Departamentul Mecanica Aplicata

CAIET DE TESTE PENTRU EXAMENUL DE LICENIA
SPECIALIZAREA: INGINERIE MECANICA

TEST GRILA LA DISCIPLINA MECANICA

Expresia momentului fortei in raport cu un punct este:
Mo(F)=FxF

M,(F)=r-F
M,(F)=F-F
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In calculul momentului fortei in raport cu un punct, bratul fortei reprezinta:

lungimea (modulul) vectorului de pozitie al punctului de aplicatie al fortei

. lungimea perpendicularei dusd din punctul fatd de care se calculeazd momentul, pe
suportul fortei

lungimea (modulul) vectorului forta

toate variantele sunt corecte
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Cuplul de forte este caracterizat de:
rezultanta cuplului de forte
momentul cuplului de forte

bratul cuplului de forte

oricare din variantele a, b sau ¢

Cate grade de libertate are rigidul liber:

6 grade de libertate

3 grade de libertate

un grad de libertate

a sau b, dupa cum rigidul este situat in spatiu sau in plan

Cate grade de libertate are un corp rezemat:

6 grade de libertate

5 grade de libertate

2 grade de libertate

b sau ¢, dupa cum rigidul este situat in spatiu sau in plan

Cate grade de libertate are un corp Incastrat:
3 grade de libertate
2 grade de libertate
1 grad de libertate
0 (zero) grade de libertate
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Starea de echilibru limitd reprezinta:
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starea mecanica in care rezultanta fortelor este nula

starea mecanica in care momentul rezultant este nul

starea mecanica in care torsorul sistemului de forte este nul

starea mecanica in care fortele 1si fac echilibru, miscarea fiind iminenta

In lagarul radial se manifestd urmatorul tip de frecare
o frecare de alunecare
o frecare de rostogolire
o frecare complexa (rostogolire cu alunecare
nu se manifesta fenomenul de frecare

Viteza este:
o marime scalara, tangenta la traiectorie
o marime vectoriala atasata corpului in miscare
o marime vectoriala care precizeaza directia si sensul miscarii
oricare din variantele a, b sau ¢

. Acceleratia este:

0 marime vectoriala atasata corpului in miscare

o marime scalard care exprimd variatia vitezei in timp

o marime vectoriala care exprima variatia vitezei in timp, ca marime, directie si sens
o marime scalard sau vectoriald in functie de traiectoria descrisa de corp

. Miscarea uniform variata este caracterizata de:

viteza constanta
acceleratie nuld
acceleratie constanta
variantele a si b impreuna

. In migcare unui punct pe cerc cu viteza constantd, acceleratia este:

nula

diferitd de zero

o constanta care nu depinde de viteza
nici una din variantele a, b sau ¢

. Pentru ca acceleratia unui punct sa fie nuld trebuie ca:

migcarea sa fie rectilinie

miscarea sa fie uniforma

migcarea sa fie rectilinie §i uniforma
oricare din variantele a, b sau ¢

. Centrul instantaneu de rotatie reprezinta:

un punct cu viteza nula

un punct cu viteza si acceleratie nula

un punct in jurul caruia corpul executa o miscare de rotatie
variantele a si ¢ impreuna

. Distributia de acceleratii, Tn miscarea plan paralela are expresia:

a=a,+exT+ox(oxr)
2
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oricare din variantele a si b
nici una din variantele a, b sau ¢
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16. Lucrul mecanic elementar al unei forte este:
a. dL=F.dr

b. dL=F -vdt

c. dL=|F|v|dtcos(Fv)

d. oricare din variantele a, b sau ¢

17. Puterea este definita de relatia:
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oricare din variantele a, b sau ¢

8. Momentul de inertie polar reprezinta:
suma momentelor de inertie planare
suma momentelor de inertie axiale

suma momentelor de inertie centrifugale
nici una din variantele a, b sau ¢

aoor = a0

19. Energia mecanica a unui sistem material se conserva cand:

a. fortele interioare sistemului sunt forte conservative

b. fortele exterioare sistemului sunt forte conservative

c. fortele interioare si exterioare sistemului sunt forte conservative
d. oricare din variantele a, b sau c

20. Conditia ca un rotor sa fie echilibrat este ca:

centrul de greutate al rotorului sa fie situat pe axa de rotatie
momentele centrifugale relative la axa de rotatie sa fie nule
momentele centrifugale relative la axa de rotatie sa fie maxime
variantele a, b cumulate
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TEST GRILA LA DISCIPLINA REZISTENTA MATERIALELOR

1. Un corp care are aceleasi proprietati in toate punctele sale este:
a) omogen;

b) izotrop;

¢) ortotrop;

d) anizotrop.

2. Rezistenta admisibila a unui material este:

a) o valoare conventional aleasd a tensiunii maxime intr-o piesd 1n functie de material si
solicitare;

b) o valoare ce se determind experimental;



¢) o valoare a tensiunii care produce ruperea materialului;
d) o valoare a tensiunii pana la care materialul nu incepe s curga;

3. Pentru un otel care are limita de curgere 420 MPa si rezistenta la rupere 760 MPa, un
proiectant 1si alege coeficientul de siguranta c=2. Rezistenta admisibila a acestui material este:

a) 380 MPa;

b) 210 MPa;

¢) nu se calculeaza, se alege din tabele;

d) trebuie precizat daca materialul este tenace sau fragil Tnainte de a stabili care limita este
raportata la coeficientul de siguranta.

4. In care dintre figurile de mai jos este reprezentat un moment incovoietor pozitiv:
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a) 1n figura a;

b) in figura b;

¢) In ambele figuri;
d) 1n nicio figura.

5. In care din urmitoarele figuri forta tiietoare este pozitiva:
T a b

a) in figura a;

b) in figura b;

¢) in ambele figuri;
d) 1n nicio figura.
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6. Raportul dintre modulul de elasticitate transversal si cel longitudinal este:
a) mai mare de 0,5;

b) mai mic de 0,5;

c¢) egal cu 0,5;

d) nu exista un anumit raport intre cele doua constante.

7. Raportul dintre sarcina criticd de flambaj si sarcina nominald se numeste coeficient de
siguranta la flambaj ¢=F. / F. Notand cu c¢ — coeficientul de sigurantd efectiv si cu c—
coeficientul de sigurantd impus, conditia de stabilitate este:

a) Cef > C 5

b) Cer < Cs

¢) nu se poate stabili numai din coeficientii de siguranta;

d) cer <0,5 c.

8. O bari de otel avand aria A=100 mm? este solicitata la tractiune de forta exterioard F. Care este
valoarea acestei forte dacd tensiunea maximd din bard nu trebuie sd depaseascd tensiunea
admisibild de 120MPa ?

a) F=12kN;

b) F=10kN;



c) F=1,2kN;
d) F=120kN.

