




1. ПЕРЕЧЕНЬ КОМПЕТЕНЦИЙ С УКАЗАНИЕМ ЭТАПОВ ИХ ФОРМИРОВАНИЯ 
В ПРОЦЕССЕ ОСВОЕНИЯ ОБРАЗОВАТЕЛЬНОЙ ПРОГРАММЫ 

 
В результате освоения ОПОП бакалавриата по направлению подготовки 35.03.06  

Агроинженерия, обучающийся должен овладеть следующими результатами обучения по 

дисциплине «Теоретическая механика»: 

 

Таблица 1.1 – Требования к результатам освоения дисциплины  

 

Код и наименование 

компетенции 

Код и наименование  

индикатора достижения  

компетенции 

Перечень планируемых  

результатов обучения  

по дисциплине 

УК-1. Способен 

осуществлять поиск, 

критический анализ 

и синтез информа-

ции, применять сис-

темный подход для 

решения поставлен-

ных задач 

УК-1.3. Рассматривает воз-

можные варианты решения 

задачи, оценивая их достоин-

ства и недостатки. 

Знать: методы и принципы реше-

ния задач механики 

Уметь: применять методы и 

принципы механики, оценивать их 

достоинства и недостатки при ре-

шении поставленных задач 

Владеть: методами и принципами 

механики, критериями их оценки 

 

 

УК-1.5. Определяет и оцени-

вает последствия возможных 

решений задачи. 

Знать: основные причинно-

следственные связи между зако-

нами и принципами механики и 

конечным результатом проектиро-

вания конструкций сельскохозяй-

ственного назначения 

Уметь: определять и оценивать 

последствия выбора рационально-

го метода решения задач механики 

Владеть: умением определять и 

оценивать последствия выбора ра-

ционального метода решения за-

дач механики 

 

 

ОПК-1.  Способен 

решать типовые за-

дачи профессио-

нальной деятельно-

сти на основе знаний 

основных законов 

математических и 

естественных наук с 

применением ин-

формационных тех-

нологий 

ОПК-1.1. Демонстрирует 

знание основных законов ма-

тематических, естественно-

научных и общепрофессио-

нальных дисциплин, необхо-

димых для решения типовых 

задач в области агроинжене-

рии 

Знать:  основные законы механи-

ческого движения и механическо-

го взаимодействия тел, основные 

принципы аналитической механи-

ки 

Уметь:  использовать законы, ме-

тоды и принципы механики для 

расчёта оборудования  сельскохо-

зяйственного назначения 

Владеть:  умением использовать 

законы, методы и принципы меха-

ники для расчёта оборудования  

сельскохозяйственного назначения 

 



ОПК-5. Способен 

участвовать в прове-

дении эксперимен-

тальных исследова-

ний в профессио-

нальной деятельно-

сти 

ОПК-5.1. Под руководством 

специалиста более высокой 

квалификации участвует в 

проведении эксперименталь-

ных исследований в области 

агроинженерии 

Знать: методику проведения экс-

периментальных исследований 

механического движения и меха-

нического взаимодействия тел, а 

также решения прикладных задач 

механики в области агроинжене-

рии 

Уметь: проводить эксперимен-

тальные  исследования механиче-

ского движения и механического 

взаимодействия тел, а также ре-

шения прикладных задач механи-

ки в области агроинженерии под 

руководством специалиста более 

высокой квалификации 

Владеть: навыками проведения 

экспериментальных  исследований 

механического движения и меха-

нического взаимодействия тел, а 

также прикладных задач механики 

в области агроинженерии под ру-

ководством специалиста более вы-

сокой квалификации 

ОПК-5.2. Использует класси-

ческие и современные мето-

ды исследования в агроинже-

нерии 

Знать: классические и современ-

ные методы исследования в облас-

ти решения задач механики для 

сельского хозяйства 

Уметь: использовать классиче-

ские и современные методы ис-

следования в области решения за-

дач механики для сельского хо-

зяйства 

Владеть: навыками использова-

ния классических и современных 

методов исследования в области 

решения задач механики для сель-

ского хозяйства 

 

 

 



2. ОПИСАНИЕ ПОКАЗАТЕЛЕЙ И КРИТЕРИЕВ ОЦЕНИВАНИЯ КОМПЕТЕНЦИЙ НА РАЗЛИЧНЫХ 
ЭТАПАХ ИХ ФОРМИРОВАНИЯ, ОПИСАНИЕ ШКАЛ ОЦЕНИВАНИЯ 

 

 

   Таблица 2.1 – Показатели и критерии определения уровня сформированности компетенций  (интегрированная оценка уровня 

   сформированности индикаторов достижения компетенций) 

 

Код и наиме-

нование ин-

дикатора 

компетенции 

Планируемые результаты 

 

Оценки сформированности компетенций 

 

неудовлетворитель-

но 
удовлетворительно хорошо отлично 

УК-1. Способен осуществлять поиск, критический анализ и синтез информации, применять системный подход для решения по-
ставленных задач 

УК-1.3 
Рассматрива-

ет возможные 

варианты ре-

шения 

задачи, оце-

нивая их дос-

тоинства и 

недостатки. 

Знать: методы и принци-

пы решения задач меха-

ники 

Уровень знаний ме-

тодов и принципов 

решения задач меха-

ники ниже мини-

мальных  требова-

ний, имели место 

грубые ошибки 

Минимально допус-

тимый уровень зна-

ний методов и прин-

ципов решения задач 

механики, допущено 

много негрубых 

ошибок 

Уровень знаний мето-

дов и принципов ре-

шения задач механики 

в объеме, соответст-

вующем программе 

подготовки, допущено 

несколько негрубых 

ошибок 

Уровень знаний мето-

дов и принципов ре-

шения задач механики 

в объеме, соответст-

вующем программе 

подготовки, без оши-

бок  

Уметь: применять мето-

ды и принципы механики, 

оценивать их достоинства 

и недостатки при решении 

поставленных задач 

При решении стан-

дартных задач не 

продемонстрированы 

основные умения по 

применению методов 

и принципов меха-

ники, оценке их дос-

тоинств и недостат-

ков, имели место 

грубые ошибки 

Продемонстрирова-

ны основные умения 

применять методы и 

принципы механики, 

оценивать их досто-

инства и недостатки, 

решены типовые за-

дачи с негрубыми 

ошибками, выполне-

ны все задания, но 

не в полном объеме 

Продемонстрированы 

все основные умения 

применять методы и 

принципы механики, 

оценивать их досто-

инства и недостатки, 

решены все основные 

задачи с негрубыми 

ошибками, выполне-

ны все задания в пол-

ном объеме, но неко-

торые с недочетами 

Продемонстрированы 

все основные умения 

применять методы и 

принципы механики, 

оценивать их досто-

инства и недостатки, 

решены все основные 

задачи с отдельными 

несущественными не-

дочетами, выполнены 

все задания в полном 

объеме 



Владеть: методами и 

принципами механики, 

критериями их оценки 

При решении  стан-

дартных задач не 

продемонстрированы 

базовые навыки вла-

дения методами и 

принципами механи-

ки, критериями их 

оценки, имели  место  

грубые ошибки 

Имеется минималь-

ный набор навыков 

владения методами и 

принципами меха-

ники, критериями их 

оценки для решения 

стандартных задач с 

некоторыми недоче-

тами 

Продемонстрированы  

базовые навыки вла-

дения методами и 

принципами механи-

ки, критериями их 

оценки при решении 

стандартных задач с 

некоторыми недоче-

тами 

Продемонстрированы 

навыки владения ме-

тодами и принципами 

механики, критериями 

их оценки при реше-

нии  нестандартных 

задач без ошибок и 

недочетов 

УК-1.5 
Определяет и 

оценивает по-

следствия 

возможных 

решений за-

дачи. 

Знать: основные причин-

но-следственные связи 

между законами и прин-

ципами механики и ко-

нечным результатом про-

ектирования конструкций 

сельскохозяйственного 

назначения 

Уровень знаний ос-

новных причинно-

следственных связей 

между законами и 

принципами механи-

ки и конечным ре-

зультатом проекти-

рования конструкций 

сельскохозяйствен-

ного назначения ни-

же минимальных  

требований, имели 

место грубые ошиб-

ки 

Минимально допус-

тимый уровень зна-

ний основных при-

чинно-следственных 

связей между зако-

нами и принципами 

механики и конеч-

ным результатом 

проектирования кон-

струкций сельскохо-

зяйственного назна-

чения, допущено 

много негрубых 

ошибок 

Уровень знаний ос-

новных причинно-

следственных связей 

между законами и 

принципами механики 

и конечным результа-

том проектирования 

конструкций сельско-

хозяйственного на-

значения в объеме, 

соответствующем 

программе подготов-

ки, допущено не-

сколько негрубых 

ошибок 

Уровень знаний ос-

новных причинно-

следственных связей 

между законами и 

принципами механики 

и конечным результа-

том проектирования 

конструкций сельско-

хозяйственного на-

значения в объеме, 

соответствующем 

программе подготов-

ки, без ошибок  



Уметь: определять и 

оценивать последствия 

выбора рационального 

метода решения задач ме-

ханики 

При решении стан-

дартных задач не 

продемонстрированы 

основные умения оп-

ределять и оценивать 

последствия выбора 

рационального мето-

да решения задач 

механики, имели ме-

сто грубые ошибки 

Продемонстрирова-

ны основные умения 

определять и оцени-

вать последствия 

выбора рациональ-

ного метода решения 

задач механики, ре-

шены типовые зада-

чи с негрубыми 

ошибками, выполне-

ны все задания, но 

не в полном объеме 

Продемонстрированы 

все основные умения 

определять и оцени-

вать последствия вы-

бора рационального 

метода решения задач 

механики, решены все 

основные задачи с не-

грубыми ошибками, 

выполнены все зада-

ния в полном объеме, 

но некоторые с недо-

четами 

Продемонстрированы 

все основные умения 

определять и оцени-

вать последствия вы-

бора рационального 

метода решения задач 

механики, решены все 

основные задачи с от-

дельными несущест-

венными недочетами, 

выполнены все зада-

ния в полном объеме 

Владеть: умением опре-

делять и оценивать по-

следствия выбора рацио-

нального метода решения 

задач механики 

При решении  стан-

дартных задач не 

продемонстрированы 

базовые навыки оп-

ределять и оценивать 

последствия выбора 

рационального мето-

да решения задач 

механики, имели  

место  грубые ошиб-

ки 

Имеется минималь-

ный набор навыков 

определять и оцени-

вать последствия 

выбора рациональ-

ного метода решения 

задач механики для 

решения стандарт-

ных задач с некото-

рыми недочетами 

Продемонстрированы  

базовые навык опре-

делять и оценивать 

последствия выбора 

рационального метода 

решения задач меха-

ники и при решении 

стандартных задач с 

некоторыми недоче-

тами 

Продемонстрированы 

навыки определять и 

оценивать последст-

вия выбора рацио-

нального метода ре-

шения задач механики 

при решении  нестан-

дартных задач без 

ошибок и недочетов 

ОПК-1.  Способен решать типовые задачи профессиональной деятельности на основе знаний основных законов математических и 
естественных наук с применением информационных технологий 

ОПК-1.1 
Демонстриру-

ет знание ос-

новных зако-

нов 

математиче-

ских, естест-

веннонаучных 

Знать:  основные законы 

механического движения 

и механического взаимо-

действия тел, основные 

принципы аналитической 

механики 

Уровень знаний ос-

новных законов ме-

ханического движе-

ния и механического 

взаимодействия тел, 

основных принципов 

аналитической ме-

ханики ниже мини-

Минимально допус-

тимый уровень зна-

ний основных зако-

нов механического 

движения и механи-

ческого взаимодей-

ствия тел, основных 

принципов аналити-

Уровень знаний ос-

новных законов меха-

нического движения и 

механического взаи-

модействия тел, ос-

новных принципов 

аналитической меха-

ники в объеме, соот-

Уровень знаний ос-

новных законов меха-

нического движения и 

механического взаи-

модействия тел, ос-

новных принципов 

аналитической меха-

ники в объеме, соот-



и 

общепрофес-

сиональных 

дисциплин, 

необходимых 

для решения 

типовых 

задач в облас-

ти агроинже-

нерии 

мальных  требова-

ний, имели место 

грубые ошибки 

ческой механики 

ниже минимальных  

требований, допу-

щено много негру-

бых ошибок 

ветствующем про-

грамме подготовки,  

допущено несколько 

негрубых ошибок 

ветствующем про-

грамме подготовки, 

без ошибок 

Уметь:  использовать за-

коны, методы и принципы 

механики для расчёта 

оборудования  сельскохо-

зяйственного назначения 

При решении стан-

дартных задач не 

продемонстрирова-

ны основные умения 

использовать зако-

ны, методы и прин-

ципы механики для 

расчёта оборудова-

ния  сельскохозяйст-

венного назначения, 

имели место грубые 

ошибки 

Продемонстрирова-

ны основные умения 

использовать зако-

ны, методы и прин-

ципы механики для 

расчёта оборудова-

ния  сельскохозяйст-

венного назначения, 

решены типовые за-

дачи, выполнены все 

задания,  

но не в полном объ-

еме 

Продемонстрированы 

основные умения ис-

пользовать законы, 

методы и принципы 

механики для расчёта 

оборудования  сель-

скохозяйственного 

назначения, решены 

все основные задачи с 

негрубыми ошибками, 

выполнены все зада-

ния в полном объеме, 

но некоторые с недо-

четами 

Продемонстрированы 

все основные умения 

использовать законы, 

методы и принципы 

механики для расчёта 

оборудования  сель-

скохозяйственного на-

значения, выполнены 

все задания в полном 

объеме 

Владеть:  умением ис-

пользовать законы, мето-

ды и принципы механики 

для расчёта оборудования  

сельскохозяйственного 

назначения 

При решении  стан-

дартных задач не 

продемонстрировано  

умение использовать 

законы, методы и 

принципы механики 

для расчёта обору-

дования  сельскохо-

зяйственного назна-

чения, имели  место  

грубые ошибки 

Имеется минималь-

ный набор навыков  

владения законами, 

методами и принци-

пами механики для 

решения стандарт-

ных задач с некото-

рыми недочетами 

Продемонстрированы  

базовые навыки вла-

дения законами, ме-

тодами и принципами 

механики при реше-

нии стандартных за-

дач с некоторыми не-

дочетами 

Продемонстрированы 

навыки владения за-

конами, методами и 

принципами механики 

при решении  нестан-

дартных задач без 

ошибок и недочетов 

 

ОПК-5. Способен участвовать в проведении экспериментальных исследований в профессиональной деятельности 

