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§ 76. Сила упругости 
 

1. Модуль силы упругости. 

Запишем закон Гука εσ E= . Заменим σ  и ε  согласно их оп-
ределениям. 
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 - жёсткость стержня, пружины и проч. 

 

lkF ∆=упр  - модуль силы упругости 
Эту формулу тоже иногда называют 

законом Гука. 
 
 

2. Вектор и проекция силы упругости. 

r  - радиус-вектор, т.е. 
вектор, проведённый из на-
чала координат в данную 
точку пространства. Он 
указывает положение точ-
ки в пространстве в данный 
момент времени. 
 

Из рисунков видим lrr ∆==  и rF ↑↓ . 
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Поэтому имеем krlkF =∆=упр .   rkF −=упр  
 Знак «минус» в формуле указывает на то, что в любой 
момент деформации rF ↑↓ . Из механики знаем, что проекции 
радиуса-вектора на оси координат равны координатам конца r , 
т.е. xrx = ,  yry = ,  zrz = . 
 Имеем для проекции упрF  на ось OX  следующее: 

xx krF −= ;   kxFx −=  - проекция упрF . 
 Здесь «минус» указывает, что в любой момент деформа-
ции координата конца пружины и проекция силы упругости 
имеют противоположные знаки. 

 

rkF −=упр  - сила упругости 
xkrklkF ==∆=упр  - модуль силы упругости 

kxFx −=  - проекция силы упругости на ось OX  


