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I. ОРГАНИЗАЦИОННО-МЕТОДИЧЕСКИЙ РАЗДЕЛ 
1. ЦЕЛЬ ОСВОЕНИЯ ДИСЦИПЛИНЫ 

Цель изучения курса «Теория механизмов и машин» - научить будущих инженеров-
механиков анализировать и синтезировать типовые механизмы и их системы, применять 
общие методы исследования и проектирования для создания высокопроизводительных и 
экономических строительных машин и оборудования. 

 

2. УЧЕБНЫЕ ЗАДАЧИ ДИСЦИПЛИНЫ 
Задачи курса «Теория механизмов и машин»: 

1. Изучить общие методы исследования (анализа) и проектирования (синтеза) меха-
низмов и машин; 

2. Научиться проводить структурный, кинематический и динамический анализ 
свойств механизмов и машин; 

3. Научиться понимать общие принципы взаимодействия механизмов и машин; 
4. Научиться системному подходу к проектированию механизмов и машин, нахож-

дению оптимальных параметров механизмов по заданным условиям работы; 
5. Получить навыки анализа и синтеза механизмов с использованием ЭВМ. 

 
3. МЕСТО ДИСЦИПЛИНЫ В СТРУКТУРЕ ООП 

Дисциплина "Теория механизмов и машин", относится к базовой части учебного плана 
Б1.Б.13 

3.1 Требования к предварительной подготовке обучающихся: 

Дисциплина "Теория механизмов и машин" базируется на дисциплинах: цикла Б1Б: 
Б1.Б.6 Математика; Б1.Б.7 Физика, Б1.Б.10 Теоретическая механика, Б1.Б.12 Начертатель-
ная геометрия и инженерная графика. 

3.2 Приобретённые компетенции после изучения предшествующих дисциплин 
Для успешного освоения дисциплины "Теория механизмов и машин", студент должен: 

1. Знать законы и методы математики, естественных, гуманитарных и экономических 
наук для решения профессиональных задач (ОПК-4). 

2. Уметь формулировать цели и задачи исследования, выявлять приоритеты решения 
задач, выбирать и создавать критерии оценки (ОПК-1); применять современные ме-
тоды исследования, оценивать и представлять результаты выполненной работы 
(ОПК-2). 

3. Владеть методикой решения стандартных задач профессиональной деятельности на 
основе информационной и библиографической культуры с применением информа-
ционно-коммуникационных технологий и с учетом основных требований информа-
ционной безопасности (ОПК-7). 

3.3 Дисциплины и практики, для которых освоение данной дисциплины 
необходимо как предшествующее: 

Изучение дисциплины "Теория механизмов и машин" необходимо для дальнейшего изуче-
ния таких дисциплин, как: дисциплины учебного плана бакалавриата цикла Б1: Б1.Б.14 
Детали машин; Б1. Б.23 Грузоподъемная, транспортирующая и транспортная техника; 
Б1.Б.24 Машины для земляных работ; Б.1.В: Б1.В.21 Основы научных исследований; 
Б1.В.ДВ.07.01 Основы автоматизации проектирования машин. 
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4. ТРЕБОВАНИЯ К РЕЗУЛЬТАТАМ ОСВОЕНИЯ ДИСЦИПЛИНЫ 
В результате освоения дисциплины "Теория механизмов и машин" должны быть сформиро-
ваны следующие компетенции: 
ОПК-1: способность формулировать цели и задачи исследования, выявлять приоритеты 
решения задач, выбирать и создавать критерии оценки; 
ОПК-2: способность применять современные методы исследования, оценивать и представ-
лять результаты выполненной работы; 
ОПК-4: способность использовать законы и методы математики, естественных, гуманитар-
ных и экономических наук при решении профессиональных задач; 
ПК-4: способность в составе коллектива исполнителей участвовать в разработке конструк-
торско-технической документации новых или модернизируемых образцов наземных транс-
портно-технологических машин и комплексов. 
В результате освоения компетенции ОПК-1 студент должен: 
1. Знать: 
- цели и задачи анализа и синтеза механизмов, основные понятия теории механизмов и ма-
шин. 
2. Уметь: 
- выявлять приоритеты решения задач анализа и синтеза механизмов. 
3. Владеть: 
- основами создания критерий оценок качества проведения анализа и синтеза механизмов. 

В результате освоения компетенции ОПК-2 студент должен: 
1. Знать: 
- современные методы анализа механизмов; 
- методику проектирования механизмов. 
2. Уметь: 
- определять наиболее рациональные параметры механизмов. 
3. Владеть: 
- методиками оценивания проведенного исследования механизма. 

В результате освоения компетенции ОПК-4 студент должен: 
1. Знать: 
- принципы работы различных механизмов и машин. 
2. Уметь: 
- применять законы и методы математики и теоретической механики для решения задач 
проектирования механизмов. 
3. Владеть: 
- различными методиками подбора рациональных параметров механизмов и машин для 
воспроизведения исполнительным органом заданного движения. 

Проектно-конструкторская деятельность 
В результате освоения компетенции ПК-4 студент должен: 
1. Знать: 
- способы анализа и проектирования механизмов с использованием ЭВМ. 
2. Уметь: 
- применять ЭВМ при решении задач по теории механизмов и машин. 
3. Владеть: 
- методами системного подхода проектирования механизмов и машин. 
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5. ФОРМЫ КОНТРОЛЯ 
Текущий контроль осуществляется лектором и преподавателем, ведущим лабораторные и 
практические работы, в соответствии с календарно-тематическим планом. 
Промежуточная аттестация в III семестре – зачет 
Промежуточная аттестация в IV семестре – экзамен 
Результаты текущего контроля и промежуточной аттестации формируют рейтинговую 
оценку работы студента. Распределение баллов при формировании рейтинговой оценки ра-
боты студента осуществляется в соответствии с "Положением о текущем контроле успевае-
мости и промежуточной аттестации студентов при кредитно-модульной системе организа-
ции учебного процесса в Донбасской национальной академии строительства и архитектуры" 
(Приложение 1). 

II. СОДЕРЖАНИЕ ДИСЦИПЛИНЫ 

1. ОБЩАЯ ТРУДОЁМКОСТЬ ДИСЦИПЛИНЫ 
Общая трудоёмкость дисциплины составляет 6 зачётных единиц, 216 часов. 
Количество часов, выделяемых на контактную работу с преподавателем (лекции, лабора-
торные и практические работы) и самостоятельную работу студента, определяется рабочим 
учебным планом (на основании базового учебного плана) и календарно-тематическим пла-
ном, которые разрабатываются и корректируются ежегодно 

2. СОДЕРЖАНИЕ РАЗДЕЛОВ ДИСЦИПЛИНЫ 
№ Наименование 

разделов и тем 
(содержание) 

Сем./ 
Курс 

Час. Компе-
тенции 

Результаты освоения 
(знать, уметь, владеть) 

Обра-
зова-
тель-
ные 

техно-
логии 

Раздел 1 Общие сведения о дисциплине. Структура и виды механизмов. Структурный 
анализ и синтез механизмов 
1 Тема 1. Развитие тео-

рии механизмов и 
машин. Теория меха-
низмов и машин как 
основа проектирова-
ния: определение дис-
циплины, ее задачи и 
место среди других 
учебных дисциплин. 
Определение понятий 
«машина»  и «меха-
низм». Типы машин и 
механизмов, их общая 
характеристика: не-
достатки и преимуще-
ства, область приме-
нения 

3/II 4 ОПК-1 Знать: основные этапы раз-
вития теории механизмов и 
машин. 
Уметь: определять задачи и 
мессто дисциплины среди 
других учебных дисциплин. 
Владеть: основами класси-
фикации машин и механиз-
мов. 

