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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.
Полные наименования компетенций представлены в общей характеристике основной профессиональной образовательной программы.
[bookmark: _Hlk10987176]2. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения текущего контроля успеваемости обучающихся по дисциплине (модулю)
[bookmark: _Hlk11357519]Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ОПК-1 \(контролируемый индикатор достижения компетенции ОПК-1.1)
	1. 
	Векторный способ задания движения точки. Уравнения движения, скорость и ускорение точки при этом способе. Связь с координатным способом. Координатный способ задания движения точки (Декартовая система координат). Уравнения движения, скорость и ускорение точки при этом способе.

	2. 
	Естественная система координат. Трехгранник Френе. Дуговая координата, кривизна и радиус кривизны траектории точки Закон движения, скорость и ускорение точки при этом способе.

	3. 
	Плоское движение твёрдого тела и движение плоской фигуры в её плоскости. Уравнения движения плоской фигуры. Теорема о скоростях точек плоской фигуры и ее следствия. Мгновенный центр скоростей (МЦС) плоской фигуры. Определение угловой скорости плоской фигуры и скоростей ее точек с помощью МЦС. Теорема об ускорениях точек плоской фигуры и ее следствия. Многоугольник ускорений Мгновенный центр ускорений (МЦУ). Определение углового ускорения плоской фигуры и ускорения ее точек с помощью МЦУ.

	4. 
	Основные понятия и определения статики. Область их применения. Аксиомы статики Связи и их реакции. Примеры связей Простейшие теоремы статики. Момент силы относительно точки на плоскости. Момент силы относительно точки в пространстве. Момент силы относительно оси.

	5. 
	Распределенные силы, их равнодействующая. Примеры.

	6. 
	Условия равновесия произвольной пространственной системы сил.

	7. 
	Различные формы условий равновесия произвольной плоской системы сил. Статически определимые и неопределимые задачи статики. Методика решения задач статики.

	8. 
	Две основные задачи динамики материальной точки. Решение первой и второй основной задачи динамики. Примеры

	9. 
	Динамика несвободной материальной точки. Движение по гладкой поверхности. Уравнение Лагранжа 1-го рода.

	10. 
	Относительное движение материальной точки. Дифференциальные уравнения относительного движения. Переносная и Кориолисова силы инерции. Принцип относительности классической механики. Частные случаи относительного движения материальной точки. Относительный покой.

	11. 
	Система материальных точек. Внешние и внутренние силы. Свойства внешних и внутренних сил. Дифференциальные уравнения движения системы материальных точек и их роль в динамике системы.

	12. 
	Центр масс системы материальных точек и его координаты. Теорема о движении центра масс системы и ее следствия.

	13. 
	Моменты инерции системы и твердого тела относительно центра, оси и плоскости. Радиус инерции. Теорема о моментах инерции относительно параллельных осей. Примеры вычисления моментов инерции однородных тел в простейших случаях

	14. 
	Количество движения материальной точки и механической системы. Элементарный и полный импульс силы. Теорема об изменении количества движения системы в двух (дифференциальной и интегральной) формах. Следствия из теоремы.

	15. 
	Кинетический момент системы. Теорема об изменении кинетического момента механической системы в двух (дифференциальной и интегральной) формах. Следствия из теоремы.

	16. 
	Построение эпюр


Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ОПК-1 \(контролируемый индикатор достижения компетенции ОПК-1.2)

	[image: ]
	Определить



1) проекцию силы  на координатные оси – , 

	
	
2) равнодействующую распределенной нагрузки – 

	
	
3) момент равнодействующей относительно т. А –

	
	
4) сумму моментов всех сил относительно т. B –

	
[image: ]
	Найти


5) реакции связей , , составляя для этого минимально необходимое число уравнений равновесия

	[image: ]
	Определить

6) угловую скорость тела 3 – 

	
	
7) скорость точки А – 

	
	
8) ускорение точки А – 




(в расчетах принять  – закон движения тела 1, радиусы колес соответственно равны , , )

	[image: ]
	Определить

9) положение мгновенного центра скоростей звена АВ – 

	
	
10) скорость точки В звена АВ – 

	
	
11) угловое ускорение звена АВ – 


	12. Прямолинейное движение материальной точки массы m описывается уравнением x = at2 + bt +c, где a, b, c - постоянные. Определить модуль силы, действующей на точку, в момент времени t = t1.

	
	



13. Свободная материальная точка  массой m движется в плоскости [image: ] в однородном поле сил тяжести. Ускорение свободного падения ‑ . Сила сопротивления среды , где . 
а) Составить дифференциальные уравнения движения точки.


б) Определить закон движения точки в проекции на ось , если 

	
14. Охарактеризовать зависимость  и входящие в нее величины, дать определение циклической частоты.

	[image: ]
	



15. Однородный сплошной цилиндр радиуса  и веса  катится без скольжения по прямой под действием постоянного момента . Коэффициент трения качения , начальная угловая скорость равна нулю.
а) Определить кинетическую энергию колеса.

б) Какую работу совершат силы, если колесо сделает  оборотов?
в) Найти конечную угловую скорость.

	[image: ]
	16. Составить кинематические соотношения между параметрами движущихся тел при известной геометрии системы.




Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ОПК-1 \(контролируемый индикатор достижения компетенции ОПК-1.3)
	



1. Точка движется согласно уравнениям ( — в метрах). Угол (в градусах) между осью  и вектором скорости точки в положении  равен …

	[image: Рисунок1]
	2. В механизме определить положение мгновенного центра скоростей звена АВ, угловую скорость звена АВ и скорость точки B. Используя теорему о сложении ускорений определить угловое ускорение звена и ускорение точки B. Построить план ускорений.



	[image: Рисунок1121]
	


[bookmark: OCRUncertain131][bookmark: OCRUncertain135][bookmark: OCRUncertain137]3. По хорде колеса 2 движется точка М с относительной скоростью  и относительным ускорением . Определить абсолютное ускорение точки М, если колесо 2 радиуса R приводится в движение колесом 1 радиуса r, которое вращается равномерно с угловой скоростью ; ОМ = h

	[image: Рисунок1]     [image: Рисунок6]
	4. Направление реакций связей уголка и балки

	[image: Рисунок1]
	
5. Равнодействующую распределенной нагрузки – 

Момент равнодействующей относительно т. А –

	[image: Рисунок0221]
	6. Реакции внешних и внутренних связей составной конструкции.

	[image: Рисунок1731]
	


7. Плоский механизм находится в покое. К кривошипу OA приложена пара сил с моментом . Определить модуль силы , приложенной к ползуну C, если . Весом звеньев механизма и трением пренебречь.

	
	




8. Свободная материальная точка  массой  движется под действием силы притяжения к центру , модуль которой равен, где. Действием силы тяжести пренебречь. Определить закон движения точки, если 



	
	


9. Цилиндрический каток массой  движется плоскопараллельно из состояния покоя по абсолютно шероховатой плоскости под действием силы  и пары сил с моментом . 




При расчете принять , , , . Масса катка равномерно распределена по кольцу. 
С помощью уравнения Лагранжа II рода найти закон движения катка, реакции внешних связей с помощью принципа Даламбера

	[image: Рисунок1521]
	







10. Груз 1 массой  при помощи невесомой и нерастяжимой нити, переброшенной через круглый однородный блок 2 массой , приводит в движение ступенчатый каток 3 массой , который катится по наклонной плоскости с углом . Радиус инерции катка , а радиусы его ступеней и . Коэффициент трения качения . В начальный момент времени система находилась в покое. Найти ускорение груза, а также его скорость в зависимости от перемещения S.




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 (контролируемый индикатор достижения компетенции ОПК-1.3)
	

	

1. Для точки М заданного механизма: составить уравнения движения, определить уравнение траектории и начертить ее участок. Для момента времени , найти вектор скорости точки, полное, касательное и нормальное ускорения, а также радиус кривизны траектории в соответствующей точке.

	[image: Рисунок1]
	2. В механизме определить положение мгновенного центра скоростей звена АВ, угловую скорость звена АВ и скорость точки B. Используя теорему о сложении ускорений определить угловое ускорение звена и ускорение точки B. Построить план ускорений.

	[image: Рисунок1121]
	



3. Диск радиуса  вращается вокруг неподвижной оси с угловой скоростью . По окружности диска движется точка с относительной скоростью . Определить проекции на координатные оси абсолютной скорости и абсолютного ускорения точки [5] в положении, определяемом углом 



	[image: Рисунок0221]
	
4. Используя принцип возможных перемещений определить реакцию.

	
	


5. Определить реакции связей, наложенных на конструкцию в опорах ,  и стержня .

се размеры считаются известными. Стержни и тросы считать невесомыми. Трением пренебречь.

	






[image: Рисунок1211]6. Тело  катится без скольжения по поверхности неподвижного тела , имея неподвижную точку О. Подвижная ось  вращается вокруг неподвижной оси  вместе с телом  и имеет при заданном положении тела А угловую скорость  и угловое ускорение . 


Для положения тела, указанного на рисунке, указать мгновенную ось вращения, определить проекции на оси координат его абсолютной угловой скорости , углового ускорения, а также вектора скорости [6] и ускорения [6] точки  при следующих значениях



	

	


7. Материальная точка  массой  движется в горизонтальной плоскости [image: ] вдоль гладкой прямой [image: ] под действием силы .



Определить закон движения точки  и величину нормальной реакции опорной линии, если в начальный момент времени координата , а вектор скорости .
При вычислениях принять



	
8. . Построить эпюру поперечной силы .                                               





	
	

9. Два жестко связанных друг с другом однородных стержня расположены в вертикальной плоскости и вращаются вокруг горизонтальной оси под действием сил тяжести и периодической внешней силы.

Составить дифференциальное уравнение движения физического маятника системы относительно оси вращения. Погонная плотность стержней равна. 


 

	[image: Рисунок1521]
	







10. Груз 1 массой при помощи невесомой и нерастяжимой нити, переброшенной через круглый однородный блок 2 массой, приводит в движение ступенчатый каток 3 массой, который катится по наклонной плоскости с углом. Радиус инерции катка, а радиусы его ступенейи. Коэффициент трения качения. В начальный момент времени система находилась в покое. Найти ускорение груза с помощью уравнения Лагранжа II рода, а также его скорость в зависимости от перемещения S.


4. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения промежуточной аттестации обучающихся (защиты курсовой работы (проекта)) по дисциплине (модулю)
Выполнение курсовой работы (проекта) по дисциплине не предусмотрено основной профессиональной образовательной программой.
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