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ПРЕДИСЛОВИЕ

Учебник посвящен систематическому изложению механики
стержней — одному из разделов строительной механики.

Механика стержней относится к одному из фундаменталь-
ных научных направлений — механике твердого деформируемого
тела. Разделы механики стержней входят в программы дисци-
плин профессиональной подготовки дипломированных специа-
листов с высшим техническим образованием по направлениям:
651500 — Прикладная механика (специальность 071 100 — ди-
намика и прочность машин); 652 600 — Ракетостроение и кос-
монавтика (специальности: 160 801 — ракетостроение; 160 802 —
космические летательные аппараты и разгонные блоки) и др.
Например, разделы механики стержней входят в основные дис-
циплины профессиональной подготовки бакалавров, магистров
и инженеров по специальности 150 301 — динамика и прочность
машин: «Строительная механика машин»; «Аналитическая ди-
намика и теория колебаний»; «Устойчивость механических си-
стем»; «Статистическая механика и теория надежности», а также
в специальные дисциплины профильной подготовки выпускников
ряда кафедр технических университетов.

Появление новых материалов и новых конструкций машин,
приборов и аппаратов, рассчитанных на эксплуатацию в экстре-
мальных условиях при высоких скоростях, нагрузках и темпера-
турах, потребовало внедрения в расчетную практику новых ме-
тодов расчета элементов конструкций, в том числе и стержневых
элементов с учетом новейших достижений в области прикладной
механики твердого деформируемого тела, теории колебаний, тео-
рии статической и динамической устойчивости и статистической
механики.

Современная вычислительная техника позволяет решать
очень сложные прикладные задачи механики стержней из самых
разных областей техники.

Рассмотреть в учебнике все возможные частные задачи, от-
носящиеся к механике стержней, практически невозможно. По-
этому акцент делается на изложение теории с иллюстрацией ее