Л, СР 

2 Тема 2. Структурный 
анализ плоских ры-
чажных механизмов. 
Определение понятий: 
звено, кинематическая 
пара, структурная ки-
нематическая пара, 

3/II 6 ОПК-2, 
ОПК-4 

Знать: классификацию ки-
нематических пар. 
Уметь: определять степень 
подвижности механизма. 
Владеть: принципами струк-
турного строения и образо-
вания рычажных механиз-

Л, СР 
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кинематическая цепь. 
Классификация кине-
матических пар. Оп-
ределения степени 
подвижности меха-
низма по формуле Че-
бышева. Принцип 
структурного строе-
ния и образования 
рычажных механиз-
мов 

мов. 

3 Тема 3. Синтез ры-
чажных механизмов 
(механизмов с низ-
шими парами). Усло-
вие существования 
кривошипа. Коэффи-
циент производитель-
ности. Синтез кулис-
ного механизма. Ме-
тоды преобразования 
механизмов 

3/II 4 ОПК-2, 
ОПК-4 

Знать: методы преобразова-
ния механизмов. 
Уметь: подбирать длины 
звеньев механизма. 
Владеть: основами синтеза 
рычажных механизмов. 

Л, СР 

4 Тема 4. Пространст-
венные рычажные ме-
ханизмы. Структур-
ный анализ рычажных 
механизмов. Струк-
турный синтез ры-
чажных механизмов 

3/II 6 ОК-1, 
ОПК-4 

Знать: основные виды про-
странственных рычажных 
механизмов. 
Уметь: проводить структур-
ный анализ рычажных меха-
низмов. 
Владеть: основами струк-
турного синтеза рычажных 
механизмов 

CP 

Итого: 20 Лекции – 8; самостоятельная работа – 12 
Раздел 2. Кинематический анализ плоских рычажных механизмов 
5 Тема 5. Кинематиче-

ский анализ плоских 
рычажных механиз-
мов. Понятие кинема-
тической схемы меха-
низма. Построение 
планов механизма. 
Метод засечек, шаб-
лонов, моделей 

3/II 4 ОПК-1, 
ОПК-2 

Знать: основные этапы ки-
нематического анализа пло-
ских рычажных механизмов. 
Уметь: строить планы поло-
жений механизма. 
Владеть: методом засечек 
при построении плана поло-
жений механизма. 

Л, СР 

6 Тема 6. Определение 
скоростей точек и 
звеньев механизмов 
методом планов ско-
ростей. Определение 
ускорений точек и 
звеньев механизма 
методом планов уско-

3/II 10 ОПК-1, 
ОПК-2 

Знать: правила построения 
планов скоростей и ускоре-
ний точек и звеньев меха-
низма. 
Уметь: строить планы ско-
ростей и ускорений точек и 
звеньев механизма, кинема-
тические диаграммы. 

Л, СР 
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рений. Определение 
кинематических ха-
рактеристик механиз-
ма методом кинема-
тических диаграмм 

Владеть: основами состав-
ления векторных уравнений. 

7 Тема 7. Повернутые и 
совмещенные планы. 
Приведенные скоро-
сти и ускорения 

3/II 6 ОПК-1, 
ОПК-2 

Знать: правила построения 
повернутых и совмещенных 
планов. 
Уметь: определять приве-
денные скорости и ускоре-
ния. 
Владеть: методикой опреде-
ления скоростей и ускорений 
механизмов. 

СР 

Итого: 18 Лекции – 8; самостоятельная работа – 10 
Раздел 3. Динамический анализ механизмов 
8 Тема 8. Вступление к 

динамическому ана-
лизу механизмов и 
машин. Основные за-
дачи. Силы, дейст-
вующие в механиз-
мах. Механические 
характеристики ма-
шин. Режимы движе-
ния механизмов 

3/II 6 ОПК-2, 
ПК-4 

Знать: силы, действующие в 
механизмах, и их характери-
стики. 
Уметь: строить механиче-
ские характеристики меха-
низмов. 
Владеть: методикой опреде-
ления истинного движения 
механизма под действием 
приложенных к нему сил. 

Л, СР 

9 Тема 9. Трение в по-
ступательных кинема-
тических парах. Виды 
трения. Трение на на-
клонной поверхности. 
Трение в клинообраз-
ном и цилиндриче-
ском желобе. Трение в 
винтовой паре 

3/II 6 ОПК-2 Знать: классификацию сил 
трения. 
Уметь: определять направ-
ление и величину силы тре-
ния в поступательных парах. 
Владеть: методикой опреде-
ления движущей силы в по-
ступательных парах, учиты-
вая силу трения. 

Л, СР 

10 Тема 10. Трение 
скольжения во враща-
тельных и качения в 
высших кинематиче-
ских парах. Трение 
гибкого звена по не-
подвижному бараба-
ну. Перемещение гру-
за на катках. Переме-
щение груза на тележ-
ке 

3/II 6 ОПК-2 Знать: виды нагружения ва-
лов во вращательных кине-
матических парах. 
Уметь: определять моменты 
трения и движущие силы во 
вращательных высших ки-
нематических парах. 
Владеть: методикой реше-
ния задач динамики с учетом 
сил трения. 

Л, СР 

11 Тема 11. Силы инер-
ции в механизмах. 
Определение сил 
инерции звеньев пло-
ских механизмов. 
Приведение сил инер-
ции звена к центру 

3/II 6 ОПК-4 Знать: зависимость сил 
инерции от характера пере-
движения звена, метод заме-
щенных точек. 
Уметь: определять силы 
инерции плоских механиз-
мов. 

Л, СР 
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колебания. Метод за-
мещенных точек 

Владеть: методикой приве-
дения сил инерции к центру 
колебания. 

12 Тема 12. Силовой 
анализ плоских ры-
чажных механизмов 
методами кинетоста-
тики. Принцип 
Д’Аламбера. опреде-
ление неизвестных 
реакций в кинемати-
ческих парах методом 
построения планов 
сил 

3/II 6 ОПК-4 Знать: основные задачи ди-
намики, принцип 
Д’Аламбера. 
Уметь: определять реакции 
в кинематических парах. 
Владеть: методикой по-
строения планов сил. 

Л, СР 

13 Тема 13. Понятие про 
уравновешивающую 
силу и момент силы. 
Определение уравно-
вешивающей силы 
методом Жуковского 

3/II 4 ПК-4 Знать: назначение уравно-
вешивающей силы и момен-
та силы. 
Уметь: проводить кинето-
статический расчет началь-
ного механизма. 
Владеть: методикой опреде-
ления уравновешивающей 
силы методом Жуковского. 