9. Valorile limitd ale coeficientului de contractie transversald (coeficientul lui Poisson) sunt
cuprinse intre:

a) 0510,3;

b) 0,5 s1 1;

¢)0510,8;

d) 01 0,5.

10. Sarcinile care incarca treptat piesa, cresc incet pana la valoarea maxima si apoi nu-si mai
modificd marimea, se numesc:

a) sarcini statice;

b) sarcini de volum;

¢) sarcini dinamice;

d) sarcini alternant simetrice.

| este marimea efortului distribuit aplicat pe unitatea de suprafata din aria sectiunii.
a) forta taietoare;

b) tensiunea;

c) forta distribuita;

d) forta axiala.

120, constd in modificarea lungimii laturilor.
a) alungirea;

b) deplasarea longitudinal;

¢) deplasarea transversala;

d) rotirea.

13, consta In modificarea unghiurilor.
a) rotirea;

b) lunecarea;

c) deplasarea transversala;

d) deplasarea longitudinala.

14. Care este valoarea maxima a momentului Incovoietor care solicita bara din figura?
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a) FI;

b) FI/3;
c) Fl/2;
d) Fl/4.



15. La Incovoierea simpla:

a) apar atat tensiuni normale cat §i tensiuni tangentiale;
b) ramane valabila ipoteza lui Bernoulli;

¢) formula lui Navier nu mai este valabila;

d) apar numai tensiuni normale.

16. Axa unei bare supusa la torsiune:

a) se deformeaza, devenind o curbd plana;

b) se deformeazd, devenind o curbd in spatiu;
¢) nu se deformeaza, ramane dreapta;

d) isi pierde stabilitatea.

17. Care este marimea care caracterizeaza rigiditatea la torsiune a unei bare?
a) modulul de elasticitate longitudinal,

b) modulul de elasticitate trasnversal;

¢) coeficientul lui Poisson;

d) unghiul total de rasucire.

18. Ce conditie se pune in capatul incastrat al unei bare torsionate?
a) momentul de torsiune sa fie nul;

b) unghiul de torsiune sa fie nul;

c¢) ambele conditii de mai sus;

d) momentul de torsiune nenul.

19, este tensiunea maxima pand la care o epruvetd poate fi solicitatd si sa revina la
lungimea initiala dupa ce solicitarea inceteaza.

a) limita de elasticitate;

b) punct de rupere;

¢) punct de curgere;

d) limita de curgere tehnica.

20 i este raportul dintre deformatia specifica transversald si deformatia specifica
longitudinald pentru un material supus unei tensiuni uniforme longitudinale in domeniul de
proportionalitate.

a) coeficientul lui Poisson;

b) tensiunea;

c¢) deformatia specifica;

d) modulul lui Young.

TEST GRILA LA DISCIPLINA VIBRATII MECANICE

1. Un sistem material executa o miscare vibratorie daca:

a. parametrii care ii determina configuratia la un moment dat variaza in timp fata de valorile
avute in starea de referinta

b. are loc o schimbare repetata a vitezelor punctelor sale

c. parametrii care ii determina configuratia la un moment dat variaza alternativ in timp fata de
valorile avute in starea de referinta



d. parametrii care ii determina configuratia la un moment dat variaza fata de valorile avute in
starea de referinta

2. Vibratia este periodica daca :

a. toate elementele ei (pozitia, viteza, acceleratia) se repeta identic dupa un interval minim de
timp numit perioada.

b. dupa un interval minim de timp numit periada viteza are aceeasi valoare

c. viteza si acceleratia sunt identice dupa un interval minim de timp numit perioada.

d. toate elementele ei (pozitia, viteza, acceleratia) se repeta dupa un interval minim de timp
numit perioada.

3. Frecventa unei miscari vibratorii este definita ca fiind:

a. numarul de vibratii complete efectuate in intervalul de timp egal cu 27 secunde
b. numarul de vibratii complete efectuate in unitatea de timp

c. miscarea efectuata intr-un interval de timp egal cu o secunda

d. miscarea efectuata intr-un interval de timp egal cu perioada

4. Prin compunerea vibratiilor armonice paralele de aceeasi pulsatie se obtine:

a. o vibratie armonica de aceeasi pulsatie ca si miscarile componente

b. . o vibratie armonica cu pulsatia egala cu suma pulsatiilor miscarilor componente
¢. 0 miscare pseudoarmonica

d. o vibratie armonica

. Elementele elastice ale sistemelor vibrante sunt:

. corpuri ale caror deformatii sunt direct proportionale cu fortele

. corpuri care nu isi revin la forma initiala dupa ce inceteaza actiunea fortelor exterioare
. corpuri ale caror deformatii sunt invers proportionale cu fortele

. corpuri care isi revin la forma initiala dupa ce inceteaza actiunea fortelor exterioare
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. Pulsatia proprie a unui sistem vibrant cu un grad de libertate depinde de:

. masa si constanta elastica a elementului elastic

. masa elementului rigid si constanta elastica a elementului elastic

. conditiile initiale

. masa elementului rigid , constanta elastica a elementului elastic si conditiile initiale

o0 o

. Doua sau mai multe elemente elastice sunt legate in paralel daca:

. sub actiunea unei forte elementele au aceeasi deformatie

. sub actiunea unei forte elementele au deformatiile direct proportionale

. deformatia totala se obtine prin insumarea deformatiilor elementelor componente
. sub actiunea unei forte elementele au deformatiile invers proportionale

o0 o

8. In cazul vibratiei libere cu amortizare vascoasa slaba a unui sistem vibrant cu un grad de
libertate se obtine o miscare:

a. armonica

b. nearmonica

c. modulata in amplitudine

d. aperiodica



9. Rezonanta unui sistem vibrant cu un grad de libertate este:

a. fenomenul care apare atunci cand pulsatia proprie a sistemului vibrant este egala cu pulsatia
perturbatoare

b. fenomenul care apare atunci cand amplitudinea miscarii tinde la infinit

c. . fenomenul care apare atunci cand pulsatia proprie a sistemului vibrant este egala cu pulsatia
perturbatoare , in lipsa amortizarilor amplitudinea tinzand la infinit

d. fenomenul care apare atunci cand pulsatia proprie a sistemului vibrant este egala cu pulsatia
perturbatoare , amplitudinea avand valori foarte mari

10. In cazul functionarii unui sistem vibrant cu un grad de libertate in apropierea rezonantei
miscarea este :

a. modulata in amplitudine

b. instabila

c. modulate in amplitudine, fenomenul de marire periodica a amplitudinilor numindu-se batai
d. instabila, amplitudinea crescand treptat catre infinit

