9

МИНОБРНАУКИ РОССИИ

Федеральное государственное бюджетное

образовательное учреждение высшего образования

«Тульский государственный университет»

Политехнический институт
Кафедра «Механика и процессы пластического формоизменения»

	Утверждено на заседании кафедры

«МиППФ»

«18» января 2023 г., протокол № 2

Заведующий кафедрой

___________________  С.Н. Ларин


ФОНД ОЦЕНОЧНЫХ СРЕДСТВ (ОЦЕНОЧНЫЕ МАТЕРИАЛЫ) ДЛЯ ПРОВЕДЕНИЯ ТЕКУЩЕГО КОНТРОЛЯ УСПЕВАЕМОСТИ И ПРОМЕЖУТОЧНОЙ АТТЕСТАЦИИ ОБУЧАЮЩИХСЯ ПО ДИСЦИПЛИНЕ (МОДУЛЮ)

«Теория машин и механизмов»

основной профессиональной образовательной программы 

высшего образования – программы бакалавриата 

по направлению подготовки
15.03.02  Технологические машины и оборудование
с направленностью (профилем)
Информационно-измерительные и управляющие системы технологических машин
Форма(ы) обучения: очная
Идентификационный номер образовательной программы: 150302-08-23
Тула 2023 год

[image: image1.jpg]JIUCT COI'TACOBAHMUSI
pabo4eii nporpaMMel JHCUHIIHHBI (MOTY.J151)

PaspaGoruuk(u):

Kuppsnosa M.H. K.T.H. 101eHT /%‘

(PHO, HOMKHOCTD, YueHas CTENeHb, yHeHOe 3BaHUeE) y (moamnuce)




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)
[image: image2.png]bunet Ne 702017

Cunosast tuarpamma

IIpuson F o.kH
Yucno caresumroB K=3 20‘ \
7, =15.7. =20 Zo— | >N
4 =154 =20 . L2 i Iaryu >
m=4,3 = ;‘ Kpusowmun
| C
; los =011 =0,4m
Z,=20,7Z,=24; |
7, =227, =66 | MaxoBHK
2 P,0,,0 bl I
a’s, 3aKOH U3MEHEHHs aHAJIoTra e Et b o
~n2 | VCKOPEHHS TOJIKATE 0,,0
402 YCKOp KaTeJd . ) % S y 1203
Hy =2-—= 2 ’n
< @ MM u, =121 o
0 K a MM
2n




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: 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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10. Укажите, в каком варианте обеспечивается наименьший уровень колебаний угловой скорости кривошипа стержневого механизма (
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 - момент инерции маховика):
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 EMBED Equation.3  [image: image33.wmf]
	а
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 EMBED Equation.3  [image: image35.wmf]
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 EMBED Equation.3  [image: image37.wmf]
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Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-5 

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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14. Рассчитайте угол зацепления передачи 
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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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	Опорные колеса

	18.2.
	Центральные колеса

	18.3.
	Водило

	18.4.
	Сателлиты


19. Выберите правильное выражение условия соосности планетарного механизма

	
[image: image66.wmf]2

3

2

1

Z

Z

Z

Z

¢

-

=

+


	а
	
[image: image67.wmf]2

3

1

2

Z

Z

Z

Z

¢

-

=

-


	б
	
[image: image68.wmf]2

3

1

2

Z

Z

Z

Z

¢

+

=

-


	в
	
[image: image69.wmf]3

2

2

1

Z

Z

Z

Z

+

¢

=

+


	г


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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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: image74.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 ПК-5 
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: image75.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.
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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