Л, СР 

14 Тема 14. Определение 
коэффициента полез-
ного действия маши-
ны. Определение кпд 
при последовательном 
соединении механиз-
мов. Определение кпд 
при параллельном со-
единении механизмов. 
КПД кинематических 
пар 

3/II 4 ПК-4 Знать: формулы для опреде-
ления коэффициента полез-
ного действия машины и ко-
эффициента потерь механиз-
ма. 
Уметь: определять кпд ме-
ханизма при различных спо-
собах соединения механиз-
мов. 
Владеть: методикой опреде-
ления коэффициента полез-
ного действия винтовой па-
ры. 

Л, СР 

15 Тема 15. Регулирова-
ние движения меха-
низмов и машин. 
Уравнение движения 
машины. Неравно-
мерность движения 
механизмов. Коэффи-
циент неравномерно-
сти движения 

3/II 4 ПК-4 Знать: режимы движения 
механизмов и машин. 
Уметь: определять причины 
неравномерного движения 
механизма. 
Владеть: методикой состав-
ления уравнений движения 
механизма в энергетической 
форме. 

Л, СР 

16 Тема 16. Определение 
динамического мо-
мента инерции махо-
вика 

3/II 6 ОПК-4, 
ПК-4 

Знать: определение и назна-
чение маховика. 
Уметь: определять суммар-
ный приведенный момент, 
геометрические размеры ма-
ховика. 
Владеть: методикой опреде-
ления момента инерции ма-

Л, СР 
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ховика. 
17 Тема 17. Уравнове-

шивание и виброза-
щита механизмов и 
машин. Уравновеши-
вание вращательных 
тел. Уравновешивание 
механизмов. Статиче-
ское и динамическое 
балансирование вра-
щательных тел. Виб-
розащита машин 

3/II 4 ОПК-4, 
ПК-4 

Знать: основные методы 
виброзащиты. 
Уметь: уравновешивать ме-
ханизмы. 
Владеть: правилами стати-
ческой и динамической ба-
лансировки вращающихся 
тел. 

Л, СР 

18 Тема 18. Фрикцион-
ные механизмы 

3/II 4 ОПК-1 Знать: назначение и типы 
фрикционных механизмов. 
Уметь: определять геомет-
рические размеры фрикци-
онных механизмов. 
Владеть: методикой расчета 
фрикционных механизмов. 

СР 

Итого: 52 Лекции – 22; самостоятельная работа – 30 
Раздел 4. Кулачковые механизмы 
19 Тема 19. Кулачковые 

механизмы: общие 
понятия, классифика-
ция. Основные пара-
метры кулачка. Зако-
ны движения толкате-
ля и коромысла 

4/IV 12 Л 

20 Тема 20. Анализ и 
синтез кулачковых 
центральных и дезак-
сиальных механизмов, 
в которых кулачок ра-
ботает по толкателю с 
острием, роликом, 
плоскостью. Анализ и 
синтез кулачковых 
механизмов, в кото-
рых кулачок переме-
щает коромысло с 
острием, коромысло с 
роликом, плоское ко-
ромысло 

4/IV 12 

ПК-4 Знать: классификацию ку-
лачковых механизмов; зако-
ны движения толкателя и ко-
ромысла; связь между углом 
давления и размерами кулач-
ка. 
Уметь: проводить анализ 
кулачковых механизмов. 
Владеть: методикой синтеза 
кулачковых механизмов. 

Л 

Итого: 24 Лекции – 8; самостоятельная работа – 16 
Раздел 5. Зубчатые передачи 
21 Тема 21. Теория заце-

пления цилиндриче-
ских зубчатых пере-
дач. Цилиндрическая 
зубчатая передача. 
Основная теорема за-
цепления. Кривые, 

4/IV 2 ОПК-1, 
ПК-4 

Знать: теорию зацепления 
цилиндрических зубчатых 
передач; основную теорему 
зацепления, основные разме-
ры зубьев. 
Уметь: рассчитывать пара-
метры и строить эвольвент-

Л 
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которые удовлетво-
ряют основной теоре-
ме зацепления. Эволь-
вента окружности. 
Эвольвентное зацеп-
ление 

22 Тема 22. Реечное ста-
ночное зацепление. 
Нарезание зубчатых 
колес с нулевым, по-
ложительным и отри-
цательным смещени-
ем. Подрезание и за-
острение зубьев 

4/IV 4 Л, СР 

23 Тема 23. Построение 
эвольвентного внеш-
него зацепления. Ос-
новные качественные 
показатели зацепле-
ния: коэффициент пе-
рекрытия, коэффици-
ент скольжения и ко-
эффициент удельного 
давления. Корригиро-
вание зубчатого заце-
пления 

4/IV 4 

ное зацепление. 
Владеть: методикой образо-
вания сопряженных поверх-
ностей, правила корригиро-
вания зубчатого зацепления. 

Л, СР 

24 Тема 24. Трехзвенные 
зубчатые передачи с 
неподвижными осями. 
Механизмы много-
ступенчатых зубчатых 
передач с неподвиж-
ными осями. Меха-
низмы зубчатых пере-
дач с подвижными 
осями 

4/IV 4 ПК-4 Знать: типы трехзвенных 
зубчатых передач с непод-
вижными осями, с подвиж-
ными осями. 
Уметь: определять основные 
параметры трехзвенных зуб-
чатых передач. 
Владеть: методикой расчета 
передаточных чисел меха-
низмов с неподвижными ося-
ми. 

Л, СР 

25 Тема 25. Кинематика 
планетарных и диф-
ференциальных зуб-
чатых передач. Усло-
вия синтеза планетар-
ных и дифференци-
альных передач: соос-
ность, соседства и 
сборки. Дифференци-
ал автомобильного 
типа. Замкнутый диф-
ференциал 

4/IV 4 ПК-4 Знать: структуру эпицикли-
ческих механизмов, формулу 
Виллиса. 
Уметь: различать планетар-
ные и дифференциальные 
механизмы, проводить кине-
матический анализ диффе-
ренциала автомобильного 
типа. 
Владеть: методикой опреде-
ления передаточного числа 
планетарных механизмов, 
правилами синтеза плане-
тарных механизмов. 

Л, СР 

26 Тема 26. Волновые 
передачи 

4/IV 2 ПК-4 Знать: структуру, назначе-
ние и область применения 

Л 
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волновых передач, их клас-
сификацию. 
Уметь: проводить кинема-
тический анализ волновой 
передачи. 
Владеть: методикой расчета 
геометрических параметров 
волновой передачи. 

27 Тема 27. Универсаль-
ный шарнир Гука, 
двойной универсаль-
ный шарнир. Кардан-
ные передачи 

4/IV 4 ПК-4 Знать: назначение шарни-
ров, типы карданных пере-
дач. 
Уметь: определять структу-
ру шарниров, карданных пе-
редач. 
Владеть: методикой опреде-
ления параметров карданных 
передач. 

СР 

Итого: 24 Лекции – 20; самостоятельная работа – 4 
Раздел 6. Промышленные роботы и манипуляторы 
28 Тема 28. Промышлен-

ные роботы и мани-
пуляторы. Классифи-
кация. Устройство. 
Геометро-
кинематические ха-
рактеристики 

4/IV 6 ПК-4 Знать: теорию зацепления 
цилиндрических зубчатых 
передач; основную теорему 
зацепления, основные разме-
ры зубьев. 
Уметь: рассчитывать пара-
метры и строить эвольвент-
ное зацепление. 
Владеть: методикой образо-
вания сопряженных поверх-
ностей, правила корригиро-
вания зубчатого зацепления. 

