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(подпись)

1. Описание фонда оценочных средств (оценочных материалов)
Фонд оценочных средств (оценочные материалы) включает в себя контрольные задания и (или) вопросы, которые могут быть предложены обучающемуся в рамках текущего контроля успеваемости и промежуточной аттестации по дисциплине (модулю). Указанные контрольные задания и (или) вопросы позволяют оценить достижение обучающимся планируемых результатов обучения по дисциплине (модулю), установленных в соответствующей рабочей программе дисциплины (модуля), а также сформированность компетенций, установленных в соответствующей общей характеристике основной профессиональной образовательной программы.

Полные наименования компетенций представлены в общей характеристике основной профессиональной образовательной программы.
2. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения текущего контроля успеваемости обучающихся по дисциплине (модулю)
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ОК-7
1. Что называется звеном механизма?

а) изделие, изготовленное из одного материала без применения сборочных операций или с использованием местных соединительных операций; б) совокупность деталей, имеющих одно функциональное назначение; в) сборочная единица; г) деталь механизма; д) деталь или совокупность нескольких деталей, соединенных в одну кинематически неизменяемую систему

2. Как называется неподвижное звено механизма?

а) стойка; б) фундамент; в) рама; г) станина
3. Сколько неподвижных звеньев может входить в состав механизма?

а) только одно; б) не менее одного; в) любое число; г) два и более

4. Как называется звено механизма, которому задается движение, преобразуемое механизмом в заданные движения других звеньев?

а) входным звеном; б) ведущим звеном; в) кривошипом; г) кулачком

5. Как называется звено, совершающее движение, для получения которого предназначен механизм?

а) выходным звеном; б) промежуточным звеном; в) коромыслом; г) ведомым звеном
6. Укажите минимальное число промежуточных звеньев, необходимое для образования механизма:

а) ноль; б) одно; в) два; г) три; д) четыре

7. Как называется вращающееся звено рычажного механизма, которое может совершать полный оборот вокруг неподвижной оси?

а) кривошипом; б) коромыслом; в) кулисой; г) ползуном
8. Как называется звено стержневого механизма, которое входит во вращательную пару со стойкой и может совершать полный оборот?

а) кулисой; б) камнем; в) кривошипом; г) коромыслом
9. Как называется вращающееся звено рычажного механизма, которое может совершать только неполный оборот вокруг неподвижной оси?

а) кривошипом; б) коромыслом; в) кулисой; г) ползуном
10. Как называется звено стержневого механизма, которое входит во вращательную пару со стойкой и совершает возвратно-враща​тельное движение?

а) кривошипом; б) коромыслом; в) кулисой; г) ползуном
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-14

1. В каком случае уравнение движения машины составляются в интегральной форме?

а) если внешние силы, действующие на звенья механизма, являются функциями температуры; б) если внешние силы, действующие на механизм, являются функциями обобщенной скорости или времени; в) если внешние силы, действующие на звенья механизма, являются функциями обобщенной координаты

2. В каком случае уравнение движения машины составляют в дифференциальной форме?

а) если внешние силы, действующие на звенья механизма, являются функциями температуры; б) если внешние силы, действующие на механизм, являются функциями обобщенной скорости или времени; в) если внешние силы, действующие на звенья механизма, являются функциями обобщенной координаты

3. Укажите верную запись уравнения движения машины в интегральной форме

а) 
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4. Укажите верную запись уравнения движения машины в дифференциальной форме

а) 
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5. Что называется тахограммой рабочей машины?

а) зависимость угловой скорости начального звена от его угла поворота; б) зависимость угловой скорости начального звена от времени; в) зависимость приведенного момента инерции механизма от угла поворота начального звена; г) зависимость приведенного момента инерции от времени

6. Какому режиму работы машины соответствует цикличное повторение значений угловой скорости начального звена?

а) разгону; б) выбегу; в) установившемуся движению; г) неустановившемуся движению

7. Как называется режим движения машинного агрегата, при котором соотношение между работой сил сопротивления 
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 и работой движущих сил 
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 за цикл движения характеризуется условием 
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а) разгон; б) режим установившегося движения; в) выбег; г) равномерное движение

8. Как называется режим движения машинного агрегата, при котором соотношение между работой сил сопротивления 
[image: image12.wmf]с
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 и работой движущих сил 
[image: image13.wmf]дв
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 за цикл движения характеризуется условием 
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а) разгон; б) режим установившегося движения; в) выбег; г) равномерное движение

9. Как называется режим движения машинного агрегата, при котором соотношение между работой сил сопротивления и работой движущих сил за цикл движения характеризуется условием 
[image: image15.wmf]дв
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а) разгон; б) режим установившегося движения; в) выбег; г) равномерное движение

10. Что называется циклом рабочей машины?

