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I  ЦЕЛИ И ЗАДАЧИ ОСВОЕНИЯ ДИСЦИПЛИНЫ 

Область профессиональной деятельности выпускников, освоивших 
программы бакалавриата по направлению 35.03.06 Агроинженерия, включа-
ет: 
• эффективное использование и сервисное обслуживание сельскохозяй-

ственной техники, машин и оборудования, средств электрификации и 
автоматизации технологических процессов при производстве, хранении 
и переработке продукции растениеводства и животноводства; 

• разработку технических средств для технологической модернизации 
сельскохозяйственного производства. 

При этом бакалавр по направлению подготовки 35.03.06  Агроинжене-
рия должен быть подготовлен к решению (в числе прочих) следующих про-
фессиональных задач в соответствии с профилем подготовки и видами про-
фессиональной деятельности: 
производственно-технологическая деятельность: 

• эффективное использование сельскохозяйственной техники и техноло-
гического оборудования для производства и первичной переработки 
продукции растениеводства и животноводства на предприятиях раз-
личных организационно-правовых форм; 

организационно-управленческая деятельность: 
• обеспечение высокой работоспособности и сохранности машин, меха-

низмов и технологического оборудования; 
проектная деятельность: 

• участие в проектировании технологических процессов производства, 
хранения и переработки сельскохозяйственной продукции, техническо-
го обслуживания и ремонта сельскохозяйственной техники на основе 
современных методов и технических средств; 

• участие в проектировании технических средств, систем электрифика-
ции и автоматизации технологических процессов и объектов инфра-
структуры сельскохозяйственных предприятий; 
 
Цель изучения дисциплины - активно закрепить, обобщить, углубить 

и расширить  знания, полученные при изучении базовых дисциплин, приоб-
рести новые знания и сформировать умения и навыки по основам проектиро-
вания, анализа, наладки и обеспечения работоспособности машин и меха-
низмов, необходимые для изучения специальных дисциплин и для последу-
ющей профессиональной деятельности бакалавра.  

Задачи дисциплины заключаются в изучении общих принципов рас-
чета и приобретении компетенций по применению методов оценки функцио-
нальных возможностей типовых механизмов и машин, критериев качества 
передачи движения, постановку задачи с обязательными и желательными 
условиями синтеза структурной и кинематической схемы механизма, постро-
ение целевой функции при оптимизационном синтезе, получение математи-
ческих моделей для задач проектирования механизмов и машин. 



 
II  МЕСТО ДИСЦИПЛИНЫ В СТРУКТУРЕ ОСНОВНОЙ 

ПРОФЕССИОНАЛЬНОЙ ОБРАЗОВАТЕЛЬНОЙ ПРОГРАММЫ 
2.1 Цикл (раздел) ОПОП, к которому относится дисциплина (модуль) 
Наименование дисциплины Цикл (раздел) ОПОП 
Б1.В.01 «Теория механизмов и 

машин» 
Блок 1. Дисциплины (модули). Вариативная 

часть. Обязательные дисциплины 
 

2.2 Логическая взаимосвязь с другими частями ОПОП 

Наименование предшеству-
ющих дисциплин, практик, 
на которых базируется дан-
ная дисциплина 

1. Математика 
2. Физика 
3. Информатика 
4. Теоретическая механика 
5. Инженерная графика 
6. Материаловедение 
7. Сопротивление материалов 

Требования к «входным» знаниям, умениям и навыкам: 

Знать 

З1 Основные физические величины, необходимые для 
описания кинематики и динамики механического движе-
ния 
З2 Основные свойства конструкционных материалов с 
точки зрения прочности и триботехники 

Уметь 

У1 Применять операции дифференцирования и интегри-
рования 
У2 Составлять и решать системы линейных, векторных, 
дифференциальных уравнений 
У3 Использовать основные положения статики, кинема-
тики и динамики 

Владеть В1 Методикой выбора и использования масштабов при 
графическом моделировании физических процессов 

 
Логическая и содержательно-методическая взаимосвязь с другими дис-

циплинами (частями ОПОП ВО) обуславливается тем, что «Теория механиз-
мов и машин» – дисциплина прикладной инженерной подготовки студентов, 
которая основывается в теоретическом аспекте на высшей математике (мето-
ды построения и анализа математических моделей), теоретической механике 
(общие законы равновесия и взаимодействия материальных тел), инженерной 
графике (построение графических моделей) и информатике (использование 
информационных технологий), а в экспериментальном – на общей физике 
(понятийный аппарат общей механики) и материаловедении и технологии 
конструкционных материалов (понятие структуры материалов, их триболо-
гических свойств). 

Освоение дисциплины «Теория механизмов и машин» необходимо как 
предшествующее для изучения дисциплин профессионального цикла: детали 
машин и основы проектирования, основы проектирования в сельскохозяй-
ственном машиностроении, диагностика и техническое обслуживание ма-
шин; сельскохозяйственные машины. 



 
III. ОБРАЗОВАТЕЛЬНЫЕ РЕЗУЛЬТАТЫ ОСВОЕНИЯ  

ДИСЦИПЛИНЫ, СООТВЕТСТВУЮЩИЕ ФОРМИРУЕМЫМ 
КОМПЕТЕНЦИЯМ 

 
В результате освоения дисциплины обучающийся должен демонстри-

ровать сформированные общепрофессиональные (ОПК-4) и профессио-
нальные (ПК-7) компетенции. 
 

Коды 
компе-
тенций 

Формулировка компетенции Планируемые результаты обучения по дис-
циплине 

ОПК-4 

Готовность и способность ре-
шать инженерные задачи с 
использованием основных за-
конов механики, электротех-
ники, гидравлики, термодина-
мики и тепломассообмена 

Знать: основные законы механики, взаимо-
связь между различными характеристиками 
механического движения, размерности основ-
ных величин и их пересчет в различных систе-
мах, методики сбора и анализа исходных дан-
ных для расчета и проектирования 
Уметь: решать ситуационные задачи различ-
ного типа с использованием основных законов 
механики; применять методы математического 
анализа и моделирования; проводить исследо-
вания рабочих и технологических процессов 
машин 
Владеть:  навыками определения параметров 
рабочих и технологических процессов машин, 
методами наблюдения и эксперимента 

ПК-7 
Готовность и способность к 
участию в проектировании 
новой техники и технологии  

Знать: методы анализа и синтеза механизмов 
различных типов; основные характеристики 
типовых механизмов; критерии и эксплуатаци-
онные параметры, определяющие работоспо-
собность и качество машин и механизмов 
Уметь: решать ситуационные задачи проекти-
рования; применять методы математического 
анализа и моделирования; применять критерии 
работоспособности машин и механизмов 
Владеть: навыками проектирования техниче-
ских средств; навыками использования инфор-
мационных технологий при проектировании 
машин 

 
 
  



IV. ОБЪЕМ, СТРУКТУРА, СОДЕРЖАНИЕ ДИСЦИПЛИНЫ, ВИДЫ 
УЧЕБНОЙ РАБОТЫ И ФОРМЫ КОНТРОЛЯ ЗНАНИЙ  

 
4.1 Распределение объема учебной работы по формам обучения 

Вид работы 
Объем учеб-
ной работы, 

час 
Формы обучения (вносятся данные по реализуемым формам) Заочная 
Семестр (курс) изучения дисциплины 3 
Общая трудоемкость, всего, час 
 зачетные единицы 

144 
4 

Контактная работа обучающихся с преподавателем  
Аудиторные занятия (всего) 18 
В том числе:  
Лекции 8 
Лабораторные занятия 6 
Практические занятия 4 
Внеаудиторная работа (всего) 6 
В том числе:  
Контроль самостоятельной работы * 
Консультации согласно графику кафедры (1 час в неделю по каж-
дой форме обучения) 1 час х 6 нед 6 

Консультирование и прием защиты курсовой работы   
Промежуточная аттестация 10 
В том числе:  
Зачет  
Экзамен ( 1 группа) 8 
Консультация предэкзаменационная (1 группа) 2 

Самостоятельная работа обучающихся  
Самостоятельная работа обучающихся (всего) 110 
в том числе:  
Самостоятельная работа по проработке лекционного материала  
(от 20 до 60% от объема лекций) 5 

Самостоятельная работа по подготовке к лабораторно-практическим 
занятиям (от 20 до 60% от объема лаб.-практ. занятий) 5 

Работа над темами (вопросами), вынесенными на самостоятельное 
изучение 84 

Самостоятельная работа по видам индивидуальных заданий: подго-
товка реферата, доклада, презентации, контрольной работы студен-
та-заочника 

10 

Подготовка к экзамену 16 
Примечание:*осуществляется на аудиторных занятиях 
 
 
 

 
  



4.2 Общая структура дисциплины и виды учебной работы 

Наименование модулей и разделов 
дисциплины 

Объемы видов учебной работы по формам обуче-
ния, час 

Заочная форма обучения 

В
се

го
 

Л
ек

ци
и 

Л
аб

ор
ат

ор
но

- 
пр

ак
т.

 за
ня

ти
я 

В
не

ау
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то
рн

ая
 

ра
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та
 и

 п
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ат
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С
ам
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я 
ра

бо
та

 

1 7 8 9 10 11 
Модуль 1. «Механика машин» 68 6 6 4 52 

1. Основы построения машин и ме-
ханизмов 10,5 0,5 4 

К
он

су
ль

т
ац

ии
 

6 
2. Кинематические характеристики 
механизмов 10   2 8 
3. Исследование движения машин и 
механизмов с жесткими звеньями 7 1   6 
4. Силовой расчет механизмов, урав-
новешивание роторов и механизмов 6,5 0,5   6 

5. Трение в машинах и механизмах 8 1   7 
6. Динамика машин и механизмов с 
учетом упругости звеньев 6     6 
7. Виброактивность и виброзащита 
машин 9 2   7 

Итоговое занятие по модулю 1 7 1   6 
Модуль 2. «Проектирование меха-
низмов» 40 2 4 2 32 

1. Синтез рычажных и манипуляци-
онных механизмов 6,25 0,25   

К
он

су
ль

т
ац

ии
 

6 

2. Метод синтеза механизмов с выс-
шими парами 

6,25 0,25   6 

3. Синтез зубчатых механизмов 9 1 4 4 
4. Синтез многозвенных, планетар-
ных зубчатых передач 5,25 0,25   5 

5. Синтез кулачковых механизмов 5,25 0,25   5 
Итоговое занятие по  модулю2 6     6 
Самостоятельная работа по ви-
дам индивидуальных заданий: 
контрольной работы студента-
заочника 

10       10 

Экзамен 26     10 16 
 
 
 
 

  



4.3 Структура и содержание дисциплины по формам обучения 

Наименование блоков и модулей 
дисциплины 

Объемы видов учебной работы по формам 
обучения, час 

Заочная форма обучения 

В
се

го
 

Л
ек

ци
и 

Л
аб

ор
ат

.  
за

ня
ти

я 
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кт
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ра

бо
та

 

1 2 9 10 11 12 13 14 

Общая трудоемкость 144 8 6 4 16 110 

1 Модуль 1 «Механика машин» 68 6 2 4 4 52 
1.1  

 
Тема: Основы построения машин и механизмов 10,5 0,5 2 2 0 6 

 

Связь науки о проектировании машин и механиз-
мов с другими областями знаний, с общетеорети-
ческими и специальными дисциплинами. История 
развития науки о механизмах и машинах. Роль 
отечественных ученых в создании научных школ. 
Основные задачи дисциплиныОсновные понятия: 
машина, механизм, кинематическая цепь, звено, 
кинематическая пара. Механизм как кинематиче-
ская основа технологических, энергетических, 
транспортных, информационных и других машин. 
Основные виды механизмов. Классификация 
кинематических пар. Число степеней свободы 
механизма. Обобщенные координаты и началь-
ные звенья. 

5 - 2   3 

 

Избыточные локальные и структурные связи. 
Проектирование механизмов с оптимальной 
структурой путем устранения избыточных связей 
или введением тождественных связей. Метод 
сборки кинематической цепи для выявления из-
быточных связей. Структурный анализ и синтез 
механизмов наслоением структурных групп по 
Ассуру. Структурные схемы манипуляторов 

5,5 0,5  2  3 

1.2   Тема: Кинематические характеристики механиз-
мов 10 0 0 2 0 8 

 

Основные виды механизмов, используемых в 
современном машиностроении. Механизмы с 
геометрическими, гибкими, гидравлическими, 
пневматическими и другими связями между зве-
ньями. Входные и выходные звенья. 

2     2 

 

Кинематический анализ и синтез механизмов. 
Кинематические передаточные функции и отно-
шения (аналоги линейных и угловых скоростей и 
ускорений). Графические, численные и аналити-
ческие методы вычисления кинематических пере-
даточных функций. Метод центроид для опреде-
ления кинематических характеристик механизмов 
с высшими парами. Метод векторных цепей, в 
том числе векторного замкнутого контура. Метод 
преобразования координат с использованием 
матриц перехода. Метод векторных уравнений и 
их графическое решение в форме планов положе-
ний, скоростей и ускорений. Использование си-

4   2  2 



стемы линейных уравнений и численных методов 
для расчетов кинематических передаточных 
функций на ЭВМ. 

 

Примеры определения кинематических характе-
ристик основных видов механизмов: кривошип-
но-ползунных (плоских и пространственных), 
четырехшарнирных, кулисных, кулачковых, зуб-
чатых и планетарных. Связь кинематических 
характеристик механизмов с надежностью ма-
шин. 

4     4 

1.3 Тема: Исследование движения машин и механиз-
мов с жесткими звеньями 7 1 0 0 0 6 

 

Силы, действующие в машинах, приборах и дру-
гих устройствах и их характеристики. Динамиче-
ская модель механизма. Приведение сил и масс. 
Уравнение движения механизма и звена динами-
ческой модели в форме энергии и форме момен-
тов (энергетической и дифференциальной фор-
мах). Режимы движения механизма. Аналитиче-
ские и численные методы решения уравнения 
движения механизма. Качественное исследование 
уравнения движения. 

2,5 0,5    2 

 

Неравномерность движения машинного агрегата 
при установившемся режиме и назначение махо-
вика. Динамический анализ и синтез механизма  
при установившемся режиме и определение необ-
ходимого момента инерции маховых масс. Регу-
лирование хода машин. 

2,5 0,5    2 

1.4 Тема: Силовой расчет механизмов, уравновеши-
вание роторов и механизмов 6,5 0,5 0 0 0 6 

 

Задачи силового анализа механизмов. Условия 
статической определенности механизма и его 
структурных групп. Аналитические методы сило-
вого расчета (система линейных уравнений для 
проекций сил) с использованием ЭВМ. Кинето-
статический анализ механизмов. Графические 
методы силового расчета механизмов (метод пла-
нов сил). Уравновешивающая сила (момент) и ее 
расчет по Н.Е.Жуковскому 

2     2 

 

Силовое нагружение стойки механизма и фунда-
мента (корпуса) машины. Уравновешивание сил 
инерции звеньев механизма. Уравновешивание 
машины на фундаменте. Статическая, моментная 
и динамическая неуравновешенности роторов и 
их устранение на стадиях проектирования и изго-
товления. Статическое и динамическое уравно-
вешивание механизмов и роторов на стадиях 
проектирования, изготовления и эксплуатации 
машины. 

2,5 0,5    2 

 

Примеры повышения надежности и долговечно-
сти машин и механизмов при устранении неурав-
новешенности.  Схемы современного балансиро-
вочного оборудования, оснащенного автоматиче-
скими системами с использованием ЭВМ, и про-
грессивной технологии устранения неуравнове-
шенности. Автоматическая балансировка. Гибкие 
роторы и их уравновешивание. 

2     2 

1.5 Тема: Трение и изнашивание в машинах и меха-
низмах 8 1 0 0 0 7 



 

Взаимодействие элементов кинематических пар 
при относительном движении. Природа сил тре-
ния. Макроскопические и микроскопические 
уровни анализа причин возникновения трения и 
износа. Трение скольжения, качения. Жидкост-
ное, пролужидкостное трение. 

4,5 0,5    4 

 

Учет трения в кинематических парах при силовом 
расчете механизмов. Угол трения и круг трения в 
кинематических парах. Самоторможение в меха-
низмах. КПД механизма и системы механизмов 
при их параллельном, последовательном и сме-
шанном соединении. КПД основных видов меха-
низмов 

3,5 0,5    3 

 Тема: Динамика машин и механизмов с учетом 
упругости звеньев 6 0 0 0 0 6 

 

Приведение жесткостей упругих звеньев меха-
низма. Система дифференциальных уравнений 
движения машинного агрегата и его динамиче-
ская модель. Решение дифференциальных урав-
нений методом последовательных приближений с 
применением ЭВМ. Режимы движения машины с 
учетом колебаний. Динамика приводов. Выбор 
приводов. Электропривод . 
 

6     6 

1.6 Тема: Виброактивность и виброзащита машин 9 2 0 0 0 7 

 

Колебания в механизмах. Источники колебаний и 
объекты виброзащиты.. Методы снижения вибро-
активности машин за счет рационального выбора 
динамических параметров и применения вибро-
защитных устройств. Виброизоляция машин. 
Линейные виброизоляторы. Динамическое гаше-
ние колебаний (динамические виброгасители). 
Машины и механизмы для полезного применения 
вибраций. Вибрационные машины и их использо-
вание в технике. Особенности виброзащиты чело-
века-оператора. 
 
 

9 2    7 

 Итоговое занятие по темам модуля 1 7 1    6 
2 Модуль 2 «Проектирование механизмов» 40 2 4 0 2 32 

2.1 Тема: Синтез рычажных и манипуляционных 
механизмов 6,25 0,25 0 0 0 6 

 Классификация механизмов по функциональным 
и структурным признакам. Применение рычаж-
ных и шарнирных механизмов в транспортных, 
технологических, энергетических машинах, авто-
матических устройствах, приборах и установках. 
Синтез передаточных механизмов. Входные и 
выходные параметры при синтезе механизмов и 
ограничения. Применение ЭВМ при синтезе ме-
ханизмов. Приближенный интерполяционный 
синтез и синтез механизмов по Чебышеву. 