11. Transmisibilitatea este :

a. Raportul dintre amplitudinea fortei transmise si amplitudinea fortei la sursa
b. Raportul dintre amplitudinea fortei la sursa si amplitudinea fortei transmise
c.Raportul dintre forta transmisa si forta la sursa

d.Raportul dintre forta la sursa si forta transmisa

12.Un sistem vibrant cu un numar finit de grade de libertate :

a. are un numar de moduri proprii egal cu numarul gradelor de libertate ale sistemului
b. are legile de miscare ale elementelor rigide de tip armonic

c. are o pulsatie proprie

d. are legile de miscare ale elementelor rigide de tip pseudoarmonic

13. Absorbitorul dinamic :

a. este un sistem alcatuit dintr-un element elastic si un element rigid cu pulsatia proprie egala cu
pulsatia perturbatoare a unui sistem cu un grad de libertate aflat in vibratie fortata si care reduce
amplitudinile din vibratia fortata

b.este un sistem care absoarbe vibratiile fortate ale unui sistem cu un grad de libertate

c. este un sistem care absoarbe vibratiile libere ale unui sistem cu un grad de libertate

d.este un sistem vibrant cu doua grade de libertate aflat in rezonanta

14. In Analiza modala:

a. vibratia libera a unui sistem cu n grade de libertate poate fi redusa la studiul vibratiilor libere a
n sisteme independente cu un grad de libertate

b. vibratia libera a unui sistem cu n grade de libertate poate fi redusa la studiul vibratiilor libere a
(n+1) sisteme independente cu un grad de libertate

c. vibratia fortata a unui sistem cu n grade de libertate poate fi redusa la studiul vibratiilor fortate
a (nt+1) sisteme independente cu un grad de libertate



d. vibratia fortata a unui sistem cu n grade de libertate poate fi redusa la studiul vibratiilor fortate
a n sisteme independente cu un grad de libertate

15.Amortizorul vascos neacordat este :

a.un sistem alcatuit dintr-un element rigid si un amortizor si este utilizat pentru amortizarea
vibratiilor fortate pentru un spectru larg de variatie a pulsatiei excitatoare

b. un sistem alcatuit dintr-un element elastic si un amortizor si este utilizat pentru amortizarea
vibratiilor fortate pentru un spectru larg de variatie a pulsatiei excitatoare

c. un sistem alcatuit dintr-un element rigid si un amortizor si este utilizat pentru amortizarea
vibratiilor libere pentru un spectru larg de variatie a pulsatiei excitatoare

d. un sistem alcatuit dintr-un element rigid si un amortizor si este utilizat pentru amortizarea
vibratiilor fortate cu amortizare pentru un spectru larg de variatie a pulsatiei excitatoare

16.La vibratiile sistemelor cu infinit grade de libertate:

a. fortele de inertie sunt distribuite in intreg volumul iar deplasarea in miscarea vibratorie este
exprimata printr-o functie continua

b.fortele de inertie sunt distribuite in intreg volumul iar deplasarea in miscarea vibratorie este
exprimata printr-o functie continua de punct si timp

c.se considera ca sistemul este alcatuit din elemente rigide si elemente elastice

d. se considera ca sistemul este alcatuit din elemente rigide si elemente elastic cu masa

17.Functiile Krilov sunt:

a.utilizate pentru analiza vibratiilor de incovoiere ale barelor prismatice cu infinit grade de
libertate

b. utilizate pentru analiza vibratiilor de incovoiere ale barelor prismatice cu numar finit grade de
libertate

c.sunt functiile proprii ale barelor prismatice cu infinit grade de libertate

d. sunt functiile de forma ale barelor prismatice cu numar finit grade de libertate

18. Metoda Rayleigh este:

a.0 metoda aproximativa pentru calculul pulsatiilor proprii ale sistemelor conservative cu un grad
sau cu numar finit de grade de libertate

b. 0 metoda aproximativa pentru calculul pulsatiilor proprii ale sistemelor cu un grad sau cu
numar finit de grade de libertate

c. 0 metoda aproximativa pentru calculul pulsatiilor proprii ale sistemelor conservative cu infinit
de grade de libertate

d. o metoda aproximativa pentru calculul pulsatiilor proprii ale sistemelor cu infinit de grade de
libertate

19.Metoda Holzer-Tolle este:

a. o metoda aproximativa de rezolvare a ecuatiilor in amplitudini si este utilizata pentru
determinarea pulsatiilor proprii si a formelor proprii de vibratie pentru arborii cu multi volanti
b. 0 metoda aproximativa si este utilizata pentru determinarea pulsatiilor proprii si a formelor
proprii de vibratie pentru arborii cu multi volanti

c.este o metoda aproximativa utilizata pentru calculul pulsatiei proprii fundamentale si a formei
proprii corespunzatoare atunci cand se cunoaste matricea dinamica a sistemului

d.este 0 metoda de analiza a vibratiilor fortate ale sistemelor cu un grade de libertate



20.Metoda matricelor de transfer este:

a.0 metoda aproximativa utilizata pentru calculul pulsatiilor proprii si a formelor proprii de
vibratie pentru arborii cu multi volanti si se foloseste atunci cand miscarea fiecarui element rigid
este descrisa de mai multe coordonate

b. 0 metoda exacta de analiza a vibratiilor fortate ale arborilor cu multi volanti

c. o metoda aproximativa utilizata pentru calculul pulsatiilor proprii si a formelor proprii de
vibratie pentru arborii cu multi volanti si se foloseste atunci cand miscarea fiecarui element rigid
este descrisa de o singura coordonata

d. o metoda aproximativa utilizata pentru calculul pulsatiilor proprii si a formelor proprii de
vibratie

TEST GRILA LA DISCIPLINA ORGANE DE MASINI

1. Simbolul o, indica:

a) limita de curgerea a unui material;

b) tensiunea admisibila la tractiune;

¢) tensiunea maxima la tractiune pentru un ciclu pulsator;
d) tensiunea maxima la forfecare pentru un ciclu pulsator.

2. Care sunt tensiunile car apar in planul © in cordoanele de sudura din figura:
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3. Care din filetele trapezoidal, ferastrau, metric, patrat poate fi folosit ca filet de miscare:
a) numai cel trapezoidal;
b) toate;
¢) numai cel trapezoidal si ferdstrau;
d) numai cel trapezoidal, ferastrau si patrat.

4. Ce influenta are inclinarea flancurilor unui filet asupra momentului de strangere a piulitei ?
a) nu are nici o influenta;
b) reduce momentul de strangere;
c) creste momentului de strangere;
d) influenta este nesemnificativa.

