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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-18 (контролируемый индикатор достижения компетенции ОПК-18.1) 
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: image17.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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sin(

V

F

V

)

V

,

G

sin(

G

B

с

S

S

0

1

1

2

2

2

2

180

÷

÷

ø

ö

ç

ç

è

æ

-

-

÷

÷

ø

ö

ç

ç

è

æ

w

w


	б
	
[image: image30.wmf]÷

÷

ø

ö

ç

ç

è

æ

-

-

÷

÷

ø

ö

ç

ç

è

æ

1

1

2

2

2

2

w

w

B

с

S

S

V

F

V

)

V

,

G

cos(

G


	в


10. Укажите, в каком варианте обеспечивается наименьший уровень колебаний угловой скорости кривошипа стержневого механизма (
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 EMBED Equation.3  [image: image33.wmf]
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 EMBED Equation.3  [image: image35.wmf]
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Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ОПК-18 (контролируемый индикатор достижения компетенции ОПК-18.2) 
Ячейки в таблицах заполняются согласно предложенному билету.
12. Укажите на вариант цилиндрической шестерни, в которой при ее изготовлении может возникнуть подрезание ножек зубьев
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13. Укажите на вариант плоского зацепления 
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[image: image42.wmf]1

,

0

  

;

2

,

0

5

4

=

=

x

x


	а
	
[image: image43.wmf]2

,

0

  

;

1

,

0

5

4

=

=

x

x


	б
	
[image: image44.wmf]2

,

0

  

;

2

,

0

5

4

=

=

x

x


	в
	
[image: image45.wmf]5

,

0

  

;

1

,

0

5

4

=

=

x

x


	г


14. Рассчитайте угол зацепления передачи 
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 мм (ответ представить в градусах и десятых долях градуса, с точностью до сотых долей);
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15. Заполните таблицу основных структурных характеристик планетарного механизма, считая его плоским (приняв число сателлитов 
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16. Заполните таблицу основных структурных характеристик планетарного механизма, считая его пространственным (учитывая, что в передаче несколько сателлитов – см. схему)
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17. Рассчитайте передаточное отношение планетарного механизма (индексы 1 и 3 в обозначении передаточного отношения относятся к зубчатым колесам 
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18. Укажите основные звенья планетарного механизма (если два зубчатых колеса образуют одно звено, то в ячейке таблицы необходимо указать оба колеса, например, 
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	18.1.
	Опорные колеса

	18.2.
	Центральные колеса

	18.3.
	Водило

	18.4.
	Сателлиты


19. Выберите правильное выражение условия соосности планетарного механизма
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20. 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


21. Заполните таблицу основных структурных характеристик кулачкового механизма
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Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ОПК-18 (контролируемый индикатор достижения компетенции ОПК-18.3)

1. Звено механизма-это...

1) изделие, изготовленное из одного материала без применения сборочных операций или с использованием местных соединительных операций;

2) совокупность деталей, имеющих одно функциональное назначение;

3) сборочная единица;

4) деталь или совокупность нескольких деталей, соединенных в одну кинематически не изменяемую систему.

2. В представленном стержневом механизме, звено ВС совершает.....

[image: image74.jpg]



1) плоскопараллельное движение              2) возвратно-вращательное движение

3) возвратно-поступательное движение    4) вращательное движение, полный оборот

3. В формуле [image: image75.wmf]1
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1) число кинематических пар 5 класса               2) число звеньев 

3) число групп                                                       4)  число степеней подвижности

4. В плоской кинематической цепи...

1) при закреплении одного звена остальные звенья совершают плоское движение;

2) при закреплении одного звена остальные звенья совершают вращательное движение;

3) при закреплении одного звена остальные звенья совершают плоское или вращательное движение;

4) при закреплении одного звена точки остальных звеньев движутся в параллельных плоскостях;

5. Какой вектор на плане скоростей изображает скорость точки А?
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1)  Пb          2) Пa           3)  Пс            4) аb
6 При решении задач кинематического анализа механизмов движение входного (начального) звена…

1) считается заданным;                 2) определяется в результате анализа.
7. Для какой части механизма число уравнений статики равно числу неизвестных?