2,125 0,125    2 

 Постановка и классификация задач синтеза плос-
ких рычажных механизмов. Синтез шарнирных и 
рычажных механизмов по заданному движению 
входных и выходных звеньев на основе геометри-
ческих связей между звеньями с учетом сборки и 
допускаемых углов давления. Синтез по положе-
ниям звеньев. Условия существования кривоши-
па. Обязательные и желательные условия синтеза. 
Построение целевой функции. Оптимизация син-
теза механизмов с применением ЭВМ. 

4,125 0,125    4 



2.2 Тема: Метод синтеза механизмов с высшими 
парами 6,25 0,25  0 0 6 

 Передаточные функции механизма. Передаточное 
отношение. Основная теорема зацепления плос-
ких профилей. Скорость скольжения сопряжен-
ных профилей. Угол давления при передаче дви-
жения высшей парой. 
Производящие поверхности и основные парамет-
ры станочного зацепления с исходным произво-
дящим контуром. 
Синтез сопряженных профилей по методу преоб-
разования координат, методу последовательных 
положений исходного производящего контура и 
методу положения нормалей к профилям. Графи-
ческие методы профилирования. 

6,25 0,25    6 

2.3 Тема: Синтез зубчатых механизмов 9 1 4 0 0 4 
 Виды зубчатых механизмов и области их приме-

нения.Синтез эвольвентного зацепления. 4,5 0,5  2     2 

 Основные геометрические размеры и качествен-
ные показатели цилиндрических передач. Приме-
нение ЭВМ при проектировании цилиндрических 
передач с эвольвентным профилем. 

4,5 0,5 2     2 

2.4 Тема: Синтез многозвенных, планетарных зубча-
тых передач 5,25 0,25 0 0 0 5 

 Зубчатые передачи. Ступенчатый ряд. Паразит-
ный ряд. Планетарные зубчатые механизмы. Вы-
бор схем планетарных зубчатых механизмов и 
расчет чисел зубьев колес. Автомобильный диф-
ференциал. 

5,25 0,25       5 

2.5 Тема: Синтез кулачковых механизмов 5,25 0,25 0 0 0 5 
 Виды и назначения кулачковых механизмов. За-

кон движения выходного звена и его выбор при 
проектировании механизма. Критерии работоспо-
собности механизма и расчет его основных раз-
меров. 

5,25 0,25       5 

 Итоговое занятие по темам модуля 2 6  0 0 0 6 
 Подготовка к контрольной работе 10         10 
 Экзамен 26       10 16 

 
 
 
 

  



V. ОЦЕНКА ЗНАНИЙ И ФОНД ОЦЕНОЧНЫХ СРЕДСТВ ДЛЯ ПРОВЕДЕНИЯ  
ТЕКУЩЕГО КОНТРОЛЯ ЗНАНИЙ И  ПРОМЕЖУТОЧНОЙ АТТЕСТАЦИИ  

ОБУЧАЮЩИХСЯ ПО ДИСЦИПЛИНЕ 
5.1 Формы контроля знаний, рейтинговая оценка и  формируемые 
 компетенции (заочная форма обучения) 

№ 
п/п 

Наименование рейтингов, 
модулей и  блоков 

Ф
ор

м
ир

уе
м

ы
е 

 к
ом

пе
-

те
нц

ии
 

Объем учебной работы 
 

Форма 
контроля 

знаний 

К
ол

ич
ес

тв
о 

ба
лл

ов
 (m

ax
) 

О
бщ

ая
 т

ру
до

ем
ко

с 
ть

 

Л
ек

ци
и 

Л
аб

ор
.-п

ра
кт

.за
ня

ти
я 

В
не

ау
ди

то
рн

. р
аб

. 
и 

пр
ом

еж
ут

.а
тт

ес
т.

 

С
ам

ос
т.

 р
аб

от
а 

Всего по дисциплине ОПК-4, 
ПК-7 

144 8 10 16 110 Экзамен 100 

I. Входной  рейтинг       ТЗ 5 

II. Рубежный рейтинг       
Сумма бал-
лов  за мо-

дули 
60 

Модуль 1. «Механика машин» ОПК-4 68 6 6 4 52  
 

40 
 1 

Основы построения машин и ме-
ханизмов 

 
10,5 0,5 4 

 
6 УО, ЗЛР 4 

2 Кинематические характеристики 
механизмов 

 
10  2 8 УО 6 

3 Исследование движения машин и 
механизмов с жесткими звеньями 

 
7 1  6 УО 4 

4 Силовой расчет механизмов, урав-
новешивание роторов и механиз-
мов 

 
6,5 0,5  6 УО 4 

5 Трение в машинах и механизмах  8 1  7 УО 4 

6 Динамика машин и механизмов с 
учетом упругости звеньев 

 6   6 УО 4 

7 Виброактивность и виброзащита 
машин 

 9 2  7 УО 4 

Итоговый контроль знаний по те-
мам модуля 1.  

 
7 1  6 

ТЗ 
10 

Модуль 2. «Проектирование меха-
низмов» 
 

ПК-7 40 2 4 2 32  
 20 

1 Синтез рычажных и манипуляци-
онных механизмов 

 
6,25 0,2

5  
 
  6 УО, ЗЛР 2 



2 Метод синтеза механизмов с выс-
шими парами 

 
6,25 0,2

5  6  УО, ЗЛР 2 

3 Синтез зубчатых механизмов  9 1 4 4 УО, ЗЛР 2 
4 Синтез многозвенных, планетар-

ных зубчатых передач 
 5,25 0,2

5  5 УО, ЗЛР 2 

5 Синтез кулачковых механизмов  5,25 0,2
5  5  УО, ЗЛР 2 

Итоговый контроль знаний по те-
мам модуля 2. 

 6   6 ТЗ 10 

III. Творческий рейтинг  10    10  5 
IV. Выходной рейтинг 
 

 26   10 16 Экзамен 30 
Принятые сокращения: 
УО – устный опрос, ЗЛР – защита лабораторной работы, ЗПР – защита практической работы,  НР – научно-

исследовательская работа студентов, ТЗ – тестовое задание, СЗ – ситуационные задачи 
 
 
5.2 Оценка знаний студента 
5.2.1 Основные принципы рейтинговой оценки знаний  
Оценка знаний  по дисциплине осуществляется  согласно  положению «О 
единых требованиях к контролю и оценке результатов обучения: Методиче-
ские рекомендации по практическому применению модульно-рейтинговой 
системы обучения». 
 
Уровень развития компетенций оценивается с помощью рейтинговых баллов. 
Рейтинги Характеристика рейтингов Максимум  

баллов  
Входной  Отражает степень подготовленности студента к изучению 

дисциплины. Определяется по итогам входного контроля 
знаний  на первом практическом занятии.  

5 

Рубежный   Отражает работу студента на протяжении всего периода 
изучения дисциплины. Определяется суммой баллов, ко-
торые студент получит по результатам изучения каждого 
модуля.  

60 

Творческий  Результат выполнения студентом индивидуального творче-
ского задания различных уровней сложности, в том числе, 
участие в различных конференциях и конкурсах на про-
тяжении всего курса изучения дисциплины.  

5 

Выходной  Является результатом аттестации на окончательном этапе 
изучения дисциплины по итогам сдачи экзамена. Отражает 
уровень освоения информационно-теоретического компо-
нента в целом и основ практической деятельности в частно-
сти. 

30 

Общий рей-
тинг  

Определяется путём суммирования всех рейтингов 100 

 
 



Итоговая оценка компетенций студента осуществляется путём автома-
тического перевода баллов общего рейтинга в стандартные оценки. 

 
 

5.2.3 Критерии оценки знаний студента на экзамене 
На экзамене студент отвечает в письменно-устной форме на вопросы эк-

заменационного билета (2 вопроса и задача). 
Количественная оценка на экзамене определяется на основании следу-

ющих критериев: 
• оценку «отлично» заслуживает студент, показавший всестороннее 

систематическое и глубокое знание учебно-программного материала, умение 
свободно выполнять задания, предусмотренные программой, усвоивший ос-
новную и знакомый с дополнительной литературой, рекомендованной про-
граммой; как правило, оценка «отлично» выставляется студентам, усвоив-
шим взаимосвязь основных понятий дисциплины и их значение для приобре-
таемой профессии, проявившим творческие способности в понимании, изло-
жении и использовании учебно-программного материала; 

• оценку «хорошо» заслуживает студент, обнаруживший полное зна-
ние учебно-программного материала, успешно выполняющий предусмотрен-
ные в программе задания, усвоивший основную литературу, рекомендован-
ную в программе;  как правило, оценка «хорошо» выставляется студентам, 
показавшим систематический характер знаний по дисциплине и способным к 
их самостоятельному пополнению и обновлению в ходе дальнейшей учебной 
работы и профессиональной деятельности; 

• оценку «удовлетворительно» заслуживает студент, обнаруживший 
знания основного учебно-программного материала в объеме, необходимом 
для дальнейшей учебы и предстоящей работы по профессии, справляющийся 
с выполнением заданий, предусмотренных программой, знакомый с основ-
ной литературой, рекомендованной программой; как правило, оценка «удо-
влетворительно» выставляется студентам, допустившим погрешности в отве-
те на экзамене и при выполнении экзаменационных заданий, но обладающим 
необходимыми знаниями для их устранения под руководством преподавате-
ля; 

• оценка «неудовлетворительно» выставляется студенту, обнаружив-
шему проблемы в знаниях основного учебно-программного материала, допу-
стившему принципиальные ошибки в выполнении предусмотренных про-
граммой заданий; как правило, оценка «неудовлетворительно» ставится сту-
дентам, которые не могут продолжать обучение или приступить к професси-
ональной деятельности по окончании вуза без дополнительных занятий по 
соответствующей дисциплине. 
 
 

Неудовлетворительно Удовлетворительно Хорошо Отлично 
менее 51 балла  51-67 баллов 68-85 баллов 86-100 баллов 



5.3  Фонд оценочных средств. Типовые контрольные задания или иные  
материалы, необходимые для  оценки   формируемых    компетенций по 
 дисциплине (приложение 2) 

 
VI УЧЕБНО-МЕТОДИЧЕСКОЕ И ИНФОРМАЦИОННОЕ 

 ОБЕСПЕЧЕНИЕ ДИСЦИПЛИНЫ 
 
6.1 Основная учебная литература 

 
1. Артоболевский, И. И. Теория механизмов и машин : учебник / И. И. Арто-
болевский. - Изд. 6-е, стереотип. - М. : Альянс, 2011. - 640 с. 
2. Тимофеев, Г. А. Теория механизмов и машин : учебное пособие для бака-
лавров / Г. А. Тимофеев. - М. : Юрайт, 2013. - 351 с. 

 
6.2 Дополнительная литература 
1. Слободюк, А. П. Теория механизмов и машин : учебное пособие по дисци-
плине для студентов направления 110800.62 - Агроинженерия / А. П. Слобо-
дюк ; БелГСХА им. В.Я. Горина. - Майский : Изд-во БелГСХА им. В.Я. Го-
рина, 2013. - 198 с. 
2. Слободюк, А. П. Теория механизмов и машин. Лабораторный практикум 
[Электронный ресурс] : учебное пособие для студентов направления 35.03.06 
- Агроинженерия / А. П. Слободюк ; Белгородский ГАУ. - Майский : Белго-
родский ГАУ, 2017. - 50 с.  
http://lib.belgau.edu.ru/cgi-
bin/irbis64r_15/cgiirbis_64.exe?LNG=&C21COM=F&I21DBN=BOOKS_READ
ER&P21DBN=BOOKS&Z21ID=192612390387112613&Image_file_name=Only
%5Fin%5FEC%5CSlobodyukA%2EP%2ETeoriya%5Fmehanizmov%5Fmashin%
2ELaboratornyiy%5Fpraktikum%2Epdf&mfn=52588&FT_REQUEST=&CODE=
50&PAGE=1 
3. Чмиль, В.П. Теория механизмов и машин [Электронный ресурс] : учебное 
пособие. — Электрон. дан. — СПб. : Лань, 2012. — 280 с. — Режим доступа: 
(ЭБС "Лань") http://e.lanbook.com/books/element.php?pl1_id=3183 
4. Теория механизмов и машин (проектирование и моделирование механиз-
мов и их элементов): Учебник. / Соболев А.Н., Некрасов А.Я., Схиртладзе 
А.Г. - М.:КУРС, НИЦ ИНФРА-М, 2016. - 256 с.— Электрон. дан.— Режим 
доступа: (ЭБС "Знаниум") http://znanium.com/bookread2.php?book=546102 
 
6.3 Учебно-методическое обеспечение самостоятельной работы  
обучающихся по дисциплине  

6.3.1 Методические указания по освоению дисциплины 
Самостоятельная работа студентов заключается в инициативном поис-

ке и обработке информации о наиболее актуальных проблемах, рассматрива-
емых в рамках изучаемой дисциплины, которые имеют большое практиче-
ское значение.  

http://lib.belgau.edu.ru/cgi-bin/irbis64r_15/cgiirbis_64.exe?LNG=&C21COM=F&I21DBN=BOOKS_READER&P21DBN=BOOKS&Z21ID=192612390387112613&Image_file_name=Only%5Fin%5FEC%5CSlobodyukA%2EP%2ETeoriya%5Fmehanizmov%5Fmashin%2ELaboratornyiy%5Fpraktikum%2Epdf&mfn=52588&FT_REQUEST=&CODE=50&PAGE=1
http://lib.belgau.edu.ru/cgi-bin/irbis64r_15/cgiirbis_64.exe?LNG=&C21COM=F&I21DBN=BOOKS_READER&P21DBN=BOOKS&Z21ID=192612390387112613&Image_file_name=Only%5Fin%5FEC%5CSlobodyukA%2EP%2ETeoriya%5Fmehanizmov%5Fmashin%2ELaboratornyiy%5Fpraktikum%2Epdf&mfn=52588&FT_REQUEST=&CODE=50&PAGE=1
http://lib.belgau.edu.ru/cgi-bin/irbis64r_15/cgiirbis_64.exe?LNG=&C21COM=F&I21DBN=BOOKS_READER&P21DBN=BOOKS&Z21ID=192612390387112613&Image_file_name=Only%5Fin%5FEC%5CSlobodyukA%2EP%2ETeoriya%5Fmehanizmov%5Fmashin%2ELaboratornyiy%5Fpraktikum%2Epdf&mfn=52588&FT_REQUEST=&CODE=50&PAGE=1
http://lib.belgau.edu.ru/cgi-bin/irbis64r_15/cgiirbis_64.exe?LNG=&C21COM=F&I21DBN=BOOKS_READER&P21DBN=BOOKS&Z21ID=192612390387112613&Image_file_name=Only%5Fin%5FEC%5CSlobodyukA%2EP%2ETeoriya%5Fmehanizmov%5Fmashin%2ELaboratornyiy%5Fpraktikum%2Epdf&mfn=52588&FT_REQUEST=&CODE=50&PAGE=1
http://lib.belgau.edu.ru/cgi-bin/irbis64r_15/cgiirbis_64.exe?LNG=&C21COM=F&I21DBN=BOOKS_READER&P21DBN=BOOKS&Z21ID=192612390387112613&Image_file_name=Only%5Fin%5FEC%5CSlobodyukA%2EP%2ETeoriya%5Fmehanizmov%5Fmashin%2ELaboratornyiy%5Fpraktikum%2Epdf&mfn=52588&FT_REQUEST=&CODE=50&PAGE=1
http://lib.belgau.edu.ru/cgi-bin/irbis64r_15/cgiirbis_64.exe?LNG=&C21COM=F&I21DBN=BOOKS_READER&P21DBN=BOOKS&Z21ID=192612390387112613&Image_file_name=Only%5Fin%5FEC%5CSlobodyukA%2EP%2ETeoriya%5Fmehanizmov%5Fmashin%2ELaboratornyiy%5Fpraktikum%2Epdf&mfn=52588&FT_REQUEST=&CODE=50&PAGE=1
http://e.lanbook.com/books/element.php?pl1_id=3183
http://znanium.com/bookread2.php?book=546102


Самостоятельная работа планируется в соответствии с календарными 
планами рабочей программы по дисциплине и в методическом единстве с те-
матикой учебных аудиторных занятий. 

Вид учебных 
занятий 

Организация деятельности студента 

Лекция Написание  конспекта лекций: кратко, схематично, последовательно фиксировать 
основные положения, выводы, формулировки, обобщения; помечать важные мыс-
ли, выделять ключевые слова, термины. Проверка терминов, понятий с помощью 
энциклопедий, словарей, справочников с выписыванием толкований в тетрадь. 
Обозначить вопросы, термины, материал, который вызывает трудности, пометить 
и попытаться найти ответ в рекомендуемой литературе. Если самостоятельно не 
удается разобраться в материале, необходимо сформулировать вопрос и задать 
преподавателю на консультации,  на практическом занятии. Уделить внимание 
следующим понятиям (перечисление понятий) и др. 

Практические 
и лаборатор-
ные занятия 

Проработка рабочей программы, уделяя особое внимание целям и задачам струк-
туре и содержанию дисциплины. Конспектирование источников. Работа с кон-
спектом лекций, подготовка ответов  к контрольным вопросам, просмотр реко-
мендуемой литературы. Решение расчетно-графических заданий, решение задач 
по алгоритму и др.  

Самостоятель-
ная работа 

Знакомство с основной и дополнительной литературой, включая справочные из-
дания, зарубежные источники, конспект основных положений, терминов, сведе-
ний, требующих для запоминания и являющихся основополагающими в этой теме. 
Составление аннотаций к прочитанным литературным источникам и др.  