5. Pentru calculul 1ndltimii standardizate a piulitei unei asamblari filetate se considera:



a) numai tensiunea admisibila de strivire si incovoiere;

b) numai tensiunea admisibila de incovoiere;
c) numai tensiunea admisibila la tractiune a surubului;
d) tensiunea admisibila de strivire, incovoiere si admisibila la tractiune a surubului.

6. Asamblarile cu suruburi, supuse la soc, necesita:

a) suruburi rigide;

b) suruburi elastice;

c) nu are importanta rigiditatea surubului;
d) suruburi rigide cu cap hexagonal.

7. Cea mai mare lungime a unei pene paralele se obtine din solicitarea de:

a) incovoiere;

b) strivire;

c) forfecare;

d) hertziana de contact.

(Se considera b=10 mm, h =8mm, p, =100 MPa, Ta,f =80 MPa)

8. Care este presiune minima necesara pentru asamblarea presata de mai sus, ce transmite
momentul de torsiune M, :

F, L7
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9. Curba cea mai des utilizata pentru profilul dintilor rotilor dintate este:
a) epicicloida
b) hipocicloida
¢) cicloida
d) evolventa

10. Rotile dintate confectionate din oteluri cu HB<3500 MPa sunt susceptibile ruperii prin:
a) presiunea de contact
b) incovoiere la baza dintelui
c¢) rupere frontala
d) fisurarea la baza dintelui

11. Fortele axiale in cazul unui angrenaj cilindric cu dinti inclinati pot fi anulate prin:
a) micsorarea numarului de dinti
b) marirea numarului de dinti



¢) micsorarea unghiului de inclinare al dintelui
d) utilizarea danturii in “V”

12. Raportul de transmitere la un angrenaj conic poate fi exprimat prin:

a) raportul numerelor de dinti

b) raportul vitezelor unghiulare

c¢) raportul sinusurilor semiunghiurilor la varf ale conurilor
d) prin oricare dintre aceste rapoarte

13. Cand suruburile unui cuplaj cu flanse sunt montate cu joc in gduri, solicitarea acestora este:

a) tractiunea
b) forfecarea
c) strivirea

d) torsiunea

14. Osiile sunt organe de sustinere pentru alte organe de masini in rotatie solicitate in principal:

a) la incovoiere;
b) la torsiune;

¢) la compresiune;
d) la intindere.

15. Arborii sunt organe de masini ce se rotesc in jurul axei lor geometrice si transmit momente de
torsiune; acestia, sunt solicitati in principal la:

a. incovoiere $i compresiune;
b. Incovoiere si torsiune;

c. forfecare si torsiune.

d. intindere — compresiune.

16. Parametrul de baza al unui angrenaj definit ca raport intre pasul de divizare si numarul 7 se

numeste:

a. segment de angrenare;
b. modul;

c. inaltimea dintelui;

d. latimea dintelui.

17. Numarul de inceputuri al unui melc echivaleaza cu:

a. numarul de dinti al melcului;

b. numarul de dinti al rotii melcate;

c. coeficientul diametral;

d. unghiul de inclinare al elicei melcului.

18. In vederea calculului aproximativ al numarului de curele la o transmisie prin curele
trapezoidale este necesar sd se cunoasca;

a. puterea transmisa de o curea;

b. puterea totala de transmis;

c. distanta intre axe a transmisiei;

d. puterea totala si puterea transmisa de o curea.



19. Care este marimea diametrului arborelui pe care se monteaza rulmentul radial cu bile 6205:
a) 50 mm;
b) 20 mm;
¢) S mm.
d) 25 mm;

20. Cuplajele cardanice permit deplaséri ale arborilor:
a. radiale;
b. unghiulare;
c. axiale;
d. radiale Si unghiulare.

TEST GRILA LA DISCIPLINA ANALIZA CU ELEMENTE FINITE

1. Pentru elementul finit plan triunghiular din figura, cdmpul de deplasare se exprima sub forma:
u(x,y) = Nju;+ Nju; + Nyuy,
v(Xx,y) = Njvi + NjVj + Nivi
in care N;, N;, N sunt:
a) functii de tensiune (de interpolare); b) forte axiale; c¢) functii de potential; d) functii de
forma (de interpolare).
i [k
b

fo
[u) X
2. Matricea
E X AX E X AX
I I
E X AX E X AX
I I
reprezinta

a) Matricea de rigiditate a elementului de bara ce transmite forte axiale;

b) Matricea de rigiditate a elementului de bara ce transmite momente torsionale;
c¢) Matricea de rotatie a elementului de placa plana incovoiata in planul xy;

d) Matricea de rigiditate a elementului de placa plana incovoiata in planul xy.

3. Matricea



E,A E, A

X" X X" X

I |
E,A E,A

X" X X" X

| |
reprezinta
a) Matricea de rigiditate a elementului de bara ce transmite forte axiale;
b) Matricea de rigiditate a elementului de bara ce transmite momente torsionale;
c¢) Matricea de rotatie a elementului de placa plana incovoiata in planul xy;
d) O matrice oarecare.
4. Matricea
Gls  _Gla
I I
Gl, Gl,
| I
reprezinta
a) Matricea de rigiditate a elementului de bara ce transmite forte axiale;
b) Matricea de rigiditate a elementului de bara ce transmite momente torsionale;
¢) Matricea de rotatie a elementului de placa plana incovoiata in planul xy;
d) Matricea de rigiditate a elementului de placa plana incovoiata in planul xy.

E A
5. Raportul XI X reprezinta

a) Rigiditatea la torsiune a barei;

b) Rigiditatea la tractiune a barei;

c¢) Expresia tensiunii normale a barei solicitata la incovoiere in planul Xy;

d) Rigiditatea la incovoiere a elementului de placa plana incovoiata in planul xy.

I .
6. Raportul XI d reprezinta

a) Rigiditatea la torsiune a barei;

b) Rigiditatea la tractiune a barei;

c¢) Expresia tensiunii tangentiale a barei solicitata la incovoiere in planul Xy;

d) Rigiditatea la incovoiere a elementului de placa plana incovoiata in planul xy.

I
7. Raportul IX3 Y reprezinta
a) Rigiditatea la torsiune a barei;
b) Rigiditatea la incovoiere fara forfecare in planul Xz a barei;
c¢) Expresia tensiunii normale a barei solicitata la incovoiere fara forfecare in planul xy;
d) Rigiditatea la incovoiere fara forfecare in planul Xy a barei.