Л, СР 

Итого: 6 Лекции – 4; самостоятельная работа – 2 
Всего: 144 Лекции – 72; самостоятельная работа – 72 

Раздел 7. Лабораторный практикум 
29 Тема 2. Структурный 

анализ рычажных ме-
ханизмов 

3/II 2 ОПК-2 Знать: классификацию 
звеньев, кинематических пар 
и структурных групп. 
Уметь: подсчитывать сте-
пень подвижности механиз-
ма. 
Владеть: методикой разби-
вания механизма на струк-
турные группы. 

ЛР 

30 Тема 3. Метрический 
синтез четырехзвен-
ных рычажных меха-
низмов 

3/II 2 ОПК-2 Знать: условие существова-
ния кривошипа. 
Уметь: подбирать длины 
звеньев для работоспособно-
сти механизма. 
Владеть: основами метода 
засечек для построения пла-
на положений. 

ЛР 

31 Тема 6. Построение 3/II 2 ОПК-4 Знать: правила составления ЛР 
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планов скоростей и 
ускорений плоского 
механизма 

векторных уравнений. 
Уметь: определять величи-
ны линейных и угловых ско-
ростей точек и звеньев. 
Владеть: методикой по-
строения планов скоростей и 
ускорений плоского меха-
низма. 

32 Тема 9. Определение 
коэффициента трения 
скольжения в посту-
пательной паре 

3/II 2 ПК-4 Знать: формулы для опреде-
ления коэффициента трения 
скольжения в поступатель-
ной паре. 
Уметь: определять коэффи-
циенты трения для различ-
ных материалов. 
Владеть: методикой прове-
дения опытов для определе-
ния коэффициентов трения 
скольжения в поступатель-
ной паре. 

ЛР 

33 Тема 16. Определение 
динамического мо-
мента инерции звена 
методом маятниковых 
колебаний 

3/II 2 ПК-4 Знать: теоретические осно-
вы динамического момента 
инерции звена. 
Уметь: определять динами-
ческий момент инерции зве-
на относительно оси, которая 
проходит через центр массы 
звена перпендикулярно 
плоскости ее движения. 
Владеть: способом опреде-
ления динамического момен-
та инерции звена, основан-
ным на теории маятниковых 
колебаний. 

ЛР 

34 Тема 16. Определение 
динамического мо-
мента инерции звена 
методом бифилярного 
подвеса 

3/II 2 ПК-4 Знать: теоретические осно-
вы динамического момента 
инерции звена. 
Уметь: определять экспери-
ментальным путем динами-
ческий момент инерции зве-
на. 
Владеть: способом опреде-
ления динамического момен-
та инерции звена методом 
бифилярного подвеса. 

ЛР 

35 Тема 22. Определение 
основных геометриче-
ских параметров зуб-
чатых колес 

4/IV 2 ПК-4 Знать: основные геометри-
ческие параметры зубчатых 
колес. 
Уметь: проводить измерения 
и пользоваться инструмен-
том. 
Владеть: методикой расчета 

ЛР 
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основных параметров зубча-
тых колес. 

36 Тема 23. Кинематиче-
ский анализ зубчатых 
механизмов с под-
вижными и непод-
вижными осями 

4/IV 2 ОПК-4 Знать: виды зубчатых меха-
низмов с подвижными и не-
подвижными осями. 
Уметь: проводить кинема-
тическое исследование пла-
нетарных механизмов. 
Владеть: основами расчета 
передаточного отношения. 

ЛР 

37 Тема 20. Кинематиче-
ское исследование 
движения толкателя 
плоского кулачкового 
механизма 

4/IV 2 ПК-4 Знать: структуру и виды ку-
лачковых механизмов. 
Уметь: определять парамет-
ры кулачка. 
Владеть: методикой по-
строения закона движения 
толкателя. 

ЛР 

Итого: 18  
Раздел 8. Практические занятия 
38 Тема 12. Определение 

приведенных сил 
(моментов), масс (мо-
ментов) инерции. Оп-
ределение реакций в 
кинематических парах 

4/IV 2 ОПК-4 Знать: правила приведения 
сил и моментов. 
Уметь: составлять уравне-
ния моментов сил для звень-
ев. 
Владеть: основами принци-
па Даламбера. 

ПР 

39 Тема 12. Тема 13. По-
строение планов сил. 
Определение уравно-
вешивающей силы 
методом рычага Жу-
ковского 

4/IV 4 ПК-4 Знать:  правила составления 
уравнений равновесия для 
структурных групп. 
Уметь: определять уравно-
вешивающую силу методом 
рычага Жуковского. 
Владеть: основами построе-
ния плана сил. 

ПР 

40 Тема 20. Анализ и 
синтез плоских кулач-
ковых механизмов с 
толкателем острием, 
роликом, плоскостью 

4/IV 4 ПК-4 Знать: основные параметры 
кулачкового механизма. 
Уметь: анализировать пло-
ские кулачковые механизмы 
с толкателем острием, роли-
ком, плоскостью. 
Владеть: методикой опреде-
ления закона движения тол-
кателя, профиля кулачка. 

ПР, СР 

41 Тема 20. Анализ и 
синтез плоских кулач-
ковых механизмов с 
колебателем 

4/IV 4 ПК-4 Знать: основные параметры 
кулачкового механизма. 
Уметь: анализировать пло-
ские кулачковые механизмы 
с колебателем. 
Владеть: методикой опреде-
ления закона движения коле-
бателя, профиля кулачка. 

ПР, СР 

42 Тема 22. Построение 4/IV 4 ПК-4 Знать: основные параметры ПР, СР 
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эвольвентного зубча-
того зацепления. Оп-
ределение качествен-
ных показателей за-
цепления 

эвольвентного зубчатого за-
цепления. 
Уметь: строить эвольвент-
ное зубчатое зацепление. 
Владеть: методикой опреде-
ления качественных показа-
телей зацепления. 

43 Тема 23. Кинематиче-
ский анализ зубчатых 
механизмов с под-
вижными и непод-
вижными осями 

4/IV 4 ПК-4 Знать: структуру зубчатых 
механизмов с подвижными и 
неподвижными осями. 
Уметь: определять переда-
точное число зубчатых меха-
низмов с подвижными и не-
подвижными осями. 
Владеть: правилами состав-
ления кинематических схем 
зубчатых механизмов с под-
вижными и неподвижными 
осями. 

ПР 

44 Тема 24. Проектиро-
вание сложного зуб-
чатого механизма, в 
состав которого вхо-
дят колеса с непод-
вижными и подвиж-
ными осями 

4/IV 4 ПК-4 Знать: условия соосности, 
соседства и сборки для пла-
нетарного механизма. 
Уметь: определять количе-
ство сателлитов в планетар-
ном механизме. 
Владеть: правилами подбора 
количества зубьев планетар-
ного механизма. 