1) отдельное звено;          2) группа Ассура;            3) любая совокупность звеньев.

8. Дайте характеристику установившегося режима движения с энергетической точки зрения, учитывая, что [image: image78.wmf]д
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9. Укажите выражение для определения кинетической энергии звена механизма, совершающего поступательное движение?
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10. Определите кинетическую энергию звена, совершающего вращательное движение, если угловая скорость 
[image: image86.wmf]1

4

-

=

с

w

, момент инерции звена относительно центра масс 
[image: image87.wmf]2

10

м

кг

Js

×

=

?

1) 80            2)  40              3) 0,4

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ОПК-19 (контролируемый индикатор достижения компетенции ОПК-19.1)

1. Какое замыкание реализуется в сферической кинематической паре

1) силовое;       2) геометрическое;       3) динамическое

2. Какие кинематические пары входят в состав стержневого механизма

1) только высшие;       2) только низшие;         3) высшие и низшие

3. В представленном кулисном механизме, камень совершает….
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	1) возвратно-вращательное движение

2) вращательное движение полный оборот

3) возвратно-поступательное движение

4) плоское движение




4. Формула Чебышева ....
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5. Что называется классом кинематической пары?

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

2) число степеней свободы звеньев, входящих в пару;

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

6. Кинематическая цепь, представленная на рисунке, является…

	[image: image93.jpg]



	1) плоской, замкнутой, простой

2) плоской, незамкнутой, простой

3) пространственной, замкнутой, сложной

4) плоской, незамкнутой, сложной



7. На рисунке изображён план скоростей кривошипно-ползунного механизма. Абсолютные скорости точек звеньев…
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	1) не проходят через полюс плана скоростей (соединяют концы векторов)

2) проходят через полюс плана скоростей и направлены всегда параллельно горизонтальной или вертикальной оси

3) проходят через полюс плана скоростей

представляют собой проекции векторов на горизонтальную ось


8. Знание сил в кинематических парах необходимо для:

1) определения коэффициента неравномерности движения;

2) расчета элементов кинематических пар на износостойкость;

3) определения момента сил инерции;

9. Укажите кинематические характеристики механизма

1) координаты точек и звеньев механизма; число подвижных звеньев механизма;

траектории точек механизма;

2) перемещения точек и звеньев механизма; скорости точек и звеньев механизма; ускорения точек и звеньев механизма;

3) число и вид кинематических пар; перемещения точек и звеньев механизма;

4) скорости точек и звеньев механизма; ускорения точек и звеньев механизма;

число степеней свободы механизма.

10. Что изучает динамический синтез

1) движение механизма без учета действующих сил и масс звеньев;

2) движение механизма с учетом действующих сил и масс звеньев

3) строение механизма.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ОПК-19 (контролируемый индикатор достижения компетенции ОПК-19.2)

1. В представленном стержневом механизме, звено С – это.....

	[image: image95.png]



	1) кулисный камень

2) ползун

3) кривошип

4) коромысло




2. Сколько кинематических пар 5-го класса представленной кинематической цепи 

[image: image96.jpg]



1) 1     2) 2      3) 3      4) 4

3. Целью кинематического анализа механизмов является:

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

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

3) определения движения механизма по действующим на него силам.

4. Чему равно число степеней свободы для групп Ассура-Артоболевского?

1) W=0      2)W=1         3) W=2     4) W=3

5. Отрезки, соединяющие концы векторов, выходящих из полюса плана ускорений, изображают…

1) абсолютные ускорения точек звеньев;

2) относительные ускорения точек звеньев;

3) угловые ускорения звеньев.
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1) число звеньев                                        2) число групп   

3) число кинематических пар 3 класса   4) число степеней подвижности
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 служит для определения кинетической энергии звена механизма, совершающего ...

1) плоскопараллельное движение    2) вращательное движение   3) поступательное движение

8. В сложной кинематической цепи...