E I .
8. Raportul IX3 L reprezinta

a) Rigiditatea la torsiune a barei;



b) Rigiditatea la incovoiere fara forfecare in planul xz a barei;
c¢) Expresia tensiunii normale a barei solicitata la incovoiere fara forfecare in planul xy;
d) Rigiditatea la incovoiere fara forfecare in planul Xy a barei.

9. Expresia I B 'DBdV reprezinta
\%

a) Formula de determinare a matricei de rigiditate a elementului finit;

b) Formula de determinare a vectorului incarcarilor din forte exterioare, a elementului finit;
c¢) Expresia tensiunii normale a barei solicitata la incovoiere in planul xy;

d) Expresia matricei de inertie a elementului finit.

10. In expresia € = B9,

B reprezinta

a) Matricea functiilor de forma ale deformatiilor specific ale elementului finit;

b) Formula de determinare a vectorului incarcarilor din forte exterioare, a elementului finit;
c¢) Expresia tensiunii normale a barei solicitata la incovoiere in planul xy;

d) Expresia matricei de inertie a elementului finit.

11. In expresia IBT DBdV ,
\

D reprezinta

a) Matricea de rigiditate a elementului finit;

b) Vectorul incarcarilor din forte exterioare, al elementului finit;
c¢) Tensiunea normala a barei solicitata la incovoiere in planul xy;
d) Matricea caracteristicilor de material al elementului finit.

12. In expresia IBT DBdV ,
\

B reprezinta

a) Matricea de rigiditate a elementului finit;

b) Vectorul incarcarilor din forte exterioare, al elementului finit;

¢) Matricea functiilor de forma ale deformatiilor specific ale elementului finit;
d) Matricea caracteristicilor de material al elementului finit.

13. La placa dreptunghiulara din figura, conditiile pe contur sunt:



b
y
7 N
Z N
a) Pe laturile x=0, x=a: w = 0; ow = 0. Pe laturile y=0, y=b: w=0; w =0.
OX oy
2
b) Pe laturile x=0, x=a: w = 0; w = (. Pe laturile y=0, y=b: w=0; 0 \iv =0.
OX oy
2 2
c) Pe laturile x=0, x=a: w=0; 0 \;v =0. Pe laturile y=0, y=b: w = 0; 0 \iv =0.
OX oy
2
d) Pe laturile x=0, x=a: w = 0; (; \;v = 0. Pe laturile y=0, y=b: w=0; % =0
X

14. Prin grade de libertate ale unui element, se intelege:

e vyt

c¢) Formele de vibratie ale elementului;
d) Conditiile de contur ale elementului.

15. Se presupune cd se rezolva prin metoda elementelor finite o problema de solicitare elastica
axiala monodimensionala. Domeniul de calcul, numerotarea elementelor si numerotarea nodurilor
sunt prezentate in figura urmatoare:

1 3 4 2
(o, O O O O
3 5 1 4 2
Se observa ca se folosesc pentru discretizarea domeniului de calcul 4 elemente si 5 noduri. Se
considera cd 1n fiecare nod existd un singur grad de libertate (deplasarea axiald a nodului

respectiv).
La limitele domeniului de calcul (la capete) se impun conditii la limitd esentiale (se impun
deplasarile)
Matricea de conexiune este
35 31 35 1 5
Q_Sl Q_53 Q_42 Q_31
11 4 11 4 1501 14 4
4 2 4 2 1 4 2 2

a) , b) , c) , d)



16. Se presupune ca se rezolva prin metoda elementelor finite o problema de solicitare elastica
axiala monodimensionald. Domeniul de calcul, numerotarea elementelor si numerotarea nodurilor

sunt prezentate in figura urmatoare:
1 3 4 2
(o, O O O O
3 5 1 4 2
Se observa ca se folosesc pentru discretizarea domeniului de calcul 4 elemente si 5 noduri. Se
considerd ca in fiecare nod existd un singur grad de libertate (deplasarea axiala a nodului
respectiv).
La limitele domeniului de calcul (la capete) se impun conditii la limitd esentiale (se impun
deplasarile).
Vectorul de identificare a tipului gradelor de libertate este:
) PT=[0 1 10 0]’

b)PT:[l 000 1]’

o P =l 00 1]
o P =l 100 0]

17. Se presupune ca se rezolva prin metoda elementelor finite o problema de solicitare elastica
axiala monodimensionald. Domeniul de calcul, numerotarea elementelor si numerotarea nodurilor

sunt prezentate in figura urmatoare:
1 3 4 2
(o, O O O O
3 5 1 4 2
Se observa ca se folosesc pentru discretizarea domeniului de calcul 4 elemente si 5 noduri. Se
considerd ca in fiecare nod existd un singur grad de libertate (deplasarea axiala a nodului
respectiv).
La limitele domeniului de calcul (la capete) se impun conditii la limitd esentiale (se impun
deplasarile).
Numerotarea gradelor de libertate necunoscute este:
P, =[l 2 3 4 5]

a)~

b)PTz[o 120 0],
C)13;=[0 123 o]’
d)PT=[1 00 2 3]

18. Se presupune ca se rezolva prin metoda elementelor finite o problema de solicitare elastica
axiald monodimensionald. Domeniul de calcul, numerotarea elementelor si numerotarea nodurilor
sunt prezentate in figura urmatoare:

1 3 4 2
(o, O O O O
3 5 1 4 2
Se observa ca se folosesc pentru discretizarea domeniului de calcul 4 elemente si 5 noduri. Se
considera cd in fiecare nod existd un singur grad de libertate (deplasarea axiald a nodului

respectiv).




La limitele domeniului de calcul (la capete) se impun conditii la limitd esentiale (se impun
deplasarile).
Matricea de legatura dintre vectorul gradelor de libertate necunoscute si vectorul gradelor de
libertate este:

01 000
L=(0 0 1 0 0
0001 0
a) L 4,
1 0 0 0 0]
L=/0 0 0 1 0
b) 00001_’
(01 0 0 O]

L=
0 _00100_’
1 0 0 0 O

L=
d) 0000 1]

19. Se presupune cé se rezolva prin metoda elementelor finite o problema de solicitare elastica
axiala monodimensionala. Domeniul de calcul, numerotarea elementelor si numerotarea nodurilor
sunt prezentate in figura urmatoare:

1 3 4 2
(o, O O O O
3 5 1 4 2
Se observd ca se folosesc pentru discretizarea domeniului de calcul 4 elemente i 5 noduri. Se
considera cd in fiecare nod existd un singur grad de libertate (deplasarea axiald a nodului
respectiv).
La limitele domeniului de calcul (la capete) se impun conditii la limitd esentiale (se impun
deplasarile).
Matricea de legatura dintre vectorul gradelor de libertate ale elementului 2 si vectorul gradelor de
libertate ale structurii este:

A [0 0100
2) 2_00001_,
A _[000 01
b) 2_10000_’
A _[000 10
0 201000_’
Az=10000
d) 00 0 1 0

20. Se presupune ca se rezolva prin metoda elementelor finite o problema de solicitare elastica
axiald monodimensionalda. Domeniul de calcul, numerotarea elementelor si numerotarea nodurilor
sunt prezentate in figura urmatoare:



1 3 4 2
(o, O O O O
3 5 1 4 2
Se observa ca se folosesc pentru discretizarea domeniului de calcul 4 elemente si 5 noduri. Se
considera cd 1n fiecare nod existd un singur grad de libertate (deplasarea axialda a nodului
respectiv).
La limitele domeniului de calcul (la capete) se impun conditii la limitd esentiale (se impun
deplasarile).
Matricea de legatura dintre vectorul gradelor de libertate ale elementului 1 si vectorul gradelor de
libertate ale structurii este:

A—O 1 0
=

) :000:,
A—O 0 1
=

b) :100:’
A_l 0 0
1o 1 0

C) - :9
A—O 0 0
=

d) 00 1)

TEST GRILA LA DISCIPLINA ELASTICITATE

1. Sistemul de ecuatii

oo aTxy az-xz
* + + +4g,=0;
OX oy 0z

or Jo, Ot
b ——+——+g, =0

OX oy oz

or,, é’rzy do
+ +—=+g¢, =0.
OX oy 0l
reprezinta:

a) ecuatiile de echilibru static ale unui element infinitezimal de volum;

b) ecuatiile de echilibru dinamic ale unui element infinitezimal de volum;
¢) conditiile de contur in elasticitatea spatial;

d) conditia de continuitate In elasticitatea spatiala.

2. Tensorul tensiunilor dintr-un punct al unui corp solicitat este:
o, T T 20 0 4

X Xy Xz
T,=\7, o, 7,|=/0 10 0 [Pa]
Ty Ty O 4 0 -12
Care dintre componentele tensorului este tensiune principala?
a)4 Pa; b)10Pa; c) -12 Pa; d) 20 Pa.



3. Sistemul de ecuatii urmator
P =0, +7,m+z,n;

P, =7, +o,m+z, n;
p,, =7l +7,,m+o,n

reprezinta:

a) ecuatiile de echilibru static ale unui element infinitezimal de volum al unui corp elastic;
b) ecuatiile de echilibru dinamic ale unui element infinitezimal de volum al unui corp elastic;

¢) conditiile de contur in elasticitatea plana;
d) conditia de continuitate 1n elasticitatea plana.

4. Sistemul de ecuatii urmator

L@ ev o ov
X5 ¥ &y = iEy oy ox :
reprezinta:

a) ecuatiile fizice in elasticitatea plana;

b) ecuatiile geometrice 1n elasticitatea plana;
¢) ecuatiile fizice in elasticitatea spatiala;

d) conditiile de contur in elasticitatea plana.

5. Tensorul deformatiilor dintr-un punct al unui corp omogen si izotrop este:

;. L1 1
lx 27/xy %7“ ] 3 0
-4
T.s: Ej/yx gy Eyyz =10 3 -4 0
1 1 0 0 4
— — £
2}/zx 2j/zy z

O directie principala de deformatie din acest punct coincide cu:
a) Directia axei Ox;

b) Directia axei Oy;

¢) Directia axei Oz;

d) Bisectoarea unghiului xOy.

6. Valorile corecte ale tensiunilor Gy si Ty, in punctul ,,1” al elementului din figura de mai jos

sunt:



J—
LA | LA il ﬂ e
a) Oy=p; Txy=0; b)oy=p; Ty=p; €) 6y=P; Ty=0; d) 6y=0; T=-p.

7. Ecuatia

o'~ +l,c-1,=0,

reprezinta:

a) Ecuatia de echilibru a tensiunilor intr-un punct al unui corp elastic solicitat de actiuni
exterioare;

b) Ecuatia tensiunilor principale intr-un punct al unui corp elastic solicitat de actiuni exterioare;
¢) Conditia de contur al unui corp elastic solicitat de actiuni exterioare;

d) Conditia de echilibru pe conturul unui corp elastic solicitat de actiuni exterioare.

8. Expresia

0,0,+0,0,+0,0,

reprezinta:

a) Expresia invariantului I, al starii de tensiuni intr-un punct al unui corp elastic solicitat de
actiuni exterioare;

b) Ecuatia tensiunilor principale intr-un punct al unui corp elastic solicitat de actiuni exterioare;
¢) Conditia de contur al unui corp elastic solicitat de actiuni exterioare;

d) Conditia de echilibru pe conturul unui corp elastic solicitat de actiuni exterioare.

9. Conditia urmatoare

o,—0O Tyy T,

produce:

a) Ecuatia tensiunilor principale intr-un punct al unui corp elastic solicitat de actiuni exterioare;
b) Ecuatia de echilibru static a unui element infinitezimal de volum al unui corp elastic;

c¢) Conditiile de contur in elasticitatea tridimensionala;

d) Conditia de continuitate in elasticitatea tridimensionala.

10. Expresia



Ju 1{( du ? ov ? oW ?
— | —| +|—| +|—
ox 2|\ Ix OX OX

reprezinta:

a) Expresia lunecarii specifice unghiulare din planul xz;

b) Expresia deformatiei specifice liniare pe axa X;

c¢) Expresia deformatiei specifice liniare pe axa z;

d) Conditia de contur al unui corp elastic solicitat de actiuni exterioare.

11. Expresia

R RG]

reprezinta:

a) Expresia lunecarii specifice unghiulare din planul xz;

b) Expresia deformatiei specifice liniare pe axa X;

c) Expresia deformatiei specifice liniare pe axa y;

d) Conditia de contur al unui corp elastic solicitat de actiuni exterioare.

12. Expresia

AU AW AU NN AW

—t—t——t——+ ——

0L OX XL oXol X oL
reprezinta:
a) Expresia generala a lunecarii specifice unghiulare din planul Xz;
b) Expresia generala a deformatiei specifice liniare pe axa X;
c) Expresia generala a deformatiei specifice liniare pe axa z;
d) Conditia de contur al unui corp elastic solicitat de actiuni exterioare.

13. Expresia

AU N A NN AW

—t—t———— ——

Ay X K XAy XA

reprezinta:

a) Expresia generala a lunecarii specifice unghiulare din planul Xy;

b) Expresia generala a deformatiei specifice liniare pe axa X;

c) Expresia generala a deformatiei specifice liniare pe axa z;

d) Conditia de contur al unui corp elastic solicitat de actiuni exterioare.