ПР, СР 

Итого: 26 Практические занятия – 18ч, самостоятельная 
работа – 8ч 

Лекций 72  
Лабораторные работы 18  
Практические работы 18  

Консультации 4  
Самостоятельная работа 82  

Курсовой проект 4  
Промежуточная аттестация 2  

Контроль 16  
Всего 216

ч 
 
 

3. ОБЕСПЕЧЕНИЕ СОДЕРЖАНИЯ ДИСЦИПЛИНЫ 
№ Наименование разделов и тем Литература 
Раздел 1 Общие сведения о дисциплине. Структура и виды механизмов. Структурный 
анализ и синтез механизмов 
 
1 Тема 1. Развитие теории механизмов и машин. 

Типы машин и механизмов, их общая характе-
ристика: недостатки и преимущества, область 
применения 

О-1, О-3, О-4, О-5,  Д-3, Д-4 

2 Тема 2. Структурный анализ плоских рычаж-
ных механизмов 

О-1, О-2, О-3, О-4, О-5, Д-1, Д-3, Д-4 

3 Тема 3. Синтез рычажных механизмов (меха- О-1, О-2, О-3, О-4, О-5,  
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низмов с низшими парами) Д-1, Д-3, Д-4 
4 Тема 4. Пространственные рычажные меха-

низмы 
О-1, О-3, О-4, О-5, Д-3, Д-4 

Раздел 2. Кинематический анализ плоских рычажных механизмов 

5 Тема 5. Построение планов механизма О-1, О-2, О-3, О-4, О-5, Д-1, Д-3, Д-4 
6 Тема 6. Определение скоростей точек и звень-

ев механизмов методом планов скоростей. Оп-
ределение ускорений точек и звеньев механиз-
ма методом планов ускорений. Определение 
кинематических характеристик механизма ме-
тодом кинематических диаграмм 

О-1, О-2, О-3, О-4, О-5, Д-1, Д-3, Д-4 

7 Тема 7. Повернутые и совмещенные планы. 
Приведенные скорости и ускорения 

О-1, О-3, О-4, О-5,  
Д-1, Д-3, Д-4 

Раздел 3. Динамический анализ механизмов 
8 Тема 8. Основные задачи. Силы, действующие 

в механизмах 
О-1, О-2, О-3, О-4, О-5,  

Д-1, Д-3, Д-4 
9 Тема 9. Трение в поступательных кинематиче-

ских парах 
О-1, О-3, О-4, О-5, Д-1, Д-3, Д-4 

10 Тема 10. Трение скольжения во вращательных 
и качения в высших кинематических парах 

О-1, О-3, О-4, О-5,  
Д-1, Д-3, Д-4 

11 Тема 11. Силы инерции в механизмах О-1, О-3, О-4, О-5, Д-1, Д-3, Д-4 
12 Тема 12. Силовой анализ плоских рычажных 

механизмов методами кинетостатики 
О-1, О-2, О-3, О-4, О-5,  

Д-1, Д-3, Д-4 
13 Тема 13. Определение уравновешивающей си-

лы методом Жуковского 
О-1, О-2, О-3, О-4, О-5,  

Д-1, Д-3, Д-4 
14 Тема 14. Определение коэффициента полезно-

го действия машины 
О-1, О-3, О-4, О-5,  

Д-1, Д-3, Д-4 
15 Тема 15. Уравнение движения машины. Не-

равномерность движения механизмов 
О-1, О-3, О-4, О-5,  

Д-1, Д-3, Д-4 
16 Тема 16. Определение динамического момента 

инерции маховика 
О-1, О-2, О-3, О-4, О-5,  

Д-1, Д-3, Д-4 
17 Тема 17. Уравновешивание и виброзащита ме-

ханизмов и машин 
О-1, О-3, О-4, О-5,  

Д-1, Д-3, Д-4 
18 Тема 18. Фрикционные механизмы О-1, О-3, О-4, О-5, Д-3, Д-4 
Раздел 4. Кулачковые механизмы 
19 Тема 19. Основные параметры кулачка. Законы 

движения толкателя и коромысла 
О-1, О-3, О-4, О-5,  

Д-3, Д-4, Д-4 
20 Тема 20. Анализ и синтез кулачковых цен-

тральных и дезаксиальных механизмов 
О-1, О-2, О-3, О-4, О-5,  

Д-3, Д-4, Д-4 
Раздел 5. Зубчатые передачи 
21 Тема 21. Теория зацепления цилиндрических 

зубчатых передач 
О-1, О-3, О-4, О-5,  

Д-3, Д-4 
22 Тема 22. Реечное станочное зацепление. Наре-

зание зубчатых колес с нулевым, положитель-
ным и отрицательным смещением 

О-1, О-3, О-4, О-5,  
Д-3, Д-4 

23 Тема 23. Построение эвольвентного внешнего 
зацепления 

О-1, О-2, О-3, О-4, О-5,  
Д-3, Д-4 

24 Тема 24. Трехзвенные зубчатые передачи с не-
подвижными осями 

О-1, О-3, О-4, О-5,  
Д-1, Д-3, Д-4 

25 Тема 25. Кинематика планетарных и диффе-
ренциальных зубчатых передач 

О-1, О-2, О-3, О-4, О-5,  
Д-3, Д-4 
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26 Тема 26. Волновые передачи О-1, О-3, О-4, О-5, Д-3, Д-4 
27 Тема 27. Универсальный шарнир Гука, двой-

ной универсальный шарнир. Карданные пере-
дачи 

О-1, О-3, О-4, О-5,  
 Д-3, Д-4 

Раздел 6. Промышленные роботы и манипуляторы 
28 Тема 28. Классификация. Устройство. Геомет-

ро-кинематические характеристики 
О-1, О-3, О-4, О-5, Д-3, Д-4 

III. ОБРАЗОВАТЕЛЬНЫЕ ТЕХНОЛОГИИ 
В процессе освоения дисциплины "Теория механизмов и машин" используются сле-
дующие образовательные технологии: 

3.1 

лекции (Л), лабораторные работы (ЛР), практические работы (ПР), индивидуальные 
(групповые) академические консультации (АК), самостоятельная работа студентов 
(СР) по выполнению различных видов заданий. 
В процессе освоения дисциплины "Теория механизмов и машин" используются сле-
дующие интерактивные образовательные технологии: анализ конкретных ситуаций 
(АКС), лекция-визуализация (ЛВ), проблемная лекция (ПЛ). 

3.2 

Лекционный материал представлен в виде слайд-презентации в формате "Power Point" 
и видеофильмов.  
При изложении теоретического материала используются такие принципы дидактики 
высшей школы, как чёткая последовательность и систематичность, логическое обос-
нование, взаимосвязь теории и практики, наглядность и т.п. В конце каждой лекции 
предусмотрен отрезок времени для ответов на проблемные вопросы. 