а) время, по истечении которого кинематические параметры, характеризующие движение выходного звена, принимают первоначальные значения; б) время, по истечении которого кинематические параметры, характеризующие движение начального звена, принимают первоначальные значения; в) время, по истечении которого кинематические параметры, характеризующие движение промежуточных звеньев, принимают первоначальные значения

3. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения промежуточной аттестации обучающихся по дисциплине (модулю)
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Ячейки в таблицах заполняются согласно предложенному билету.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ОК-7

1. Заполните таблицу основных структурных характеристик стержневого механизма, считая его плоским:

	1.1.     
[image: image17.wmf]=

W


	1.2.     
[image: image18.wmf]=

n


	1.3.     
[image: image19.wmf]=

н

p


	1.4.      
[image: image20.wmf]=

в

p




2. Заполните таблицу основных структурных характеристик стержневого механизма, считая его пространственным:

	2.1. 
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3. Укажите, какой отрезок на плане скоростей стержневого механизма изображает скорость т. 
[image: image29.wmf]B
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 EMBED Equation.3  [image: image31.wmf]pb
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4. Определите с помощью плана ускорений величину ускорения выходного звена стержневого механизма, м/с2
_____________________________

5. Определите с помощью плана ускорений направление ускорения выходного звена стержневого механизма:

	вправо
	а
	влево
	б
	вверх
	в
	вниз
	г


6. Воспользовавшись силовой диаграммой, рассчитайте работу силы полезного сопротивления:

	Дж


7. Выберите необходимое и достаточное условие статической определимости плоской кинематической цепи:
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8. Выберите правильную запись приведенного момента инерции стержневого механизма (в качестве звена приведения принять входное звено механизма):
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9. Выберите правильную запись приведенного момента сил сопротивления стержневого механизма (в качестве звена приведения принять входное звено механизма):
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10. Укажите, в каком варианте обеспечивается наименьший уровень колебаний угловой скорости кривошипа стержневого механизма (
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	маховик на валу I, 
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 EMBED Equation.3  [image: image47.wmf]
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	маховик на валу II, 
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 EMBED Equation.3  [image: image51.wmf]
	в


Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-14

1. Укажите на вариант цилиндрической шестерни, в которой при ее изготовлении может возникнуть подрезание ножек зубьев
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2. Укажите на вариант плоского зацепления 
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3. Рассчитайте угол зацепления передачи 
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4. Заполните таблицу основных структурных характеристик планетарного механизма, считая его плоским (приняв число сателлитов 
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5. Заполните таблицу основных структурных характеристик планетарного механизма, считая его пространственным (учитывая, что в передаче несколько сателлитов – см. схему)
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6. Рассчитайте передаточное отношение планетарного механизма (индексы 1 и 3 в обозначении передаточного отношения относятся к зубчатым колесам 
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, соответственно):


[image: image78.wmf]=
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7. Укажите основные звенья планетарного механизма (если два зубчатых колеса образуют одно звено, то в ячейке таблицы необходимо указать оба колеса, например, 
[image: image79.wmf]8

7

Z

Z

+

)

	7.1.
	Опорные колеса

	7.2.
	Центральные колеса

	7.3.
	Водило

	7.4.
	Сателлиты


8. Выберите правильное выражение условия соосности планетарного механизма

	
[image: image80.wmf]2

3

2

1

Z

Z

Z

Z

¢

-

=

+


	а
	
[image: image81.wmf]2

3

1

2

Z

Z

Z

Z

¢

-

=

-


	б
	
[image: image82.wmf]2

3

1

2

Z

Z

Z

Z

¢

+

=

-


	в
	
[image: image83.wmf]3

2

2

1

Z

Z

Z

Z

+

¢

=

+


	г


9. Укажите, на какой из фаз движения толкателя кулачкового механизма использован косинусоидальный закон изменения ускорения.

	фаза удаления
	а
	фаза ближнего выстоя
	б
	фаза приближения
	в
	фаза дальнего выстоя
	г


10. Заполните таблицу основных структурных характеристик кулачкового механизма
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4. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения промежуточной аттестации обучающихся (защиты курсовой работы) по дисциплине (модулю)

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ОК-7

1. Какой машинный агрегат рассматривается в Вашей работе?
2. Назначение машинного агрегата?

3. Какие механизмы входят в состав машинного агрегата?

4. Какие задачи решаются в курсовой работе?

5. Какие методы применялись при решении задач анализа?

6. Какие методы применялись при решении задач синтеза?

7. Достоинства и недостатки примененных графоаналитических методов.

8. Выводы по курсовой работе.

9. Предложите альтернативные схемы для замены использованного передаточного механизма.

10. Предложите альтернативные схемы для замены использованного планетарного механизма.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-14

1. Назовите и охарактеризуйте подвижные звенья рычажного механизма.

2. Назовите и охарактеризуйте кинематические пары рычажного механизма.

3. Сколько избыточных связей в исходной схеме рычажного механизма?

4. Каким методом устранялись избыточные связи в рычажном механизме?

5. Цель геометрического синтеза рычажного механизма?

6. Опишите порядок построения плана скоростей.

7. Какие допущения принимались при построении планов скоростей.

8. Основное условие задачи динамического синтеза машинного агрегата.

9. Каким методом решалась задача динамического синтеза машинного агрегата.

10. Дополнительные условия синтеза планетарного механизма.
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