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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.

2. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения текущего контроля успеваемости обучающихся по дисциплине (модулю)
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Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ОПК-1 
Ячейки в таблицах заполняются согласно предложенному билету.
1. Заполните таблицу основных структурных характеристик стержневого механизма, считая его плоским:
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2. Заполните таблицу основных структурных характеристик стержневого механизма, считая его пространственным:
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3. Укажите, какой отрезок на плане скоростей стержневого механизма изображает скорость т. 
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 EMBED Equation.3  [image: image16.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
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	влево
	б
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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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 EMBED Equation.3  [image: image32.wmf]
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3. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения промежуточной аттестации обучающихся по дисциплине (модулю)

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ОПК-1 
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) деталь или совокупность нескольких деталей, соединенных в одну кинематически не изменяемую систему.

2. Что называется кинематической парой?

а) неподвижное соединение двух звеньев механизма;

б) соединение двух соприкасающихся звеньев механизма;

в) соединение двух твердых соприкасающихся звеньев механизма;

соединение двух соприкасающихся звеньев механизма, допускающее их относительное движение.

3.Что называется классом кинематической пары?

а) число условий связи, налагаемых парой на относительное движение звеньев;

б) число степеней свободы звеньев, входящих в пару;

в) число поверхностей или плоскостей, по которым соприкасаются звенья, входящие в кинематическую пару.

4. Как называется, показанная на рисунке кинематическая пара?

     а) поступательная

     б) вращательная

     в) цилиндрическая

[image: image37.emf]
5. Что называется числом степеней свободы механизма?

а) число обобщенных координат механизма;

б) число звеньев механизма;

в) число кинематических пар, входящих в состав механизма;

наивысший класс кинематических пар, входящих в состав механизма.

6. Что называется кинематической цепью?

а) система звеньев, соединенных между собой кинематическими парами;

б) система звеньев;

в) система подвижных звеньев;

7. Целью кинематического анализа механизмов является:

а) определение движения звеньев механизма по заданному движению начальных звеньев;

б) определение действующих на механизм сил по заданному движению его звеньев;

в) определения движения механизма по действующим на него силам.

8. Из полюса плана скоростей выходят вектора:

а) абсолютных скоростей точек звеньев;

б) относительных скоростей точек звеньев;

в) угловых скоростей звеньев.

9. Из полюса плана ускорений выходят вектора:

а) абсолютных ускорений точек звеньев;

б) относительных ускорений точек звеньев;

в) угловых ускорений звеньев.

10. Укажите задачи кинематического анализа механизмов:

а) определение положений звеньев механизма и траекторий точек;

б) определение скоростей точек и звеньев механизма;

в) определение ускорений точек и звеньев механизма;

4. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения промежуточной аттестации обучающихся (защиты курсовой работы (проекта)) по дисциплине (модулю)

Занятия указанного типа не предусмотрены основной профессиональной образовательной программой.
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