3.3 Используемые интерактивные формы и методы обучения по дисциплине 
 

№ Наименование разделов и тем Кол-
во 

часов 

Вид 
учеб-

ных за-
нятий 

Используемые 
интерактив-
ные техноло-

гии 

Форми-
руемые 

компетен-
ции 

Раздел 1 Общие сведения о дисциплине. Структура и виды механизмов. Структурный 
анализ и синтез механизмов 
1 Тема 3. Синтез рычажных механиз-

мов (механизмов с низшими пара-
ми) 

2 Л АКС ОПК-2, 
ОПК-4 

Раздел 3. Динамический анализ механизмов 
2 Тема 11. Силы инерции в механиз-

мах 
2 Л АКС ОПК-4 

3 Тема 17. Уравновешивание и виб-
розащита механизмов и машин 

  ПЛ ОПК-4, 
ПК-4 

Раздел 4. Кулачковые механизмы 
4 Тема 19. Основные параметры ку-

лачка. Законы движения толкателя 
и коромысла 

2 Л ЛВ ПК-4 

Раздел 5. Зубчатые передачи 
5 Тема 23. Построение эвольвентного 

внешнего зацепления 
2 Л ЛВ ПК-4 

6 Тема 25. Кинематика планетарных и 
дифференциальных зубчатых пере-
дач 

2 Л АКС ПК-4 

7 Тема 26. Волновые передачи 2 Л ЛВ ПК-4 
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IV. УЧЕБНО-МЕТОДИЧЕСКОЕ, ИНФОРМАЦИОННОЕ И МАТЕРИ-
АЛЬНО-ТЕХНИЧЕСКОЕ ОБЕСПЕЧЕНИЕ ДИСЦИПЛИНЫ 

1. РЕКОМЕНДУЕМАЯ ЛИТЕРАТУРА 
Основная литература 

№ Авторы, 
составители 

Название Издательство, год Кол
-во 

Приме-
чание 

О.1 Кузнецов, Н. К. Теория механизмов и 
машин [Электронный 

ресурс]: учебное пособие 
/ Н. К. Кузнецов. – Элек-
трон. текстовые данные 

Иркутск: Иркут-
ский государствен-
ный технический 

университет, 2014. 
– 104 c. – 978-5-

8038-0935-7. – Ре-
жим доступа: 

http://www.iprbooks
hop.ru/23076.html. – 

ЭБС «IPRbooks» 

  

О.2 В. И. Ураль-
ский, С. И. Гон-

чаров, А. В. 
Шаталов [и др.]. 

Теория механизмов и 
машин [Электронный 

ресурс]: учебное пособие 
/ В. И. Уральский, С. И. 

Гончаров, А. В. Шаталов 
[и др.]. – Электрон. тек-

стовые данные 

Белгород: Белго-
родский государст-
венный технологи-
ческий университет 

им. В.Г. Шухова, 
ЭБС АСВ, 2016. – 
196 c. – 2227-8397. 
– Режим доступа: 

http://www.iprbooks
hop.ru/80475.html. – 

ЭБС «IPRbooks» 

  

О.3 Кокорева, О. Г. Теория механизмов и 
машин [Электронный 

ресурс]: курс лекций / О. 
Г. Кокорева. – Электрон. 

текстовые данные 

М.: Московская 
государственная 

академия водного 
транспорта, 2015. – 
83 c. – 2227-8397. – 

Режим доступа: 
http://www.iprbooks
hop.ru/46856.html. – 

ЭБС «IPRbooks» 

  

О.4 Копченков, В. 
Г. 

Теория механизмов и 
машин: учебное пособие 

/ В. Г. Копченков 

Ставрополь: Севе-
ро-Кавказский фе-
деральный универ-
ситет, 2018. – 187 c. 
– ISBN 2227-8397. 
– Текст: электрон-
ный // Электронно-
библиотечная сис-
тема IPR BOOKS: 

[сайт]. – URL: 
http://www.iprbooks
hop.ru/83235.html. – 

ЭБС «IPRbooks» 

  

О.5 Кокорева, О. Г. Теория механизмов и 
машин [Электронный 
ресурс]: методические 

М.: Московская 
государственная 

академия водного 
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рекомендации по выпол-
нению курсового проекта 
/ О. Г. Кокорева. – Элек-
трон. текстовые данные 

транспорта, 2015. – 
52 c. – 2227-8397. – 

Режим доступа: 
http://www.iprbooks
hop.ru/46857.html. – 

ЭБС «IPRbooks» 
Дополнительная литература 

№ Авторы, 
составители 

Название Издательство, год Кол
-во 

Приме-
чание 

Д.1 Кокорева, О. Г. Теория механизмов и 
машин [Электронный 

ресурс]: курс лекций / О. 
Г. Кокорева. – Электрон. 

текстовые данные 

М.: Московская 
государственная 

академия водного 
транспорта, 2015. – 
83 c. – 2227-8397. – 

Режим доступа: 
http://www.iprbooks
hop.ru/46856.html. – 

ЭБС «IPRbooks» 

  

Д.2 Рязанцева, И. Л. Прикладная механика. 
Схемный анализ и синтез 

механизмов и машин: 
учебное пособие / И. Л. 

Рязанцева 

Омск: Омский го-
сударственный тех-
нический универ-

ситет, 2017. – 184 c. 
– ISBN 978-5-8149-

2556-5. – Текст: 
электронный // 
Электронно-

библиотечная сис-
тема IPR BOOKS: 

[сайт]. – URL: 
http://www.iprbooks
hop.ru/78454.html. – 

ЭБС «IPRbooks» 

  

Д.3 Бузина, О. П. Практикум по теории 
механизмов и машин: 

учебное пособие / О. П. 
Бузина, А. В. Суханов, И. 

А. Шипулин 

Липецк: Липецкий 
государственный 
технический уни-

верситет, ЭБС 
АСВ, 2017. – 55 c. 

– ISBN 978-5-
88247-842-0. – 

Текст: электрон-
ный // Электронно-
библиотечная сис-
тема IPR BOOKS: 

[сайт]. – URL: 
http://www.iprbooks
hop.ru/83171.html. – 

ЭБС «IPRbooks» 

  

Д.4 Артоболевский, 
И.И. 

Теория механизмов и 
машин: Учеб. для втузов. 
– 4-е изд., перераб. и доп.  

М.: Наука. Гл. ред. 
физ.-мат. лит., 1988. 

– 640с. 

20  

№ Авторы, 
составители 

Название Издательство, год Кол
-во 

Приме-
чание 

М.1 Юрченко Н.А. Методические указания к Макеевка:  50  
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 выполнению лаборатор-
ных работ по дисципли-

не «Теория механизмов и 
машин» 

ДонНАСА, 2016 
 

М.2 Талалай В.А.,  
Юрченко Н.А. 