ОПК-5.1 
Под руково-

дством спе-

циалиста бо-

Знать: методику прове-

дения экспериментальных 

исследований механиче-

ского движения и механи-

Уровень знаний ни-

же минимальных  

требований проведе-

ния эксперименталь-

Минимально допус-

тимый уровень зна-

ний проведения экс-

периментальных ис-

Уровень знаний про-

ведения эксперимен-

тальных исследований 

механического дви-

Уровень знаний про-

ведения эксперимен-

тальных исследований 

механического дви-



лее высокой 

квалификации 

участвует в 

проведении 

эксперимен-

тальных 

исследований 

в области аг-

роинженерии 

ческого взаимодействия 

тел, а также решения при-

кладных задач механики в 

области агроинженерии 

ных исследований 

механического дви-

жения и механиче-

ского взаимодейст-

вия тел, а также ре-

шения прикладных 

задач механики в об-

ласти агроинжене-

рии под руково-

дством специалиста 

более  

высокой квалифика-

ции, имели место 

грубые ошибки 

следований механи-

ческого движения и 

механического взаи-

модействия тел, а 

также решения при-

кладных задач меха-

ники в области агро-

инженерии под ру-

ководством специа-

листа более высокой 

квалификации, до-

пущено много не-

грубых ошибок 

жения и механическо-

го взаимодействия 

тел, а также решения 

прикладных задач ме-

ханики в области аг-

роинженерии в объе-

ме, соответствующем 

программе подготов-

ки, допущено не-

сколько негрубых 

ошибок 

жения и механическо-

го взаимодействия 

тел, а также решения 

прикладных задач ме-

ханики в области аг-

роинженерии под ру-

ководством специали-

ста более  

высокой квалифика-

ции в объеме, соот-

ветствующем про-

грамме подготовки, 

без ошибок  

Уметь: проводить экспе-

риментальные  исследова-

ния механического дви-

жения и механического 

взаимодействия тел, а 

также решения приклад-

ных задач механики в об-

ласти агроинженерии под 

руководством специалиста 

более высокой квалифи-

кации 

При решении стан-

дартных задач не 

продемонстрирова-

ны основные умения 

проведения экспе-

риментальных  ис-

следований механи-

ческого движения и 

механического взаи-

модействия тел, а 

также решения при-

кладных задач меха-

ники в области агро-

инженерии под ру-

ководством специа-

листа более высокой 

квалификации, име-

ли место грубые 

ошибки 

Продемонстрирова-

ны основные умения 

проведения экспе-

риментальных  ис-

следований механи-

ческого движения и 

механического взаи-

модействия тел, а 

также решения при-

кладных задач меха-

ники в области агро-

инженерии под ру-

ководством специа-

листа более высокой 

квалификации, ре-

шены типовые зада-

чи с негрубыми 

ошибками, выполне-

ны все задания, но 

не в полном объеме 

Продемонстрированы 

все основные умения 

проведения экспери-

ментальных  исследо-

ваний механического 

движения и механи-

ческого взаимодейст-

вия тел, а также ре-

шения прикладных 

задач механики в об-

ласти агроинженерии 

под руководством 

специалиста более 

высокой квалифика-

ции, решены все ос-

новные задачи с не-

грубыми ошибками, 

выполнены все зада-

ния в полном объеме, 

но некоторые с недо-

четами 

Продемонстрированы 

все основные умения 

проведения экспери-

ментальных  исследо-

ваний механического 

движения и механиче-

ского взаимодействия 

тел, а также решения 

прикладных задач ме-

ханики в области аг-

роинженерии под ру-

ководством специали-

ста более высокой 

квалификации, реше-

ны все основные зада-

чи с отдельными не-

существенными недо-

четами, выполнены 

все задания в полном 

объеме 



Владеть: навыками про-

ведения эксперименталь-

ных  исследований меха-

нического движения и ме-

ханического взаимодейст-

вия тел, а также приклад-

ных задач механики в об-

ласти агроинженерии под 

руководством специалиста 

более высокой квалифи-

кации 

При решении  стан-

дартных задач не 

продемонстрирова-

ны базовые навыки 

проведения экспе-

риментальных  ис-

следований механи-

ческого движения и 

механического взаи-

модействия тел, а 

также прикладных 

задач механики в об-

ласти агроинжене-

рии под руково-

дством специалиста 

более высокой ква-

лификации, имели  

место  грубые ошиб-

ки 

Имеется минималь-

ный набор навыков 

проведения экспе-

риментальных  ис-

следований механи-

ческого движения и 

механического взаи-

модействия тел, а 

также прикладных 

задач механики в об-

ласти агроинжене-

рии под руково-

дством специалиста 

более высокой ква-

лификации с некото-

рыми недочетами, 

имели  место  грубые 

ошибки  

Продемонстрированы  

базовые навыки про-

ведения эксперимен-

тальных  исследова-

ний механического 

движения и механи-

ческого взаимодейст-

вия тел, а также при-

кладных задач меха-

ники в области агро-

инженерии под руко-

водством специалиста 

более  

высокой квалифика-

ции с некоторыми не-

дочетами 

Продемонстрированы 

навыки проведения 

экспериментальных  

исследований меха-

нического движения и 

механического взаи-

модействия тел, а 

также прикладных за-

дач механики в облас-

ти агроинженерии под 

руководством специа-

листа более  

высокой квалифика-

ции без ошибок и не-

дочетов 

ОПК-5.2 
Использует 

классические 

и современ-

ные 

методы ис-

следования в 

агроинжене-

рии 

Знать: классические и со-

временные методы иссле-

дования в области реше-

ния задач механики для 

сельского хозяйства 

Уровень знаний 

классических и со-

временных методов 

исследования в об-

ласти решения задач 

механики для сель-

ского хозяйства ни-

же минимальных  

требований, имели 

место грубые ошиб-

ки 

Минимально допус-

тимый уровень зна-

ний классических и 

современных мето-

дов исследования в 

области решения за-

дач механики для 

сельского хозяйства, 

допущено много не-

грубых ошибок  

Уровень знаний клас-

сических и современ-

ных методов исследо-

вания в области ре-

шения задач механики 

для сельского хозяй-

ства в объеме, соот-

ветствующем про-

грамме подготовки, 

допущено несколько 

негрубых ошибок 

Уровень знаний клас-

сических и современ-

ных методов исследо-

вания в области реше-

ния задач механики 

для сельского хозяй-

ства в объеме, соот-

ветствующем про-

грамме подготовки, 

без ошибок  

Уметь: использовать 

классические и современ-

ные методы исследования 

в области решения задач 

механики для сельского 

При решении стан-

дартных задач не 

продемонстрирова-

ны основные умения 

использовать клас-

Продемонстрирова-

ны основные умения 

использовать клас-

сические и совре-

менные методы ис-

Продемонстрированы 

все основные умения 

использовать класси-

ческие и современные 

методы исследования 

Продемонстрированы 

все основные умения 

использовать класси-

ческие и современные 

методы исследования 



хозяйства сические и совре-

менные методы ис-

следования в облас-

ти решения задач 

механики для сель-

ского хозяйства, 

имели место грубые 

ошибки 

следования в облас-

ти решения задач 

механики для сель-

ского хозяйства с не-

грубыми ошибками, 

выполнены все зада-

ния, но не в полном 

объеме 

в области решения за-

дач механики для 

сельского хозяйства, 

решены все основные 

задачи с негрубыми 

ошибками, выполне-

ны все задания в пол-

ном объеме, но неко-

торые с недочетами 

в области решения за-

дач механики для 

сельского хозяйства, 

решены все основные 

задачи с отдельными 

несущественными не-

дочетами, выполнены 

все задания в полном 

объеме 

Владеть: навыками ис-

пользования классических 

и современных методов 

исследования в области 

решения задач механики 

для сельского хозяйства 

При решении  стан-

дартных задач не 

продемонстрирова-

ны базовые навыки 

использования клас-

сических и совре-

менных методов ис-

следования в облас-

ти решения задач 

механики для сель-

ского хозяйства, 

имели  место  грубые 

ошибки 

Имеется минималь-

ный набор навыков 

использования клас-

сических и совре-

менных методов ис-

следования в облас-

ти решения задач 

механики для сель-

ского хозяйства при 

решении стандарт-

ных задач с некото-

рыми недочетами 

Продемонстрированы  

базовые навыки ис-

пользования класси-

ческих и современных 

методов исследования 

в области решения за-

дач механики для 

сельского хозяйства 

при решении стан-

дартных задач с неко-

торыми недочетами 

Продемонстрированы 

навыки использования 

классических и со-

временных методов 

исследования в облас-

ти решения задач ме-

ханики для сельского 

хозяйства при реше-

нии  нестандартных 

задач без ошибок и 

недочетов 

 

 

 

 
 



Описание шкалы  оценивания 
 

1. Оценка «неудовлетворительно» ставится студенту, не овладевшему ни одним из эле-

ментов компетенции, т.е. обнаружившему существенные пробелы в знании основного 

программного материала по дисциплине, допустившему принципиальные ошибки при 

применении теоретических знаний, которые не позволяют ему продолжить обучение или 

приступить к практической деятельности без дополнительной подготовки по данной дис-

циплине. 

2. Оценка «удовлетворительно» ставится студенту, овладевшему элементами компетенции 

«знать», т.е. проявившему знания основного программного материала по дисциплине в 

объеме, необходимом для последующего обучения и предстоящей практической деятель-

ности, знакомому с основной рекомендованной литературой, допустившему неточности в 

ответе на экзамене, но в основном обладающему необходимыми знаниями для их устра-

нения при корректировке со стороны экзаменатора. 

3. Оценка «хорошо» ставится студенту, овладевшему элементами компетенции «знать» и 

«уметь», проявившему полное знание программного материала по дисциплине, освоив-

шему основную рекомендованную литературу, обнаружившему стабильный характер зна-

ний и умений и способному к их самостоятельному применению и обновлению в ходе по-

следующего обучения и практической деятельности. 

4. Оценка «отлично» ставится студенту, овладевшему элементами компетенции «знать», 

«уметь» и «владеть», проявившему всесторонние и глубокие знания программного мате-

риала по дисциплине, освоившему основную и дополнительную литературу, обнаружив-

шему творческие способности в понимании, изложении и практическом использовании 

усвоенных знаний. 

5. Оценка «зачтено» соответствует критериям оценок от «отлично» до «удовлетворитель-

но». 

6. Оценка «не зачтено» соответствует критерию оценки «неудовлетворительно». 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



3. ТИПОВЫЕ КОНТРОЛЬНЫЕ ЗАДАНИЯ ИЛИ ИНЫЕ МАТЕРИАЛЫ, 
НЕОБХОДИМЫЕ ДЛЯ ОЦЕНКИ ЗНАНИЙ, УМЕНИЙ, НАВЫКОВ И (ИЛИ) 

ОПЫТА ДЕЯТЕЛЬНОСТИ, ХАРАКТЕРИЗУЮЩИХ ЭТАПЫ ФОРМИРОВАНИЯ 
КОМПЕТЕНЦИЙ В ПРОЦЕССЕ ОСВОЕНИЯ ОБРАЗОВАТЕЛЬНОЙ 

ПРОГРАММЫ 
Таблица 3.1 – Типовые контрольные задания соотнесенные с индикаторами достижения 

компетенций 

Индикатор 

достижения 

компетенции 

№№ заданий (вопросов, билетов, тестов и пр.) для оценки результатов 

обучения по соотнесенному индикатору достижения компетенции 

УК-1.1. 

 
Вопросы для самоконтроля:  1.1;  1.3; 2.1; 2.7; 3.1; 3.2: 3.11;3.12; 6.2-6.4;7.9; 

11.7;  12.2;13.4;13.6 . Тесты:4,4-1.6;2.1-2.6;5.7;6.1. Экзамен. билеты 

УК-1.2. 

 

Вопросы для самоконтроля: 1.2;1.3;1.6; 2.8; 2.10; 2.13;3.4-3.6;6.1;7.6-7.8; 

10.6-10.9;12.3;12.7;13.1-13.3 Тесты: 1.1; 4.9;7.7;7.8 . Экзамен. билеты 

УК-1.3. 

 

Вопросы для самоконтроля:1.8;1.11;2.3;2.11;3.7;6.13;6.14;8.7;10.2;10.3; 13.6; 

13.8 Тесты: 1.5-1.7;2.1-2.4;4.9;6.2;6.3;7.6-7.8. Экзамен. билеты  

УК-1.4. 

 
Вопросы для самоконтроля: 1.13; 2.5;2.12; 3.7;3.8;6.3;7.8;8.5-8.7;11.9;11.10; 

12.5; 13.9 Тесты: 1.8;1.9;4.9-4.12;5.2-5.4;1-9. Экзамен. билеты 

УК-1.5. 

 

Вопросы для самоконтроля: 1.12;1.15;2.3;3.2;3.4;6.11-6.14;11.7;12.8;13.4 

Тесты:1.9-1.13;2.3-2.5;3.1-3.6;3-5. Экзамен. билеты 

ОПК-1.1. Вопросы для самоконтроля: 1.14; 2.5; 2.7;3.11; 4.1-4.4; 6.1-6.9; 9.1;9.5; 9.7; 

9.9;11.12-11.16;13.9  Тесты: 2.7-2.11;3.1-3.3;5.4-5.6;20-25;41-50. Экзамен. за-

дачи 

ОПК-1.2. Вопросы для самоконтроля: 3.3;4.2;4.3;6.2;6.6-6.9;6.11;7.4-7.8;8.3-8.6;9.7; 

9.8;11.12;11.16;12.5;12.7;13.4;13.8  Тесты:2.7-2.11;3.10-3.12;5.8;7.10-7.13;11-

14;30-37;61-60;70-80. Экзамен. билеты 

ОПК-1.3. Вопросы для самоконтроля: 4.4-4.6;7.4-7.8;8.1-8.3;9.1 Тесты: 2.7-2.11;3.10-

3.12;5.8;7.10-7.13;11-14;30-37. Экзамен. билеты 
ОПК-5.1. 

 

Вопросы для самоконтроля: 2.15;5.1;5.5;7.4;9.3;9.4;10.1  Тесты:7.9;25-27 

ОПК-5.2. 

 

Вопросы для самоконтроля: 4.7;5.5;5.6;8.8;8.9;10.1 Тесты:7.12;7.13;20-22 

 
Вопросы для самоконтроля 

Статика 
Тема 1 

1.1.Что называется связью? В чем заключается сущность аксиомы освобождения от свя-

зей? 

1.2. Перечислите основные виды опор, для которых линии действия реакций известны. 

1.3. Как направлена реакция опорного шарнира, если твердое тело соединено с опорой при 

помощи подвижной шарнирной опоры? 

1.4. Как определить проекцию силы на ось и на плоскость? 

1.5. Что называется моментом силы относительно точки? 

1.6. Как направлен вектор момента силы относительно точки и как определяется его мо-

дуль? 

1.7. Как определяется алгебраический момент силы относительно точки? 

1.8. Изменяется ли момент силы относительно данной точки при переносе силы вдоль ли-

нии её действия? 

1.9. В каком случае момент силы относительно точки равен нулю? 

1.10. Как определяются численное значение и знак момента силы относительно оси? 

1.11. При каких условиях момент силы относительно оси равен нулю? 



1.12. При каком направлении силы, приложенной к данной точке, её момент относительно 

данной оси наибольший? 

1.13. Какая зависимость существует между моментом силы относительно точки и момен-

том той же силы относительно оси, проходящей через эту точку? 

1.14. Дать формулировку теоремы Вариньона о моменте равнодействующей относительно 

точки и оси? 

1.15. При каких условиях модуль момента силы относительно точки равен моменту той же 

силы относительно оси, проходящей через эту точку? 

Тема 2 

2.1. Как определяется направление равнодействующей системы сходящихся сил при по-

строении силового многоугольника? 

2.2. Каковы условия и каковы уравнения равновесия системы сходящихся сил, располо-

женных в пространстве и на плоскости? 

2.3. При каком условии три непараллельные силы, приложенные к твердому телу, уравно-

вешиваются? 

2.4. Каково условие равновесия трех непараллельных сил, приложенных к твердому телу? 

2.5. Возможно ли равновесие трех сходящихся сил , не лежащих в одной плоскости? 

2.6. Какая система сил называется парой? 

2.7. Почему пара сил не имеет равнодействующую? 

2.8. Чем характеризуется действие пары сил на твердое тело? 

2.9.  Как направлен вектор момента пары сил? 

2.10. Каковы условия эквивалентности пар сил? 

2.11. Какие преобразования пары сил не изменяют её действие на  твердое тело? 

2.12. Чему равен момент пары сл, эквивалентной двум парам сил, расположенным в пере-

секающихся плоскостях? 

2.13. Почему момент пары сил является свободным вектором? 

2.14. Каковы условия равновесия системы пар сил, расположенных в пространстве и в од-

ной плоскости? 

2.15. Чем можно уравновесить заданную пару сил? 

 Тема 3 

3.1. Зависят ли главный вектор и главный момент заданной системы сил от выбора центра 

приведения? 

3.2. Каковы возможные случаи приведения сил, расположенных произвольно на плоско-

сти? 