 
Приступая к изучению дисциплины, обучающимся необходимо внима-

тельно ознакомиться с тематическим планом занятий, списком рекомендо-
ванной литературы. 

 Преподавание дисциплины предусматривает: лекции, практические 
занятия, лабораторные занятия, самостоятельную работу (изучение теорети-
ческого материала; подготовка к практическим занятиям; выполнение инди-
видуальных заданий,  решение задач, выполнение тестовых заданий, подго-
товка к устным опросам, экзаменам),  консультации преподавателя.  

Лекции по дисциплине читаются как в традиционной форме, так и с 
использованием активных форм обучения. Главной задачей каждой лекции 
является раскрытие сущности темы и анализ ее главных положений. На пер-
вой лекции до внимания студентов доводится структура курса и его разделы, 
а также рекомендуемая литература. В дальнейшем указывается начало каж-
дого раздела, суть и его задачи, а, закончив изложение, подводится итог по 
этому разделу, чтобы связать его со следующим. Содержание лекций опреде-
ляется рабочей программой курса. Каждая лекция охватывает определенную 
тему курса и представлять собой логически вполне законченную работу. Для 
максимального усвоения дисциплины изложение лекционного материала 
проводится с элементами обсуждения. Лекционный материал снабжен кон-
кретными примерами.  

Целями проведения практических занятий являются: установление свя-
зей теории с практикой в форме расчетного подтверждения положений тео-
рии; развитие логического мышления; умение выбирать оптимальный метод 
решения: обучение студентов умению анализировать полученные результа-
ты; контроль самостоятельной работы обучающихся по освоению курса. 



 Каждое практическое занятие целесообразно начинать с повторения 
теоретического материала, который будет использован на нем. Для этого 
очень важно четко сформулировать цель занятия и основные знания, умения 
и навыки, которые студент должен приобрести в течение занятия. На практи-
ческих занятиях преподаватель принимает решенные и оформленные надле-
жащим образом индивидуальные задания, он должен проверить правиль-
ность их оформления и выполнения, оценить глубину знаний данного теоре-
тического материала, умение анализировать и решать поставленные задачи, 
выбирать эффективный способ решения, умение делать выводы.  

В ходе подготовки к практическому занятию обучающимся следует 
внимательно ознакомиться с планом, вопросами, вынесенными на обсужде-
ние, изучить соответствующий лекционный материал, предлагаемую литера-
туру. Нельзя ограничиваться только имеющейся учебной литературой (учеб-
никами и учебными пособиями). Обращение к монографиям, статьям из спе-
циальных журналов, хрестоматийным выдержкам, а также к материалам 
средств массовой информации позволит в значительной мере углубить про-
блему, что разнообразит процесс ее обсуждения. С другой стороны, обучаю-
щимся следует помнить, что они должны не просто воспроизводить сумму 
полученных знаний по заданной теме, но и творчески переосмыслить суще-
ствующее в современной науке подходы к пониманию тех или иных про-
блем, явлений, событий, продемонстрировать и убедительно аргументиро-
вать собственную позицию.  

Целями проведения лабораторных занятий являются: установление 
связей теории с практикой в форме экспериментального подтверждения по-
ложений теории; развитие логического мышления; умение получать и обра-
батывать данные экспериментов: обучение студентов умению анализировать 
полученные результаты; контроль самостоятельной работы обучающихся по 
освоению курса. 

Теоретический материал по тем темам, которые вынесены на самостоя-
тельное изучение, обучающийся прорабатывает в соответствии с вопросами 
для подготовки к экзамену. Результаты самостоятельной работы контроли-
руются преподавателем и учитываются при аттестации обучающегося (при 
сдаче зачета, экзамена). Задания для самостоятельной работы составляются, 
как правило, по темам и вопросам, по которым не предусмотрены аудитор-
ные занятия, либо требуется дополнительно проработать и проанализировать 
рассматриваемый преподавателем материал в объеме запланированных ча-
сов.  

Для закрепления теоретического материала обучающиеся выполняют 
тестовые задания  . Их выполнение призвано обратить внимание обучающих-
ся на наиболее сложные, ключевые и дискуссионные аспекты изучаемой те-
мы, помочь систематизировать и лучше усвоить пройденный материал. Такие 
задания могут быть использованы как для проверки знаний обучающихся 
преподавателем в ходе проведения промежуточной аттестации на практиче-
ских занятиях, а также для самопроверки знаний обучающимися.  



При самостоятельном выполнении заданий обучающиеся могут вы-
явить тот круг вопросов, который усвоили слабо, и в дальнейшем обратить на 
них особое внимание. Контроль самостоятельной работы обучающихся по 
выполнению заданий осуществляется преподавателем с помощью выбороч-
ной и фронтальной проверок на практических занятиях.  

Консультации преподавателя проводятся в соответствии с графиком, 
утвержденным на кафедре. Обучающийся может ознакомиться с ним на ин-
формационном стенде. При необходимости дополнительные консультации 
могут быть назначены по согласованию с преподавателем в индивидуальном 
порядке.  

Примерный курс лекций, содержание и методика выполнения практи-
ческих заданий, методические рекомендации для самостоятельной работы 
содержатся в УМК дисциплины, а также в изданиях: 
1. Слободюк А.П. Курсовое проектирование по теории механизмов и машин: 
Учеб. пособие. -Белгород, Изд-во БелГСХА, 2011. -222 с. 

http://lib.belgau.edu.ru/cgi-
bin/irbis64r_15/cgiirbis_64.exe?LNG=&Z21ID=&I21DBN=BOOKS&P21DB
N=BOOKS&S21STN=1&S21REF=1&S21FMT=fullwebr&C21COM=S&S21
CNR=10&S21P01=0&S21P02=1&S21P03=A=&S21STR=%D0%A1%D0%B
B%D0%BE%D0%B1%D0%BE%D0%B4%D1%8E%D0%BA%2C%20%D0%
90%2E%20%D0%9F%2E 

2. Слободюк, А. П. Теория механизмов и машин: учебное пособие по дисци-
плине для студентов направления 110800.62 - Агроинженерия / А. П. Слобо-
дюк. - Майский : Изд-во БелГСХА им. В.Я. Горина, 2012. - 198 с. 
http://lib.belgau.edu.ru/cgi-
bin/irbis64r_15/cgiirbis_64.exe?LNG=&Z21ID=&I21DBN=BOOKS&P21DBN=
BOOKS&S21STN=1&S21REF=1&S21FMT=fullwebr&C21COM=S&S21CNR=
10&S21P01=0&S21P02=1&S21P03=A=&S21STR=%D0%A1%D0%BB%D0%B
E%D0%B1%D0%BE%D0%B4%D1%8E%D0%BA%2C%20%D0%90%2E%20
%D0%9F%2E 
3. Теория механизмов и машин. Лабораторный практикум: Учеб. пособие. / 
А.П. Слободюк – Белгород: Изд-во БелГСХА, 2017. - 50с. 
http://lib.belgau.edu.ru/cgi-
bin/irbis64r_15/cgiirbis_64.exe?LNG=&C21COM=F&I21DBN=BOOKS_READ
ER&P21DBN=BOOKS&Z21ID=192612390387112613&Image_file_name=Only
%5Fin%5FEC%5CSlobodyukA%2EP%2ETeoriya%5Fmehanizmov%5Fmashin%
2ELaboratornyiy%5Fpraktikum%2Epdf&mfn=52588&FT_REQUEST=&CODE=
50&PAGE=1 
4. УМК  по дисциплине «Теория механизмов и машин» –   Режим доступа: 
https://www.do.belgau.edu.ru  -(логин, пароль) 

 
 
 
 
 

http://lib.belgau.edu.ru/cgi-bin/irbis64r_15/cgiirbis_64.exe?LNG=&Z21ID=192912463231272415&I21DBN=BOOKS&P21DBN=BOOKS&S21STN=1&S21REF=3&S21FMT=fullwebr&C21COM=S&S21CNR=10&S21P01=0&S21P02=1&S21P03=A=&S21STR=%D0%A1%D0%BB%D0%BE%D0%B1%D0%BE%D0%B4%D1%8E%D0%BA%2C%20%D0%90%2E%20%D0%9F%2E
http://lib.belgau.edu.ru/cgi-bin/irbis64r_15/cgiirbis_64.exe?LNG=&C21COM=F&I21DBN=BOOKS_READER&P21DBN=BOOKS&Z21ID=192612390387112613&Image_file_name=Only%5Fin%5FEC%5CSlobodyukA%2EP%2ETeoriya%5Fmehanizmov%5Fmashin%2ELaboratornyiy%5Fpraktikum%2Epdf&mfn=52588&FT_REQUEST=&CODE=50&PAGE=1
http://lib.belgau.edu.ru/cgi-bin/irbis64r_15/cgiirbis_64.exe?LNG=&C21COM=F&I21DBN=BOOKS_READER&P21DBN=BOOKS&Z21ID=192612390387112613&Image_file_name=Only%5Fin%5FEC%5CSlobodyukA%2EP%2ETeoriya%5Fmehanizmov%5Fmashin%2ELaboratornyiy%5Fpraktikum%2Epdf&mfn=52588&FT_REQUEST=&CODE=50&PAGE=1
http://lib.belgau.edu.ru/cgi-bin/irbis64r_15/cgiirbis_64.exe?LNG=&C21COM=F&I21DBN=BOOKS_READER&P21DBN=BOOKS&Z21ID=192612390387112613&Image_file_name=Only%5Fin%5FEC%5CSlobodyukA%2EP%2ETeoriya%5Fmehanizmov%5Fmashin%2ELaboratornyiy%5Fpraktikum%2Epdf&mfn=52588&FT_REQUEST=&CODE=50&PAGE=1
http://lib.belgau.edu.ru/cgi-bin/irbis64r_15/cgiirbis_64.exe?LNG=&C21COM=F&I21DBN=BOOKS_READER&P21DBN=BOOKS&Z21ID=192612390387112613&Image_file_name=Only%5Fin%5FEC%5CSlobodyukA%2EP%2ETeoriya%5Fmehanizmov%5Fmashin%2ELaboratornyiy%5Fpraktikum%2Epdf&mfn=52588&FT_REQUEST=&CODE=50&PAGE=1
http://lib.belgau.edu.ru/cgi-bin/irbis64r_15/cgiirbis_64.exe?LNG=&C21COM=F&I21DBN=BOOKS_READER&P21DBN=BOOKS&Z21ID=192612390387112613&Image_file_name=Only%5Fin%5FEC%5CSlobodyukA%2EP%2ETeoriya%5Fmehanizmov%5Fmashin%2ELaboratornyiy%5Fpraktikum%2Epdf&mfn=52588&FT_REQUEST=&CODE=50&PAGE=1
http://lib.belgau.edu.ru/cgi-bin/irbis64r_15/cgiirbis_64.exe?LNG=&C21COM=F&I21DBN=BOOKS_READER&P21DBN=BOOKS&Z21ID=192612390387112613&Image_file_name=Only%5Fin%5FEC%5CSlobodyukA%2EP%2ETeoriya%5Fmehanizmov%5Fmashin%2ELaboratornyiy%5Fpraktikum%2Epdf&mfn=52588&FT_REQUEST=&CODE=50&PAGE=1
https://www.do.belgau.edu.ru/


6.3.2 Видеоматериалы 
1. Каталог учебных видеоматериалов на официальном сайте ФГБОУ ВО Бел-
городский ГАУ  – Режим доступа: 
http://bsaa.edu.ru/InfResource/library/video/mehanizatsiya.php 
 
6.4. Ресурсы информационно-телекоммуникационной сети «Интернет», 
современные профессиональные базы данных, информационные справоч-

ные системы 
 

«Техэксперт» - профессиональные справочные системы - 
http://техэксперт.рус/  
Информационная система «ТЕХНОРМАТИВ» - https://www.technormativ.ru/  
Единое окно доступа к образовательным ресурсам. Раздел Образо-вание в 
области техники и технологий – http://window.edu.ru/catalog  
Библиотека Машиностроителя - https://lib-bkm.ru/  
Электронная библиотека «Наука и техника» - предоставление от-крытого до-
ступа к научно-популярным, учебным, методическим и просветительским 
изданиям (книги, статьи, журналы, издания НиТ) - http://n-t.ru/  
 

6.5. Перечень программного обеспечения, информационных техно-
логий  

По предмету «Теория механизмов и машин» необходимо использовать 
электронный ресурс кафедры ТМиКМ. 

В качестве программного обеспечения, необходимого для доступа к 
электронным ресурсам используются программы офисного пакета Windows 
7, Microsoft office 2010 standard, Антивирус Kaspersky Endpoint security стан-
дартный, электронный конструктор тестов KeepSoft (режимы контроль и 
тренажер); система автоматизированного проектирования машин АРМ Win-
Machine; графический редактор КОМПАС-3D с расчетными модулями, де-
монстрационные и обучающие программы кафедры ТМиКМ. 

 
VII МАТЕРИАЛЬНО-ТЕХНИЧЕСКОЕ ОБЕСПЕЧЕНИЕ ДИСЦИПЛИНЫ 

Для преподавания дисциплины используются: 
• учебная аудитория лекционного типа, оснащенная  техническими 

средствами обучения для представления учебной информации: проектор, 
экран, компьютер, аудиоусилительная система  

• учебная аудитория для проведения занятий семинарского типа, 
групповых и индивидуальных консультаций,  текущего контроля и промежу-
точной аттестации 

• специальное помещение для самостоятельной работы обучаю-
щихся, оснащенное компьютерной техникой с подключением к сети Интер-
нет и электронной информационно-образовательной среде вуза. 

Для проведения занятий лекционного типа  используется набор презен-
таций по дисциплине и комплект плакатов по механике машин.  

http://bsaa.edu.ru/InfResource/library/video/mehanizatsiya.php


Для реализации лабораторного практикума учебная аудитория для про-
ведения занятий семинарского типа содержит комплект экспериментального 
оборудования: 

 
1. Комплект моделей механизмов. 
2. Комплект моделей сельскохозяйственных машин. 
3. Установка для моделирования процесса нарезания зубьев эвольвентных 

колес по способу огибания реечным инструментом ТММ42. 
4. Установка для моделирования процесса нарезания зубьев эвольвентных 

колес по способу огибания долбяком ТММ47. 
5. Установки для исследования кулачковых механизмов ТММ102К. 
6. Установка для экспериментального исследования механизмов манипуля-

торов ТММ118Л. 
 
При проведении самостоятельной работы студентов рекомендуются 

следующие формы использования средств: 
1. Использование обучающих программ в специальном помещении 

для самостоятельной работы для дополнительной самостоятельной 
проработки тех или иных разделов курса. 

2. Применение типовых расчетных программ для  самостоятельного 
решения задач. 

 
 

VIII ПРИЛОЖЕНИЯ 
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1.Перечень компетенций с указанием этапов их формирования в процессе освоения образовательной программы 
Код 

контро-
лируемой 
компетен-

ции  

Формулировка кон-
тролируемой компе-

тенции  

Этап (уровень) 
освоения ком-

петенции 

Планируемые результа-
ты обучения 

Наименование  моду-
лей и (или) разделов 

дисциплины 

Наименование оценочного средства 
Текущий кон-

троль 
Промежуточная 

аттестация 

ОПК-4 

Готовность и спо-
собность решать 
инженерные зада-
чи с использова-
нием основных 
законов механики, 
электротехники, 
гидравлики, тер-
модинамики и 
тепломассообмена 

Первый этап (по-
роговой уровень) 

Знать: основные законы ме-
ханики, взаимосвязь между 
различными характеристика-
ми механического движения, 
размерности основных вели-
чин и их пересчет в различ-
ных системах, методики сбора 
и анализа исходных данных 
для расчета и проектирования 

Модуль 1. «Механика 
машин», Модуль 2. 
«Проектирование меха-
низмов» 

Устный опрос, защи-
та лабораторных и 
практических работ 

экзамен 

Второй этап (про-
двинутый уро-
вень) 

Уметь: решать ситуационные 
задачи различного типа с 
использованием основных 
законов механики; применять 
методы математического 
анализа и моделирования; 
проводить исследования ра-
бочих и технологических 
процессов машин 

Модуль 1. «Механика 
машин», Модуль 2. 
«Проектирование меха-
низмов» 

Устный опрос, защи-
та лабораторных и 
практических работ, 
тестирование 

экзамен 

Третий этап (вы-
сокий уровень) 

Владеть: навыками опреде-
ления параметров рабочих и 
технологических процессов 
машин, методами наблюдения 
и эксперимента 

Модуль 1. «Механика 
машин», Модуль 2. 
«Проектирование меха-
низмов» 

Защита лабораторных 
и практических работ экзамен 

ПК-7 

Готовность и спо-
собность к участию 
в проектировании 
новой техники и 
технологии 

Первый этап (по-
роговой уровень) 

Знать: методы анализа и син-
теза механизмов различных 
типов; основные характеристи-
ки типовых механизмов; кри-
терии и эксплуатационные 
параметры, определяющие 
работоспособность и качество 
машин и механизмов 

Модуль 1. «Механика 
машин», Модуль 2. 
«Проектирование меха-
низмов» 

Устный опрос, защи-
та лабораторных и 
практических работ, 
тестирование 

экзамен 
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Второй этап (про-
двинутый уро-
вень) 

Уметь: решать ситуационные 
задачи проектирования; при-
менять методы математическо-
го анализа и моделирования; 
применять критерии работо-
способности машин и меха-
низмов 

Модуль 1. «Механика 
машин», Модуль 2. 
«Проектирование меха-
низмов» 

Устный опрос, защи-
та лабораторных и 
практических работ 

экзамен 

Третий этап (вы-
сокий уровень) 

Владеть: навыками проекти-
рования технических средств; 
навыками использования ин-
формационных технологий при 
проектировании машин 