1) каждое звено входит не менее чем в две кинематические пары;

2) имеется хотя бы одно звено, входящее в три или более кинематических пар;

3) имеются звенья, входящие только в одну кинематическую пары

8. Дайте характеристику режима разгона движения с энергетической точки зрения, учитывая, что [image: image99.wmf]д
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9. Ускорение Кориолиса возникает….

1) всегда;                        2) когда переносное движение – поступательное;

3) когда переносное движение – вращательное
10. Модуль главного вектора сил инерции звена равен произведению:

1) момента инерции звена относительно центра масс на угловое ускорение;

2) массы звена на ускорение центра масс;

3) массы звена на скорость центра масс;

4) момента инерции звена относительно центра масс на угловую скорость

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ОПК-19 (контролируемый индикатор достижения компетенции ОПК-19.3)

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

1) выходное звено;   2) промежуточным звеном; 3) коромысло;  4)ведомое звено.

2. Что называется элементом кинематической пары?

1) конструктивное решение соединения;

2) число связей, накладываемых кинематической парой на относительное движение звеньев, входящих в пару;

3) число степеней свободы звеньев, входящих в кинематическую пару, в относительном движении;

4) совокупность поверхностей, линий и отдельных точек, по которым соприкасаются звенья, входящие в кинематическую пару

3. Реакция в поступательной кинематической паре 5-го класса направлена:

1) параллельно поверхности соприкосновения звеньев;

2) по нормали к поверхности соприкосновения звеньев;

3) под углом к поверхности соприкосновения звеньев.

4. Кинематическая пара  А …

[image: image104.jpg]



1)  2-го класса   2) 3-го класса   3) 4-го класса   4) 5-го класса
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1) число звеньев                                        2) число групп   

3) число кинематических пар 4 класса   4) число степеней подвижности

6. В сложной кинематической цепи...

1) каждое звено входит не менее чем в две кинематические пары;

2) имеется хотя бы одно звено, входящее в три или более кинематических пар;

3) имеются звенья, входящие только в одну кинематическую пары

7. Что такое  
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1) масштабный коэффициент при построении планов скоростей

2) величина скорости в миллиметрах чертежа

3) величина отрезка pb в миллиметрах чертежа

4) абсолютная величина вектора скорости точки В

8. Какие параметры механизма учитываются при его кинематическом анализе?

1) кинематическая схема механизма;            2) положение начального звена механизма;

3) массы звеньев;                                             4) силы, приложенные к звеньям механизма.

9. Одноименные фигуры на плане ускорений и на звене механизма

1) неподобны     2) подобны     3) повернуты друг относительно друга на угол 90 град.

10. Для определения главного момента сил инерции надо знать:

1) угловое ускорение;    2) ускорение центра масс;     3) длину звена.

3. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения промежуточной аттестации обучающихся по дисциплине (модулю)

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ОПК-18 (контролируемый индикатор достижения компетенции ОПК-18.1)

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: image108.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;

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ОПК-18 (контролируемый индикатор достижения компетенции ОПК-18.2)

1. Отрезки, соединяющие концы векторов, выходящих из полюса плана скоростей изображают:

а) абсолютные скорости точек звеньев

б) относительные скорости точек звеньев

в) угловые скорости звеньев

2. Отрезки, соединяющие концы векторов, выходящих из полюса плана ускорений изображают:

а) абсолютные ускорения точек звеньев;

б) относительные ускорения точек звеньев;

в) угловые ускорения звеньев.

3. В кинематических парах действуют силы:

а) полезного сопротивления;

б) взаимодействия между звеньями;

в) движущие.

4. Элементарные силы инерции звена, совершающего равномерное вращательное движение вокруг оси, проходящей через центр масс  звена, приводятся:

а) к главному моменту;

б) к главному вектору;

в) к главному вектору и главному моменту;

5. Можно ли определить реакции в кинематических парах, рассматривая равновесие механизма в целом?

а) да;

б) нет;

в) да, если к звеньям приложить силы инерции.