3.3. Как определяются модуль и направление главного вектора системы параллельных сил 

на плоскости? 

3.4.  При каком условии сила, равная главному вектору плоской системы сил, является 

равнодействующей этой системы? 

3.5. Каковы условия и уравнения равновесия плоской системы параллельных сил? 

3.6. Каковы условия и уравнения равновесия плоской системы произвольных сил? 

3.7. Какие задачи статики называют статически определёнными и какие - статически не-

определёнными? 

3.8. Какое твердое тело называют рычагом? 

3.9. Какое условие должно выполняться для нахождения рычага в покое? 

3.10. Каковы условия и уравнения равновесия пространственной системы сходящихся, па-

раллельных и произвольных сил и чем они отличаются от условий и уравнений равнове-

сия такого же вида сил на плоскости? 

3.11. К какому простейшему виду можно привести систему сил, если известно, что глав-

ный момент этих сил относительно различных точек пространства: а) имеет одно и то же 

значение не равное нулю; б) равен нулю? 

3.12. Каковы геометрические и аналитические условия приведения пространственной сис-

темы сил к равнодействующей? 



 Тема 4 

4.1. Какие виды трения существуют в природе? 

4.2. Поясните смысл коэффициентов сцепления и трения скольжения. 

4.3. В каких пределах изменяется сила трения скольжения? 

4.4. Каковы возможные направления реакции шероховатой поверхности? 

4.5. Что такое конус трения? 

4.6. Что такое коэффициент трения качения? 

4.7. Какие режимы движения может иметь ведущее и ведомое колеса и при каких соотно-

шениях коэффициентов трения скольжения и трения качения? 

  Тема 5  

5.1. К каким частным случаям приводится система параллельных сил? 

5.2. Что называется центром параллельных сил? 

5.3. Написать векторную и скалярные формулы определения центра параллельных сил. 

5.4. Что называется центром тяжести? 

5.5. В чем состоит метод разбиения на части при расчете центра тяжести? 

5.6. В чем состоит метод отрицательных площадей (объемов) при расчете центра тяжести? 

5.7. Какова роль симметрии тел при определении их центра тяжести? 

 
Кинематика 

Тема 6 

6.1. Какие кинематические способы задания движения точки существуют и в чем состоит 

каждый из этих способов? 

6.2. При каких условиях значение дуговой координаты точки в некоторый момент време-

ни равно пути, пройденному точкой за промежуток  от начального до данного момента 

времени? 

6.3. Чем является траектория точки при векторном способе задания движения точки? 

6.4. Как по уравнениям движения точки в координатной форме определить её траекто-

рию? 

6.5. Чему равен вектор скорости точки в данный момент времени и какое направление он 

имеет? 

6.6. Как определяются проекции скорости точки на неподвижные оси декартовых коорди-

нат? 

6.7.  Чему равна проекция скорости точки на касательную к её траектории и  модуль её 

скорости? 

6.8. Что представляет собой годограф скорости и каковы его параметрические уравнения? 

6.9. Чему равен вектор ускорения точки и как он направлен по отношению к годографу 

скорости? 

6.10. Как направлены естественные координатные оси в каждой точке кривой? 

6.11. Как определяются проекции ускорения точки на неподвижные оси декартовых коор-

динат? 

6.12. В какой плоскости расположено ускорение и чему равны его проекции на естествен-

ные  координатные оси? 

6.13. Что характеризуют собой касательное и нормальное ускорения точки? 

6.14. При каком движении точки равно нулю касательное и при каком - нормальное уско-

рение? 

6.15. Как классифицируются движения точки по ускорениям? 

Тема 7 

7.1. Перечислите виды простейших движений твердого тела. 

7.2. Какое движение твердого тела называется поступательным и какими свойствами оно 

обладает? 

7.3. Какое движение твердого тела называется вращением вокруг неподвижной оси и как 

оно осуществляется? 



7.4.  По каким формулам определяются модули угловой скорости и углового ускорения 

вращающегося твердого тела? 

7.5. Как направлены векторы угловых скорости и ускорения при вращении тела вокруг 

неподвижной оси. 

7.6. Чему равна скорость точки тела при его вращении вокруг неподвижной оси? 

7.7. Чему равно ускорение точки тела при его вращении вокруг неподвижной оси? 

7.8. При каких условиях ускорение точки вращающегося тела составляет с отрезком, со-

единяющим точку с центром описываемой ею окружности, углы 0; 45
0
; 90

0
? 

7.9. Ускорения каких точек вращающегося тела: а) равны по модулю; б) совпадают по на-

правлению; в) равны по модулю и совпадают по направлению? 

  Тема 8 

8.1. Дайте определение плоскопараллельному (плоскому) движению твердого тела. 

8.2.На какие два вида движения можно разложить плоское движение твердого тела? 

8.3. Зависят ли угловые скорость и ускорение тела при его плоском движении от выбора 

полюса и почему? 

8.4.Сформулируйте и докажите теорему о проекциях скоростях точек твердого тела при 

его плоском движении. 

8.5.Что такое мгновенный центр скоростей и как определить его положение? 

8.6. Как найти скорость точки тела при помощи мгновенного центра скоростей? 

8.7. Привести различные случаи определения ускорения точки геометрическим и аналити-

ческим способами. 

8.8. Что такое мгновенный центр ускорений и как определить его положение? 

8.9. Как найти ускорение точки тела при помощи мгновенного центра ускорений? 

 
Динамика 

Тема 9 

9.1. Сформулируйте основные законы динамики. 

9.2. Какое уравнение называется основным уравнением динамики? 

9.3. Какова мера инертности твердых тел при поступательном движении? 

9.4. Зависит ли вес тела от местонахождения тела на Земле? 

9.5. Какую систему отсчета называют инерциальной? 

9.6. Какие уравнения динамики называются естественными уравнениями движения мате-

риальной точки? 

9.7. Каковы две основные задачи динамики точки, которые решаются при помощи диффе-

ренциальных уравнений движения материальной точки? 

9.8. Как определяются постоянные интегрирования при решении дифференциальных 

уравнений движения материальной точки? 

9.9. Каковы законы свободного падения тела? 

 Тема 10 

10.1.Что называется центром масс механической системы и как его определить? 

10.2. В чем отличие  понятия центра масс от центра тяжести? 

10.3. В чем отличие внутренних сил от внешних? 

10.4. Какими свойствами обладают внутренние силы? 

10.5. Дать определение твердому телу. Привести формулы моментов инерции твердого 

тела. 

10.6. Как связаны между собой полярный и осевые моменты инерции твердого тела? 

10.7. Что называется радиусом инерции тела? 

10.8.Сформулируйте и запишите теорему Штейнера (Гюйгенса). Приведите пример ее 

применения. 

10.9. Какие оси инерции называются главными и главными центральными? 

10.10. Каковы свойства главных осей инерции тела? 

 Тема 11 



11.1. Сформулировать теорему о движении центра масс механической системы. Как 

влияют внутренние силы на движение центра масс? 

11.2. Дать определение количеству движения  материальной точки и механической систе-

мы. 

11.3. Сформулировать теорему об изменении количества движения материальной точки и 

механической системы в дифференциальной и интегральной формах.  

11.4. Что называется элементарным импульсом силы? 

11.5. В каком случае количество движения системы или его проекция на какую-либо ось 

остаются неизменными? 

11.6. Дать определение и привести формулы для определения момента количества движе-

ния материальной точки и кинетического момента механической системы относительно 

центра и оси. 

11.7. В каких случаях кинетический момент системы относительно центра и оси остаются 

неизменными? 

11.8. Каковы две меры механического движения и соответствующие им измерители дей-

ствия силы? 

11.9. Как определяется работа постоянной по модулю и направлению силы на прямоли-

нейном перемещении? 

11.10.  Как найти элементарную работу силы через ее проекции на оси координат и как 

через элементарный путь точки приложения силы? 

11.11. В чем состоит графический способ определения работы переменной силы на  за-

данном перемещении? 

11.12. На каких перемещениях работа силы тяжести: а) положительна, б) отрицательна, в) 

равна нулю? 

11.13 Что называется кинетической энергией материальной точки? 

11.14. Сформулировать теорему об изменении кинетической энергии материальной точки. 

11.15. Что такое мощность силы? 

11.16. Как вычисляется мощность сил, приложенных к твердому телу, вращающемуся во-

круг неподвижной оси с определенной угловой скоростью? 

11.17. Сформулируйте теорему об изменении кинетической энергии механической систе-

мы. 

Тема 12 

12.1. В чем заключается сущность принципа Даламбера для материальной точки? 

12.2. К какому телу приложена сила инерции материальной точки и каковы её модуль и 

направление? 

12.3. Каковы модули и направления касательной и нормальной сил инерции материальной 

точки? 

12.4. При каком движении материальной точки равна нулю её касательная сила инерции и 

при каком – нормальная? 

12.5. По каким формулам вычисляются модули вращательной и центробежной сил инер-

ции точки, принадлежащей твердому телу, вращающемуся вокруг неподвижной оси? 

12.6. Каким условиям удовлетворяют в любой момент времени главные векторы внешних 

задаваемых сил, реакций связей и сил инерции точек несвободной механической системы 

и главные моменты этих сил относительно любого неподвижного центра? 

12.7. Каковы модуль и направление главного вектора сил инерции механической системы? 

12.8. К чему приводятся силы инерции точек твердого тела: а) при поступательном дви-

жении тела; б) при вращении тела, имеющего плоскость материальной симметрии, вокруг 

неподвижной оси, перпендикулярной к этой плоскости; в) при плоском движении тела, 

имеющего плоскость материальной симметрии? 

12.9. При каких условия динамические давления вращающегося тела на опоры равны ну-

лю? 

Тема 13 



13.1.Что представляют собой обобщенные координаты механической системы? 

13.2. Чему равно число степеней свободы механической системы? 

13.3. Что называют возможными перемещениями материальной точки и механической 

системы? 

13.4. Зависят ли возможные перемещения от действующих на систему сил? 

13.5. Какие связи механической системы называют идеальными? 

13.6. Почему связь, осуществляемая с трением, не является идеальной связью? 

13.7. Как формулируется принцип возможных перемещений? 

13.8. Какие виды может иметь уравнение работ? 

13.9. Почему принцип возможных перемещений упрощает вывод условий равновесия сил, 

приложенных к несвободным системам, состоящим из большого числа тел? 

13.10. Как формулируется золотое правило механики? 

13.11. Каким образом определяют реакции связей при помощи принципа возможных пе-

ремещений? 

 

Составлены тесты по всем трём разделам теоретической механики (по статике – 90 

тестов, по кинематике – 92 теста, по динамике – 92 теста). В каждом разделе они разбиты 

по темам и разработаны для нескольких вариантов ответов: 1) определить правильный от-

вет, решив предлагаемую задачу; 2) найти все правильные ответы; 3) указать правильное 

соответствие ответов заданию.  



по д

Раздел: Статика 
 

Тема 1:  Основные опреде
Указать номер правильног
1.1.Укажите, где правильно

1.2.Определите, где для сил

     проекций на координатн

 

 1. Fх>0; Fy>0. 

 2. Fx<0; Fy>0. 

   3. Fx>0; Fy<0. 

 

1.3. Как определяется моду

     линии действия которых

1. cos2 21

2

2

2

1 FFFFR −+=

 

1.4. Если  ящик  толкать с с

Б), то действие силы на тел

 

1. Увеличится.     2. Уменьш

 

 

1.5. Можно ли одну и ту же

1. Можно, есл

2. Нельзя. 

3. Можно, есл

1.6. Укажите, на каком рис

                                      
1.7.Три силы приложены в

равнодействующей сил. 

          1. 19       2.  9,2     3.  1

 

 

 

Вопросы теста для зачета и экзамена 

по дисциплине 
 «Теоретическая механика»

Теоретическая механика 

пределения статики. Аксиомы статики. Связ
ного ответа 

вильно найдена равнодействующая сил F1 и F2

ля силы F (см. рис.) правильно указаны знаки 

инатные оси. 

 

 модуль равнодействующей R двух сил F1 и F2

торых пересекаются под углом α  ? 

 

αcos ;  2. αcos21
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1 FFFFR ++= ;  3. FR =

ать с силой F  (см. рис. А), а затем тянуть с тако

на тело во втором случае… 

меньшится.    3. Не изменится. 

 ту же силу R=8H разложить сначала на  две по

но, если заданы направления разложения. 

но, если не заданы  направления разложения. 

м рисунке правильно показана реакция опоры б

 

                   1                     2                         

ены в вершине А куба: F1 =3H, F2 =4H, F3 =12H
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. Связи и их реакции. 

2. 
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αcos2 21
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1 FFFF ++ . 

 с такой же силой(см. рис. 

ве по 4Н, а затем по 20Н ? 

 

оры балки в точке А. 

          3                 4 

H. Определить модуль  

                       



1.8. При перемещении силы

1.  изменится по мод

2.  изменится по зна

3.   не изменится. 

Указать номера всех прави
1.9. Укажите, где правильн

1.10. Укажите,  какие силы

       равнодействующей? 

     1. F иQ ;     2. F иT ;  

     3. S иQ       4. F и S ;  

      5. T и S ;     6. T иQ . 

 

1.11. Укажите на каких рис

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Открытая форма 
1.12. Найдите  уравновеши
ствия которых пересекаютс

Установить правильное со
1.13. Распределите, какой с

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

и силы F вверх по линии её действия проекция 

по модулю; 

по знаку; 

 

равильных ответов 
вильно заменена распределённая сила сосредот

 силы, из приведённых на рисунке, можно замен

 

 

 

их рисунках правильно показаны реакции связей

шивающую  системы из двух сил  F1=3H  и F

каются под прямым углом. 

е соответствие 
акой связи для тела в т. С  соответствуют указан

кция на ось X  этой силы 

редоточенной 

 заменить 

 связей. 

F2=4H,  линии      дей-

указанные реакции. 



Тема 2. Система сходящих
Указать номер правильног
2.1. На каком из рисунков б

дящихся сил ? 

2.2. Укажите линию действ

 стержня АВС 

1.АВ 

2.Параллельно ВС и

3.АС 

2.3. Укажите условия равно

лежат в плоскости YOZ 

1. 

∑
∑
∑

F

F

F

 

2.4. На рисунках показаны 

сил. Какая из этих систем я

 

2.5. Определить равнодейс

      

      1. 12     2. 8     3. 4 2
 

 

Указать номера всех прави
2.6. Укажите, где сила F  

     
1F  и 

2F для определения

Открытая форма 
2.7. Определите модуль век

дящихся сил. Теорема о трёх непараллельны
ного ответа 

нков балка АВ находится в равновесии под дей

действия реакции шарнирной опоры в т. А изогн

 ВС из т. А 

 равновесия системы сходящихся сил, если лин

 

.0

,0

,0

=

=

=

iz

iy

ix

F

F

F
                  2. 

.0

,0

=

=

∑
∑

iy

ix

F

F
             3.

∑
∑

iz

iy

F

F

азаны силовые многоугольники трех различных

стем является уравновешенной ? 

одействующую трех сил:   F1 =2H,   F2 =4H,   F3 

    4. 4 3     5. 6 3  

равильных ответов 
 правильно разложена на составляющие 

еления реакций связей. 

ль вектора силы (H) jiF 43 += . 

льных силах. 

д действием  системы схо-

 изогнутого 

и линии действия всех сил 

.0

,0

=

=  

чных систем сходящихся 

3 =6H. 

 



2.8. Определите косинус уг

2.9. Определите модуль пр

2.10. Определите модуль р

 

2.11. Три стержня AD, BD

 Определить   усилие в       

  находится в плоскости YO

 

 

 

 

 

Тема 3. Моменты силы от
Указать номер правильног
3.1. Момент  силы относит

1.скалярная величин

2. вектор, лежащий 

3. вектор, перпендик

3.2. Момент относительно 

т. В 

1. не изменится; 

2. увеличится; 

3. уменьшится. 