Модуль 1. «Механика 
машин», Модуль 2. 
«Проектирование меха-
низмов» 

Устный опрос, защи-
та лабораторных и 
практических работ 

экзамен 

 
 

2. Описание показателей и критериев оценивания компетенций, описание шкал оценивания  

Компе-
тенция 

Планируемые 
результаты обу-
чения (показате-
ли достижения 
заданного уров-

ня компетенции) 

Уровни и критерии оценивания результатов обучения, шкалы оценивания 
 

Компетентность не 
сформирована 

Пороговый уровень 
компетентности 

Продвинутый уровень 
компетентности Высокий уровень 

не зачтено зачтено зачтено зачтено 

ОПК-4 

Готовность и 
способность ре-
шать инженер-
ные задачи с ис-
пользованием 
основных зако-
нов механики, 
электротехники, 
гидравлики, 
термодинамики 
и тепломассооб-
мена 

Не способен использо-
вать основные законы 
механики, электро-
техники, гидравлики, 
термодинамики и 
тепломассообмена 
при решении инженер-
ных задач 

Способен решать эле-
ментарные инженер-
ные задачи с использо-
ванием основных за-
конов механики, элек-
тротехники, гидравли-
ки, термодинамики и 
тепломассообмена 

Владеет основными 
навыками самостоя-
тельного решения ин-
женерных задач с ис-
пользованием основ-
ных законов механи-
ки, электротехники, 
гидравлики, термоди-
намики и тепломас-
сообмена 

Свободно владеет 
навыками решения 
инженерных за-
дач с использова-
нием основных 
законов механи-
ки, электротехни-
ки, гидравлики, 
термодинамики и 
тепломассообме-
на 



 Знать: основные 
законы механики, 
взаимосвязь между 
различными харак-
теристиками меха-
нического движе-
ния, размерности 
основных величин 
и их пересчет в 
различных систе-
мах, методики сбо-
ра и анализа ис-
ходных данных для 
расчета и проекти-
рования 

Не знает размерности 
основных величин,  
основные законы меха-
ники, характеристики 
механического движе-
ния. Не имеет пред-
ставления о методиках 
сбора и анализа исход-
ных данных для расче-
та и проектирования 

Может изложить основ-
ные законы механики. 
Знает базовые методики 
сбора и анализа исход-
ных данных для расчета 
и проектирования, назы-
вает размерности основ-
ных величин 

Знает основные законы 
механики, может уста-
новить взаимосвязь 
между различными ха-
рактеристиками меха-
нического движения.. 
Знает типовые методи-
ки сбора и анализа ис-
ходных данных для 
расчета и проектирова-
ния 

Свободно излагает 
основные законы 
механики, может 
вывести законо-
мерности из набора 
базовых постула-
тов. Уверенно пе-
ресчитывает раз-
мерности основных 
величин в различ-
ных системах. Зна-
ет особенности и 
границы примене-
ния методик сбора 
и анализа исходных 
данных для расчета 
и проектирования 

 Уметь: решать 
ситуационные за-
дачи различного 
типа с использова-
нием основных 
законов механики; 
применять методы 
математического 
анализа и модели-
рования; прово-
дить исследования 
рабочих и техноло-
гических процес-
сов машин 
 
 

Не умеет решать ситуа-
ционные задачи с ис-
пользованием основ-
ных законов механики; 
применять методы ма-
тематического анализа 
и моделирования . Ис-
пытывает затруднения 
при исследовании ра-
бочих и технологиче-
ских процессов машин 

Умеет решать типовые 
ситуационные задачи на 
применение основных 
законов механики. Ча-
стично умеет применять 
методы математического 
анализа и моделирования  
при исследовании и про-
ектировании рабочих и 
технологических про-
цессов машин 

Способен решать ситу-
ационные задачи типа с 
использованием основ-
ных законов механики. 
Умеет применять мето-
ды математического 
анализа и моделирова-
ния,  проводить иссле-
дования рабочих и тех-
нологических процес-
сов машин 

Способен самосто-
ятельно  решать 
комплексные ситу-
ационные задачи; 
свободно приме-
нять методы мате-
матического анали-
за и моделирова-
ния; проводить ис-
следования рабо-
чих и технологиче-
ских процессов 
машин 



 Владеть:  навыка-
ми определения 
параметров рабо-
чих и технологиче-
ских процессов 
машин, методами 
наблюдения и экс-
перимента 

Не владеет навыками 
определения парамет-
ров рабочих и техноло-
гических процессов 
машин 

Частично владеет  навы-
ками определения пара-
метров рабочих и техно-
логических процессов 
машин. Может исполь-
зовать типовые методы 
наблюдения и экспери-
мента 

Уверенно навыками 
определения парамет-
ров рабочих и техноло-
гических процессов 
машин, методами 
наблюдения и экспери-
мента 

Свободно владеет 
навыками опреде-
ления параметров 
рабочих и техноло-
гических процессов 
машин, методами 
наблюдения и экс-
перимента, свобод-
но выступает в 
дискуссии и аргу-
ментировано  за-
щищает принятые 
решения. 

ПК-7 

Готовность и спо-
собность к уча-
стию в проектиро-
вании новой тех-
ники и технологии  

Не способен самостоя-
тельно проектировать 
отдельные элементы 
технических средств и 
технологических про-
цессов. 

Частично способен са-
мостоятельно проекти-
ровать отдельные эле-
менты технических 
средств и технологиче-
ских процессов. 

Владеет навыками са-
мостоятельного проек-
тирования отдельных 
элементов технических 
средств и технологиче-
ских процессов. Ча-
стично умеет объеди-
нять отдельные элемен-
ты в системы техниче-
ских средств. 

Свободно владеет 
навыками проекти-
рования отдельных 
элементов техниче-
ских средств и их 
систем 

 Знать: методы 
анализа и синтеза 
механизмов раз-
личных типов; ос-
новные характери-
стики типовых ме-
ханизмов; крите-
рии и эксплуатаци-
онные параметры, 
определяющие ра-

Не знает основные ха-
рактеристики типовых 
механизмов; критерии 
и эксплуатационные 
параметры, определя-
ющие работоспособ-
ность и качество машин 
и механизмов 

Может изложить содер-
жание базовых методов 
анализа и синтеза типо-
вых механизмов; основ-
ные характеристики ти-
повых механизмов;  

Знает содержание ме-
тодов анализа и синтеза 
механизмов различных 
типов; основные харак-
теристики типовых ме-
ханизмов; основные 
критерии и эксплуата-
ционные параметры, 
определяющие работо-
способность и качество 
машин и механизмов 

Свободно излагает 
критерии и эксплу-
атационные пара-
метры, определя-
ющие работоспо-
собность и каче-
ство машин и ме-
ханизмов, методы 
анализа и синтеза 
механизмов раз-
личных типов 



ботоспособность и 
качество машин и 
механизмов 

 Уметь: решать 
ситуационные за-
дачи проектирова-
ния; применять 
методы математи-
ческого анализа и 
моделирования; 
применять крите-
рии работоспособ-
ности машин и 
механизмов 

Не умеет решать типо-
вые ситуационные за-
дачи проектирования с 
использованием основ-
ных законов механики; 
не умеет применять 
методы математическо-
го анализа и моделиро-
вания 

Умеет решать типовые 
ситуационные задачи 
проектирования. Ча-
стично умеет применять 
методы математического 
анализа и моделирования  
при исследовании и про-
ектировании рабочих и 
технологических про-
цессов машин 

Способен решать ситу-
ационные задачи про-
ектирования средней 
сложности с использо-
ванием основных зако-
нов механики. Умеет 
применять критерии 
работоспособности 
машин и механизмов  

Способен самосто-
ятельно  решать 
ситуационные за-
дачи проектирова-
ния различного 
типа; применять 
методы математи-
ческого анализа и 
моделирования; 
проводить исследо-
вания критериев 
работоспособности 
машин и механиз-
мов 

 Владеть: навыка-
ми проектирования 
технических 
средств; навыками 
использования ин-
формационных 
технологий при 
проектировании 
машин 

Не владеет навыками 
проектирования техни-
ческих средств; навы-
ками использования 
информационных тех-
нологий при проекти-
ровании машин 

Частично владеет  мето-
диками навыками проек-
тирования технических 
средств; может исполь-
зовать простейшие мето-
ды определения пара-
метров рабочих и техно-
логических процессов 
машин, элементарные 
навыками использования 
информационных техно-
логий при проектирова-
нии машин  

Уверенно владеет ос-
новными методиками 
сбора и анализа исход-
ных данных для расче-
та и проектирования. 
Обладает навыками 
проектирования техни-
ческих средств. Уве-
ренно использует ин-
формационные техно-
логии при проектиро-
вании машин 

Свободно владеет 
навыками проекти-
рования техниче-
ских средств; 
навыками исполь-
зования информа-
ционных техноло-
гий при проектиро-
вании машин, сво-
бодно выступает в 
дискуссии и аргу-
ментированно  за-
щищает принятые 
решения. 

 
     



 
 
3. Типовые контрольные задания или иные материалы, необходимые для оценки зна-
ний, умений, навыков и (или) опыта деятельности, характеризующих этапы формиро-
вания компетенций в процессе освоения образовательной программы 
 

Первый этап (пороговой уровень)  
ЗНАТЬ (помнить и понимать): студент помнит, понимает и может продемонстрировать 

широкий спектр фактических, концептуальных, процедурных знаний. 
Текущий контроль 

Устный опрос 
1. Что называется механизмом? Из каких элементов он состоит? 
2.  Какие механизмы вам известны? В чём их различие? 
3.  Что такое кинематическая пара? Какие вам известны кинематические пары? 
4. Что такое кинематическая схема механизма? Для чего она предназначена? 
5. Что называется числом степеней свободы механизма? 
6.  Что такое рабочий и холостой ход механизма? 
7. Как обозначаются и нумеруются  звенья и кинематические пары на схеме?  
8. Как называются на кинематических схемах звенья и кинематические пары по ГОСТ 

2.770 – 68? 
9. Что такое машина? 
10. Какие классы машин Вам известны? 
11. Чем отличается энергетическая машина от технологической (рабочей) машины? 
12. Что такое механизм? 
13. Какая составная часть механизма называется звеном? 
14. Перечислите классификационные признаки механизмов. 
15. Какие механизмы вам известны? В чём их различие?  
16. Что называется машиной, механизмом? 
17. Чем звено может отличаться от детали? 
18. Входные и выходные звенья, ведущие и ведомые звенья, начальное звено механизма. 
19. Особенности звеньев вида: кривошип, коромысло, кулиса, шатун, ползун.  
20. Что называется кинематической парой? 
21. Что такое группа Ассура? Какова её подвижность? 
22. Для чего выполняется структурный анализ механизма и в чём его сущность? 
23. Приведите примеры групп Ассура различных классов. 
24. Что называется кинематическими диаграммами? 
25. В чём суть графического дифференцирования? 
26. В чём преимущества и недостатки метода кинематических диаграмм? 
27.  Какие факторы влияют на точность определения кинематических диаграмм? 
28. Что понимается под методом планов? 
29. Дайте определение приведенной силы, точке приведения, звену приведения. 
30. Как направлена реакция в центре вращения ведущего звена? 
31. В чём суть графоаналитического исследования групп Ассура? 
32.  Какой принцип положен в основу кинетостатического расчёта? 
33. В чём суть кинетостатического расчёта? 
34. В чём суть теоремы Н.Е.Жуковского?  



35. В каких единицах измеряются величины, входящие в уравнение моментов относи-
тельно полюса плана скоростей? 

36.  Что определяет знак уравновешивающей силы? 
37. Что понимается  под приведенной массой и приведенным моментом инерции меха-

низма? 
38.  Какое звено может быть звеном приведения? 
39. Как подсчитывается кинетическая энергия звеньев механизма и кинетическая энергия 

звена приведения? 
40. Можно ли приводить массу и момент инерции механизма к одному звену и в каких 

случаях? 
41. Как подсчитывается работа сил полезных сопротивлений и в каких единицах она из-

меряется? 
42. В чём суть графического интегрирования? 
43. По какой формуле подсчитывается и в каких единицах измеряется  мощность привода 

механизма? 
44. Как определить значения сил полезных сопротивлений для каждого из положений ме-

ханизма при рабочем ходе? 
45. Что понимается под неравномерностью движения звеньев и как она оценивается? 
46. Каково назначение маховика в механизме? 
47. В каком диапазоне и для каких типов машин задается значение δ ? Из каких сообра-

жений выбирается этот параметр? 
48. Что такое элемент кинематической пары? 
49. Какие кинематические пары являются высшими, низшими? 
50. Что такое избыточные (пассивные) связи? 
51. Что такое кинематическая схема, структурная схема механизма? 
52. Что называется кинематическими диаграммами? 
53. В чём суть графического дифференцирования? 
54.  В чём преимущества и недостатки метода кинематических диаграмм? 
55. Дайте определение геометрическим параметрам зубчатых передач. 
56. Какие методы нарезания зубчатых колес Вы знаете и в чем их сущность? 
57. Что такое инструментальная ройка и каковы ее характеристики? 
58. Какие зубчатые зацепления называют некорригированными? 
59. Какие зубчатые колёса называются корригированными? 
60. Объясните устройство и работу кулачкового механизма. 
61. Какие вы знаете кулачковые механизмы и в чём их отличие?  
62. Назовите преимущества и недостатки кулачковых механизмов в сравнении с рычаж-

ными. 
63. Дайте определение фазовым углам. 
64. Какие законы движения ведомых звеньев Вы знаете? В чём их преимущества? 
65. Как определяется подвижность манипулятора? 
66. Что называется манипулятором и каково его назначение? 
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Тестирование  
 
Банк тестовых заданий для предэкзаменационного тестирования студентов содержит 

более 250 вопросов и находится на сервере Белгородского ГАУ в электронной информаци-
онно-обучающей среде, реализующей возможность дистанционного обучения 
(http://www.do.bsau.edu.ru/), и доступен по логину и паролю для каждого студента, который 
определяется номером зачетной книжки. 
Примеры тестовых заданий 
 
Машина – это устройство,  
1) выполняющее полезную работу 
2) выполняющее трудовые функции человека 
3) выполняющее механические движения для преобразования энергии, материа-

лов и информации 
4) выполняющее какие-либо преобразования энергии, материалов, информации 
Механизм – это: 
1) подвижная часть машины 
2) система тел, соединенных подвижно и предназначенная для преобразования 

заданного движения одних тел в требуемые движения других тел 
3) функционально завершенная  часть машины, выполняющая определенную 

часть ее рабочего процесса 
4) система тел, жестко связанных между собой, выполняющих определенную 

функцию в машине 
Звено механизма – это: 
1) любое тело, входящее в состав механизма 
2) твердое тело, входящее в состав механизма 
3) тело, выполняющее движения в механизме 
4) тело, соединенное не менее чем с двумя соседними телами в механизме 
Кинематическая пара – это: 
1) соединение нескольких тел в механизме 
2) жесткое соединение двух тел 
3) подвижное соединение двух звеньев в механизме 
4) подвижное соединение двух тел в механизме 
Составное звено – это: 
1) жесткая, кинематически неизменяемая система из нескольких звеньев 
2) несколько звеньев, совершающих одинаковый вид движения 
3) несколько звеньев, соединенных кинематическими парами 
4) кинематически изменяемая система из нескольких звеньев 
Низшая кинематическая пара – это: 
1) кинематическая пара, связывающее звено со стойкой 
2) кинематическая пара, обеспечивающая движение в плоскости  
3) кинематическая пара, элементом которой является точка или линия 
4) кинематическая пара, элементом которой является поверхность 
Высшая кинематическая пара – это: 
1) кинематическая пара, обеспечивающая движение в пространстве  
2) кинематическая пара, элементом которой является точка или линия 
3) кинематическая пара, элементом которой является поверхность 
4) кинематическая пара на выходном звене механизма 
Класс кинематической пары определяется: 
1) количеством звеньев, которые она связывает 
2) числом степеней свободы, которые она обеспечивает звеньям 
3) числом условий связи, которые она накладывает на звенья 
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4) порядковым номером пары, считая от стойки 
Кинематическая цепь – это: 
1) звенья, соединенные между собой кинематическими парами 
2) любые несколько звеньев механизма 
3) система звеньев, обеспечивающих пространственное движение  
4) система звеньев, обеспечивающих плоское движение 
В формулах для расчета подвижности  W = 6n - 5p1 - 4p2 -3p3 - 2p4 - p5 

W = 3n - 2p1 - p2  
числовой коэффициент  при n определяет: 
1) число степеней свободы звеньев, закрепленных на стойке 
2) число звеньев, входящих в механизм 
3) подвижность свободного тела 
4) число степеней свободы выходных звеньев 
В формулах для расчета подвижности  W = 6n- 5p1 - 4p2 -3p3 -2p4 - p5 

W = 3n - 2p1 -p2 
Числовые коэффициенты при рi обозначают: 
1) максимальное число соответствующих кинематических пар 
2) число условий связи, накладываемых каждым видом кинематических пар 
3) число степеней свободы соответствующих кинематических пар 
4) число степеней свободы звеньев, входящих в механизм 
Повысить точность графического дифференцирования можно за счет: 
1)уменьшения количества участков разбиения 
2)увеличения полюсного расстояния 
3)уменьшения полюсного расстояния 
4)увеличения количества участков разбиения 
Основным преимуществом метода планов является: 
1)высокая точность 
2)возможность определить параметры точки в любом положении механизма 
3)возможность определить параметры любой точки механизма в данном положении 
4)простота построений 
Для точки В на вращающемся звене АВ касательное ускорение рассчитывается как: 
1)aτВА= VВА⋅AB 
2)aτВА= ω2