Методические указания к 
выполнению курсового 
проекта по дисциплине 
«Теория механизмов и 

машин» 

Макеевка:  
ДонНАСА, 2014 

50  

Электронные образовательные ресурсы 
Э.1 http://www.teormach.ru (электронный учебный курс) 
Э.2 http://www.isopromat.ru/tmm 
Э.3 http://www.studfiles.ru/preview/1674255/ 
Э.4 http://refleader.ru/otratyatyjge.html 
Э.5 http://tmm-umk.bmstu.ru/lectures/lect_1.htm 

2. РЕКОМЕНДУЕМЫЕ ОБУЧАЮЩИЕ, СПРАВОЧНО-ИНФОРМАЦИОННЫЕ, 
КОНТРОЛИРУЮЩИЕ И ПРОЧИЕ КОМПЬЮТЕРНЫЕ ПРОГРАММЫ 

П.1 Windows 8.1 Professional x86/64 (академическая подписка DreamSpark Premium), 
LibreOffice 4.3.2.2 (лицензия GNU LGPL v3+ и MPL2.0) 

П.2 MS Windows Svr Std 2008 Russian OLP NL AE (лицензия Microsoft №44446087),  
MS Windows 2008 Server Terminal Svcs CAL Russian Open No Level (лицензия Microsoft 
№44446087), 
MS Windows 2008 Server CAL Russian Open No Level (лицензия Microsoft №44446087), 
MS Office 2007 Russian OLP NL AE (лицензии Microsoft №43338833, 44446087), 
Grub loader for ALT Linux (лицензия GNU LGPL v3), 
Mozilla Firefox (лицензия MPL2.0), Moodle (Modular Object-Oriented Dynamic Learning 
Environment, лицензия GNU GPL) 

3. МАТЕРИАЛЬНО-ТЕХНИЧЕСКОЕ ОБЕСПЕЧЕНИЕ ДИСЦИПЛИНЫ (МОДУЛЯ) 
Дисциплина "Теория механизмов и машин" обеспечена: 

1 Мультимедийный проектор (ауд. 4101) 
2 Ноутбук (ауд. 4101) 
3 Лабораторное оборудование для проведения работ (ауд. 4203): пособия по теории 

механизмов и машин; редуктор цилиндрический двухступенчатый; редуктор цилин-
дрический трехступенчатый; редуктор червячный; редуктор конический; модель 
дифференциала; зубчатые колеса прямозубые с эвольвентным профилем зуба; при-
бор для черчения зубов эвольвентного профиля методом обката; зубомеры танген-
циальные; штангенциркули ШЦ 1-250. 

V. ОЦЕНОЧНЫЕ СРЕДСТВА 
Оценочные средства по дисциплине разработаны в соответствии с "Положением о фонде 
оценочных средств в ГОУ ВПО "ДОННАСА" и являются неотъемлемой частью программы. 
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ПАСПОРТ 
фонда оценочных средств 

ПО УЧЕБНОЙ ДИСЦИПЛИНЕ 
"Теория механизмов и машин" 

 
1. Модели контролируемых компетенций: 

 
1.1. Компетенции, формируемые в процессе изучения дисциплины (3 семестр): 

Индекс Формулировка компетенции 
ОПК-1 способность формулировать цели и задачи исследования, выявлять приоритеты 

решения задач, выбирать и создавать критерии оценки 
ОПК-2 способность применять современные методы исследования, оценивать и пред-

ставлять результаты выполненной работы 
ОПК-4 способность использовать законы и методы математики, естественных, гумани-

тарных и экономических наук при решении профессиональных задач 
ПК-4 способность в составе коллектива исполнителей участвовать в разработке кон-

структорско-технической документации новых или модернизируемых образцов 
наземных транспортно-технологических машин и комплексов 

 
1.2. Сведения об иных дисциплинах (преподаваемых, в том числе на других ка-

федрах) и участвующих в формировании данных компетенций. 
 
1.2.1. Компетенция ОПК-1 формируется в процессе изучения дисциплин (прохождения 
практик): 
Б1.Б.06 Математика; 
Б1.Б.07 Физика; 
Б1.Б.08 Химия; 
Б1.Б.10 Теоретическая механика; 
Б1.Б.12 Начертательная геометрия и инженерная графика; 
Б1.Б.14 Детали машин; 
Б1.Б.16 Теплотехника; 
Б1.Б.18 Общая электротехника и электроника; 
Б1.В.08 Сопротивление материалов; 
Б1.В.10 Транспортная логистика; 
Б1.В.ДВ.07.01 Основы автоматизации проектирования машин; 
Б1.В.ДВ.10.02 Трибоника; 
Б2.В.04(П) Преддипломная практика; 
Б3.Б.01(Г) Подготовка и сдача государственного экзамена; 
Б3.Б.02(Д) Подготовка и защита выпускной квалификационной работы. 
1.2.2. Компетенция ОПК-2 формируется в процессе изучения дисциплин (прохождения 
практик): 
Б1.Б.07 Физика; 
Б1.Б.14 Детали машин; 
Б1.Б.16 Теплотехника; 
Б1.Б.17 Материаловедение; 
Б1.Б.18 Общая электротехника и электроника; 
Б1.В.07 Технология конструкционных материалов; 
Б1.В.08 Сопротивление материалов 
Б1.В.10 Транспортная логистика; 
Б1.В.17 Надежность машин и оборудования; 
Б1.В.ДВ.09.01 Динамика машин; 
Б1.В.ДВ.09.02 Диагностика подъемно-транспортных, строительных, дорожных машин и 
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оборудования; 

Б2.В.04(П) Преддипломная практика; 
Б3.Б.01(Г) Подготовка и сдача государственного экзамена; 
Б3.Б.02(Д) Подготовка и защита выпускной квалификационной работы. 
1.2.3. Компетенция ОПК-4 формируется в процессе изучения дисциплин (прохождения 
практик): 
Б1.Б.03 Иностранный язык 
Б1.Б.04 Экономическая теория 
Б1.Б.05 Экономика предприятия и отрасли 
Б1.Б.06 Математика 
Б1.Б.07 Физика; 
Б1.Б.08 Химия 
Б1.Б.09 Информатика 
Б1.Б.10 Теоретическая механика 
Б1.Б.11 Экология 
Б1.Б.12 Начертательная геометрия и инженерная графика 
Б1.Б.14 Детали машин; 
Б1.Б.16 Теплотехника; 
Б1.Б.17 Материаловедение; 
Б1.Б.18 Общая электротехника и электроника; 
Б1.В.03 Основы бизнеса, маркетинга и менеджмента 
Б1.В.05 Математика (спецглавы) 
Б1.В.08 Сопротивление материалов 
Б1.В.10 Транспортная логистика; 
Б1.В.13 Металлические конструкции подъемно-транспортных, строительных, дорожных 
машин и оборудования 
Б1.В.14 Электропривод и автоматизация машин 
Б1.В.15 Двигатели внутреннего сгорания 
Б1.В.17 Надежность машин и оборудования; 
Б1.В.19 Основы технологии производства и ремонта подъемно-транспортных, строитель-
ных, дорожных машин и оборудования 
Б1.В.ДВ.07.02 Информационные технологии в машиностроении 
Б2.В.02(П) Практика  по  получению  профессиональных  умений  и  опыта профессио-
нальной деятельности (технологическая, выездная) 
Б3.Б.01(Г) Подготовка и сдача государственного экзамена; 
Б3.Б.02(Д) Подготовка и защита выпускной квалификационной работы. 
1.2.4. Компетенция ПК-4 формируется в процессе изучения дисциплин (прохождения 
практик): 
Б1.Б.12 Начертательная геометрия и инженерная графика; 
Б1.Б.14 Детали машин; 
Б1.Б.15 Гидравлика и гидропневмоприводы; 
Б1.Б.17 Материаловедение; 
Б1.Б.23 Грузоподъемная, транспортирующая и транспортная техника; 
Б1.Б.24 Машины для земляных работ; 
Б1.В.06 Инженерная и компьютерная графика; 
Б1.В.07 Технология конструкционных материалов; 
Б1.В.09 Гидравлические и пневматические системы транспортно-технологических машин 
Б1.В.11 Лифты и подъемники; 
Б1.В.13 Металлические конструкции подъемно-транспортных, строительных, дорожных 
машин и оборудования; 
Б1.В.16 Машины для производства строительных материалов; 
Б1.В.18 Дорожные машины; 
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Б1.В.ДВ.07.01 Основы автоматизации проектирования машин; 
Б1.В.ДВ.08.01 Машины и оборудование непрерывного транспорта; 
Б1.В.ДВ.10.01 Теория технических систем; 
Б1.В.ДВ.11.02 Специальные вопросы проектирования подъемно-транспортных машин; 
Б2.В.04(П) Преддипломная практика; 
Б3.Б.01(Г) Подготовка и сдача государственного экзамена; 
Б3.Б.02(Д) Подготовка и защита выпускной квалификационной работы; 
ФТД.В.02 Компьютерная графика. 