 

3.3. Укажите,  на каком рис

 

 

  

 

 

3.4. Чему равен момент сил

 

1. mo

2. mo

3. m

нус угла между вектором   силы jiF 86 +=  и ос

ль проекции силы F =12 кН на ось x 

уль реакции стержня DC, если груз имеет вес 8

BD и CD соединены в точке D шарнирно. 

 в         стержне CD , если  сила F =10H 

YOZ. 

лы относительно центра и оси. 

ного ответа 

носительно центра это: 

личина 

ащий в плоскости, содержащей силу и центр 

ендикулярный плоскости, содержащей силу  и 

ельно центра  О силы  F при её переносе по лини

 

ом рисунке правильно показано плечо h  силы о

нт силы F относительно центра О? 

( ) FAOFo ×= , 

( ) FBOFo ×= , 

( ) AOFFo ×= . 

и осью x. 

 вес 8 кН. 

лу  и центр 

о линии действия из т. А в 

илы относительно центра 



3.5. Проекция на ось Z  мом

по оси  вверх к точке О1 

1. увеличивается;    

2. не изменяется; 

3. уменьшается. 

 

 

3.6. Укажите  формулу, по 

координаты  x, y, z  точки е

( )FmY  

             1. ( ) ZY zFxFFm −=

3.7. Связаны ли моменты с

)(),(),( FmFmFm zyx ) и отно

                                   1.  mO

                                   2.  mO

                                   3. не с

3.8. Сила  F  лежит в плоск

тельно оси Z равен… 

     

 
Указать номера всех прави

3.9. Если силы обозначить 

 3-T ,  4- P ,  5- S , то момен

 относительно оси X   буду

 
 
Открытая форма 
3.10. Модуль момента силы

 равен 20 кНм, а углы, кото

момента с координатными 

Определите момент силы 

 

3.11. Определите модуль м

А приложения силы имеет 

3.12.К вершинам куба прил

Вектор момента ( )iO Fm  - 

 

   

  1. 6F          2. 1F         3. 3F

 
 

момента  силы F  относительно точки О, с пе

у, по которой, зная проекции FX, FY, FZ силы F

очки её приложения, можно найти момент силы

XzF ,       2. ( ) ZXY xFzFFm −= ,          3. (Y Fm

нты силы F   относительно координатных осей 

и относительно начала координат  т. О ( )(FmO ) ?

)()()()( 222 FmFmFmF zyxO ++= ;  

)()()()( FmFmFmF zyxO ++=     

. не связаны 

 плоскости ABCD  и  приложена в точке А. Мом

1. Fa sinα  

2. –Fa cosα  

3. Fc sinα  

4. Fb cosα  

5. –Fb sinα        

равильных ответов 

ачить цифрами: 1- F ,  2-Q ,  

 моменты каких сил 

будут  равны  нулю? 

а силы F относительно центра О 

, которые составляет вектор  

ными осями °=°=°= 45,30,60 γβα . 

илы F относительно оси X 

уль момента относительно оси ОX   силы F 2=
имеет координаты XА=1м, YА=2м, ZА=1м. 

а приложены силы 1F , 2F , 3F , 4F , 5F  , 6F .  

 это момент силы… 

3F          4. 5F             5. 4F  

О, с переносом этой точки 

F  на оси координат и 

 силы относительно оси у - 

) XZ zFxF += . 

 осей  XYZ (

) ? 

. Момент силы F  относи-

 

 

                                                             

kji 532 ++ , если точка 



3.13. Дан параллелепипед с

приложенная в т. В. Чему р

 относительно точки А? 

 
Тема 4. Пара сил. Теория 
Указать номер правильног
4.1. Что называется плечом

1.Расстояние

2 Кратчайше

3. Расстояние

4.2.  На каком рисунке пок

                                              

 

                                            

                                              

5. 

4.3. Действие пары на 

на новое место... 

                         

                         1. Увеличитс

                         2. Не измени

                         3. Уменьшит

                                              

 4.5.  Найдите эквивалентн

( F Q,  ) в системе сил, прил

к  параллелепипеду со стор

 b=3м,  c=4м, если      F=Q

T=P=6H,  Ф=S=R=8H. 

1. ( T P, );  2. ( G N, ) ;

3. ( Ф,R );  4  ( S Ф, ). 

 

4.6. Указать правильную за

ны, если точки приложения

           1. ( ) 121, FABFFm ×=

4.7. Как сложить пару ( 1,F

кости парой ( )21 ,QQ  с плеч

1. 

















+

+

+

dh

QF

QF

,

,

22

11

4.8. Даны две пары сил, у к

 После сложения этих пар, 

 равно d = 10м, чему равен 

 

                   

                    1. 1         2. 11   

ипед с рёбрами a=3 м, b=4 м c=2 м   и   сила F=5

ему равен модуль момента силы F, 

ория пар. 
ного ответа 

лечом пары   сил? 

ояние между точками приложения сил пары. 

айшее расстояние между линиями действия сил

тояние между концами векторов сил. 

е показана пара  сил ? 

                      1.                     2.                     3. 

 

         

                                 4.                          

ры на тело, если ее перенести  

личится 

зменится                  

ньшится 

            

лентную пару паре  

, приложенных  

о сторонами: a=8м, 

Q=G=N=4Н,  

) ; 

 

ую запись определения момента пары ( )
21, FF , к

жения сил пары, соответственно т. А, т. В. 

1F ;         2. ( ) 221, FrFFm B ×= ;             3. ( 1,Fm

)2,F  с плечом  h  и  моментом  1М  c действу

с плечом  d  и моментом 
2М ? 








                  2. 

21 MM +                 3. 

















−

−

−

dh

QF

QF

,

,

22

11
   

ил, у которых F = 5Н, Q =6Н,   l = 2м,   h = 4 м. 

х пар, плечо  результирующей пары 

равен модуль её силы?    

. 11         3.  1,4         4. 3,4          5. 0,8             

 

 

 

 

=5кН,  

ия сил. 

, как векторной величи-

) 12, FrF A×= ; 

йствующей в той же плос-

               

 

 



 4.9.  К телу в точках А и В

        равнодействующую R

1. R = 5H ; А

2. R = 3H ; А

3. R = 3H ; А

4. R = 3H ; А

5. R = 5H ; А

                                     

Открытая форма 

4.10. Чему равна сумма мом

8кН а, ВС=0.5м ? 

 

4.11. Чему равен модуль мо

моментами М1=4кНм  и  М

4.12. Найдите, на каком рас
параллельных сил F1=6H 

 

 

 

Тема 5. Основная теорема
 Указать номер правильно

5.1. Условия  равновесия п

которых перпендикулярны

                        1. 

.0

;0

;0

=

=

=

∑
∑
∑

iz

iy

ix

F

F

F

5.2. Пространственную про

5.3. Зависят ли главный век

дения этих сил ? 

1. Главный 

2. Оба – гл

3. Главный 

5.4. Укажите математическ

    1. ∑
=

∗ =
n

i
ioo FmRm

1

)()( ;     2

5.5. Какие условия равнове

лельных сил, линии  действ

 А и В приложены силы : F = 4H,  P = 1H. Опред

R  и точку её  приложения, если АВ = 6м. 

     

; АС1 = 2м 

; АС1 = 3м 

; АС1 = 2м 

; АС2 = 8м 

; АС2 = 9м 

ма моментов сил  1F   и  2F  относительно точки 

 

 

уль момента результирующей двух пар с 

  и  М2=3кНм, приложенным к двум граням куб

 

 

аком расстоянии от точки А пройдёт равнодейст
 и F2=2H 

орема статики.  
ьного ответа 

сия пространственной системы параллельных

лярны плоскости  XOY ? 

           2.  

.0

;0)(

;0)(

=

=

=

∑
∑
∑

iz

ny

nx

F

Fm

Fm
                3. 

.0

)(

)(

=∑
∑
∑

ix

ny

nz

F

Fm

Fm

произвольную систему сил  можно заменить.

1. одной силой;  

2. парой сил;  

3. одной силой и парой сил. 

ый вектор и главный момент системы  сил от вы

вный вектор не зависит, а главный момент зави

главный вектор и главный момент – зависят

вный вектор зависит, а главный момент нет 

ическую запись основной теоремы статики 

;     2. ),...,( 21 nFFF ∼ ∗R ;        3. ),...,( 21 nFFF ∼ ,(R ∗

вновесия можно записать для пространственной

действия которых параллельны оси X ? 

Определить 

 

очки А, если их модуль 

м куба ? 

авнодействующая двух  

ных сил,  линии действия 

;0

;0

=

=
 

енить.... 

 от выбора центра приве-

т зависит 

исят 

)oM ;      4. ∑=∗ ixFR  

венной системы  парал-



                          1. 

∑
∑
∑

=

(

(

ix

nz

ny

F

Fm

Fm

5.6. Что называется главны

1. Сила, которая од

2. Сила, которая ра

3.  Момент, которы

5.7. На куб действуют силы

и диагональю его грани.    К

центр приведения принять 

                                    1. R

                                    2. R

                                    3. R

                                    4. R
5.8. К вершинам куба с дли

cилы F1 = F2 = F3 = F4 = F5

главного момента OM  сил

 

    1. 2Fl;        2. Fl;         3. 

Открытая форма 
5.9. Сколько уравнений рав

системы сил ? 

5.10. Определите главный в

направленных по сторонам

если длина стороны равна 

 

 

5.11. В начале координат гл

 динаму. Определить модул

 если R
*
=30 Н, Mo=40 Нм и

 
Установить правильное со
5.12. Укажите, в каком сост

при действии на них систем

ведены ниже 

         1. 0;0 ≠=∗ OMR           

А. Тело находится в

Б. Тело совершает п

вующей силы. 

B. Тело совершает в

тяжести, перпендик

Г. Тело совершает в

                  

5.13.В вершинах прямоугол

каким формулам находятся

              1. МOX         2. МOY

=

=

0

;0)

;0)

n

n

F

F

         2.  

∑
∑
∑
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=

=

0

;0)(

;0)(

iz

ny

nx

F

Fm

Fm

           3.  

∑
∑
∑

F

F

m

лавным вектором системы сил ? 

рая одна заменяет действие всей системы сил.

рая равна геометрической сумме всех сил систе

оторый равен геометрической сумме моментов 

т силы 
1

F ,  
2

F , 
3

F , определяемые соответствую

ни.    К чему   приводится   система  сил, если за

инять вершину А? 

0;0 =≠ AM  

0;0 ≠= AM  

0;0 == AM  

0;0 ≠≠ AM  

 с длинной ребра l приложены  

5 = F6 = F. Чему равна проекция  

сил на ось Z ? 

3. -2Fl;        4. 0;          5. -Fl 

ий равновесия можно составить для пространст

вный вектор системы  трёх сил F1=F2=F3=2 кН, 

ронам  равностороннего треугольника АВС,  

авна 0.5 м. 

нат главный вектор ∗R  и  oM образуют 

 модуль главного момента в точке А на оси ОX

 Нм и ОА=1м. 

 

е соответствие 
м состоянии, из обозначенных буквами, находя

систем сил, главный вектор ∗R и главный  моме

        2. 0;0 =≠∗ OMR           3. 0;0 ≠≠∗ OMR          4.

ится в равновесии (покое). 

ает поступательное движение вдоль линии дей

ает вращательное движение вокруг оси, прохо

ендикулярно плоскости действия пары. 

ает винтовое движение.    

моугольного параллелепипеда приложены силы

ся проекции на оси главного момента OM

OY       3. МOZ    

=

=

=

0

;0

;0)(

iy

ix

nz

F

F

Fm

 

 сил. 

 системы. 

ентов всех сил системы 

тствующими рёбрами куба 

сли за 

ранственной произвольной 

2 кН,  

X, 

аходятся свободные тела 

 момент 
ОМ которых при-

4. 0;0 ==∗ OMR  

действия равнодейст-

проходящей через его центр 

 силы F1  и F2. Указать по 

  системы сил. 



A.  - F1ccos

B.  F1bsinα
C.  F1bsinα

 

 

Тема 6.Условия равновеси
Указать номер правильног
6.1. Какую из трёх форм ан

использовать для указанно

1.
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6.2. Плоская система произ

шестиугольника ABCDEK

рой форме, где одно из ура
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∑
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0)(

;0)(

nB

nA

Fm

Fm
    2. 
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∑

(

(

D

A

Fm

Fm

6.3. На каком рисунке пред

 

 

 

                                     1.      

6.4. Указать зависимость 

ляющую принадлежность к

               1. k=3n ,        2. k=

6.5. Для определения усили

кость проводится: 

6.6. Укажите номер ненагр

 

 

           1. 3         2. 4        3.  5

 

 

6.7. Определить усилие в с

                                  1. 300

                                  2. 450

                                  3. 600

                                  4. 519

 

ccosα  - F2acosβ  

α  + F2csinβ  

α  - F2asinβ  

новесия плоской системы сил. Фермы и их ра
ного ответа 

рм аналитических условий равновесия нельзя 

занной на рисунке плоской системы сил? 

 

=

=

=

.0)

;0)
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n

n

F

F
     3

∑
∑
∑

=

=

=

.0)(

;0)(

;0)(

nD

nC

nA

Fm

Fm

Fm
.   

 произвольных сил  (на рисунке не показана) дей

DEK. Для неё необходимо составить уравнения

из уравнений - ∑ = 0iyF , а два другие ? 

 

=

=

0)

;0)

n

n

F

F      3. 

∑
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=
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0)(

;0)(

nK

nC

Fm

Fm
 

 

е представлена статически определимая ферма?

 

 

1.                 2.                 3. 

ость между количеством стержней  k и количест

ость конструкции к плоским фермам. 

=n+3 ,          3. k=2n – 3 ,       4. k=3n – 2. 

 усилия в стержнях плоской фермы методом сеч

1. произвольно; 

2. через три стержня; 

3. через два стержня. 

енагруженного стержня 

    3.  5         4. 2        5.  1 

ие в стержне АС, если сила  F =600H 

. 300 2  

. 450 

. 600 2  

. 519 

 их расчёт. 

льзя  

на) действует в плоскости 

нения равновесия по вто-

ерма? 

ичеством узлов n, опреде-

сечения секущая плос-



                                  5. 1200 

6.8. Определить усилие в стержне 2, если сила F = 320 

 

       

                                 1. 160    

                                 2. 640   

                                 3. 278     

                                 4. 480   

                                  5. 368 

 

6.9. Как записываются аналитические условия равновесия  плоской системы                                          

сходящихся сил, лежащих в плоскости XOY? 
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6.10. Как записываются аналитические условия равновесия плоской системы сил, 

лежащих в плоскости XOY и параллельных  оси Y ? 

 

       1. 

( ) 0

;0

;0

=

=

=

∑
∑
∑

iO

iy

ix

Fm

F

F

            2. 
( )

∑
∑

=

=

0

;0

iz

iO

F

Fm
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( )
∑
∑

=

=

0
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iy

iO

F

Fm
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∑
∑

=

=

0

;0
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F

F
 

6.11. На балку АВ действуют две пары сил  с моментами  М1=2кНм   и  М2=8кНм. 

Чему равен в кН модуль реакции  опоры В (α =60
о
)? 

 

1. 2 

2. 4 

3. 9 

4. 15 

5.  6 

6.12. Определить  в кН  модуль реакции шарнира С, если q =3кН/м, l = 2м. 

                                             1.  3 2   

                                             2.  
4

3
 

                                             3. 2
2

3
 

                                             4. 6 

                                             5. 6 2  

 
Указать номера всех правильных ответов 
6.13. Укажите статически определимую конструкцию 

 

 

 

 

 

 

 

                    
                    1                                     2                                  3                               4 



 
Открытая форма 
6.14. Сколько независимых

тел, находящейся под дейс

 
Тема 7. Сила трения. Цен
 
Указать номер правильног
7.1. Указать пределы измен

     1. 0 < Fтр,                 2. 

