 114
Prinzip der Dalambert fiir den materiellen Punkt 117
— der virtuellen Verschiebungen 121
Projektion der Kraft auf eine Koordinatenachse 24

Q

Quantenmechanik 150
Querkraft, Schnittkraft 130

Raumfester Axoid 83
— Zentroid 70

141

141



Reaktionkraft der Bindung 20

Regulére Kreisel-bewegung (Prizession) 84

Relative Beschleunigung des Punktes 72

— Bewegung des Punktes 68

— Geschwindigkeit des Punktes 70

Resultierende Kraft 17

Rollreibung 50

Rollreibungsmoment 51

Rotatorische Bewegung des starren Korpers um die raumfeste
Achse 59

S
Schrauben-bewegung des starren Korpers 85
Schub (Schnitt) 138, 139
Schwerpunkt eines strarren Korpers 45
Spannung 132
Stabilitdt 126
Statik14
Statisch bestimmte Aufgaben 46
— unbestimmte Aufgaben 48
Steifigkeit 125
Stof3 108, 109

T
Tangentialbeschleunigung des drehenden Korperpunktes 65
Technische Mechanik 12
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Theorem iiber die Anderung der BewegungsgroBe des materiellen

Punktes 92

— iiber die Anderung der BewegungsgroBe des Systems 94
— iiber die Anderung der Momentbewegungsgrofe 95
Theorem von Varignon 38

Tréager 126

Tragheit 10
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Tragheitskraft des materiellen Punktes 117
Tréagheitsradius des Korpers beziiglich der Achse 107
Transport Bewegung 68

Transportierte Beschleunigung Punktes 72

— Geschwindigkeit Punktes 70

Translatorische Bewegung des starren Korpers 59
Tribologie 158

Van-der-Waals Krifte 150

Verdrehung 141

Verdrehungs-moment 141

Viertes Gesetz der Dynamik 90

Virtuelle (gedachte) Verschiebungen 118

w
Weg des Punktes 53
Winkelbeschleunigung 62
Winkelgeschwindigkeit 61
Wirkungslinie der Kraft 15

A

Zentraler Zug - und Druckkraft 132, 134
Zentralkraft 99

Zentrum der parallelen Krifte 44
Zweite Aufgabe der Dynamik 91
Zweites Gesetz der Dynamik 88
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Texniki Mexanika, Materiallar miigavimati
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