АВ⋅AB 
3)aτВА= εАВ⋅AB 
4)aτВА= V2

ВА⋅AB 
Кориолисово ускорение т.В звена АВ  рассчитывается по формуле: 
1)ak

ВА= ω2
АВ⋅AB 

2)ak
ВА= εАВ⋅AB 

3)ak
ВА= 2εАВ⋅AB 

4)ak
ВА= 2ωАВ⋅VBA 

К аналитическим методам кинематического анализа относятся: 
1)метод кинематических диаграмм 
2)метод замкнутого векторного многоугольника 
3)метод планов 
4)метод Ассура 
Движущая сила – это: 
1)сила, приложенная к ведущему звену 
2)сила, направленная против движения выходного звена 
3)сила, работа которой положительна 
4)сила, работа которой отрицательна 
Сила сопротивления – это: 
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1)сила, приложенная к ведущему звену 
2)сила, направленная против движения выходного звена 
3)сила, работа которой положительна 
4)сила, работа которой отрицательна 
Сила веса является в механизме  
1)движущей силой 
2)силой сопротивления 
3)внутренней силой  
4)внешней силой 
Направление момента сил инерции определяется: 
1)по направлению углового ускорения звена 
2)противоположно направлению углового ускорения звена 
3)по направлению угловой скорости звена 
4)противоположно направлению угловой скорости звена 
Центр качания звена – это 
1)точка, через которую проходит сила, заменяющая главный вектор и главный момент сил 
инерции 
2)точка, через которую проходит равнодействующая всех сил, действующих на звено 
3)точка, в которой проложен вектор силы веса 
4)точка, в которой прикладывается главный вектор силы инерции звена 
Коэффициент трения скольжения измеряется в: 
1)м 
2)Н/м2 
3)безразмерный 
4)Нм/с 
Коэффициент трения качения измеряется в: 
1)м 
2)Н/м2 
3)безразмерный 
4)Нм/с 
Мгновенный КПД механизма рассчитывают по формуле: 
1)η = Nполез/Nобщ 
2)η = Аобщ/Аполез 
3)η = Nобщ/Nполез 
4)η = Аполез/Аобщ 
Механизм называется неуравновешенным, когда: 
1)главный вектор сил инерции не равен нулю 
2)центр масс всего механизма подвижен 
3)главный момент сил инерции не равен нулю 
4)главный вектор сил инерции и главный момент сил инерции не равен нулю 
Двухмассовая модель звена адекватна по: 
1)моментам сил инерции 
2)силам инерции 
3)силам и моментам сил инерции  
4)геометрическим размерам звена 
Статическая балансировка ротора заключается в 
1)приведении центробежного момента инерции ротора к нулю 
2)приведении центра масс ротора к оси вращения 
3)приведении центра масс ротора к оси вращения и центробежного момента инерции ротора 
к нулю 
4)устранении статического прогиба ротора на опорах 
Динамическая балансировка ротора заключается в: 
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1)приведении центробежного момента инерции ротора к нулю 
2)приведении центра масс ротора к оси вращения 
3)приведении центра масс ротора к оси вращения и центробежного момента инерции ротора 
к нулю 
4)устранении прогиба ротора на опорах во время вращения 
Динамическая модель создается для 
1)определения кинематических характеристик механизма 
2)расчета дополнительных динамических нагрузок на опоры или фундамент 
3)определения истинного закона движения механизма 
4)расчета всех действующих в механизме сил 
Уравнение движения механизма записывается на основании: 
1)принципа Даламбера 
2)принципа возможных перемещений 
3)теоремы об изменении кинетической энергии 
4)закона сохранения энергии 
На точность графического интегрирования наибольшее влияние оказывает: 
1)масштабный коэффициент по оси абсцисс 
2)величина выбранного полюсного расстояния 
3)количество участков разбиения оси абсцисс 
4)масштабный коэффициент по оси ординат 
Установившийся режим работы машины  с циклическим характером изменения пара-
метров движения называется: 
1)равномерный установившийся режим движения 
2)неравномерный установившийся режим движения 
3)непериодический неравномерный установившийся режим движения 
4)периодически неравномерный установившийся режим движения 
Маховик в механизме предназначен для: 
1)изменение работы движущих сил в машине 
2)полного устранения неравномерности движения машины 
3)аккумулирования энергии 
4)обеспечения заданного коэффициента неравномерности движения машины 
На основании основной теоремы зацепления выбирается: 
1)кривая для построения боковых профилей зубьев 
2)межосевое расстояние передачи 
3)модуль зубчатых колес 
4)радиусы начальных окружностей 
Уравнением эвольвенты в параметрической форме является: 
1) R = Rb/cosα 
2) Θ = tgα - α 
3) R = Rb/cosα; Θ = tgα - α  
4) invα = tgα - α 
Делительная окружность – это окружность, 
1)которая делит высоту зуба на две равные части 
2)для которой модуль имеет стандартное значение 
3)которая проходит через полюс зацепления 
4)от которой строится эвольвента 
Станочное зацепление – это: 
1)связь инструмента и заготовки непосредственно при резании 
2)связь инструмента с механизмами станка при нарезании зубчатого колеса 
3)связь заготовки с механизмами станка при нарезании зубчатого колеса 
4)совместное движение инструмента и заготовки, имитирующее зацепление 
Линия зацепления – это: 
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1)геометрическое место точек контакта боковых профилей зубьев 
2)линия, соединяющая центры колес передачи 
3)линия, перпендикулярная межцентровой линии и проходящая через полюс передачи 
4)часть дуги основной окружности, отсекаемая профилями зубьев между точками начала и 
конца зацепления 
Эксплуатационными характеристиками кулачкового механизма являются: 
1)угол давления и КПД 
2)угол передачи движения и длина направляющих толкателя 
3)минимальный радиус кулачковой шайбы и закон движения толкателя 
4)толщина и материал кулачковой шайбы 
Основной характеристикой свободных колебаний системы является: 
1)амплитуда 
2)приведенная жесткость 
3)приведенная масса 
4)собственная частота 
Формула Эйлера для ременных передач дает зависимость для 
1)усилий натяжения в ветвях ремня 
2)передаточного отношения ременной передачи 
3)мощности, передаваемой ременной передачей 
4)минимального радиуса шкива для ременной передачи 
Манипулятор – это: 
1)механизм для ориентации предметов в пространстве 
2)механизм, оснащенный приводами, выполняющий движения по определенной программе 
3)пространственный механизм с несколькими степенями свободы, выполняющий рабочие 
движения руки человека 
4)плоский механизм для перемещения объектов 
Механизмы манипуляторов строятся на основе: 
1)замкнутых пространственных кинематических цепей с несколькими степенями свободы 
2)незамкнутых плоских кинематических цепей с несколькими степенями свободы 
3)незамкнутых пространственных кинематических цепей с несколькими степенями свободы 
4)замкнутых плоских кинематических цепей с несколькими степенями свободы 
Промышленный робот – это 
1)манипулятор, оснащенный приводами, выполняющий движения по определенной про-
грамме 
2)механизм, выполняющий движения по определенной программе 
3)механизм, оснащенный приводами, выполняющий движения без участия человека 
4)манипулятор, оснащенный приводами, выполняющий перемещение и ориентацию предме-
тов по определенной программе 
 
 

Промежуточный контроль 
Экзамен 
 

1. Цели и задачи курса ТММ.  
2. Основные проблемы ТММ. 
3. Машина и механизм. Классификация машин и механизмов. 
4. Кинематические пары (КП).  Классификация кинематических пар.  
5. Кинематические цепи. Кинематическая схема механизма. 
6. Подвижность механизмов. 
7. Обобщенные координаты. 
8. Избыточные связи и лишние степени свободы. 
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9. Принцип образования механизмов.  Группы Ассура.  
10. Кинематическое исследование механизмов методом кинематических диаграмм. 
11. Кинематическое исследование механизмов методом планов.  

12. Аналоги скоростей и ускорений. Начальное и перманентное движение. 
13. Кинематическое исследование механизмов аналитическим методом 
14. Цели и задачи силового исследования. 
15. Силы, действующие в механизмах.  
16. Порядок кинетостатического расчета механизма.  

17. Принцип  возможных перемещений. Рычаг Жуковского. 
18. Причины возникновения и виды трения.  
19. Трение в одноподвижных кинематических парах.   
20. Трение качения.  
21. Понятие о КПД.  Самоторможение 
22. Виды силового расчета механизма с учетом сил трения. 
23. Динамическая модель механизма. Цели построения. Использование. 
24. Уравнение движения механизма. Принципы построения. 
25. Графическое интегрирование.   
26. Режимы движения машины.  Диаграмма  Виттенбауэра. 
27. Неравномерность  движения машины. 
28. Регулирование хода машины. 
29. Источники и виды неуравновешенности механизмов. 
30. Полное уравновешивание четырехзвенника. 
31. Неполное уравновешивание четырехзвенника.  
32. Самоуравновешенные механизмы. 
33. Неуравновешенность  ротора.   
34. Балансировка роторов. 
35. Гибкие и жесткие роторы. 
36. Зубчатые механизмы. Назначение, классификация. 
37. Элементы зацепления. 
38. Эвольвента и эвольвентное зацепление. Характеристики. 
39. Основные  размеры эвольвентного зубчатого зацепления. 
40. Методы  изготовления зубчатых колес.   
41. Стандартная инструментальная рейка. 
42. Реечное станочное зацепление. 
43. Явление подрезания зубъев.  
44. Методы корригирования зубчатых колес. 
45. Основные схемы и характеристики планетарных редукторов. 
46. Передачи с гибкой связью.  Виды и характеристики.  
47. Кулачковые механизмы.  Назначение, классификация.  
48. Выбор допускаемого угла давления.   
49. Основные законы движения толкателя кулачкового механизма. 
50. Колебания в механизмах и машинах.  Свободные и вынужденные колебания. 
51. Режимы работы сельскохозяйственных машин с точки зрения колебаний. 
52. Вибрация. Причины возникновения, последствия. 
53. Методы виброзащиты. 
54. Машины - автоматы. Системы управления машин - автоматов. 
55. Манипуляторы и промышленные роботы.  

 
Критерии оценивания – 10 баллов 
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Второй этап (продвинутый уровень) 
УМЕТЬ   (применять, анализировать, оценивать, синтезировать): уметь использовать 

изученный материал в конкретных условиях и в новых ситуациях; осуществлять декомпози-
цию объекта на отдельные элементы и описывать то, как они соотносятся с целым, выявлять 
структуру объекта изучения; оценивать значение того или иного материала – научно-
технической информации, исследовательских данных и т. д.; комбинировать элементы так, 
чтобы получить целое, обладающее новизной 

 
Текущий контроль 

Устный опрос 
 
 

1. Что называется числом степеней свободы механизма и как этот параметр подсчитыва-
ется для плоских и пространственных механизмов? 

2. Какие звенья образуют механизм  1 класса? 
3. Как определяется класс групп Ассура?  
4. Что собой представляет  формула строения механизма? 
5.  Что такое пассивная связь, и на какие характеристики механизма она влияет? 
6. Как определяется класс механизма? 
7. Как определяется масштаб графиков по осям абсцисс и ординат? 
8.  Как из кинематических диаграмм определить истинное значение скорости и ускоре-

ния точки в определённом положении ведущего звена? 
9. Чем отличаются  значения ускорений точек механизмов, полученных из кинематиче-

ских диаграмм, от истинных? 
10.  Как определяется масштаб плана скоростей? 
11.  Как составляются векторные уравнения? 
12.  Как определяются  промежуточные точки звеньев на плане скоростей? 
13.  Как определяется полное ускорение точки входного звена? 
14.  В каких случаях возникает кориолисово ускорение? 
15.  Как определить величину  и направление кориолисова ускорения? 
16. Как определить направление угловой скорости звена с использованием плана скоро-

стей? 
17. Как определить направление углового ускорения звена с использованием плана уско-

рений? 
18. Как определяется масштаб плана ускорений? 
19. Как проводится силовой анализ ведущего звена? 
20. Что такое уравновешивающая сила и как она прикладывается в механизме? 
21. Дайте определение приведенной силы, точке приведения, звену приведения. 
22. В чём преимущество рычага Жуковского  при определении уравновешивающей силы 

в сравнении с кинетостатическим расчётом? 
23. В чём заключается суть принципа суперпозиции применительно к определению урав-

новешивающей силы? 
24. Что лежит в основе приведения всех сил, действующих на звенья механизма, к одной 

силе, приложенной к ведущему звену? 
25. Как определяется значение приведенной массы и приведенного момента инерции зве-

на приведения? 
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26. В каких единицах подсчитывается приведенная масса и приведенный момент инерции 
механизма? 

27. Объясните последовательность операций  при расчёте приведенной массы и приве-
денного момента инерции? 

28. Дайте определение параметрам, входящим в формулу  (7.1) и укажите единицы их 
измерения. 

29. Как определяется масштаб графиков Мпр(φ) и Ас(φ) по осям абсцисс и ординат? 
30. Какова последовательность построения диаграммы Виттенбауэра?  
31. В каких осях координат строится диаграмма энергомасс (Виттенбауэра)? 
32. Как определяются величины углов касательных к диаграмме Виттенбауэра? Как про-

водятся касательные? 
33. По каким формулам, и в каких случаях подсчитывается момент инерции маховика? 
34. Как определить размеры маховика? 
35. Как определить нулевое положение механизма? 
36. Как получают траектории движения точек механизма? 
37. В чём суть метода засечек?      
38. Чем определяется класс кинематической пары? 
39. Приведите примеры пар I ,II, III, IV, V класса. 
40.  Как строится график перемещений (отстояний) точек механизмов и как определяется 

его масштаб? 
41.  Как определяется масштаб графиков по осям абсцисс и ординат? 
42.  Какие факторы влияют на точность определения кинематических диаграмм? 
43.  Как проверить правильность графического дифференцирования? 
44.  Как из кинематических диаграмм определить истинное значение скорости и ускоре-

ния точки в определённом положении ведущего звена? 
45. Чем отличаются  значения ускорений точек механизмов, полученных из кинематиче-

ских диаграмм, от истинных? 
46.  При каких траекториях движения  точек метод кинематических диаграмм  позволяет 

получить максимальную точность? 
47. В чем преимущество эвольвентной зубчатой передачи перед другими? 
48. С какой целью стандартизирован модуль зацепления? 
49. Как осуществляется кинематическая связь между зуборезным инструментом и заго-

товкой в зубообрабатывающих станках? 
50. Какое число зубьев является минимально допустимым для прямозубого зубчатого ко-

леса и какие параметры влияют на это число? 
51. Как определяется коэффициент смещения режущего инструмента и что означает его 

знак? 
52. Приведите основные формулы для расчёта геометрических параметров корригиро-

ванных зубчатых колёс. 
53. Перечислите последовательность выполнения работ по нарезанию корригированных 

зубчатых колёс? 

54. Что определяют коэффициенты  maxδ   и maxγ , и как по ним выбрать предпочтитель-
ный закон движения? 

55. Дайте определение углу давления и что этот параметр определяет? 
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56. В чём суть графического дифференцирования? 
57. Какие предельные значения угла давления для различных кулачковых механизмов? 
58. В чем отличие манипулятора от робота, и какие виды манипуляторов вы знаете? 
59. Что называется схватом, для чего он предназначен и какие конструкции схватов Вам 

известны? 
60. Какими параметрами определяется положение детали в пространстве? 