14. Corpul ale carui deplasari ale punctelor au expresiile:

u=a-by-cz; v=bx-cz; w=c(x+y), (unde a,b si C sunt constante).

are:

a) Deplasare constanta pe axa z;

b) Deplasare constanta pe o axa orientata la 30° fata de axa X in planul xy;
¢) Tensiuni principale nenule pe axa y;

d) Numai deplasari de rigid, (corpul nu se deformeaza).



15. Deformatia specificd unghiulara y, a unui corp elastic ale carui deplasari ale punctelor au
expresiile: uU=a(x+y-5+0,52)z; v=a(y+0,5z)z; w=a(Xxy+yz+xz) (unde a este o constanta),
este:

a) 7,x=0;

b) 7, =a(x+2y+2z-5);
¢) 7, =a(x+y+22);

d) r,,=a.

16. Expresia

1 2 2 2
g\/(o-l _02) "'(02 _0'3) +(03 _0'1)

reprezinta:

a) Expresia lunecarii specifice unghiulare din planul xz;

b) Expresia tensiunii tangentiale octaedrice intr-un punct al unui corp elastic;
c¢) Expresia unui invariant al starii de tensiune a unui corp elastic;

d) Expresia tensiunii normale octaedrice intr-un punct al unui corp elastic.

17. Matricea

1 Ay Mg
E, E, E,
D _|_ zuyx L _ /uyz
E, E, E,
_ /uzx _ ,ley _L
E, E, E,
reprezinta:

a) Matricea constantelor de elasticitate ale materialului ortotrop al unui corp;
b) Matricea constantelor de elasticitate ale materialului izotrop al unui corp;
¢) Matricea de amortizare a materialului ortotrop al unui corp elastic

d) Matricea atasata tensorului tensiunilor Intr-un punct al unui corp elastic;

18. Tensiunile principale intr-un punct al unui corp elastic au valorile:
o1 =06, =-14,29-10° Pa; o5 =-75-10 Pa.

Tensiunea tangentiald maxima are valoarea:

a) Tma=60.71-10°Pa

b) Tma=-30.355-10"Pa

¢) Tna=89.29-10°Pa

d) Tmax=-89.29-10°Pa

19. Expresia
1

2E
reprezinta:

[612 +ol+ol-2ulo,0, +0,0,+0,0, )]



a) Expresia tensiunii octaedrice intr-un punct unui corp elastic;

b) Expresia energiei potentiale specifice de deformatie, totala;

¢) Expresia unui invariant al starii de tensiune a unui corp elastic;

d) Conditia de contur al unui corp elastic solicitat de actiuni exterioare.

20. Deformatia specificd unghiulard v,y a unui corp elastic ale carui deplasari ale punctelor au
expresiile: U=a(x+y-5+0,52)z; v=a(y+0,5z)z; w=a(xy+yz+xz) (unde a este o constanta),

este:

a) 7y =0

b) 7, =a(x+2y+2z-5);

©) 7 =alX+y+22);

d) 7, =az.

TEST GRILA LA DISCIPLINA PLASTICITATE

1. Comportarea elasto-plastica a solidelor este caracterizatd de o relatie

tensiune-deformatie:

a) liniara, (adica distributia de tensiuni se obtine pornind de la distributia de deformatii folosind
niste relatii liniare);

b) ne-liniara, (adica distributia de tensiuni se obtine pornind de la distributia de deformatii
folosind niste relatii ne-liniare);

¢) ne-unica, (adicd unei distributii a deformatiilor ii pot corespunde

mai multe distributii de tensiuni);

d) biunivoca, (adica unei distributii de deformatii ii corespunde o distributie de tensiuni si
invers).

2. Dupa o incarcare elasto-plastica a unei structuri fard deformatii/tensiuni initiale urmata de o
descarcare completa se poate observa:

a) in structura raman deformatii/tensiuni remanente;

b) structura revine la starea initiala;

c) structura isi pierde stabilitatea;

d) structura se deformeaza in sens invers proportional cu deformatiile plastice.

3) Dupa o incarcare elasto-plastica descarcarea se face:
a) elasto-plastic;

b) elastic;

¢) plastic;

d) neliniar.

4) Ce este suprafata de curgere:

a) Suprafata domeniului tensiunilor admisibile;
b) Suprafata domeniului de curgere;

¢) Suprafata domeniului plastic;

d) Suprafata domeniului tensiunilor de curgere.



5) Interiorul suprafetei de curgere este:
a) Domeniul plastic;

b) Domeniul de curgere;

¢) Domeniul tensiunilor admisibile;

d) Domeniul elastic.

6) Pentru al defini domeniul tensiunilor admisibile, domeniul elastic, etc. se foloseste:
a) Criteriul de elasticitate;

b) Functia de plasticitate;

¢) Criteriul de curgere;

d) Functia de elasticitate.

7) Modelul de material elastic-perfect plastic este caracterizat de:
a) intarire liniara;

b) tensiunea de curgere constanta;

¢) Intarire constanta;

d) tensiune de curgere liniara.

8) La modelul de material elastic perfect plastic prin deformare elasto-plastica suprafata de
curgere:

a) se mareste in directia deformarii plastice;

b) raméane constanta;

¢) se mareste in toate directiile;

d) se deplaseaza in directia deformadrii plastice.

9) La modelul de material cu intarire izotropa prin deformare elasto-plastica suprafata de curgere:
a) se mareste in directia deformarii plastice;

b) ramane constanta;

¢) se mareste in toate directiile;

d) se deplaseaza in directia deformadrii plastice.

10) La modelul de material cu intarire cinematica prin deformare elasto-plasticd suprafata de
curgere:

a) se mareste in directia deformarii plastice;

b) rdmane constanta;

¢) se mareste in toate directiile;

d) se deplaseaza in directia deformadrii plastice.

11) In plasticitate se utilizeaza mai multe modele de intarire. Care dintre urmatoarele nu se
utilizeaza:

a) statica;

b) cinematica;

¢) izotropa;

d) mixta.

12) Efectul Bauschinger este modelat matematic prin intarirea:



a) statica;

b) cinematica;
¢) izotropa;
d) endotropa.

13) In modelarea matematica a deformarii elasto-plastice atunci cand se foloseste ipoteza ca
deformatiile sunt mici se considera ca deformatia totala se descompune in deformatie elastica si
deformatie plastica

a) multiplicativ;

b) aditiv;

¢) logaritmic;

d) patratic.

14) Relatiile de incarcare/descarcare se mai numesc:
a) Hill;

b) Tresca;

¢) vonMises;

d) Kuhn-Tucker.

15) Ecuatiile elasto-plasticitatii sunt:
a) algebrice;

b) functionale;

¢) integrale;

d) diferentiale.