7.2. Какая связь между коэ

          1. f = ϕ,                 2. f 

7.3. При увеличении площа

трения скольжения… 

                     1. увеличивает

 

7.4. Указать расположение

сил  
)(aR , приложенных к 

роховатой поверхности 

 

 

 

 

 

7.5. Тело весом C=20H уде

плоскости (коэффициент тр

мальное значение силы S
плоскости. 

 

                   1. 12,6             2.

 

                   4.  14,4           5. 

 

 

7.6. При каких условиях ка

ной плоскости без скольже

δ - коэффициент трения ка

     1. 

G
r

Q

f
r

δ

δ

≤

< ;
         2. 

fGQ

f
r
≤

> ;
δ

7.7. При одновременном по

вой стрелке их центр (т. С)

             1. смещается вправ

7.8. Как определяется поло

 1. 
P

rv
r ii
C
∑=     2. 

∑
=Cr

симых уравнений равновесия можно составить д

 действием плоской системы произвольных сил

. Центр тяжести твёрдого тела. 

ного ответа 

 изменения силы трения скольжения 

2. 1 < Fтр < fN,              3. N ≤ Fтр,              4. 0 

у коэффициентом трения скольжения f  и углом

    2. f = tgϕ,                 3. f = sinϕ,               4. f = co

площади соприкосновения трущихся поверхнос

ивается;              2. не изменяется;               3. ум

ение по отношению к конусу трения равнодейс

ных к телу,  для того чтобы это тело находилось

 

 

удерживается  силой S  в равновесии на шеро

ент трения скольжения тела о плоскость f=0,3).

(в кН),удерживающее тело от перемещения

       2.  7,4              3.  6,8               

      5.  20,4 

иях каток радиусом r, весом G катится по шерох

ольжения под действием силы Q, приложенной 

ния качения, f –коэффициент трения скольжения

fG

;           3. 

fGQ

f
r
<

< ;
δ

        4. 

fGQ

f
r
>

< ;
δ

       5. 

G
r

Q

f
r

δ

δ

≥

> ;

ом повороте всех сил системы параллельных си

 (т. С)… 

вправо;           2. смещается влево;             3. оста

 положение центра тяжести тела весом P? 

∑ ii pr

P
       3. 

P

pr
r ii
C

∑=        4. 
P

pr
r

i
C
∑

=
2

вить для системы из трёх 

ых сил? 

4. 0 ≤ Fтр ≤ fN. 

 углом трения ϕ ? 

. f = cosϕ 

рхностей коэффициент 

3. уменьшается. 

одействующей активных 

илось в равновесии на ше-

 шероховатой наклонной 

=0,3). Определить мини-

щения вниз по  наклонной 

  

шероховатой горизонталь-

нной к центру катка(если:

жения)? 

 

ных сил на угол α по часо-

остаётся на месте 

pi
     5. ∑=

i

i
C p

r
Pr  



7.9. Чему равна координата  ZC центра тяжести  

однородной призмы? 

 

 

                                                1. -8 

                                                2. -2 

                                                3. -6 

                                                4. 2 

                                                5. 3 

 

Открытая форма 
7.10. Однородная балка АВ опирается в точке А на гладкую  

стену, в токе В на негладкий пол. Определить наименьший   

коэффициент    трения скольжения    при котором балка  

останется в покое. 

 
 

7.11. К однородному катку радиуса R=0,5м и весом G=400Н 

приложена пара сил с моментом М = 20Нм. Определить  

наименьший коэффициент трения качения, при котором 

каток находится в покое. 

 

 

 

7.12. Однородная г-образная проволока АВС подвешена в  

точке К. Определить соотношение l1/l2, при котором  

отрезок  длиной  l2 будет  находиться в горизонталь- 

ном положении, если ВК = 0,2 l2. 

 

 

 

 

7.13. Чему равна координата XC центра 

тяжести г-образной 

однородной проволоки? 

 

 

 

 

 

 

 



Раздел: Кинематика. 

Тема 1. Способы задания движения точки. Скорость и ускорение точки. 

Указать номер правильного ответа 

1.1. Как записывается закон прямолинейного движения точки? 

1.x=f(v)             2.x=f(t)                 3.v=f(t) 
1.2. Укажите, по какой формуле определяется скорость прямолинейного движения  

точки (в общем случае)? 

       1. 
t

x
v =                         2.  

dt

dx
v =                            3. txv ⋅=  

1.3. Какой вид движения точки представлен графиками?  

                           1.равномерное прямолинейное движение 

                            2.прямолинейное равноускоренное движение 

                            3.прямолинейное равнозамедленное движение 

1.4. Как записывается закон прямолинейного равномерного движения точки? 

        1. tss ⋅+= ε0      2. 
2

2

0

t
tvs

⋅
±⋅=
ε

     3. tvs ⋅=      4. 
t

v
s =  

1.5. Какой вид движения точки представлен графиками?  

   1.прямолинейное равномерное движение;  2.прямолинейное равнопеременное движение 

   3.криволинейное равномерное движение;  4. криволинейное равнопеременное движение 

1.6. Закон какого движения точки описывается выражением 

2

2

0

ta
tvs

⋅
±⋅= τ

 ? 

     1.прямолинейное равномерное движение; 2.прямолинейное равнопеременное движение 

     3.криволинейное равномерное движение; 4. криволинейное равнопеременное движение 

1.7. Дано уравнение движения точки kjtitr 343 ++= . Чему равна скорость точки (в 

м/с) в момент времени t1=1c ? 

                                                          

                1.  5;                  2.  7;               3.  10;               4. 6;               5. 4 

1.8. Дано уравнение движения точки kjtitr 962 ++= . Чему равно ускорение точки (в 

м/с
2
)? 

                                1.  2;            2.  6;           3.  9;          4.   15;         5.  4       



1.9. На каком рисунке представлена естественная система координат ? 

                            1                                        2                                   3 

1.10. В какой плоскости лежит вектор ускорения точки? 

  

 

 

1.   I ;           2.   II ;        3. III 

 

  

1.11. Как называется плоскость, в которой лежит вектор ускорения ?  

              1.нормальной;         2.касательной;       3.соприкасающейся 

1.12. Как вычисляются модули скорости и ускорения точки по их  

 проекциям на декартовые оси координат? 

                           1. zуx vvvv ++= ;       zyx aaaa ++=  

                           2. zyx vvvv ++= ;   zyx aaaa ++=  

                           3. 
222

zyx vvvv ++= ;   
222

zyx aaaa ++=  

1.13. Поезд движется согласно уравнению: tts += 21,0 , (s – в м., t – в с.). 

     Какова средняя скорость поезда (в м/c) за вторую секунду от начала движения? 

 

           1. 1,3;                2.  1,2;              3.  2,4;                  4.  1,4;            5.   3,5 

1.14. Скорость точки М:  
dt

ds
v = .Укажите, правильные записи проекций вектора ускоре-

ния точки на касательную, главную нормаль, бинормаль. 

                 1. ρτ

2

,0,
v

aa
dt

dv
a bn ===       2. 0,,

2

=== bn a
v

a
dt

dv
a

ρτ  

                 3.
dt

dv
aa

v
a bn === ,0,

2

τρ  

1.15. Точка движется по криволинейной траектории по закону S =3t
2
 – 2t (м). В момент 

времени t=1с нормальное ускорение точки   аn=6м/с2
. Чему равен  (в м.) в это время  ради-

ус кривизны траектории  точки (ρ)?  

            1. 2;                 2. 8;                 3. 1,5;                4.   4,5                 5. 10 

1.16. Как вычислить модуль ускорения точки по проекциям вектора ускорения на естест-

венные оси координат? 

   1.    naaa −= τ        2. 
22
naaa += τ       3.  naaa += τ  



1.17. Даны уравнения движения точки: tx sin3= , ty cos3=  ( yx,  - в м, t - в с).                   

Укажите правильную запись уравнения траектории точки. 

1. 922 =+ yx ;          2. 9+= xy ;          3.     3=+ yx ;          4. 322 =+ yx  

1.18. Как определяется косинус угла между вектором скорости точки и осью OX ?  

   1. 
V

Vx=αcos ,        2.     
xV

V
=αcos ,          3. VVx ⋅=αcos . 

1.19. Даны уравнения движения точки 
25.1 tx = , ty 4= ( yx,  -  в м, t - в с). Найти ско-

рость точки в момент времени 1=t с. 

                    1. 35.2 ,           2.  27.4 ,          3.   5 ,               4.   7 ,            5. 6       

1.20. Даны уравнения движения точки 
3tx = , 

24ty = ( yx, - в м, t - в с). Найти ускоре-

ния точки в момент времени 1=t с. 

                 1. 5 ,                  2. 8 ,                  3. 10 ,               4. 12 ,              5. 14       

1.21. В каком движении ускорение точки всё время равно нулю? 

                            1.  в равномерном движении по окружности 

                            2.  в прямолинейном равномерном 

                            3.  в прямолинейном равнопеременном 

 

1.22. В каком движении у точки всегда есть нормальное ускорение? 

                                1. в прямолинейном равномерном  движении 

                                2. в криволинейном равномерном движении 

                                3. в прямолинейном равноускоренном движении 

                                4. в криволинейном равноускоренном движении 

1.23. Движение точки по  криволинейной траектории задано уравнением s =3t
2
 +2t – 4 (в 

м.). В момент времени t=1c нормальное ускорение точки  an =5м/с2
. Чему в это время ра-

вен радиус кривизны траектории точки? 

          1. 1,2;              2. 0,4;              3. 1,5;                 4. 0,8;                   5.  0,6 

1.24. Точка движется по прямой со скоростью v = 0,4t (в м/с.).Определить её координату s  

в момент времени t=3c , если при t0 =0, s0 =0. 

      1. 1,8;               2. 0,8;             3. 1,6;                4. 3,6;                  5. 2,4 

 
Открытая форма 
1.25. Движение точки по определённой траектории задано уравнением s = 2t

3
 – t

2
 (в м.). 

Чему равна скорость точки в момент времени t=1c? 

 
Установить правильное соответствие 
1.26. Как записывается закон движения точки при различных способах задания её движе-

ния? 

1. Векторный                 А). )(tfS = , 

2. Координатный           Б). )(trr = , 

3. Естественный            В). 

)(

),(

),(

3

2

1

tfz

tfy

tfx

=

=

=

 



Тема 2. Сложное движение точки. 

Указать номер правильного ответа 

2.1. Диск радиуса R =0,4м вращается с постоянной угловой  

скоростью ω=4рад/с вокруг неподвижной оси Z. По ободу 

 диска движется точка по закону ОМ =4t (м). Чему равна  

дуговая координата S (м) точки М в момент времени t=0,5с, 

 если при t0 =0 точка находилась на оси X? 

 1. 3,6;           2. 4;            3. 4,6;          4. 5,2;                5, 6 

2.2. В трубке, вращающейся вокруг оси Z, движется шарик М. На какой схеме правильно 

показано определение абсолютной скорости шарика? 

                          

 

  

 

 

 

                              1                                            2                                       3 

2.3. Зная, что перотаб vvv += ,как правильно вычислить абсолютную скорость точки? 

    1. 
22 )()( y

аб
x
абаб vvv += ;   2. 

y
аб

x
абаб vvv += ;  3. 

y
аб

x
абаб vvv +=  

2.4. В кривошипно-кулисном механизме кривошип  

ОА=0,2м вращается с постоянной угловой скоростью 

 ω=15 рад/с. Определить относительную скорость точки А 

 в момент времени, когда  угол  φ=60º.  

       1. 
2

33
       2. 1,5;        3. 

2

23
;        4. 32 ;      5. 2,5 

2.5. Укажите, какая формула применяется для определения абсолютного ускорения точки 

при переносном поступательном движении 

                                       1. отпераб ааа += ;           2. коротпераб аааа ++= ; 

                                       3. отпераб ааа += ;          4. коротпераб аааа ++=  

2.6. Укажите, какую формулу следует взять для определения абсолютного ускорения точ-

ки при переносном непоступательном движении 

                                       1. отпераб ааа += ;             2. коротпераб аааа ++= ; 

                                        3. отпераб ааа += ;           4. коротпераб аааа ++=  

2.7. Как определяется модуль ускорения Кориолиса? 

1. αω sin⋅⋅= отперкор vа  ; 2. αω sin2 ⋅⋅= отперкор vа ;  3. αω cos2 ⋅⋅= отперкор vа  

где   α - угол между векторами угловой скорости переносного движения ( перω ) и относи-

тельной скоростью ( отv ). 

2.8. В трубке, вращающейся вокруг оси Z, движется шарик М.  На какой схеме допущены 

ошибки в направлении векторов ускорений?  

 

                            

 

 

 

 

                              1                                  2                                     3  



2.9. По ободу полудиска, вращающегося вокруг горизонтальной оси, движется точка с от-

носительной скоростью отv . Укажите, где ускорение Кориолиса точки равно нулю 

  

                     1.в точке М1 

                     2.в точке М2 

                     3. в точке М3 

                     4. во всех трёх 

                       точках 
 

2.10. Прямоугольная пластина вращается вокруг оси  Z по закону   

φ=3t
2
 (рад). По диагонали пластины движется точка 

М по закону ОМ = 4t(м). Найти в момент времени t= 0.5 с  

кориолисово ускорение точки. 

1. 12 3 ; 

                                                      2. 12;         

                                                      3. 24; 

                                                      4. 24 3 ;  

                                                      5. 6 3  

Указать номера всех правильных ответов 
2.11. На каких схемах правильно указаны направления векторов ускорений 

                     

 

 

 

 

 

 

                      1                           2                           3                          4 

2.12. Стержень 1 вращается вокруг неподвижной оси с постоянной угловой скоростью ω. 

По стержню движется ползун 2 со скоростью V . Где на рисунке правильно показано  на-

правление кориолисова ускорения т. М? 

 

   

 

 

 

 

 

 
 
 
Установить правильное соответствие 
2.13. Распределите, какому движению в сложном движении точки соответствует опреде-

ление 

 1.абсолютное движение точки 

       2.относительное движение точки 

  3.переносное движение точки   

           А. движение точки относительно подвижной системы отсчёта 

           Б. движение подвижной системы отсчёта относительно неподвижной 

           В. движение точки относительно неподвижной системы отсчёта 



2.14. Трубка вращается вокруг оси Z  неподвижной системы координат XYZ. 

По трубке движется шарик М. Определите, какое движение для точки М: 

    1. относительное; 

2. переносное; 

3. абсолютное 

                 А. движение шарика (точки М) по трубке; 

 Б. движение шарика относительно неподвижной системы XYZ; 

В. движение трубки относительно неподвижной системы XYZ 

 

Тема 3. Поступательное и вращательное движение твёрдого тела. 

Указать номер правильного ответа 

3.1. При каком движении тела все его точки описывают одинаковые траектории и  имеют 

в каждый момент времени одинаковые по модулю и направлению скорости и ускорения? 

1. при вращательном движении 

   2. при поступательном движении 

                                                3. при плоском движении 

3.2. Квадратная пластина совершает поступательное движение. Определите ускорение (в 

м/с
2
) точки С, если известны  

22
3,4

с

м
a

с

м
a B

n
A == τ

.              

                           1. аС=1 

                                      2. аС= 3,5  
                                      3. аС= 5  
                                      4. аС=4 

                                      5. аС= 7                                                         
3.3. Укажите, какая из приведённых зависимостей, является законом вращательного дви-

жения тела ( ω – угловая скорость, ε – угловое ускорение, t – время). 

                          1. φ= f(ω);                 2. φ= f(ε);                       3. φ= f(t) 

3.4. Тело вращается по закону: φ=3t
2
 + 2 (φ – в рад). Чему равны угловые скорость и уско-

рение тела в момент времени t1=1с? 