6. Уравновешивающая сила приложена к:

а) выходному звену;

б)начальному звену;

в) промежуточному звену.

7. На основе каких уравнений решается задача определения истинного закона движения механизма?

а) на основании уравнений равновесия;

б) на основании дифференциальных уравнений движения;

в) на основании уравнений преобразования координат.

8. Дайте характеристику режима разгона машины с энергетической точки зрения, учитывая, что [image: image109.wmf]д
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9. Укажите выражение для определения кинетической энергии звена механизма, совершающего поступательное движение?
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10. В чем заключается условие приведения сил?

а) равенство приведенной мощности и суммарной мощности всех внешних си;

б) равенство приведенной силы и суммы сил, действующих на звенья механизма;

в) равновесие механизма.
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ОПК-18 (контролируемый индикатор достижения компетенции ОПК-18.3)

1. Как называется звено, совершающее движение, для получения которого предназначен механизм;

а) выходным звеном;

б) промежуточным звеном;

в) коромыслом;

г) ведомым звеном.

2. Какие геометрические объекты могут являться элементами высшей кинематической пары?

а )точки;

б) линии;

      в) поверхности;

г) плоскости;

д) прямые.

3. Укажите минимально возможный класс кинематической пары

___________________

4. По какой формуле рассчитывается число степеней свободы пространственных механизмов?
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г) 
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5. Как называется, показанная на рисунке кинематическая пара?

_______________________________

6. Укажите вид и класс показанной на рисунке кинематической пары:

вид _____________________

класс __________________________

7. В сложной кинематической цепи

а) каждое звено входит не менее чем в две кинематические пары;

б) имеется хотя бы одно звено, входящее в три или более кинематических пар;

в) имеются звенья, входящие только в одну кинематическую пары.

8. Какие параметры механизма учитываются при его кинематическом анализе?

а) кинематическая схема механизма;

б) положение начального звена механизма;

в) массы звеньев;

г) силы, приложенные к звеньям механизма.

9. Одноименные фигуры  на плане скоростей и на звене механизма

а) подобны;

б) неподобны;

в) повернуты друг относительно друга на угол 
[image: image123.wmf]o

90

;

г) повернуты друг относительно друга на угол, отличный от 
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10. Одноименные отрезки на плане ускорений и на звене механизма

а) пропорциональны;

б) непропорциональны;

в) всегда взаимно перпендикулярны.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ОПК-19 (контролируемый индикатор достижения компетенции ОПК-19.1)

1. Величина ускорения Кориолиса определяется

а) 
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[image: image127.wmf]a

w

sin

2

отн

пер

V


2. Кинематический анализ механизма производится

а) по отдельным звеньям;

б) по структурным группам Ассура.

3. Известно: масса звена равна 6 кг; момент инерции – 0,6 кгм2; скорость центра масс - 1,4 м/с; ускорение центра масс – 4 м/с2; угловая скорость звена – 2 1/с угловое ускорение звена – 1,6 1/с2. Найти модуль главного вектора сил инерции (в Н).

___________________________________

4. Если подвод энергии к начальному звену осуществляется через зубчатую или фрикционную передачу, то уравновешивающим фактором является: сила;

а) момент;

б) сила.

5. Для реакции в высшей кинематической паре 4-го класса известны (если элементом является точка или линия):

а) величина и направление;

б) направление и точка приложения;

в) величина и точка приложения.

6. При расчете какой машины силами инерции можно пренебречь:

а) авиационный двигатель;

б) кузнечный пресс;

в) камнедробилка.

7. Целью силового расчета является определение:

а) сил и моментов сил инерции;

б) сил полезного сопротивления;

в) реакций в кинематических парах.

8. Что изучает динамический синтез?

а) движение механизма без учета действующих сил и масс звеньев

б) движение механизма с учетом действующих сил и масс звеньев

в)строение механизма

9. Дайте характеристику режима разгона машины с энергетической точки зрения, учитывая, что [image: image128.wmf]д
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- работа сил сопротивления.
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[image: image133.wmf]
10. Укажите выражение для определения кинетической энергии звена механизма, совершающего плоскопараллельное движение?