 
Тестирование  
Примеры тестовых заданий 
 

Для обеспечения работоспособности механизма необходимо, чтобы число степеней сво-
боды W   
1)было больше 0 
2)было больше 1 
3)было неотрицательным 
4)было больше 2 
Число обобщенных координат для механизма равняется 
1)числу звеньев, закрепленных на стойке 
2)числу групп Ассура, входящих в механизм 
3)числу степеней свободы механизма 
4)числу выходных звеньев 
Полная формула Сомова - Малышева для расчета подвижности пространственных ме-
ханизмов записывается  как 
1)W = 6n - p1 - 2p2 - 3p3 - 4p4 - 5p5 
2)W = 3n - 2p1 - p2 
3)W = 6n - 5p1 - 4p2 - 3p3 - 2p4 - p5 + q 
4)W = 6n - 5p1 - 4p2 - 3p3 - 2p4 - p5 
 
Избыточные связи вводят в механизмы для 
1)увеличения жесткости и устойчивости движения 
2)достижения заданного числа степеней свободы 
3)снижения точности изготовления кинематических пар 
4)снижения трения в механизмах 
Лишние степени свободы вводят в механизмы для 
1)увеличения жесткости и устойчивости движения 
2)достижения заданного числа степеней свободы 
3)снижения точности изготовления кинематических пар 
4)снижения трения в механизмах 
Число избыточных связей можно точно определить из 
1)анализа движения механизма 
2)анализа структурной схемы 
3)анализа уравнений связи 
4)решения уравнения Сомова-Малышева или Чебышева 
Класс механизма определяется: 
1)числом его степеней свободы 
2)наименьшим классом группы Ассура, входящей в его состав 
3)наивысшим классом кинематической пары, входящей в его состав 
4)наивысшим классом группы Ассура, входящей в его состав 
Двойное дифференцирование графика перемещения точки дает график: 
1)касательного ускорения 
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2)нормального ускорения 
3)кориолисового ускорения 
4) 
4)полного ускорения 
Увеличение полюсного расстояния при графическом дифференцировании приводит к: 
1)увеличению точности дифференцирования 
2)росту вертикального размера графика производной 
3)уменьшению вертикального размера графика производной 
4)снижению точности дифференцирования 
Планы скоростей и планы ускорений механизма начинают строить 
1)со звена, присоединенного к стойке 
2)с начального звена 
3)с последней присоединенной группы Ассура 
4)с первой присоединенной группы Ассура 
При построении плана скоростей и ускорений векторные уравнения записывают для: 
1)каждого звена 
2)звеньев, присоединенных к стойкам 
3)групп Ассура 
4)звеньев, совершающих сложное движение 
Для звена АВ, движущегося плоскопараллельно, нормальное ускорение т. В относи-
тельно т. А направлено: 
1)перпендикулярно направлению АВ в направлении угловой скорости звена 
2)перпендикулярно направлению АВ в направлении углового ускорения звена 
3)параллельно звену АВ в направлении от А к В 
4)параллельно звену АВ в направлении от В к А 
Кориолисово ускорение не равно нулю в случае: 
1)наличия поступательного относительного движения и вращательного переносного движе-
ния 
2)наличия вращательного относительного движения и поступательного переносного движе-
ния 
3)сложного плоскопараллельного движения 
4)поступательного движения  
Направление кориолисова  ускорения определяют 
1)поворотом вектора относительной линейной скорости в направлении переносной угловой 
скорости на угол 90° 
2)поворотом вектора относительной линейной скорости на угол 90° по часовой стрелке 
3)поворотом вектора относительной линейной скорости против направления переносной уг-
ловой скорости на угол 90° 
4)поворотом вектора относительной линейной скорости на угол 90° против часовой стрелки 
Угловое ускорение звена определяют по: 
1)направлению нормального ускорения 
2)направлению угловой скорости звена 
3)направлению касательного ускорения 
4)против направления угловой скорости звена 
Рассчитать величину угловой скорости звена механизма, для которого построен план 
ускорений… 
1)можно, используя значение касательного ускорения одной из точек звена 
2)нельзя 
3)можно, используя значение нормального ускорения одной из точек звена 
4)можно, используя значение полного ускорения одной из точек звена 
Главный вектор силы инерции звена прикладывается 
1)в центре качания звена 
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2)в центре масс звена 
3)посередине звена 
4)в любой точке звена 
Направление вектора силы инерции звена определяется 
1)по направлению вектора линейного ускорения центра масс 
2)противоположно вектору линейной скорости центра масс 
3)по направлению вектора линейной скорости центра масс 
4)противоположно вектору линейного ускорения центра масс 
Направление момента сил инерции определяется: 
1)по направлению углового ускорения звена 
2)противоположно направлению углового ускорения звена 
3)по направлению угловой скорости звена 
4)противоположно направлению угловой скорости звена 
Силовой расчет механизма ведут по группам Ассура, потому, что: 
1)для группы Ассура известны все действующие силы 
2)группа Ассура статически определима 
3)в группе Ассура все силы являются внешними и подлежат определению 
4)принцип Даламбера формулируется только для группы Ассура 
Уравновешивающую силу включают в состав действующих сил для 
1)обеспечения заданного закона движения механизма 
2)обеспечения статической определимости выходного звена механизма 
3)обеспечения статической определимости группы Ассура 
4)обеспечения статической определимости ведущего звена механизма 
При силовом расчете групп Ассура 2 класса 1 вида из уравнения моментов относитель-
но центрального шарнира группы определяют: 
1)величины нормальных составляющих реакций 
2)величины и направления касательных составляющих реакций 
3)точки приложения полных реакций в раскрытых кинематических парах 
4)величины и направления полных реакций в раскрытых кинематических парах 
Для задания силы трения в кинематической паре необходимо знать: 
1)угол трения 
2)величину реакции и коэффициент трения скольжения 
3)величину реакции и коэффициент трения качения 
4)угол трения; радиус круга трения 
При последовательном соединении 3-х механизмов КПД определяется как: 
1)η = η1+η2+η3 
2)η = η1⋅η2⋅η3 
3)η = 1/η1+1/η2+1/η3 
4)η = 1/(η1⋅η2⋅η3) 
Неполное статическое  уравновешивание четырехзвенника состоит в 
1)достижении условия Fи=0 
2)достижении условия Ми=0 
3)достижении условия Fи=0 и Ми=0 
4)достижении условия направления главного вектора сил инерции вдоль прямой 
Главный вектор сил инерции для ротора не равен нулю, если: 
1)центробежный момент инерции ротора не равен нулю 
2)центр масс ротора не лежит на оси вращения 
3)сила тяжести не проходит через опору ротора 
4)центробежный момент инерции ротора не равен нулю и центр масс ротора не лежит на оси 
вращения 
Динамическая балансировка ротора выполняется путем: 
1)установки корректировочной массы в произвольной плоскости 
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2)установки двух корректировочных масс в плоскостях опор 
3)установки двух корректировочных масс в двух произвольных плоскостях 
4)установки корректировочной массы в плоскости опоры 
Плоскости коррекции для гибкого ротора выбираются:  
1)произвольно 
2)путем специального расчета 
3)в плоскости опор 
4)одна – в плоскости опоры, другая – в плоскости центра масс ротора 
Приведенная сила (приведенный момент сил) рассчитывается по условию: 
1)равенства суммы всех сил (всех моментов) приведенной силе (приведенному моменту сил) 
на звене приведения 
2)равенства суммарной мощности всех сил и моментов, действующих в механизме и мощно-
сти приведенной силы (приведенного момента сил) на звене приведения 
3)равенства суммарной мощности всех сил и моментов сил инерции, действующих в меха-
низме и мощности приведенной силы (приведенного момента сил) на звене приведения 
4)равенства суммарной мощности всех сил и моментов сил, (кроме сил и моментов сил 
инерции), действующих в механизме и мощности приведенной силы (приведенного момента 
сил) на звене приведения 
Уравнение движения в интегральной форме используют когда: 
1)Мпр (или Fпр) зависят не только от положения механизма 
2)Мпр (или Fпр) зависят только от положения механизма 
3)когда известна аналитическая зависимость Мпр (или Fпр) от положения механизма 
4)когда известна графическая зависимость Мпр (или Fпр) от положения механизма 
Регулирование хода машины – это: 
1)изменение работы движущих сил в машине 
2)полное устранение неравномерности движения машины 
3)изменение работы сил сопротивления в машине 
4)обеспечение заданного коэффициента неравномерности движения машины 
В случае непериодического неравномерного установившегося движения регулирование 
хода машины осуществляется  
1)при помощи маховика 
2)при помощи регулятора 
3)при помощи противовесов 
4)при помощи изменения конструкции машины 
Повысить равномерность вращения главного вала машины можно путем 
1)увеличения угловой скорости вращения главного вала 
2)увеличения момента инерции маховика 
3)уменьшения угловой скорости главного вала 
4)увеличения сил инерции 
Изменение кинетической энергии механизма за один оборот ведущего вала будет равно 
нулю при следующем виде движения: 
1)при любом виде движения 
2)во время разгона ведущего звена 
3)при установившемся движении 
4)во время останова ведущего звена 
Коэффициент торцового перекрытия для передачи определяет: 
1)износостойкость ее во время работы 
2)возможность регулирования межосевого расстояния 
3)величину контактных напряжений 
4)плавность ее работы 
При изменении числа зубьев может возникнуть явление подрезания 
1)ножки зуба 
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2)головки зуба 
3)впадины между зубьями 
4)бокового профиля зуба в районе делительной окружности 
Основным недостатком углового корригирования является: 
1)применение нестандартного инструмента 
2)ухудшение эксплуатационных характеристик передачи 
3)увеличение габаритных размеров передачи 
4)изменение передаточного отношения передачи 
Основным недостатком высотного корригирования является: 
1)применение нестандартного инструмента 
2)ухудшение эксплуатационных характеристик передачи 
3)увеличение габаритных размеров передачи 
4)изменение передаточного отношения передачи 
Если оба колеса передачи имеют числа зубьев больше Zmin  , то корригирование этих 
колес может быть вызвано необходимостью: 
1)устранения подрезания ножки зуба 
2)повышения КПД передачи 
3)изменения передаточного отношения передачи 
4)корректировки межосевого расстояния передачи 
Увеличение положительного смещения инструмента приводит для зубчатого колеса к: 
1)уменьшению нормальной толщины зуба 
2)увеличению толщины зуба на окружности вершин 
3)увеличению диаметра впадин колеса 
4)уменьшению диаметра окружности вершин 
Равномерный закон движения толкателя в кулачковом механизме называют ударным 
законом потому, что: 
1)перемещения толкателя происходят очень резко 
2)скорость перемещения толкателя постоянна  
3)ускорение толкателя на фазе подъема равно нулю 
4)ускорение толкателя скачкообразно меняется до бесконечности в начале и конце фазы 
подъема 
Уменьшение основных размеров кулачкового механизма приводит к следующему: 
1)уменьшению КПД и сил трения, увеличению угла давления 
2)уменьшению КПД, увеличению угла давления и сил трения 
3)уменьшению КПД и угла давления, увеличению сил трения 
4)увеличению КПД и угла давления, уменьшению сил трения 
Рабочим режимом работы машины должен быть второй послерезонансный, который 
характеризуется: 
1)ростом амплитуды колебаний с ростом частоты возмущающей силы 
2)снижением амплитуды колебаний с ростом частоты возмущающей силы 
3)постоянством амплитуды колебаний с ростом частоты возмущающей силы 
4)равенством нулю амплитуды колебаний с ростом частоты возмущающей силы 
При виброзащите путем изменения характеристик объекта виброзащиты основным 
решением является: 
1)уравновешивание механизмов объекта виброзащиты 
2)устранение резонансных явлений в объекте виброзащиты 
3)повышение собственной частоты колебаний объекта виброзащиты  
4)снижение собственной частоты колебаний объекта виброзащиты 
Основной недостаток применения динамического виброгасителя -  
1)увеличение массы конструкции 
2)недостаточная эффективность на переходных режимах 
3)появление второй резонансной частоты и эффективность только для одной частоты 
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4)недостаточная эффективность на высоких частотах вибраций 
Мощность,  передаваемая ременной передачей, зависит, кроме усилия натяжения рем-
ня и угла обхвата, от: 
1)диаметров шкивов передачи 
2)материала ремня и шкивов 
3)межосевого расстояния передачи 
4)частоты вращения ведущего шкива 
Что из перечисленного относится к эксплуатационным характеристикам манипулято-
ров? 
1)число звеньев 
2)количество кинематических пар 
3)подвижность манипулятора 
4)подвижность кинематических пар 

 
 
 

Промежуточный контроль 
Экзамен 

 
1. Определение числа степеней свободы механизма 
2. Разбиение механизма на структурные группы 
3. Определение класса механизма. 
4. Графическое дифференцирование. 
5. Построение и  использование планов скоростей и ускорений 
6. Построение модели механизма методом замкнутого векторного многоугольника 
7. Силовой расчет структурной группы  II класса 1-го порядка. 
8. Силовой расчет структурной группы  II класса 2-го порядка. 
9. Силовой расчет структурной группы  II класса 3-го порядка. 
10. Силовой расчет структурной группы  II класса 4-го порядка. 
11. Силовой расчет структурной группы  II класса 5-го порядка. 
12. Силовой расчет начального звена в механизме II класса. 
13. Определение уравновешивающей силы при помощи рычага Жуковского. 
14. Угол трения. Круг трения. 

15. Трение в  клинчатом ползуне и в винтовой кинематической паре. 
16. Условие чистого качения и чистого скольжения. 
17. КПД при различных соединениях элементов. 
18. Силовой расчет механизма с учетом сил трения (определение реакций в КП) 
19. Проведение сил и моментов в механизмах. 
20. Приведение масс и моментов инерции в механизмах 

21. Уравнение движения механизма в интегральной форме. 
22. Уравнение движения механизма в дифференциальной форме. 
23. Определение мощности привода механизма по диаграмме работ. 
24. Построение диаграммы  Виттенбауэра. 

25. Определение размеров маховика при помощи диаграммы Виттенбауэра. 
26. Уравновешивание  вращающихся масс при проектировании роторов. 
27. Балансировка роторов на станках рамного типа. 
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28. Основная теорема зацепления. 
29. Свойства эвольвенты и эвольвентного зацепления. 

30. Вывести уравнение эвольвенты. 
31. Качественные показатели зацепления (коэффициент перекрытия,  коэффициент 

удельного скольжения, КПД). 
32. Минимальное число зубъев, свободных от подрезания. 
33. Методика подбора чисел зубьев планетарных редукторов. 
34. Корригирование зубчатых колес методом смещения зуборезного инструмента. 
35. Вывод формулы Эйлера для ременных передач. 
36. Эксплуатационные характеристики кулачковых механизмов и их связь с геометрией 

кулачка.  
37. Проектирование профиля кулачка. 
38. Методы виброзащиты. Динамический виброгаситель. 
39. Методы виброзащиты. Линейный виброизолятор. 
40. Использование вибрации в технике. 
41. Эксплуатационные характеристики промышленных роботов. 
42. Синтез механизмов с помощью  целевых  функций.  Метод  приближения  функций. 

 
Критерии оценивания – 10 баллов 

 
Третий этап (высокий уровень) 

  ВЛАДЕТЬ наиболее общими, универсальными методами действий, познавательны-
ми, творческими, социально-личностными навыками. 
 

Текущий контроль 
Устный опрос 

1. Почему в группах Ассура может быть только чётное число подвижных звеньев?   
2. Как строится график отстояний (перемещений) точек механизмов и как определяется 

его масштаб? 
3.  Как проверить правильность графического дифференцирования? 
4.  При каких траекториях движения  точек метод кинематических диаграмм  позволяет 

получить максимальную точность? 
5. Как заменить действие на звено силы инерции и момента сил инерции  только силой? 

Где она будет приложена  и как направлена? 
6. Как строятся силовые многоугольники, и какие параметры они позволяют опреде-

лить? 
7. Как определяются касательные составляющие опорных реакций в крайних шарнирах? 
8. Почему кинетостатический  расчёт проводится,  начиная с наиболее удалённого от 

ведущего звена? 
9. Как можно использовать теорему Жуковского при не повёрнутом плане скоростей? 
10. Как следует определять плечи сил в уравнение моментов относительно  полюса плана 

скоростей? 
11. От  каких параметров зависит величина приведенной массы и приведенного момента 

инерции? 
12.  Как повысить точность определения приведенной массы  и приведенного момента 

инерции механизма? 
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13. Какие из параметров, на Ваш взгляд, наиболее существенно влияют на неравномер-
ность движения звеньев и эффективность работы маховика? 

14. Как определить мощность привода, если  ведущее звено механизма будет совершать 
поступательное движение? 

15. На каком звене механизма и почему целесообразно устанавливать маховик?  
16. Почему в формуле расчета мощности привода работа сил сопротивлений берётся мак-

симальной,  а время  - за полный оборот ведущего звена? 
17. Каким числом приводов необходимо снабдить манипулятор, чтобы в автоматическом 

режиме реализовать его подвижность? 
18. Зачем необходимо знать, где и какие возникают избыточные связи и лишние степени 

свободы? 
19. Как проявляются при сборке избыточные связи? 
20. Какова последовательность построения эвольвентного профиля зуба? 
21. Для каких целей применяют смещение  инструмента при нарезании колёс? 
22. Что такое заострение и при каких условиях оно проявляется? 
23. В каких случаях в зубчатых передачах можно использовать минимальное число зубь-

ев меньше 17? 
24. Что такое коэффициент сервиса и как он определяется? 

 
Тестирование  
Примеры тестовых заданий 

Обобщенные координаты механизма – это такие координаты, 
1)которые определяют положение ведущего звена 
2)задав которые, можно определить положение всех звеньев механизма 
3)которые определяют положение выходных звеньев 
4)которые определяют положение неподвижных опор механизма 
Число обобщенных координат для механизма равняется 
1)числу звеньев, закрепленных на стойке 
2)числу групп Ассура, входящих в механизм 
3)числу степеней свободы механизма 
4)числу выходных звеньев 
В формулах для расчета подвижности  W = 6n - 5p1 - 4p2 -3p3 - 2p4 - p5 

W = 3n - 2p1 - p2  
числовой коэффициент  при n определяет: 
1)число степеней свободы звеньев, закрепленных на стойке 
2)число звеньев, входящих в механизм 
3)подвижность свободного тела 
4)число степеней свободы выходных звеньев 
В формулах для расчета подвижности  W = 6n- 5p1 - 4p2 -3p3 -2p4 - p5 

W = 3n - 2p1 -p2 
Числовые коэффициенты при рi обозначают: 
1)максимальное число соответствующих кинематических пар 
2)число условий связи, накладываемых каждым видом кинематических пар 
3)число степеней свободы соответствующих кинематических пар 
4)число степеней свободы звеньев, входящих в механизм 
Структурная группа (группа Ассура) может состоять из 
1)одного звена и двух кинематических пар 
2)двух звеньев и одной кинематической пары 
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3)двух звеньев и двух кинематических пар 
4)двух звеньев и трех кинематических пар 
Из предложенных схем выберите  группу Ассура 2 класса 1 вида: 
1) 

 
2) 

 
3) 

 
4) 

 
Из предложенных схем выберите  группу Ассура 2 класса 5 вида: 
1) 

 
2) 

 
3)+ 

 
4) 