                           1.  6; 6                        2.     3;  6                      3.   6;  0 

3.5.  В каких единицах измеряется угловая скорость в системе  СИ? 

                   1.  
с

град
                  2.  

с

рад
               3. 

мин

рад
           4.  

мин

об
6 

3.6.Какая зависимость между частотой вращения в об/мин  и угловой скоростью? 

       1. ω= n⋅⋅π2 ;      2. ω=
30

n⋅π
;     3. ω=

n

π2
;          4. ω=

π⋅30

n
 

3.7. Как записывается закон равномерного вращения тела вокруг неподвижной оси? 

        1. t⋅=ωϕ ;        2. 
t

ω
ϕ = ;         3.  

2

2

0

t
t

⋅
±⋅=
ε

ωϕ ;     4. t⋅= εϕ  

3.8. Как записывается закон изменения угловой скорости тела при его равноускоренном 

вращении? 

               1.
t

ε
ω = ;        2. t⋅−= εωω 0 ;      3.  

2

2t⋅
=
ε

ω ;       4. t⋅+= εωω 0  

3.9. Если точку тела, вращающегося вокруг неподвижной оси , удалять от оси вращения, 

то как это отразится на линейной скорости точки ? 

                        1.      не изменится;    2. увеличится;    3.  уменьшится 

 

3.10. Какова связь между линейными характеристиками точки (v, an, aτ)  и угловыми ха-

рактеристиками тела (ω, ε)? 



1. v=ωR,  an=ω2R,  aτ=εR;     2. v=ωR,  an=εR,  aτ= ω2R;    3. v=ω/R,  an=ω2 /R,  aτ=ε/R 
3.11.На каком рисунке правильно показана скорость точки А? 

                      

 

 

 

 

       

                          1                         2                         3                         4 

3.12. На каком рисунке правильно показано ускорение точки А?  
                    

 

 

 

 

 

 

                  1                           2                           3                          4  

3.13. Тело вращается с угловой скоростью ω=4 рад/с. Чему равна скорость  

точки тела, находящейся от оси вращения на расстоянии 0,5 м? 

               1.  2;                  2.  4;                3.  8 ;                 4.   10 

3.14. Тело вращается с постоянной угловой скоростью ω=2 рад/с. Чему равно ускорение 

точки тела, находящейся от оси вращения на расстоянии 0,6 м? 

               1.   1,2;                 2.  1,4 ;               3.   2,4;               4.   3,2 

3.15. Вектор линейного ускорения точки составляет в данном её положении угол 60
0
 с 

кратчайшим расстоянием от точки до оси вращения тела. Чему будет равен этот угол, если 

указанное расстояние сократится в  два раза? 

               1. 30
0
 ;                 2. 60

0
 ;                3. 90

0
 ;                     4. 120

0
 

3.16. Если дано уравнение вращения (φ=f(t)) тела вокруг полюса, то как определяются  уг-

ловые скорость и ускорение? 

           1.
dt

d

dt

d ω
ε

ϕ
ω == , ;         2. 

tt

ω
ε

ϕ
ω == , ;            3. tt ⋅=⋅= ωεϕω ,  

Указать номера всех правильных ответов 
3.17.Укажите, на каких схемах представлено ускоренное вращение тела. 

                            1                          2                           3                             4 

Тема 4. Плоскопараллельное движение твёрдого тела. 

Указать номер правильного ответа 

4.1. На какие движения можно разложить плоскопараллельное движение тела? 

      1. на два поступательных движения с полюсом 

            2. на поступательное движение и вращение с полюсом 

            3. на поступательное с полюсом и вращение в плоскости   вокруг полюса                                    

4.2. Плоскопараллельному движению тела не свойственно: 

 1. все точки тела движутся параллельно одной неподвижной плоскости 

 2. о движении тела можно  судить по движению одного его сечения 

 3. траектории всех точек тела одинаковые 



 4. при движении имеется одна точка, связанная с телом, скорость которой равна нулю 

4.3. В данный момент времени известны нормальная и касательная составляющие 

ускорения ВАа  (
n

ВАа =4м/с
2
 , 

τ
ВАа =0,8м/с

2
 ).Чему равно в этот момент времени угловое 

ускорение шатуна АВ (
2
ε ) в рад/с

2
, если АВ=0,5м? 

                                                1. 8 

                                                2. 2 

                                                3. 0,4 

                                                4. 1,6 

                                                5. 4 

 

4.4. Укажите звенья, совершающие плоскопараллельное движение 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1. 1;3;7;8                 2.  1;3;5;7;9                  3.  2;4;6;8;10                    4.  2;5;6;9 

4.5. Как определяется скорость полюса, если дано: xA=f1(t), yA=f2(t)?  

              1.
22,, yx

A
y

A
x vvv

dt

dy
v

dt

dx
v +===  

                           2. yx
A

y
A

x vvv
t

y
v

t

x
v +=== ,,  

                            3. 
22

2

2

2

2

,, yx
A

y
A

x vvv
dt

yd
v

dt

xd
v +===     

 
4.6. Как определяется ускорение полюса, если дано: xA=f1(t), yA=f2(t)?  

                 1. yx
A

y
A

x aaa
dt

yd
a

dt

xd
a +=== ,,

2

2

2

2

 

                              2. yx
A

y
A

x aaa
dt

dy
a

dt

dx
a +=== ,,  

                               3. 
22

2

2

2

2

,, yx
A

y
A

x aaa
dt

yd
a

dt

xd
a +===     

4.7. Какая часть движения зависит, и какая не зависит от выбора полюса при разложении 

плоскопараллельного движения на составные части? 

      1. от выбора полюса зависит поступательное движение вместе полюсом; 

      2. от выбора полюса зависит вращательное движение вокруг полюса; 

   3. от выбора полюса зависит поступательное движение с полюсом и не зависит                

вращательное движение вокруг полюса 

 

4.8. Стержень АВ длиной 0,5м  движется в плоскости чертежа. 

 В некоторый момент времени  vA=vB=10 м/с, чему  при этом 

 равна мгновенная угловая скорость?   



                 1.   0;                         2.   5;                       3.    10;                        4.     20 

4.9. При вращении кривошипа АО с постоянной скоростьюω =4 рад/с колесо 2 радиуса 

r2=0,2м катится без скольжения по неподвижному колесу 1 радиуса r1 =0,3м. Определить 

мгновенную угловую скорость колеса 2 (в рад/с). 

 

                                           1. 8 

                                           2. 2 

                                           3. 20 

                                           4. 10 

                                           5. 6 

 

4.10. На какой схеме правильно найдены мгновенные центры скоростей? 

                         1                                       2                                           3 

4.11.Укажите, где попущена ошибка при определении угловой скорости ωАВ звена АВ? 

                   1.
AP

v A
AB =ω  

                   2. 
AP

v B
AB =ω  

                   3. 
AB

v B
AB =ω  

                   4. 
AB

v BA
AB =ω  

 

4.12. Скорость в точке А равна 4 м/с. Чему равна скорость точки С (АС= СВ)? 

                           

                                     1.  0;                 

                                     2.   2;                  

                                     3.   3,6;            

                                     4.   4  

 

 

 

 

 

4.13. Мгновенным центром ускорений называется точка, у которой… 

 

1. скорость равна нулю 

   2. ускорение равно нулю 

                                                       3. ускорение постоянно 

4.14. Указать последовательность точек для определения скоростей в многозвенном 



шарнирно-рычажном механизме, если задано вращение кривошипа О1А. 

 

1. A, C, B, F, D, E 

2. A, B, C, D, F, E 

3. A, B, D, E, F, C 

4. C, B, A, D, E, F 

5. E, D, F, B, A, C 

 

 

 

 

   

4.15. Колесо катится без скольжения по неподвижной плоскости, так что скорость его 

центра (т.С) постоянна. Укажите,  на каком рисунке правильно показано направление ус-

корения т.М. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

4.16. На каком рисунке правильно графически  

определены скорости точек                                                                                                                              

кривошипно-ползунного механизма  

(правильно построен план скоростей)? 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

4.17. Прямоугольный треугольник АВС (∠ВАС=30°)  

совершает плоскопараллельное движение в плоскости 

рисунка. Направление скоростей точек в данный момент 

 времени указано на рисунке. Чему равна мгновенная 

 угловая скорость треугольника, если в этот момент  

времени  скорость точки С (VC) равна 2,4м/с? 

       1. 1;            2. 1,2;              3. 0,6;       4. 0,8;        5. 4,8 

 

 

4.18. Какова угловая скорость колеса, если точка А имеет 

 скорость vА=6 м/с, а радиус колеса  r = 0,4м ? 

 

    1.   12 с
-1

;                               2.   15 с
-1

;                     3.   20 с
-1

 

 

 



4.19.На каком рисунке правильно графически определены ускорения точек (построен план 

ускорений) кривошипно-ползунного механизма? 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

4.20. На какой  схеме правильно показана расстановка слагаемых векторов ускорения точ-

ки В (
n
BABA

n
AAB aaaaa +++= ττ

)? 

                         1                                                     2                                            3 

4.21. Укажите, в какой точке колеса наибольшая  линейная скорость 

                    1. т. А;                          2. т.т. B и D;                     3. т. С 

4.22. На какой схеме правильно показан вектор скорости точки М?  

                           1                                    2                                       3 

 

4.23. Укажите формулу для определения скорости точки  

 В, если известна скорость точки А 

1. 0

0

30cos

60sin⋅
= A

B

v
v ;            2. 0

0

60cos

30cos⋅
= A

B

v
v ; 

3. 0

0

30sin

60sin⋅
= A

B

v
v ;             4. 0

0

30cos

60cos⋅
= A

B

v
v  



 
Указать номера всех правильных ответов 
4.24. На каких рисунках правильно найдена скорость точки С? 

Установить правильное соответствие 
4.25. Как записывается закон движения тела? 

                                    1. при поступательном движении 

                                    2. при вращательном движении 

                                    3. при плоскопараллельном движении 

                                    А. φ=f(t) 

                                    Б.  xA=f1(t), yA=f2(t), φ=f3(t) 

                                    B.  xA=f1(t), yA=f2(t), zA=f3(t)  

 

Тема 5. Сложное движение твёрдого тела. 

 
Указать номер правильного ответа 
5.1. Кривошип 1, вращаясь с постоянной  угловой скоростью ω1,  

приводит в движение коническое зубчатое колесо 2, которое 

катится по неподвижному коническому зубчатому колесу 3.  

Чему равна абсолютная угловая скорость колеса 2? 

1. 2 1ω ;       2. 
2

3
1ω ;         3. 31ω ;          4. 51ω ;          5. 3 1ω  

 

5.2. Твёрдое  тело вращается вокруг подвижной оси Z с угловой скоростью ωr и одновре-

менно вместе с этой осью вращается вокруг неподвижной оси Z1 с угловой скоростью ωе.  

Как определить абсолютную угловую скорость  ωа тела? 

                                                         1. era ωωω −=  

                                                              2. era ωωω +=  

                                                         3. era ωωω ⋅=  

                                                         4. era ωωω +=  

                                                         5. era ωωω ×=  

5.3. Тело вращается вокруг оси Z против хода часовой стрелки с  

угловой скоростью ω1 и одновременно вокруг оси Z1 по ходу 

часовой стрелки с угловой скоростью ω2.  Какое    абсолютное 

движение  совершает  тело,  если  ω1= ω2? 

  1. Тело вращается вокруг оси Z1 с угловой скоростью  ωа=ω1+ω2 

2. Тело вращается вокруг оси Z1 с угловой скоростью  ωа=ω1·ω2 

  3. Тело движется поступательно 

  4. Тело вращается вокруг мгновенной оси вращения, расположенной                                                     



    под углом 45º к оси Z1, с угловой скоростью ωа=ω1+ω2 

5.4. Подвижный конус 1 катится без скольжения по неподвижному конусу 2. Определить 

мгновенную ось вращения конуса 1. 

 

 

                        1. Оα 

                        2. Оβ 

                        3. Оγ 

                        4. Оδ 

                         5. Оψ 

 

 

 

5.5. Диск 1вращается с постоянной угловой скоростью ω1=3рад/с вокруг подвижной оси 

Z1  и вместе с осью –  одновременно с постоянной скоростью ω2  =2рад/с вокруг непод-

вижной оси Z.  Как  расположена мгновенная ось  вращения диска 1, если ОА=1м ? 

                                   1. Мгновенная ось вращения отсутствует 

                                             2. Мгновенная ось вращения проходит через середину   

                                                  отрезка АО параллельно Z и Z1                                                          

                                                        3. Мгновенная ось вращения проходит параллельно Z                     

                                                          и Z1 внутри отрезка АО на расстоянии  0,3м от оси Z 

                                                         4. Мгновенная ось вращения проходит параллельно Z                  

                                                            и Z1 внутри отрезка АО на расстоянии 0,6м от оси Z 

5.6. Конус 1 катится без скольжения по неподвижному конусу 2 с переносной угловой 

скоростью ω1/2=const. Чему равна абсолютная угловая скорость конуса 1, если R=1,5r ?  

                         1. 
2

1ω  

                              2. 31ω  

                                 3. 
3

32
1ω  

                               4.
3

3
1ω  

                                 5. 
2

3
1ω  

5.7. Если тело участвует одновременно  в трёх вращениях с 

угловыми скоростями, определяемыми сторонами и диагональю 

квадрата  ABCD, то чему равна абсолютная угловая скорость  

тела (принять ω1=2рад/с) ? 

      1. 3 2 ;            2. 6;           3. 2 2 ;            4. 4 2 ;         5. 5
2

3
 

5.8.Каким будет абсолютное движение тела, участвующего в паре вращений и поступа-

тельном движении в плоскости пары? 

         1. Вращательным движением вокруг оси, проходящей  через центр масс тела 

         2. Поступательным движением 

         3. Винтовым движением 

         4. Плоскопараллельным движением 

5.9. Каким будет абсолютное движение тела, участвующего в двух парах вращений, ле-

жащих в перпендикулярных плоскостях ? 

    1. Вращательным движением вокруг оси, лежащей в плоскости ,  перпендикулярной                        

       линии пересечения указанных плоскостей, под  углом 45º 



    2. Винтовым движением 

       3. Поступательным движением 

       4. Плоскопараллельным движением 

Установить правильное соответствие 

5.10. Тело совершает сложное движение, двигаясь относительно подвижной системы от-

счёта и одновременно относительно неподвижной. Дать определение   его движениям … 

1. абсолютное 

     2. относительное 

3. переносное 

   А. Движение тела относительно подвижной системы отсчёта 

    Б. Движение тела относительно неподвижной системы отсчёта 

    В. Движение тела вместе с подвижной системой отсчёта (считая её  

    жёстко связанной с телом) относительно неподвижной системы отсчёта 

Тестовые вопросы по теоретической механике 

(раздел “Динамика”) 
Динамика-1.  

Темы: Основные определения и законы динамики. 
Дифференциальные уравнения движения материальной точки. 

Динамика относительного движения материальной точки. 
Геометрия масс.                                  

 

1. Инертность – это свойство материального объекта сопротивляться изменению 

1. формы              2. скорости          3. ускорения 

2. Как должна двигаться данная система отсчета относительно инерциальной, чтобы тоже 

считаться таковой ? 

1. Поступательно, криволинейно, равномерно 

2. Поступательно, прямолинейно, равнопеременно 

3. Поступательно, прямолинейно, равномерно 

3. Если на движущуюся точку действует уравновешенная система сил, 

 то эта точка движется 

1. произвольно  

2. равнопеременно, прямолинейно 

3. прямолинейно, равномерно  

4. равномерно криволинейно 

4. Если на каждую из двух материальных точек разной массы (1- m=2 кг, 

 а 2 - m= 4 кг) действует сила величиной 12 Н, то какая точка получит большее ускорение? 

5. Какое уравнение носит название основного уравнения динамики? 