а) [image: image134.wmf]2

2

w

=

S

J

Т


б) [image: image135.wmf]2
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Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ОПК-19 (контролируемый индикатор достижения компетенции ОПК-19.2)

1. Как называется звено стержневого механизма, которое входит во вращательную пару со стойкой и совершает возвратно-вращательное движение?

	а) кривошипом;
	в) коромыслом;

	б) кулисой;
	г) ползуном.


2. Какое замыкание реализуется во вращательной кинематической паре?

а) силовое;

б) геометрическое;

в) динамическое.

3. Какие кинематические пары входят в состав зубчатого механизма;

а) только высшие;

б) только низшие;

в) высшие и низшие.

4. Укажите класс цилиндрической кинематической пары

_____________________________________

[image: image137.emf]
5. Как называется, показанная на рисунке кинематическая пара?

______________________________________

6. Укажите вид и класс показанной на рисунке кинематической пары:

вид  ______________

класс ____________

7. Что необходимо для устранения избыточных связей в механизме?

а) понизить класс кинематических пар, входящих в механизм;

б) увеличить число звеньев механизма;

в) увеличить число кинематических пар, входящих в механизм;

г) увеличить длину промежуточных звеньев механизма.

8. Чему равен номер класса структурной группы (группы Ассура)?

а) числу кинематических пар, входящих в замкнутый контур, образованный внутренними кинематическими парами;

б) числу кинематических пар, входящих в структурную группу;

в) числу внешних кинематических пар;

г) числу внутренних кинематических пар.

9. Как называется звено стержневого механизма, совершающее возвратно-поступательное движение?

	а) кривошипом;
	в) коромыслом;

	б) кулисой;
	г) ползуном.


10. Ускорение Кориолиса возникает

а) всегда

б) когда переносное движение - поступательное

в) когда переносное движение – вращательное

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ОПК-19 (контролируемый индикатор достижения компетенции ОПК-19.3)

1. Одноименные фигуры на плане ускорений и на звене механизма

а) подобны

б) неподобны

в) повернуты друг относительно друга на угол 90

2. Отрезки, соединяющие концы векторов, выходящих из полюса плана скоростей, изображают

а) абсолютные скорости точек звеньев

б) относительные скорости точек звеньев

в) угловые скорости звеньев

3. Учитывают ли при силовом расчете в первом приближении неравномерность вращения кривошипа?

а) да;

б) нет.

4. Уравновешивающий момент приложен к:

а) выходному звену;

б) начальному звену;

в) промежуточному звену.

5. Известно: масса звена равна 15 кг; момент инерции – 3 кгм2; скорость центра масс- 0,8 м/с; ускорение центра масс – 0,6 м/с2; угловая скорость звена – 1 1/с угловое ускорение звена – 2 1/с2. Найти модуль главного момента сил инерции (в Нм).

_________________________

6. На какой теореме основаны дифференциальные уравнения движения машины?

а) на основании теоремы об изменении потенциальной энергии;

б) на основании теоремы об изменении кинетической энергии;

в) на основании общего уравнения динамики.

7. Дайте характеристику установившегося режима движения с энергетической точки зрения, учитывая, что [image: image138.wmf]д
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 – работа движущих сил, [image: image139.wmf]с
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- работа сил сопротивления. (Т1)
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8. Определите кинетическую энергию звена, совершающего поступательное движение, если масса звена [image: image143.wmf]кг
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9. В чем заключается условие приведения масс?

а) равенство приведенной мощности и суммарной мощности всех внешних сил;

б) равенство приведенной силы и суммы сил, действующих на звенья механизма;

в) равновесие механизма;

г) равенство кинетической энергии звена приведения сумме кинетических энергий звеньев механизма;

10. Что называется неравномерностью хода машины?

а) изменение скоростей выходного звена на холостом и рабочем ходу;

б) колебание угловых скоростей промежуточного звена;

в) периодическое изменение угловой скорости начального звена.

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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