 
Увеличение полюсного расстояния при графическом дифференцировании приводит к: 
1)увеличению точности дифференцирования 
2)росту вертикального размера графика производной 
3)уменьшению вертикального размера графика производной 
4)снижению точности дифференцирования 
Угловое ускорение звена определяют по: 
1)направлению нормального ускорения 
2)направлению угловой скорости звена 
3)направлению касательного ускорения 
4)против направления угловой скорости звена 
Основным недостатком аналитического метода кинематического исследования являет-
ся: 
1)невозможность определения кинематических характеристик нескольких точек по одному 
построению 
2)невысокая точность 
3)сложность построений и вычислений 
4)невозможность определения кинематических характеристик одной точки для любого по-
ложения механизма по одному построению 
Аналог угловой скорости k-го звена определяется по формуле: 
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1)ωφ = dφk/dt 
2)ωφ = dφk/dφ1 
3)ωφ = dφ1/dφk 
4)ωφ = dφ1/dt 
Рассчитать величину угловой скорости звена механизма, для которого построен план 
ускорений… 
1)можно, используя значение касательного ускорения одной из точек звена 
2)нельзя 
3)можно, используя значение нормального ускорения одной из точек звена 
4)можно, используя значение полного ускорения одной из точек звена 
Определить направление угловой скорости звена механизма, для которого построен 
план скоростей… 
1)можно, используя вектор относительной скорости одной из точек звена 
2)можно, только зная векторы абсолютных скоростей двух точек звена 
3)можно, зная вектор абсолютной скорости одной из точек звена и направление угловой ско-
рости начального звена 
4)нельзя 
Аналог угловой скорости k-го звена механизма зависит от… 
1)величины и направления угловой скорости начального звена 
2)геометрии механизма 
3)от величины аналога угловой скорости (k-1)-го звена 
4)от величины аналога угловой скорости (k+1)-го звена 
Уравновешивающую силу включают в состав действующих сил для 
1)обеспечения заданного закона движения механизма 
2)обеспечения статической определимости выходного звена механизма 
3)обеспечения статической определимости группы Ассура 
4)обеспечения статической определимости ведущего звена механизма 
При силовом расчете групп Ассура 2 класса 1 вида из уравнения моментов относитель-
но центрального шарнира группы определяют: 
1)величины нормальных составляющих реакций 
2)величины и направления касательных составляющих реакций 
3) точки приложения полных реакций в раскрытых кинематических парах 
4)величины и направления полных реакций в раскрытых кинематических парах 
При силовом расчете групп Ассура 2 класса 1 вида из силового многоугольника опре-
деляют: 
1)величины нормальных составляющих реакций 
2)величины и направления касательных составляющих реакций 
3)точки приложения полных реакций в раскрытых кинематических парах 
4)величины и направления полных реакций в раскрытых кинематических парах 
Для задания силы трения в кинематической паре необходимо знать: 
1)угол трения 
2)величину реакции и коэффициент трения скольжения 
3)величину реакции и коэффициент трения качения 
4)угол трения; радиус круга трения 
Цикловой КПД механизма рассчитывают по формуле: 
1)η = Nполез/Nобщ 
2)η = Аобщ/Аполез 
3)η = Nобщ/Nполез 
4)η = Аполез/Аобщ 
Самотормозящим в каком-либо направлении называется механизм, для которого: 
1)в этом направлении КПД равен нулю 
2)в этом направлении КПД меньше, чем в обратном 
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3)в этом направлении КПД отрицательный 
4)в этом направлении КПД больше, чем в обратном 
Неполное статическое  уравновешивание четырехзвенника состоит в 
1)достижении условия Fи=0 
2)достижении условия Ми=0 
3)достижении условия Fи=0 и Ми=0 
4)достижении условия направления главного вектора сил инерции вдоль прямой 
Статическая балансировка ротора выполняется для роторов 
1)которые прошли динамическую балансировку 
2)большой осевой протяженности 
3)у которых расстояние между опорами больше диаметра 
4)малой осевой протяженности 
Динамическая балансировка ротора заключается в: 
1)приведении центробежного момента инерции ротора к нулю 
2)приведении центра масс ротора к оси вращения 
3)приведении центра масс ротора к оси вращения и центробежного момента инерции ротора 
к нулю 
4)устранении прогиба ротора на опорах во время вращения 
Плоскости коррекции для гибкого ротора выбираются:  
1)произвольно 
2)путем специального расчета 
3)в плоскости опор 
4)одна – в плоскости опоры, другая – в плоскости центра масс ротора 
Уравнение движения механизма в дифференциальной форме используют, когда: 
1)Мпр (или Fпр) зависят не только от положения механизма 
2)Мпр (или Fпр) зависят только от положения механизма 
3)когда известна аналитическая зависимость Мпр (или Fпр) от положения механизма 
4)когда известна графическая зависимость Мпр (или Fпр) от положения механизма 
Масштабный коэффициент при графическом интегрировании графика Мпр(ϕ ) будет 
рассчитываться по формуле: 
1)µА= µМ⋅µϕ⋅H 
2)µА= (µМ⋅µϕ)/H 
3)µА= µМ/(µϕ⋅H) 
4)µА= H/(µМ⋅µϕ) 
Регулирование хода машины – это: 
1)изменение работы движущих сил в машине 
2)полное устранение неравномерности движения машины 
3)изменение работы сил сопротивления в машине 
4)обеспечение заданного коэффициента неравномерности движения машины 
В случае периодически неравномерного установившегося движения регулирование хо-
да машины осуществляется: 
1)при помощи маховика 
2)при помощи регулятора 
3)при помощи противовесов 
4)при помощи изменения конструкции машины 
Маховик в механизме устанавливают на: 
1)любое вращающееся звено 
3)самое массивное вращающееся звено 
2)самое быстроходное вращающееся звено 
4)входное вращающееся звено 
Повышение коэффициента торцового перекрытия для передачи определяет: 
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1)увеличение износостойкости ее во время работы 
2)возможность регулирования межосевого расстояния 
3)снижение величины контактных напряжений 
4)увеличение плавности ее работы 
Снижение коэффициента удельных скольжений определяет для передачи: 
1)повышение износостойкости передачи 
2)возможность регулирования межосевого расстояния 
3)увеличение величины контактных напряжений 
4)снижение плавности ее работы 
КПД зубчатой передачи зависит от: 
1)материалов колес 
2)модуля и числа зубьев колес 
3)числа зубьев и материалов колес 
4)передаваемых в передачи усилий 
Числа зубьев планетарного редуктора  подбирают, совместно решая уравнение Вилли-
са и уравнение: 
1)отсутствия интерференции в колесе с внутренними зубьями 
2)условия сборки без натягов 
3)соседства 
4)соосности 
Увеличение положительного смещения при изготовлении одного из колес приводит для 
зацепления к 
1)уменьшению коэффициента торцового перекрытия передачи 
2)уменьшению коэффициента удельных скольжений передачи 
3)увеличению коэффициента торцового перекрытия передачи 
4)увеличению коэффициента удельных скольжений передачи 
Применение динамического виброгасителя предполагает 
1)установку объекта виброзащиты на дополнительные жесткости 
2)установку на объекте виброзащиты поглотителей энергии 
3)устранение резонансных явлений в объекте виброзащиты 
4)дополнительное динамическое воздействие на объект виброзащиты 
Основной недостаток применения динамического виброгасителя -  
1)увеличение массы конструкции 
2)недостаточная эффективность на переходных режимах 
3)появление второй резонансной частоты и эффективность только для одной частоты 
4)недостаточная эффективность на высоких частотах вибраций 
Что из перечисленного относится к эксплуатационным характеристикам манипулято-
ров? 
1)число звеньев 
2)количество кинематических пар 
3)подвижность манипулятора 
4)подвижность кинематических пар 
 
 

Промежуточный контроль 
Экзамен 

 
1. Классифицировать и определить подвижность кинематической пары по модели или 

натурному образцу. 
2. Построить структурную и кинематическую схему механизма по модели или натурно-

му образцу. 
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3. Выполнить структурный анализ механизма по структурной схеме 
4. Определить скорость и ускорение характерных точек механизма методом кинемати-

ческих диаграмм.  
5. Определить скорость и ускорение характерных точек механизма методом кинемати-

ческих диаграмм.  
6. Используя план скоростей, определить величину и направление линейных скоростей 

центров масс и угловых скоростей звеньев 
7. Определить величины и направления сил и моментов сил инерции по заданной кине-

матической схеме механизма и закону движения входного звена. 
8. Определить реакции в кинематических парах механизма II класса 
9. Рассчитать уравновешивающую силу для механизма II класса без определения реак-

ций в кинематических парах. 
10. Рассчитать КПД автомобильной трансмиссии. 
11. Определить КПД рядного редуктора. 
12. Рассчитать КПД рычажного механизма II класса. 
13. Определить приведенный ко входному звену момент инерции механизма. 
14. Определить приведенный момент сил сопротивления для механизма II класса. 
15. Записать уравнение движения механизма II класса в интегральной форме. 
16. Определить потребную мощность привода механизма, используя диаграмму приве-

денного момента сил сопротивления. 
17. Построить диаграмму энергомасс механизма. 
18. Рассчитать потребный момент инерции маховика по заданному коэффициенту нерав-

номерности с использованием диаграммы Виттенбауэра. 
19. Определить массу и места установки противовесов для уравновешивания диска раз-

брасывателя удобрений. 
20. Определить массу и места установки противовесов для уравновешивания битера раз-

брасывателя удобрений. 

21. Построить профиль зуба эвольвентного колеса 
22. Построить картину эвольвентного зубчатого зацепления. 
23. Обосновать изменение эксплуатационных характеристик зубчатой передачи, состав-

ленной из корригированных колес. 

24. Подобрать числа зубьев колес планетарного редуктора по заданному передаточному 
отношению. 

25. Обосновать конструктивные характеристик ременной передачи из анализа формулы 
Эйлера. 

26. Определить  основные  размеры  кулачкового механизма из условия ограничения угла 
давления. 

27. Спроектировать профиль кулачка по заданному закону движения и критическому уг-
лу давления. 
Критерии оценивания – 10 баллов 

Критерии оценивания тестового задания (при входном рейтинге, 5 баллов): 
Тестовые задания оцениваются по шкале: 1 балл за правильный ответ, 0 баллов за не-

правильный ответ. Итоговая оценка по тесту формируется путем суммирования набранных 
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баллов и отнесения их к общему количеству вопросов в задании. Помножив полученное зна-
чение на 100%, можно привести итоговую оценку к балльной следующим образом: 

Процент правильных ответов: 
71 – 100%  от _4_ до _5_ баллов, 
41 –70 %    от _2_ до _3_ баллов, 
0 – 40 %     от _0_ до _1_ баллов. 

 
Критерии оценивания собеседования (при устном опросе при защите 8 лаборатор-

ных работ×3 балла=24 балла): 
От _22_ до _24_ баллов: ответ содержательный, уверенный и четкий; показано свобод-

ное владение материалом различной степени сложности; при ответе на дополнительные во-
просы выявляется владение материалом; допускаются один-два недочета, которые студент 
сам исправляет по замечанию преподавателя; 

От _18_ до _22_ баллов: твердо усвоен основной материал; ответы удовлетворяют тре-
бованиям, установленным для оценки «отлично», но при этом допускаются две негрубые 
ошибки; делаются несущественные пропуски при изложении фактического материала; при 
ответе на дополнительные вопросы демонстрируется понимание требуемого материала с 
несущественными ошибками; 

От _13_ до _17_ баллов: обучаемый знает и понимает основной материал программы, 
основные темы, но в усвоении материала имеются пробелы; излагает его упрощенно, с не-
большими ошибками и затруднениями; изложение теоретического материала приводится с 
ошибками, неточно или схематично; появляются затруднения при ответе на дополнительные 
вопросы; 

От _0_ до _12_ баллов: отказ от ответа; отсутствие минимальных знаний по дисци-
плине; присутствуют грубые ошибки в ответе; практические навыки отсутствуют; студент не 
способен исправить ошибки даже с помощью рекомендаций преподавателя. 

 
Критерии оценивания собеседования (по ситуационным задачам при защите 8 

практических заданий×3 балла=24 балла): 
От _22_ до _24_ баллов: ответ содержательный, уверенный и четкий; показано свобод-

ное владение материалом различной степени сложности; при ответе на дополнительные во-
просы выявляется владение материалом; допускаются один-два недочета, которые студент 
сам исправляет по замечанию преподавателя; 

От _18_ до _22_ баллов: твердо усвоен основной материал; ответы удовлетворяют тре-
бованиям, установленным для оценки «отлично», но при этом допускаются две негрубые 
ошибки; делаются несущественные пропуски при изложении фактического материала; при 
ответе на дополнительные вопросы демонстрируется понимание требуемого материала с 
несущественными ошибками; 

От _13_ до _17_ баллов: обучаемый знает и понимает основной материал программы, 
основные темы, но в усвоении материала имеются пробелы; излагает его упрощенно, с не-
большими ошибками и затруднениями; изложение теоретического материала приводится с 
ошибками, неточно или схематично; появляются затруднения при ответе на дополнительные 
вопросы; 

От _0_ до _12_ баллов: отказ от ответа; отсутствие минимальных знаний по дисци-
плине; присутствуют грубые ошибки в ответе; практические навыки отсутствуют; студент не 
способен исправить ошибки даже с помощью рекомендаций преподавателя. 

 
Критерии оценивания тестового задания (при предэкзаменационном тестирова-

нии, 12 баллов): 
Тестовые задания оцениваются по шкале: 1 балл за правильный ответ, 0 баллов за не-

правильный ответ. Итоговая оценка по тесту формируется путем суммирования набранных 
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баллов и отнесения их к общему количеству вопросов в задании. Помножив полученное зна-
чение на 100%, можно привести итоговую оценку к балльной следующим образом: 

Процент правильных ответов: 
90 – 100%   от _11_ до _12_ баллов, 
70 –89 %      от _9_ до _10_ баллов, 
50 – 69 %     от _6_ до _8_ баллов, 
менее 50 %  от _0_ до _6_ баллов. 
 
Критерии оценивания на экзамене (3 вопроса×10 баллов=30 баллов): 
От _26_ до _30_ баллов и/или «отлично»: студент глубоко и полно владеет содержани-

ем учебного материала и понятийным аппаратом; умеет связывать теорию с практикой, ил-
люстрировать примерами, фактами, данными научных исследований; осуществляет меж-

предметные связи, предложения, выводы; логично, четко и ясно излагает ответы на постав-
ленные вопросы; умеет обосновывать свои суждения и профессионально-личностную пози-

цию по излагаемому вопросу; ответ носит самостоятельный характер. 
От _21_ до _25_ баллов и/или «хорошо»: ответ студента соответствует указанным выше 

критериям, но в содержании имеют место отдельные неточности (несущественные ошибки) 
при изложении теоретического и практического материала; ответ отличается меньшей обсто-
ятельностью, глубиной, обоснованностью и полнотой; однако допущенные ошибки исправ-

ляются самим студентом после дополнительных вопросов экзаменатора. 
От _16_ до _20_ баллов и/или «удовлетворительно»: студент обнаруживает знание и 

понимание основных положений учебного материала, но излагает его неполно, непоследова-
тельно, допускает неточности и существенные ошибки в определении понятий, формулиров-

ке положений; при аргументации ответа студент не опирается на основные положения ис-
следовательских документов; не применяет теоретические знания для объяснения эмпириче-
ских фактов и явлений, не обосновывает свои суждения; имеет место нарушение логики из-
ложения; в целом ответ отличается низким уровнем самостоятельности, не содержит соб-

ственной профессионально-личностной позиции. 
От _0_ до _15_ баллов и/или «неудовлетворительно»: студент имеет разрозненные, 

бессистемные знания; не умеет выделять главное и второстепенное; в ответе  допускаются 
ошибки в определении понятий, формулировке теоретических положений, искажающие их 

смысл; студент не ориентируется в нормативно-концептуальных, программно-методических, 
исследовательских материалах, беспорядочно и неуверенно излагает материал; не умеет со-
единять теоретические положения с педагогической практикой; не умеет применять знания 

для объяснения эмпирических фактов, не устанавливает межпредметные связи. 
 
Критерии оценивания творческого задания (по творческому рейтингу, 5 баллов): 
Результат выполнения студентом индивидуального творческого задания различных уров-

ней сложности, в том числе, участие в различных конференциях и конкурсах на протяжении 
всего курса изучения дисциплины оценивается по следующим видам работ: 

- участие в конкурсе научно-исследовательских работ – от _4_ до _5_ баллов, 
- участие в научной конференции – от _2_ до _3_ баллов, 
- применение творческого подхода в учебном процессе – от _0_ до _1_ баллов. 
 

 
4. Методические материалы, определяющие процедуры оценивания знаний, умений, 
навыков и (или) опыта деятельности, характеризующих этапы формирования компе-
тенций 

Процедура оценки знаний умений и навыков и (или) опыта деятельности, характери-
зующих этапы формирования компетенций, производится преподавателем  в форме текуще-
го контроля и промежуточной аттестации. 
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Для повышения эффективности текущего контроля и последующей промежуточной 
аттестации студентов осуществляется структурирование  дисциплины на модули. Каждый 
модуль учебной дисциплины включает в себя изучение законченного раздела, части дисци-
плины. 

Основными видами текущего контроля знаний, умений и навыков в течение каждого 
модуля учебной дисциплины являются защиты лабораторных и практических работ, тесто-
вый контроль, устный опрос. 

Студент должен выполнить все контрольные мероприятия, предусмотренные в моду-
ле учебной дисциплины к указанному сроку, после чего преподаватель проставляет балль-
ные оценки, набранные студентом по результатам текущего контроля модуля учебной дис-
циплины.  

Контрольное мероприятие считается выполненным, если за него студент получил 
оценку в баллах, не ниже минимальной оценки, установленной программой дисциплины по 
данному мероприятию. 

Промежуточная аттестация обучающихся проводится в форме экзамена.  
Экзамен проводится в устной или письменной форме по утвержденным билетам. 

Каждый билет содержит по два вопроса, и третьего, вопроса или задачи,  или практического 
задания.  

Первый вопрос в экзаменационном билете - вопрос для оценки  уровня обученности 
«знать», в котором очевиден способ решения, усвоенный студентом при изучении дисципли-
ны. 

Второй вопрос  для оценки уровня обученности  «знать» и «уметь», который позволя-
ет оценить не только знания по дисциплине, но и умения ими пользоваться при решении 
стандартных типовых задач. 

Третий вопрос (задача/задание) для оценки  уровня обученности «владеть», содержа-
ние которого предполагает использование комплекса умений и навыков, для того, чтобы 
обучающийся мог самостоятельно сконструировать способ решения, комбинируя известные 
ему способы и привлекая имеющиеся знания. 