  1. T+П= const;      2 ∑∑
==

=+
n

i

ин
i

n

i

a
i AА

11

0 ; 3. ∑
=

=
n

i
iFam

1

�

�

 

6. Какой формулой описывается закон независимости действия сил? 

    1. constvF =⇔= �

0 ;      2. 2112 FF
��

−= ;     3. ∑
=

=
n

i
iaa

1

��

. 

7. Если материальная точка движется в одной и той же плоскости, сколько дифференци-

альных уравнений ее движения можно получить ? 

8. Сколько постоянных интегрирования надо определить при решении дифференциальных 

уравнений движения материальной точки, если ее траектория – пространственная кривая ? 

                              1. 2                       2 .  3                        3. 6 

9. Первая задача динамики точки состоит в том, чтобы по известным массе и уравнениям 

движения точки определить 



1. количество движения ее   

2. силу, приложенную к ней 

3. траекторию движения 

10. Вторая задача динамики заключается в определении по известным силам, приложен-

ным к точке, и ее массе 

1. равнодействующей сил 

2. работе сил при перемещении точки 

3. уравнений движения точки 

11. Что нужно знать для определения постоянных интегрирования дифференциальных 

уравнений движения точки ? 

1. начальное перемещение 

2. начальную силу 

3. начальные условия 

12. Что входит в начальные условия, необходимые для частного решения дифференциаль-

ных уравнений движения точки ? 

1. масса точки и сила, приложенная к ней в начальный момент вре-

мени 

2. ускорение и масса точки в начальный момент времени 

3. положение и скорость точки в начальный момент времени 

13. Если точка массой 2 кг под  действием силы  F
�

движется с ускорением  

kjia
�

��
�

432 ++= , чему равна проекция силы на ось X ( XF )? 

14. Материальная точка массой 3 кг движется по окружности радиуса 2м со скоростью 2 

м/с. Определить проекцию равнодействующей сил, приложенных к точке, на главную 

нормаль к траектории. 

15. Сколько постоянных интегрирования надо определить  при решении дифференциаль-

ных уравнений прямолинейного движения материальной точки ? 

16. Если, не меняя массу материальной точки, увеличить действующую на нее силу, то ус-

корение точки … 

1. не изменится ;     2. увеличится ; 3. уменьшится 

17. Как записывается основное уравнение динамики для относительного движения мате-

риальной точки ? 

     1. 0=++ инFNF
���

;   2.
ин

кор
ин

пер FFFam
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� ++= ;    3. ∑
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n

i
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��

 

18. От переноса материального тела с экватора Земли на ее полюс вес этого тел 

1. не изменится;    2. увеличится;     3. уменьшится.  

19. Как записывается уравнение относительного равновесия точки ? 

1. 0
1

=∑
=

n

i
iF
�

;    2. 0
1

=++∑
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20. При движении в любом направлении по поверхности Земли, в ее северном полушарии, 

материальное тело отклоняется вправо от направления движения за счет действия 

   1. переносной силы инерции;   2. кориолисовой силы инерции;   3.  силы  тяготения. 

21. С каким ускорением  a   должен спускаться по гладкой наклонной плоскости сосуд , 

наполненный водой, чтобы свободная поверхность воды стала параллельной наклонной 



плоскости, если ее угол наклона 
030=α  ? Ускорение свободного падения g  взять равным 

10 м/c
2
. 

22. Как направлена  кориолисова сила инерции 
ин

корF
�

? 

 1. По вектору кориолисова ускорения, в одну с ним сторону. 

 2. Отклонена от вектора кориолисова ускорения против часовой стрелки  на 0
90 . 

3. По вектору кориолисова ускорения, в противоположную ему сторону. 

23. Как определяется переносная сила инерции 
ин

перF
�

? 
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24. Центром масс механической системы называется 

1. материальная точка, масса которой равна массе всей системы 

2. геометрическая точка, в которой как бы сосредоточена масса всей системы 

3. точка, в которой приложен главный вектор всех сил,  

действующих на систему 

25. Центр масс механической системы определяется радиусом – вектором cr
�

, который 

находится с помощью формулы 
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26. Для однородного поля тяжести положение центра масс и центра  тяжести 

                            1. не совпадают                  2. Совпадают 

27. Общая формула для определения момента инерции тела относительно оси Z, если из-

вестны массы im�  всех его точек и расстояния  ih
�

 их до оси 
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2 ;              2. ∑
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28. Решены три задачи на определение осевых  моментов инерции ZJ .  

 По приведенным ниже ответам предположить, какая  из задач решена правильно. 

1. ZJ = -0,5 кг
2м ;          2. ZJ =0 ;         3.  ZJ =0,4 кг

2м . 

29. Какая из формул для определения осевых моментов записана правильно? 
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30. Две одинаковые гири, массой m  расположены на горизонтальном стержне на равном 

удалении b от оси его вращения  Z. Если гири придвинуть к оси Z  на одинаковое расстоя-

ние, то момент инерции ZJ  системы гири -стержень относительно оси Z 

      1. увеличится;         2. уменьшится;          3. не изменится 

31. Момент инерции тела относительно оси CZ  , проходящей через центр  

масс его, ZcJ =0,3 кг
2м , масса тела – 5 кг. Определите момент инерции тела относитель-

но оси  Z, параллельной указанной и отстоящей от нее на 0,1 м.. 

32. Момент инерции тела относительно оси Z ZJ =0,4 кг
2м , масса его m=10 кг. Найти в 

метрах  радиус инерции Zρ  тела относительно оси  Z. 

33. Какая формула для определения центробежного момента инерции записана верно ? 
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34. Центробежные моменты инерции тела относительно осей системы XYZ известны: 

=XYJ 0.25 кг
2м , =XZJ 0, =YZJ 0. Какая ось является главной осью инерции? 

1. Z                   2.Y               3.X 

Динамика-2. 

Тема: Общие теоремы динамики. 

35. Какой формулой описывается теорема о движении центра масс механической системы? 

       1. ∑
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36. Могут ли внутренние силы изменить движение центра масс механической системы ? 

1. Не могут;       2. Могут, при определенных условиях;     3. Могут 

 

37. При каких условиях будет выполняться закон сохранения движения  

центра масс мех системы? 

  1. 0
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38. Если к неподвижному свободному твердому телу приложить пару  

сил, то тело будет вращаться … 

1. произвольно;     2. вокруг центра масс;   3.  вокруг  одной из точек приложения сил па-

ры. 

39. Однородный диск, радиус которого  R=0,1м, масса m=5 кг вращается с угловым уско-

рением =ε 2 рад/
2c вокруг оси, проходящей через его центр масс перпендикулярно 

плоскости диска. Определить модуль главного вектора внешних сил, действующих на  

диск. 

40. Назовите меры механического движения твердого тела. 

1. Момент инерции.      2. Количество движения.      3. Кинетическая энергия      4. Кинети-

ческий момент 

41. Чему равно количество движения q
�

 материальной точки? 

1. vmq �� = ;                  2.   vrq ��� ×= ;                        3. amq �� = . 

42. Какая формула описывает теорему об изменении количества движения  q�  материаль-

ной точки? 
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43. При прямолинейном движении точки массой  m= 5 кг, при действии на нее системы 

сил, ее скорость изменилась с 4 м/с до 10 м/с. Определите в [Hc] импульс равнодейст-

вующей сил за промежуток времени, в течение которого эти силы изменили скорость  

точки. 

44. Что называется импульсом S
�

 переменной силы  F
�

 за конечный промежуток вре-

мени ее действия  t ? 

1. dtFS
��

= ;                    2. ∫=
t

dtFS
0

��

;                        3.
t

F
S

�

�

= . 



45. Чему равно изменение количества движения точки за некоторый промежуток време-

ни? 

1. Равнодействующей сил, приложенных к точке 

2. Импульсу равнодействующей 

3. Моменту равнодействующей 

46. По каким формулам можно найти главный вектор Q
�

  количеств движения механиче-

ской системы ? 
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47. Какими формулами описывается теорема об изменении главного 

 вектора количеств движения механической системы ? 
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48. Выбрать условия при которых выполняется закон сохранения главного вектора коли-

честв движения механической системы. 
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49. Могут ли внутренние силы изменить главный вектор количеств движения системы ? 

1. Не могут.           2. Могут при определенных условиях.          3. Могут. 

50. По какой из формул можно найти момент относительно центра (т.О) количества дви-

жения точки ? 

1. Frvmmo

�

��� ×=)( ;     2. vmrvmmo
���� ×=)( ;   3. vmFvmmo

�

�

�� ×=)( . 

51. Какая из формул описывает теорему об изменении момента количества движения точ-

ки относительно центра ? 

1. )(
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52. Известна зависимость от времени момента количества движения точки относительно 

оси Z  =)( vmmZ
�

10t  ( где  t – время в с.). Определите при  t=2c момент относительно 

оси Z действующей на точку силы. 

53. Если у вращающегося вокруг оси  Z  твердого тела увеличить кинетический момент 

относительно этой оси ( ZK ), то оно будет вращаться  

1. быстрее;               2. медленнее;                  3. так же. 

54. Что называется кинетическим моментом ОК
�

 механической системы относительно 

центра (т.О)? 

1. Сумма кинетических энергий всех точек системы. 

2. Сумма моментов количеств движения всех точек системы относительно данно-

го центра. 

3. Сумма  моментов  внешних сил относительно данного центра. 



55. Чему равен кинетический момент ZK относительно оси Z твердого тела, вращающе-

гося вокруг этой оси с угловой скоростью =ω 2 рад/ с, если момент инерции его =ZJ
0,3 кгм

2
 ? 

56. Какое  из уравнений выражает теорему об изменении кинетического момента механи-

ческой системы ?   
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 57. При каких условиях выполняется закон сохранения кинетического момента системы ? 
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58. Если у изменяемой механической системы, вращающейся вокруг оси Z,  

момент инерции  ZJ  увеличить только за счет внутренних сил  (внешние силы не дейст-

вуют), то угловая скорость системы … 

1. не изменится          2. увеличится          3. уменьшится  

59. У движущейся материальной точки скорость увеличилась в 2 раза. 

 Во сколько раз возрастет ее кинетическая энергия ? 

60. Укажите формулы, в которых элементарная работа силы F
�

найдена правильно. 

1. αcosFdtdA = ;     2. rdFdA �

�

⋅= ;     3. vdFdA �

�

⋅= ;    4. αcosFdsdA = . 

61. Если из начального положения под действием силы тяжести материальная точка опус-

тилась в конечное  сначала по прямой, а затем по вогнутой кривой, то работа силы тяже-

сти на конечном перемещении во втором случае… 

1. больше, чем в первом; 2. меньше, чем в первом; 3. такая же, как в первом. 

 

62. Дано определение работ четырех сил. Какие из них относятся к потенциальным? 
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63. Какие формулы описывают теорему об изменении кинетической  

энергии материальной точки ? 
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64. Какому движению тела соответствует формула для определения его кинетической 

энергии ?   

1. Поступательное.                                    А. 
2

2ωZJ
T = , 

2. Вращательное.               B. 
22

22 ωZcc Jmv
T += , 



3. Плоскопараллельное.                            С. 
2

2

cmv
T = . 

65. Определите работу пары сил, приложенной к вращающемуся вокруг оси Z телу, если 

под действием момента пары   =ZM  10 Нм  тело повернулось вокруг оси на угол 

πϕ 3=  ( считать 3≈π ). 

66. Назовите единицу измерения работы силы. 

1. Вт.                 2. Дж.                 3. Нс. 

67. Укажите единицу измерения кинетической энергии. 

1. Дж.                2. 
с

мкг ⋅
.               3. кВт. 

68. По реке движется моторная лодка со скоростью 5 м/c. Сила тяги двигателя равна 1000 

Н. Определите в кВт мощность этой силы. 

69. Диск вращается под действием пары сил, момент которой относительно оси вращения 

Z - =ZM 20 Hм. Определите мощность, которая необходима для придания диску угловой 

скорости =ω 0,4 рад/с. 

70. Какие из приведённых формул описывают теорему об изменении кинетической энер-

гии механической системы ? 
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71. Могут ли внутренние силы изменить кинетическую энергию механической системы ? 

1. Могут.                                 2. Не могут. 

72. В каком случае силовое поле  будет иметь силовую функцию ? 

1. Если силу, действующую на точку, можно представить через её проекции как : 

),,();,,();,,( 321 zyxfFzyxfFzyxfF ZYX === . 

2. Если работа силы, действующей на точку, зависит только от  

вида её траектории 

3. Если  проекции силы, действующей на точку, можно представить через частные 

производные от  функции U(x,y,z) по соответствующим координатам: 

            .;;
z

U
F

y

U
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Динамика-3. 

Темы: Потенциальная энергия. 
Дифференциальные уравнения движения твёрдого тела. 
Принципы механики. 

 

73. При падении материальной точки под действием силы тяжести её потенциальная энер-

гия  

 

1. увеличивается;                2. уменьшается;              3. остаётся  неизменной. 

 

74. При движении механической системы под действием только потенциальных сил с 

уменьшением потенциальной энергии системы её кинетическая энергия… 



1. увеличивается;                2. уменьшается;               3. остаётся неизменной. 

75. Груз расположен на гладком полу и скреплён со стеной пружиной, коэффициент жёст-

кости которой с=400 Н/м. Пружину растянули на  

=λ 0,1 м. Определите в Дж потенциальную энергию груза. 

76. Укажите дифференциальные уравнения следующих движений твёрдого тела: 

1. Поступательное.   2. Вращательное.   3. Плоскопараллельное. 
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77. При поступательном движении тела мерой инертности его является 

1. момент инерции.               2. количество движения.               3.  масса. 

78. Назовите меру инертности тела при его вращательном движении. 

1. Кинетическая энергия.     2. Момент инерции.     3. Кинетический момент. 

79. Чтобы заставить твёрдое тело вращаться с угловым ускорением =ε 4 рад /
2c  вокруг 

оси Z , к нему приложили пару с моментом =ZM 2 Нм. Чему равен момент инерции тела 

относительно оси Z ? 

80. В каком случае твёрдое тело будет вращаться по инерции  вокруг оси Z ? 

1. Когда главный вектор внешних сил, приложенных к телу, равен нулю. 

2. Когда главный момент внешних сил относительно оси  Z равен нулю.  

3. Когда кинетический момент тела относительно оси  Z равен  нулю. 

81. При движении автомобиля, имеющего двигатель постоянной мощности, с увеличени-

ем скорости движения сила тяги  его… 

1. увеличивается;                      2. не меняется;                3. уменьшается. 

82. Как  записывается  принцип  Д’Аламбера для материальной точки ? 
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83. Автомобиль, масса которого m=2·
310−

 кг, двигаясь по мосту, тормозит с замедлением  

a= 3 м/c
2
. Определите в кН горизонтальную составляющую  

реакции шарнира, связывающего мост с берегом (воспользоваться принципом Д’Аламбера). 

84. Как направляется сила инерции Д’Аламбера ? 

1. Перпендикулярно ускорению точки. 

2. По ускорению в ту же сторону. 

3. По ускорению точки в противоположном направлении. 

85. Укажите  чему равны главный вектор 
инR
�

 и главный момент 
инM
�

сил инерции  

Д’Аламбера при различных движениях твёрдого тела. 

1. Поступательное. 

2.  Вращательное вокруг оси  ZC ,  проходящей через 

 центр масс тела. 

3.  Плоскопараллельное 
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86. Какое условие  при вращательном движении тела должно выполняться для того , что-

бы динамические  реакции опор  равнялись статическим ? 

 

1. Центр масс тела должен лежать на оси вращения. 

2. Ось вращения Z должна быть расположена так, чтобы сумма 

моментов сил относительно неё равнялась нулю. 

3. Ось вращения должна быть главной центральной  осью инерции. 

