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Mecanisme simple - Informaţii de bază 

 
Vocabular 

 
Forţa este energia exercitată sau aplicată asupra unui obiect. Atragere şi respingere se referă la 
direcţia forţei. Totul în jurul tău este atragere sau respingere şi a fi atraşi şi respinşi. Când împingi 
ceva, te împinge înapoi. Când măreşti distanţa mişcării, foloseşti o forţă mai mică. Aceasta este a 
treia lege a mişcării a lui Newton. 
 
Gravitaţia este o forţă de atracţie între două obiecte. Cu cât cantitatea de materie este mai mare, 
cu atât atracţia este mai mare. 
 
Un mecanism simplu este un dispozitiv care ne ajută să efectuăm o muncă mai uşor. Cele trei 
mecanisme simple fundamentale sunt pârghia, scripetele şi planul înclinat, iar trei adaptări ale 
acestora sunt roata şi osia, pana şi şurubul. Pentru a face orice mecanism simplu să funcţioneze, 
trebuie să acţionezi cu o forţă asupra lui. 

Lucrul mecanic este definit ca forţă acţionată asupra unui obiect pentru a-l mişca pe o distanţă. 
Atracţia, repingerea şi ridicarea sunt forme obişnuite de lucru mecanic. Mecanismele uşurează 
munca schimbând forţa sau distanţa, schimbând direcţia forţei. O forţă poate fi aplicată şi să nu 
fie considerată lucru mecanic dacă nu există deplasare. Imaginează-ţi că împingi un bolovan 
imens cu toată puterea ta. Aplici o forţă asupra acestui obiect, dar din cauză că nu îl poţi mişca, 
nu există lucru mecanic. Realizezi lucru mecanic când utilizezi o forţă suficientă pentru a obţine o 
deplasare. Pentru a măsura lucrul mecanic, înmulţeşte forţa cu distanţa pe care a parcurs-o 
obiectul. Lucrul mecanic realizat de un mecanism nu poate fi niciodată mai mare decât lucrul 
mecanic realizat asupra mecanismului. 

Mecanisme simple 
 
Sunt şase mecanisme imple. Pârghia, scripetele şi planul înclinat, apoi roata şi osia, pana şi 
şurubul care sunt modificări ale acestor mecanisme. 
 
Pârghia este un mecanism simplu compus dintr-un braţ rigid care pivotează sau se răsuceşte. 
Punctul în jurul căruia se învârte pârghia se numeşte punct de sprijin. Sarcina este forţa 
obiectului pe care vrei să îl mişti. Pârghiile sunt clasificate după poziţia braţului, punctul de sprijin 
şi sarcină. Cele trei tipuri de pârghii sunt: 
 
• Pârghia de ordinul I - o pârghie de ordinul I are punctul de sprijin situat în centru. 

Balansoarul este o pârghie de ordinul I. Un capăt ridică un obiect pe cât de mult este împins 
celălalt capăt.  

• Pârghia de ordinul II - o pârghie de ordinul II are sarcina în centru. Roaba este o pârghie de 
ordinul II. Mânerele lungi sunt braţele pârghiei, iar punctul de sprijin este roata din faţă. 

• Pârghia de ordinul III - O pârghie de ordinul III are efortul şi sarcina de aceeaşi parte a 
punctului de sprijin, cu efortul în mijloc. Efortul este întotdeauna mai mare decât sarcina 
(ceea ce constituie un dezavantaj mecanic), însemnând că întotdeauna obţii o forţă mai mică 
decât cea aplicată. Undiţa este o pârghie de ordinul III. Când arunci undiţa, aceasta 
pivotează în jurul punctului de sprijin, care este încheietura ta. Un capăt rămâne nemişcat, în 
timp ce celălalt capăt zboară în aer prinzând peştele (mişcând sarcina).  

 
Scripetele este un mecanism simplu compus dintr-o sfoară sau lanţ înfăşurat în jurul unei roţi. 
Extinde forţa asupra unei sarcini pe distanţă mare, ceea ce îi oferă un avantaj mecanic. Folosim 
un scripete de două ori pe zi la şcoală, când înălţăm şi coborâm steagul pe catarg. 
 
Planul înclinat este un tip de mecanism simplu fără elemente mobile; este pur şi simplu o 
suprafaţă netedă oblică, de exemplu o rampă pentru scaune cu rotile sau un tobogan. Planul 
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înclinat funcţionează prin extinderea forţei asupra unei sarcini pe distanţe mari, ceea ce îi oferă 
un avantaj mecanic. 
 
Mecanisme simple modificate 
 
Roata şi osia sunt un scripete modificat. Acesta este compus dintr-o roată mare ataşată unei osii. 
Uneori, roata sau osia are o manivelă sau un mâner. Împreună, roata şi osia se mişcă pentru a 
da naştere unor mecanisme, cum ar fi bicicleta sau skateboard-ul tău. 
 
Pana este geamănul activ al planului înclinat. Pana este utilă atunci când se mişcă, spre 
deosebire de planul înclinat, care rămâne tot timpul nemişcat. O pană este compusă dintr-o 
pereche de planuri înclinate spate-în-spate, care pot opri mişcarea de alunecare sau rostogolire. 
În loc de a mişca rezistenţa în sus pe planul înclinat, planul înclinat mişcă rezistenţa. Folosim 
pana pentru a ţine uşa deschisă cu piedica.  
 
Şurubul este un plan înclinat înfăţurat în jurul unui reazăm sau mâner. Folosim şurubul când 
schimbăm înălţimea scaunului de birou. Burghiul (sfredelul) este un exemplu bun de sarcină care 
se mişcă de-a lungul unui plan înclinat spiralat. Vedeţi şurubul de apă al lui Arhimede: 
www.mcs.drexel.edu/~crorres/Archimedes/Screw/SourcesScrew.html*. 
 
Mecanisme compuse sau complexe 
 
Mecanismele complexe sunt mecanisme care sunt formate din două sau mai multe mecanisme 
simple. Printre mecanismele complexe se numără mulineta, macaraua, moara de vânt, iahtul cu 
pânze şi maşina cu elice. 
 
De la mecanisme simple la mecanisme compuse:  
www.cosi.org/visitors/exhibits/gadgets* 
 
Tutorial de folosire a mecanismelor simple şi compuse: 
http://sunshine.chpc.utah.edu/javalabs/java12/machine* 
 
Mecanismele misterioase ale lui Leonardo: 
www.mos.org/sln/Leonardo/LeosMysteriousMachinery.html* 