16) Cel mai frecvent utilizat criteriu de curgere in plasticitatea metalelor este:
a) Hill;

b) Tresca;

¢) vonMises;

d) Kuhn-Tucker.

17) Legea de curgere modeleaza matematic modul de variatie al
a) curgerii;

b) plasticizarii;

c¢) deformatiilor plastice;

d) deformatiilor elasto-plastice.

18) Legea de intarire modeleazd matematic modul de variatie al
a) parametrilor de curgere;

b) parametrilor elasto-plastici;

¢) Intariri materialului;

d) parametrilor de intarire.

19) La rezolvarea problemelor de plasticitate pe calculator sarcina exterioara se aplica:
a) incremental;

b) integral;

c) partial;



d) distribuit.

20) Pentru determinarea modului elasto-plastic tangent se foloseste:
a) conditia de curgere;

b) conditia de plasticitate;

¢) conditia de persistenta (consistenta);

d) conditia de admisibilitate.

TEST GRILA LA DISCIPLINA MATERIALE COMPOSITE

1. Materialul compozit este:
a. o combinatie de cel putin doua componente;
b. o combinatie de doua componente;
c. un amestec omogen si izotrop de substante chimice;
d. un material care oxideaza in mediu coroziv.

2. Care sunt fazele materialului compozit
a. matriceatranforsantul+gelcoat-ul ;
b. matriceatranforsantul;
c. rasina+ranforsantul+gelcoatul;
d. matriceatrasinatfibra.

3. In structura unui material compozit, in calitate de agent de ranforsare, se pot utiliza:
a. fibre, particule, apa ;
b. fibre, whiskers, particule, aer ;
c. fibre, particule, aer ;
d. fibra de sticla.

4. Matricea polimerica este considerata:
a. rasina poliesterica, rasina fenolica, rasina epoxi;
b. poliamide, polipropilena, policlorura de vinil, poliuretani;
c. raspunsurile a si b sunt corecte;
d. nici un raspuns nu este corect.

5. Compozitele structurale tip "sandwich" pot avea miez din:
a) fibre scurte;
b) structuri de tip fagure (de aluminiu, hartie, materiale plastice) sau spuma
(poliuretanica,
polistirenica) ;
¢) compozite pe baza de tesatura din fibre de sticla si rasina poliesterica nesaturata ;
d) polimer termoplastic compact.

6. Fractia volumica reprezinta:
a. raportul dintre volumul de fibre (volumul matricei) si volumul intregului compozit;
b. raportul dintre numarul total de fibre si volumul intregului compozit;



c. numarul total de fibre din materialul compozit;
d. raportul dintre volumul de fibre si volumul matricei.

7. Ponderea volumica a fibrelor reprezinta:
a. volumul fibrelor din compozit;
b. raportul procentual dintre volumul fibrelor din compozit si volumul total de compozit;
¢. volumul compozitului armat cu fibre;
d. numarul de fibre din componenta materialului compozit.

8. Fractia masica reprezinta:
a. raportul dintre masa de fibre (masa matricei) si masa intregului compozit;
b. raportul dintre numarul total de fibre si masa intregului compozit;
c. numarul total de fibre din materialul compozit;
d. raportul dintre volumul de fibre si masa compozitului.
9. Ponderea volumica a matricei reprezinta:
a. volumul matricei din compozit;
b. raportul procentual dintre volumul matricei din compozit si volumul total de compozit;
¢. volumul compozitului armat cu fibre;
d. diferenta dintre volumul compozitului si volumul ocupat de fibre.

10. Modului de elasticitate longitudinal, modului de elasticitate transversal si coeficientul lui
Poisson se pot determina utilizand ecuatiile micromecanicii materialelor compozite, folosind:
a. codul topologic;
b. regula amestecului (regula lui Dalton);
c. fractia volumica,;
d. ponderea volumica.

11. Codificarea topologica reprezinta:
a. o definitie a materialului compozit;
b. numarul total de lamine;
c. un simbol care prezinta principalele elemente structurale;
d. succesiunea orientarii fiecarei lamine.

12. Codul topologic prezinta:
a. elementele componente ale materialului compozit;
b. grosimea materialului compozit;
c. definitia materialului compozit;
d. numarul de lamine, orientarea si succesiunea acestora.

13. Matricea de rigiditate reprezinta:
a. matricea care face legatura intre tensiuni si deformatii;
b. matricea care face lagatura intre deformatii si tensiuni;
c. matricea care are pe diagonala principala numai rigiditati;
d. matricea materialului anizotrop.

14. Matricea rigiditatilor reduse reprezinta:



a. reprezinta legatura intre tensiuni si deformatii in noul sistem de referinta rotit fata de
sistemul
initial;
b. matricea care face lagatura intre deformatii si tensiuni;
c. matricea care are pe diagonala principala numai rigiditati;
.d. matricea materialului anizotrop.

15. Matricea compliantelor reprezinta:
a. matricea care face legatura intre tensiuni si deformatii;
b. matricea care face lagatura intre deformatii si tensiuni;
c. matricea care are pe diagonala principala numai rigiditati,
d. matricea materialului anizotrop.

16. Matricea compliantelor reduse reprezinta:

a. matricea care face legatura intre tensiuni si deformatii;

b. matricea care face lagatura intre deformatii si tensiuni in noul sistem de referinta rotit
fata de sistemul initil;

c. matricea care are pe diagonala principala numai rigiditati;

d. matricea materialului anizotrop.

17. Un stratificat este considerat simetric daca:

a. fibrele sunt asezate simetric fata de planul median;

b. orientarea staturilor este antisimetrica in raport cu planul median;

c. proprietatile laminei, orientarea si grosimea acesteia sunt identice fata de planul
median;

d. daca are un numar par de lamine.

18. Rolul gelcoat-ului:
a. mareste viteza de intarire a matricei;
b. ajuta la aderenta fibra - matrice;
c. imbunatateste estetica suprafetei materialului compozit;
d. se foloseste pentru ca la final materialul compozit sa poata fi vopsit.

19. Delaminarea este:

a. o defectiune interioara cauzata de existenta unui gol de aer, aparut in timpul procesului
de fabricare intre 2 straturi;

b. o metoda de realizarea a materialelor compozite;

c. o metoda de prelucrarea a materialelor compozite;

d. un material compozit cu armare bidirectionala.

20. Micromecanica materialelor compozite se refera la:
a. studiul interactiunilor dintre constituientii materialului compozit;
b. analiza ranforsantului care intra in alcatuirea materialului compozit;
c. analiza matricei materialului compozit;
d. proprietatile globale ale materialului compozit.