87. Определите главный момент сил инерции Д’Аламбера однородного диска относитель-

но оси его вращения  Z , если диск , момент инерции которого относительно этой оси JZ = 

0,06 кгм
2
, вращается с угловым ускорением  

 ε= 10 рад/c
2
. 

88. Укажите условие существования у механической системы  идеальных связей. 
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89. Как математически выражается принцип возможных перемещений для механической 

системы ? 
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90. При каком состоянии механической системы можно применить  

принцип возможных перемещений ? 

1. При её поступательном равноускоренном движении. 

2.  При любом её движении. 

3.  При состоянии равновесия. 

91. Сколько уравнений равновесия при использовании принципа возможных перемещений 

составляется для механической системы ? 

  1. Количество уравнений равно утроенному количеству тел, входящих в           систему. 

  2. Количество уравнений, зависит от вида системы внешних сил: если пространственная 

система сил – шесть, если плоская – три. 

  3. Количество уравнений равно числу степеней свободы механической сис- темы. 

92. Как записывается общее уравнение динамики ? 
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ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЕ БИЛЕТЫ ПО РАЗДЕЛАМ СТАТИКА И КИНЕМАТИКА 
  
 ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 1 
1. Предмет статики. Основные понятия статики (сила, система сил, эквивалентные системы сил, равнодейст-

вующая и т.д.). 

2. Теорема  Кориолиса. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 2 
1. Аксиомы статики. 

2. Векторный способ задания движения точки. Траектория, скорость и ускорение её. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 3 
1. Несвободное твёрдое тело. Связи и реакции связей. Аксиома связей. 

2. Определение кориолисова ускорения точки при её сложном движении. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 4 
1. Система сходящихся сил. Геометрический метод определения их равнодействующей. Разложение силы на 

составляющие. 

2. Определение абсолютного ускорения точки при сложном её движении. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 5 
1. Условия равновесия системы сходящихся сил в геометрической и аналитической формах; теорема о трёх 

непараллельных силах. 

2. Естественные оси координат. Проекции ускорения на естественные оси координат. Касательное и нор-

мальное ускорения. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 6 
1. Сложение двух параллельных сил, направленных в одну и разные стороны. Центр параллель ных сил. 

2. Теоремы о проекциях скоростей двух точек тела и мгновенном центре скоростей. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 7 
1. Проекции силы на плоскость и на ось. Аналитический способ сложения сил. 

2. Вращательное движение тела. Определение углового ускорения тела и ускорения точки тела.  

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 8 
1. Момент силы относительно точки. 

2. Сложное движение точки. Абсолютное, относительное и переносное движения 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 9 
1. Пара сил и её момент. Сумма моментов сил пары относительно любой точки. 

2. Абсолютная скорость точки при её сложном движении. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 10 
1. Теорема об эквивалентности пар, лежащих в одной и параллельных  плоскостях (теорема №2). 

2. Определение скоростей точек тела с помощью мгновенного центра скоростей. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 11 
1. Формы аналитических условий равновесия плоской произвольной системы сил. 

2. Поступательное и вращательное движения твёрдого тела. 



3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 12 
1. Теорема о параллельном переносе силы. Приведение пространственной произвольной системы сил к про-

стейшему виду. 

2. Определение ускорения точки при плоском движении тела. Мгновенный центр ускорений. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 13 
1. Момент силы относительно оси. Связь между моментами силы относительно точки и относительно оси, 

проходящей через эту точку. 

2. Плоское движение твёрдого тела. План скоростей. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 14 
1. Фермы. Методы расчёта усилий в стержнях фермы. 

2. Мгновенный центр скоростей (м.ц.с.). Теорема о м.ц.с. и методы его определения.  

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 15 
1. Пространственная произвольная система сил. Основная теорема статики. 

2. Плоское движение твёрдого тела. Уравнение движения тела и его точки. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 16 
1. Частные случаи приведения пространственной произвольной системы сил к простейшему виду. 

2. Вращательное движение твёрдого тела. Определение скоростей и ускорений точек тела. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 17 
1. Плоская произвольная система сил. Геометрические и аналитические условия равновесия. 

2. Вращательное движение твёрдого тела. Угловые скорость и ускорение тела. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 18 
1. Пространственная система произвольных сил. Геометрическое и аналитическое условия равновесия. 

2. Частные случаи движения точки: прямолинейное, криволинейное, равномерное, равнопеременное. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 19 
1. Частные случаи приведения пространственной произвольной системы сил. Теорема Вариньона о моменте 

равнодействующей относительно точки, оси. 

2. Задачи кинематики твёрдого тела. Поступательное движение твёрдого тела. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 20 
1. Формы условий равновесия плоской произвольной системы сил. 

2. Предмет кинематики. Основные определения и задачи кинематики. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 21 
1. Центр параллельных сил  и центр тяжести. 

2. Координатный способ задания движения точки. Определение траектории, скорости и ускорения её. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 22 
1. Основная теорема статики. 

2. Задачи кинематики твёрдого тела. Поступательное движение. Вращательное движение твёрдого тела. 

3. Задача. 



ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 23 
1. Момент силы относительно оси. Аналитические выражения для моментов силы относительно осей коор-

динат. 

2. Вращательное движение твёрдого тела. Закон движения, угловые скорость и ускорение тела. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 24 
1. Главный вектор и главный момент  пространственной  произвольной системы сил и аналитическое их вы-

числение. 

2. Естественный способ задания движения точки. Определение скорости её. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 25 
1. Теорема о трёх непараллельных силах. Теорема Вариньона о моменте равнодействующей относительно 

точки, оси.  

2. Определение ускорения при естественном способе задания движения точки. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 26 
1. Момент силы относительно центра как вектор. 

2. Способы задания движения точки и их связь между собой. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 27 
1. Трение скольжения. Угол и конус трения. Явление самоторможения. 

2. Мгновенный центр скоростей, нахождение его и использование для определения скоростей точек и угло-

вой скорости относительного вращения тела. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 28 
1. Цнтр тяжести. Способы его определения. 

2. Вращательное движение тела. Определение скорости и ускорения точки  его. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 29 
1. Равновесие тела при наличии трения. Трение качения. 

2. Теорема Кориолиса. 

3. Задача. 

 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЕ БИЛЕТЫ ПО РАЗДЕЛАМ (динамика) 
 

 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 1 
 

1. Момент инерции твёрдого тела относительно плоскости, оси, полюса. Радиус инерции. 

2. Потенциальная энергия. Закон сохранения механической энергии. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 2 
 

1. Дифференциальные уравнения движения механической системы. Теорема о движе-

нии центра масс механической  системы. 

2. Возможные перемещения механической системы. Принцип возможных перемещений. 

3. Задача. 

 



ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 3 
 

1. Дифференциальные уравнения движения свободной точки в декартовых и естественных 

координатах. Решение второй задачи динамики для силы, зависящей от времени  и от 

скорости. 

2. Теорема об изменении кинетической энергии механической системы. 

3. Задача. 

 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 4 
 

1. Момент инерции твёрдого тела относительно оси. Пример вычисления моментов инер-

ции  простейших тел 

2. Теорема об изменении кинетического момента механической системы. Закон сохране-

ния кинетического момента. 

3. Задача. 

 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 5 
 

1. Количество движения механической системы. Теорема об изменении количества дви-

жения механической системы в конечном виде. 

2. Дифференциальные уравнения поступательного, вращательного и плоского движений 

твёрдого тела. 

3. Задача. 

 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 6 
 

1. Графическое определение работы. Работа силы тяжести и силы упругости. 

2. Связи, налагаемые на механическую систему. Число степеней свободы. Идеальные свя-

зи. 

3. Задача. 

 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 7 
 

1. Элементарная работа и работа силы на конечном перемещении точки её приложения. 

Мощность силы. 

2. Теорема об изменении главного вектора количеств движения механической системы. 

Закон сохранения главного вектора. 

3. Задача. 

 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 8 
 

1. Теорема о моментах инерции твёрдого тела относительно параллельных осей (теоре-

ма Гюйгенса). 

2. Принцип Д
’
Аламбера для механической системы. Главный вектор и главный момент 

сил инерции твёрдого тела. 

3. Задача. 

 



ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 9 
 

1. Центробежные моменты инерции. Главные оси инерции и их свойства. 

2. Количество движения точки, импульс силы. Теорема об изменении количества движе-

ния материальной точки (обе формы). 

3. Задача. 

 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 10 
 

1. Предмет и задачи динамики. Основные понятия и определения. Законы динамики. 

2. Динамические реакции опор вращающегося тела. Балансировка его. 

3. Задача. 

 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 11 
 

1. Две основные задачи динамики для материальной точки и порядок их решения. 

2. Принцип возможных перемещений в случае движения механической системы. Общее 

уравнение динамики. 

3. Задача. 

 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 12 
1. Механическая система. Классификация сил, действующих на систему, свойства внут-

ренних сил. 

2. Кинетическая энергия механической системы. Кинетическая энергия твёрдого тела при 

различных видах его движения (поступательном, вращательном и плоском). 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 13 
 

1. Дифференциальные уравнения относительного движения материальной точки. Принцип 

относительности классической механики. 

2. Теорема об изменении кинетической энергии материальной точки в двух формах. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 14 
1. Две меры механического движения и соответствующие им меры действия силы. 

2. Определение динамических реакций при вращении тела вокруг неподвижной оси. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 15 
1. Момент количества движения точки относительно полюса и относительно оси. 

2. Кинетическая энергия механической системы. Теорема об изменении кинетической 

энергии механической системы в конечном виде. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 16 
1. Возможные перемещения механической системы; общее уравнение динамики. 

2. Работа и мощность сил, приложенных к твёрдому телу, вращающемуся вокруг непод-

вижной оси. 



3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 17 
1. Теорема об изменении кинетической энергии материальной точки в дифференциальном 

и конечном виде. 

2. Принцип Д
’
Аламбера для механической системы. Главные вектор и момент сил инер-

ции. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 18 
 

1. Теорема об изменении кинетического момента механической системы. Закон сохране-

ния кинетического момента. 

2. Дифференциальные уравнения движения твёрдого тела (поступательного, вращательно-

го, плоского). 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 19 
1. Количество движения механической системы. Теорема об изменении количества дви-

жения. 

2. Кинетическая энергия системы. Теорема об изменении кинетической энергии системы. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 20 
 

1. Механическая система. Масса системы. Центр масс системы, его координаты, класси-

фикация сил, действующих на механическую систему, свойства внутренних сил. 

2. Понятие о силовом поле и силовой функции. Выражение проекций силы через силовую 

функцию. Закон сохранения механической энергии. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 21 
1. Теорема об изменении момента количества движения точки. Сохранение момента коли-

чества движения точки в случае центральной силы. 

2. Кинетическая и потенциальная энергии механической системы. Закон сохранения ме-

ханической энергии. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 22 
1. Принцип относительности классической механики. Случай относительного покоя. 

2. Потенциальное силовое поле и потенциальная энергия. Закон сохранения механической 

энергии. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 23 
1. Аналитическое выражение элементарной работы силы. Работа силы тяжести и силы уп-

ругости. Работа и мощность сил, приложенных к твёрдому телу, вращающемуся во-

круг неподвижной оси. 

2. Возможные перемещения механической системы. Принцип возможных перемещений. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 24 
1. Динамика относительного движения материальной точки. Принцип относительности 

классической механики. 



2. Дифференциальные уравнения движения механической системы. Теорема о движении 

центра масс. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 25 
1. Кинетический момент механической системы относительно полюса и  оси. Закон со-

хранения кинетического момента. 

2. Принцип Д
′
Аламбера для механической системы. Главный вектор и главный момент 

сил инерции. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 26 
1. Теорема об изменении количества движения механической системы. Закон сохранения 

количества движения механической системы. 

2. Сила инерции материальной точки. Принцип Д
′
Аламбера для точки. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 27 
 

1. Теорема об изменении момента количества движения материальной точки. Закон со-

хранения момента количества движения материальной точки. 

2. Определение динамических реакций подшипников вращающегося вокруг неподвижной 

оси тела. Динамическое уравновешивание (балансировка). 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 28 
1. Дифференциальные уравнения относительного движения материальной точки. Силы 

инерции. Случай относительного покоя. 

2. Теорема об изменении кинетической энергии механической системы в конечном виде. 

Равенство нулю суммы работ внутренних сил. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 29 
1. Связи и их уравнения. Классификация связей. Возможные перемещения системы. Число 

степеней свободы системы. Идеальные связи. Принцип возможных перемещений и его 

применение. 

2. Работа и мощность силы, приложенной к материальной точке. 

3. Задача. 

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ  БИЛЕТ  № 30 
1. Дифференциальные  уравнения движения материальной точки. Две основные задачи 

динамики точки. 

2. Кинетическая энергия точки. Теорема об изменении кинетической энергии материаль-

ной точки в дифференциальной и конечной формах. 

3. Задача. 

 

 
 
 
 
 



4. МЕТОДИЧЕСКИЕ МАТЕРИАЛЫ, ОПРЕДЕЛЯЮЩИЕ ПРОЦЕДУРЫ 
ОЦЕНИВАНИЯ ЗНАНИЙ, УМЕНИЙ, НАВЫКОВ И (ИЛИ) ОПЫТА 

ДЕЯТЕЛЬНОСТИ, ХАРАКТЕРИЗУЮЩИХ ЭТАПЫ ФОРМИРОВАНИЯ 
КОМПЕТЕНЦИЙ 

 
Приводятся виды текущего контроля и критерии оценивания учебной деятельности 

по каждому ее виду по семестрам, согласно которым происходит начисление соответст-

вующих баллов. 

Лекции оцениваются по посещаемости, активности, умению выделить главную 

мысль.  

Лабораторные занятия оцениваются по самостоятельности выполнения работы, 

грамотности в оформлении, правильности выполнения.  

Практические занятия оцениваются по самостоятельности выполнения работы, ак-

тивности работы в аудитории, правильности выполнения заданий, уровня подготовки к 

занятиям.  

Самостоятельная работа оценивается по качеству и количеству выполненных до-

машних работ, грамотности в оформлении, правильности выполнения.  

Промежуточная аттестация проводится в форме зачета или экзамена.   

Критерии оценки экзамена в тестовой форме: количество баллов или удовлетвори-

тельно, хорошо, отлично. Для получения соответствующей оценки на экзамене по курсу 

используется накопительная система балльно-рейтинговой работы студентов. Итоговая 

оценка складывается из суммы баллов или оценок, полученных по всем разделам курса и 

суммы баллов полученной на экзамене. 
Критерии оценки уровня знаний  студентов с использованием теста на экзамене  по 

учебной дисциплине 

Оценка Характеристики ответа студента 

Отлично 86-100 % правильных ответов 

Хорошо 71-85 % 

Удовлетворительно 51- 70% 

Неудовлетворительно Менее 51 % 

 

         Количество баллов и оценка неудовлетворительно, удовлетворительно, хорошо, от-

лично определяются программными средствами по количеству правильных ответов к ко-

личеству случайно выбранных вопросов. 

 

Критерии оценивания компетенций следующие: 

1. Ответы имеют полные решения (с правильным ответом). Их содержание свидетель-

ствует об уверенных знаниях обучающегося и о его умении решать профессиональ-

ные задачи, оценивается в 5 баллов (отлично); 

2. Более 75 % ответов имеют полные решения (с правильным ответом). Их содержание 

свидетельствует о достаточных знаниях обучающегося и его умении решать профес-

сиональные задачи – 4 балла (хорошо); 

3. Не менее 50 % ответов имеют полные решения (с правильным ответом) Их содержа-

ние свидетельствует об удовлетворительных знаниях обучающегося и о его ограни-

ченном умении решать профессиональные задачи, соответствующие его будущей 

квалификации – 3 балла (удовлетворительно); 

4. Менее 50 % ответов имеют решения с правильным ответом. Их содержание свиде-

тельствует о слабых знаниях обучающегося и его неумении решать профессиональ-

ные задачи – 2 балла (неудовлетворительно). 

 

 