По итогам сдачи экзамена выставляется оценка.  
Критерии оценки знаний обучающихся на экзамене: 
• оценка «отлично» выставляется, если обучающийся обладает глубокими и проч-

ными знаниями программного материала; при ответе на все вопросы билета продемонстри-
ровал исчерпывающее, последовательное и логически стройное изложение; правильно сфор-
мулировал понятия и закономерности по вопросам; использовал примеры из дополнительной 
литературы и практики; сделал вывод по излагаемому материалу;  

• оценка «хорошо» выставляется, если обучающийся обладает достаточно полным 
знанием программного материала; его ответ представляет грамотное изложение учебного 
материала по существу; отсутствуют существенные неточности в формулировании понятий; 
правильно применены теоретические положения, подтвержденные примерами; сделан вы-
вод; два первых вопроса билета освещены полностью, а третий доводится до логического 
завершения после наводящих вопросов преподавателя;  

• оценка «удовлетворительно» выставляется, если обучающийся имеет общие знания 
основного материала без усвоения некоторых существенных положений; формулирует ос-
новные понятия с некоторой неточностью; затрудняется в приведении примеров, подтвер-
ждающих теоретические положения; все вопросы билета начаты и при помощи наводящих 
вопросов преподавателя доводятся до конца;  

• оценка «неудовлетворительно» выставляется, если обучающийся не знает значи-
тельную часть программного материала; допустил существенные ошибки в процессе изло-
жения; не умеет выделить главное и сделать вывод; приводит ошибочные определения; ни 
один вопрос билета не рассмотрен до конца, даже при помощи наводящих вопросов препо-
давателя.  
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Основным методом оценки знаний, умений и навыков и (или) опыта деятельности, 
характеризующих этапы формирования компетенций является балльно-рейтинговая система, 
которая регламентируется  положением «О балльно-рейтинговой  системе оценки качества 
освоения образовательных программ в  ФГБОУ ВО Белгородский ГАУ». 

Основными видами поэтапного контроля результатов обучения студентов являются: 
входной контроль, текущий контроль, рубежный (промежуточный) контроль, творческий 
контроль,  выходной контроль (экзамен или зачет). 

 
 
 
Уровень развития компетенций оценивается с помощью рейтинговых баллов. 

Рейтинги Характеристика рейтингов Максимум 
баллов 

Входной 

Отражает степень подготовленности студента к 
изучению дисциплины. Определяется по итогам 
входного контроля знаний  на первом практиче-
ском занятии.  

5 
 

Рубежный 

Отражает работу студента на протяжении всего 
периода изучения дисциплины. Определяется сум-
мой баллов, которые студент получит по результа-
там изучения каждого модуля.  

60 
 
 

Творческий 

Результат выполнения студентом индивидуального 
творческого задания различных уровней сложности, 
в том числе, участие в различных конференциях и 
конкурсах на протяжении всего курса изучения 
дисциплины.  

 
5 
 

Выходной 

Является результатом аттестации на окончательном 
этапе изучения дисциплины по итогам сдачи экзаме-
на. Отражает уровень освоения информационно-
теоретического компонента в целом и основ практи-
ческой деятельности в частности. 
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Общий рейтинг  Определяется путём суммирования всех рейтингов 100 
Общий рейтинг по дисциплине складывается из входного, рубежного, выходного (эк-

замена или зачета) и творческого рейтинга. 
Входной (стартовый) рейтинг – результат входного контроля, проводимого с целью 

проверки исходного уровня подготовленности студента и оценки его соответствия предъяв-
ляемым требованиям для изучения данной дисциплины.  

Он проводится на первом занятии при переходе к изучению дисциплины (курса, раз-
дела). Оптимальные формы и методы входного контроля: тестирование, программированный 
опрос, в т.ч. с применением ПЭВМ и ТСО, решение комплексных и расчетно-графических 
задач и др.  

Рубежный рейтинг – результат рубежного (промежуточного) контроля по каждому 
модулю дисциплины, проводимого с целью оценки уровня знаний, умений и навыков сту-
дента по результатам изучения модуля. Оптимальные формы и методы рубежного контроля: 
устные собеседования, письменные контрольные опросы, в т.ч. с использованием ПЭВМ и 
ТСО, результаты выполнения лабораторных и практических заданий. В качестве практиче-
ских заданий могут выступать крупные части (этапы) курсовой работы или проекта, расчет-
но-графические задания, микропроекты и т.п. 

Выходной рейтинг – результат аттестации на окончательном этапе изучения дисци-
плины по итогам сдачи экзамена, проводимого с целью проверки освоения информационно-
теоретического компонента в целом и основ практической деятельности в частности. Опти-
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мальные формы и методы выходного контроля: письменные экзаменационные или кон-
трольные работы, индивидуальные собеседования.  

Творческий рейтинг – составная часть общего рейтинга дисциплины, представляет 
собой результат выполнения студентом индивидуального творческого задания различных 
уровней сложности.  

В рамках рейтинговой системы контроля успеваемости студентов, семестровая со-
ставляющая балльной оценки по дисциплине формируется при наборе заданной в программе 
дисциплины суммы баллов, получаемых студентом при текущем контроле в процессе освое-
ния модулей учебной дисциплины в течение семестра. 

Итоговая оценка /зачёта/ компетенций студента осуществляется путём автоматиче-
ского перевода баллов общего рейтинга в стандартные оценки. 

Максимальная сумма рейтинговых баллов по учебной дисциплине составляет 100 
баллов.  

По дисциплине с экзаменом необходимо использовать следующую шкалу пересчета 
суммарного количества набранных баллов в четырехбалльную систему: 

 
 

5. Перечень вопросов для определения входного рейтинга (степени подготовленности 
студента к изучению дисциплины) 
 

1.1 Теоретическая механика 
Статика: Основные аксиомы статики. Разложение силы на две составляю-

щие. Связи и реакции связей. Распределенные нагрузки. Проекции силы на оси 
координат. Плоская система параллельных сил и момент силы: Момент силы 
относительно точки. Пара сил и момент пары. Опоры и опорные реакции балок. 
Плоская система произвольно расположенных сил. Лемма о параллельном пе-
реносе сил. Аналитические условия равновесия. Пространственная система сил. 
Проекция силы на ось в пространстве. Разложение силы по трем осям коорди-
нат. Момент силы относительно оси. Аналитические условия равновесия про-
странственной системы произвольно расположенных сил. Центр тяжести. 
Определение положения центра тяжести. Методы. Положение центра тяжести 
простых фигур. 

Кинематика: Простейшие движения твердого тела: Поступательное дви-
жение. Вращение вокруг неподвижной оси. 

Динамика: Основы динамики материальной точки: Аксиомы динамики. 
Принцип независимости действия сил. Метод кинетостатики. Силы инерции. 
Работа и мощность: Работа постоянной силы. Теорема о работе силы тяжести. 
Мощность. Закон сохранения механической энергии. 

 
1.2 Общая физика 

Механика: Равномерное прямолинейное движение. Равнопеременное пря-
молинейное движение. Свободное падение тел. Закона Ньютона. Сила, масса, 

Неудовлетворительно Удовлетворительно Хорошо Отлично 
менее 51 балла 51-67 баллов 68-85 баллов 86-100 бал-

лов 
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плотность. Момент силы и момент инерции. Виды равновесия. Механическая 
энергия. Закон сохранения энергии. Мощность. 

Постоянный электрический ток: Закон Ома. Зависимость сопротивления от 
температуры. Разветвления проводников. Соединения проводников. 

Колебания и волны: Классификация колебательных процессов. Затухаю-
щие колебания. Вынужденные колебания. Автоколебания. Механические 
(упругие) волны. 

 
 

1.3 Высшая математика 
Начала дифференциального и интегрального исчисления: Производная. 

Геометрическая интерпретация производной. Производные элементарных 
функций. Определенный интеграл. Дифференциальные уравнения первого и 
второго порядка. 
 

 
6. Перечень вопросов к итоговым занятиям по темам модулей 
Модуль 1 
1. Что такое машина? 
2. Что такое механизм? 
3. Чем отличается энергетическая машина от технологической (рабочей) маши-
ны? 
4. Какая составная часть механизма называется звеном? 
5. Классификация звеньев механизма. 
6. Что такое кинематическая пара? 
7. Приведите классификацию кинематических пар по виду их элементов. 
8. Приведите классификацию кинематических пар по числу условий связи. 
9. В чем преимущества высших и низших кинематических пар? 
10. В чем недостатки высших и низших кинематических пар? 
11. Что такое кинематическая цепь и какие виды кинематических цепей быва-
ют? 
12. Что такое подвижность механизма и для чего её определяют? 
13. Что такое обобщенные координаты механизма и сколько их должно быть 
для механизма? 
14. Запишите формулу Сомова-Малышева для расчета подвижности простран-
ственных механизмов. 
15. Запишите формулу Сомова-Малышева для расчета подвижности плоских 
механизмов. 
16. Для чего в механизмы вводят избыточные связи? 
17. Для чего в механизмы вводят лишние степени свободы? 
18. Что такое структурная группа (группа Ассура)? 
19. Приведите примеры структурных групп II класса первого, второго, третьего, 
четвертого и пятого видов. 
20. Что такое структурная формула механизма? 
21. Как определяется класс механизма? 
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22. Чем отличаются структурная и кинематическая схемы мехаизма? 
23. Как выполняется графическое дифференцирование? 
24. Как рассчитывается масштаб продифференцированного графика? 
25. Каковы преимущества и недостатки метода кинематических диаграмм? 
26. Как можно повысить точность графического дифференцирования? 
27. В чем преимущества и недостатки метода планов скоростей и ускорений? 
28. Для каких структурных компонентов механизма записывают векторные 
уравнения при построении планов скоростей и ускорений? 
29. С какого звена механизма начинают строить план скоростей? 
30. С какого звена механизма начинают строить план ускорений? 
31. Как по плану скоростей (ускорений) определить линейную скорость (уско-
рение) произвольной точки механизма? 
32. Как по плану скоростей (ускорений) определить угловую скорость (ускоре-
ние) произвольного звена механизма? 
33. Как определяют направление нормального, касательного и кориолисова 
ускорения? 
34. Назовите методы аналитического исследования кинематических характери-
стик механизмов. 
35. В чем преимущества и недостатки аналитического метода кинематического 
анализа механизма? 
36. Что такое аналог скорости и аналог ускорения? 
37. Что такое начальное и перманентное движение? 
38. По каким признакам силы, действующие в механизмах, делят на движущие 
силы и силы сопротивления? 
39. К каким силам (движущие, силы сопротивления, внешние, внутренние) от-
носится в механизме силы тяжести? 
40. Как определяется направление и величина главного вектора сил инерции? 
41. Как определяется направление и величина главного момента сил инерции? 
42. Как для звена выполняется замена силы инерции и момента сил инерции 
оной силой? 
43. Что такое центр качания звена и как определяется её положение? 
44. Какие величины являются известными и неизвестными для реакции в по-
ступательной кинематической паре? 
45. Какие величины являются известными и неизвестными для реакции во вра-
щательной кинематической паре? 
46. Какие величины являются известными и неизвестными для реакции в дву-
подвижной кинематической паре? 
47. Докажите статическую определимость структурной группы (группы Ассу-
ра). 
48. В какой последовательности ведется силовой расчет механизма? 
49. Как формулируется принцип Даламбера применительно к силовому расчету 
механизма? 
50. Для чего в состав действующих на механизм сил включают уравновешива-
ющую силу? 
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51. Какова последовательность силового расчета структурных групп II класса 
первого, второго, третьего, четвертого и пятого видов? 
52. Что такое рычаг Жуковского и какие величины определяют с его помощью? 
53. Какую размерность имеют коэффициенты трения скольжения и трения ка-
чения? 
54. Что такое угол трения? 
55. Что такое круг трения? 
56. Какие параметры необходимо знать, чтобы задать в кинематической паре 
силу трения? 
57. Как рассчитывается мгновенный и цикловой КПД механизма? 
58. Как рассчитывается КПД при последовательном соединении механизмов? 
59. Как рассчитывается КПД при параллельном соединении механизмов? 
60. В каком случае механизм называют самотормозящим в каком-либо направ-
лении? 
61. Какие бывают виды неуравновешенности механизмов? 
62. По каким параметрам адекватна звену двухмассовая модель? 
63. Каким образом статически уравновешивается шарнирный четырехзвенник? 
64. В чем заключается неполное уравновешивание кривошипно-ползунного ме-
ханизма? 
65. Перечислите виды неуравновешенности ротора. 
66. При каких условиях главный вектор сил инерции и главный момент сил 
инерции ротора равны нулю? 
67. Для каких роторов выполняется статическая балансировка и в чем она за-
ключается? 
68. Для каких роторов требуется динамическая балансировка и в чем она за-
ключается? 
69. На каком оборудовании выполняется автоматическая балансировка? 
70. Какой ротор считается гибким и в чем особенности его балансировки? 
71. Что такое динамическая модель механизма и для каких целей она строится? 
72. Что такое приведенная масса (приведенный момент инерции) механизма и 
по какому условию определяется этот параметр? 
73. Что такое приведенная сила (приведенный момент сил) и по какому усло-
вию определяется этот параметр? 
74. В каком случае определяется приведенная масса, а в каком – приведенный 
момент инерции механизма? 
75. К каким звеньям можно приводить силы и моменты в механизме? 
76. На основании чего записывается уравнение движения механизма? 
77. При каких условиях используют интегральную форму записи уравнения 
движения, а при каких – дифференциальную? 
78.  Как выполняется графическое интегрирование? 
79. Как рассчитывается масштаб проинтегрированного графика? 
80. Как можно повысить точность графического интегрирования? 
81. Назовите и дайте характеристику видам установившегося движения маши-
ны или механизма. 
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82. Что такое неравномерность движения машины и как она влияет на качество 
работы машины? 
83. Как количественно оценивают неравномерность движения машины? 
84. Как и в каких случаях регулируют ход машины? 
85. На какое звено в механизме устанавливают маховик и почему? 

 
Модуль 2 
1. Запишите формулы для расчета передаточного отношения передачи, состоя-
щей из двух эвольвентных зубчатых колес. 
2. Как формулируется основная теорема зацепления? 
3. Как записывается уравнение эвольвенты в параметрической форме? 
4. Что такое делительная окружность? 
5. Что такое основная окружность? 
6. Как определяется положение начальных окружностей для зацепления нуле-
вых эвольвентных колес? 
7. Какие параметры эвольвентного зубчатого колеса являются стандартными 
величинами? 
8. Какой показатель качества работы зубчатой передачи определяется коэффи-
циентом торцового перекрытия? 
9. Какой показатель качества работы зубчатой передачи определяется коэффи-
циентом удельных скольжений? 
10. От каких параметров зависит КПД зубчатой передачи? 
11. Когда может возникнуть явление подрезание зуба? 
12. Какая часть зуба подвергается подрезанию, если это явление наступает? 
13. Что такое станочное зацепление? 
14. Какие виды корригирования эвольвентного зубчатого колеса применяются? 
15. В чем состоит основной недостаток углового и высотного корригирования? 
16. Какое зубчатое колесо называют нулевым, положительным и отрицатель-
ным? 
17. Чем может быть вызвана необходимость корригирования зубчатых колес 
передачи, если их числа зубьев больше Zmin? 
18. Что такое линия зацепления и угол зацепления? 
19. Запишите формулы для расчета диаметров делительной и основной окруж-
ностей эвольвентного колеса. 
20. Как влияет положительное смещение инструмента при нарезании эволь-
вентного колеса на нормальную толщину зуба? 
21. Какие методы нарезания эвольвентных зубчатых колес используются на 
практике? 
22. Как осуществляется подбор чисел зубьев планетарного редуктора по из-
вестному передаточному отношению? 
23. Каковы минимальные числа зубьев можно нарезать для колес с внешними и 
внутренними зубьями при отсутствии подрезания? 
24. Какое звено, входящее в высшую кинематическую пару, может называться 
кулачком? 
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25. Какие параметры могут служить эксплуатационными характеристиками ку-
лачкового механизма? 
26. К каким последствиям может привести произвольное назначение основных 
размеров кулачкового механизма? 
27. Что является основным размером кулачкового механизма? 
28. Дайте характеристику основных законов движения кулачковых механизмов: 
равномерного, равнопеременного, синусоидального, косинусоидального? 
29. Какими параметрами определяются свободные колебания механической си-
стемы? 
30. Чем характеризуется явление резонанса? 
31. Какие режимы с точки зрения колебаний выделяют при работе машины? 
32. Какой режим с точки зрения колебаний наиболее выгоден для эксплуатации 
машины и почему? 
33. Как определяется приведенная жесткость при последовательном соедине-
нии упругих элементов? 
34. Как определяется приведенная жесткость при параллельном соединении 
упругих элементов? 
35. Какова основная причина возникновения колебаний и вибраций в машинах 
и механизмах? 
36. В чем состоит вредное воздействие  вибраций при работе механизмов и ма-
шин? 
37. Какие методы виброзащиты Вы знаете? 
38. Что является основным решением при виброзащите путем изменения харак-
теристик объекта виброзащиты? 
39. Что является основным решением при виброзащите путем снижения актив-
ности источника колебаний? 
40. Что такое динамический виброгаситель и каков принцип его  работы? 
41. Какие элементы включаются в линейный виброизолятор и для чего приме-
няется такое устройство? 
42. Запишите формулу Эйлера для ременных передач и поясните все входящие 
в формулу параметры. 
43. От чего зависит мощность, передаваемая ременной передачей? 
44. По какой формуле рассчитывается передаточное отношение ременной пере-
дачи? 
45. Что такое манипулятор? 
46. На основе каких кинематических цепей строятся механизмы манипулято-
ров? 
47. Что называется промышленным роботом? 
48. Перечислите эксплуатационные характеристики промышленных роботов. 
49. Какие поколения промышленных роботов выделяют и как они связаны с 
развитием систем управления? 
50. Что такое адаптивная система управления и для чего она применяется? 
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