2. В результате изучения дисциплины "Теория механизмов и машин" обучаю-
щийся должен: 
 
2.1. Знать: 
- цели и задачи анализа и синтеза механизмов, основные понятия теории механизмов и 
машин (ОПК-1); 
- современные методы анализа механизмов (ОПК-2); 
- методику проектирования механизмов (ОПК-2); 
- принципы работы различных механизмов и машин (ОПК-4); 
- способы анализа и проектирования механизмов с использованием ЭВМ *ПК-4). 
2.2. Уметь: 
- выявлять приоритеты решения задач анализа и синтеза механизмов (ОПК-1); 
- определять наиболее рациональные параметры механизмов (ОПК-2); 
- применять законы и методы математики и теоретической механики для решения задач 
проектирования механизмов (ОПК-4); 
- применять ЭВМ при решении задач по теории механизмов и машин (ПК-4). 
2.3. Владеть: 
- основами создания критерий оценок качества проведения анализа и синтеза механизмов 
(ОПК-1); 
- методиками оценивания проведенного исследования механизма (ОПК-2); 
- различными методиками подбора рациональных параметров механизмов и машин для 
воспроизведения исполнительным органом заданного движения (ОПК-4); 
- методами системного подхода проектирования механизмов и машин (ПК-4). 
 

5. ФОРМЫ КОНТРОЛЯ 
 

4. Программа оценивания контролируемой компетенции: 
 

№ 
Контролируемые моду-

ли, разделы (темы) 
дисциплины 

Код контро-
лируемой 

компетенции 

Планируемые результаты 
освоения компетенции  

Наименование 
оценочного 

средства 
Раздел 1 Общие сведения о дисциплине. Структура и виды механизмов. Структур-
ный анализ и синтез механизмов 
1. Тема 1. Развитие теории 

механизмов и машин. 
Теория механизмов и 
машин как основа проек-
тирования: определение 
дисциплины, ее задачи и 
место среди других 
учебных дисциплин. Оп-
ределение понятий «ма-
шина»  и «механизм». 
Типы машин и механиз-

ОПК-1 Знать: основные этапы 
развития теории меха-
низмов и машин. 
Уметь: определять зада-
чи и мессто дисциплины 
среди других учебных 
дисциплин. 
Владеть: основами клас-
сификации машин и ме-
ханизмов. 

Тест-контроль  
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мов, их общая характе-
ристика: недостатки и 
преимущества, область 
применения 

2. Тема 2. Структурный 
анализ плоских рычаж-
ных механизмов. Опре-
деление понятий: звено, 
кинематическая пара, 
структурная кинемати-
ческая пара, кинемати-
ческая цепь. Классифи-
кация кинематических 
пар. Определения степе-
ни подвижности меха-
низма по формуле Че-
бышева. Принцип струк-
турного строения и обра-
зования рычажных ме-
ханизмов 

ОПК-2, ОПК-
4 

Знать: классификацию 
кинематических пар. 
Уметь: определять сте-
пень подвижности меха-
низма. 
Владеть: принципами 
структурного строения и 
образования рычажных 
механизмов. 

Тест-контроль  

3. Тема 3. Синтез рычаж-
ных механизмов (меха-
низмов с низшими пара-
ми). Условие существо-
вания кривошипа. Коэф-
фициент производитель-
ности. Синтез кулисного 
механизма. Методы пре-
образования механизмов 

ОПК-2, ОПК-
4 

Знать: методы преобра-
зования механизмов. 
Уметь: подбирать длины 
звеньев механизма. 
Владеть: основами син-
теза рычажных механиз-
мов. 

Тест-контроль  

4.  Тема 4. Пространствен-
ные рычажные механиз-
мы. Структурный анализ 
рычажных механизмов. 
Структурный синтез ры-
чажных механизмов 

ОК-1, ОПК-4 Знать: основные виды 
пространственных ры-
чажных механизмов. 
Уметь: проводить струк-
турный анализ рычажных 
механизмов. 
Владеть: основами струк-
турного синтеза рычаж-
ных механизмов 

Тест-контроль  

Раздел 2. Кинематический анализ плоских рычажных механизмов 
5. Тема 5. Кинематический 

анализ плоских рычаж-
ных механизмов. Поня-
тие кинематической 
схемы механизма. По-
строение планов меха-
низма. Метод засечек, 
шаблонов, моделей 

ОПК-1, ОПК-
2 

Знать: основные этапы 
кинематического анализа 
плоских рычажных меха-
низмов. 
Уметь: строить планы 
положений механизма. 
Владеть: методом засе-
чек при построении плана 
положений механизма. 

Тест-контроль  

6. Тема 6. Определение 
скоростей точек и звень-
ев механизмов методом 
планов скоростей. Опре-

ОПК-1, ОПК-
2 

Знать: правила построе-
ния планов скоростей и 
ускорений точек и звень-
ев механизма. 

Тест-контроль  



27 
 

деление ускорений точек 
и звеньев механизма ме-
тодом планов ускорений. 
Определение кинемати-
ческих характеристик 
механизма методом ки-
нема-тических диаграмм 

Уметь: строить планы 
скоростей и ускорений 
точек и звеньев механиз-
ма, кинематические диа-
граммы. 
Владеть: основами со-
ставления векторных 
уравнений. 

7. Тема 7. Повернутые и 
совмещенные планы. 
Приведенные скорости и 
ускорения 

ОПК-1, ОПК-
2 

Знать: правила построе-
ния повернутых и совме-
щенных планов. 
Уметь: определять при-
веденные скорости и ус-
корения. 
Владеть: методикой оп-
ределения скоростей и 
ускорений механизмов. 

Тест-контроль  

Раздел 3. Динамический анализ механизмов 
8. Тема 8. Вступление к 

динамическому анализу 
механизмов и машин. 
Основные задачи. Силы, 
действующие в меха-
низмах. Механические 
характеристики машин. 
Режимы движения меха-
низмов 

ОПК-2, ПК-4 Знать: силы, действую-
щие в механизмах, и их 
характеристики. 
Уметь: строить механи-
ческие характеристики 
механизмов. 
Владеть: методикой оп-
ределения истинного 
движения механизма под 
действием приложенных 
к нему сил. 

Тест-контроль  

9 Тема 9. Трение в посту-
пательных кинематиче-
ских парах. Виды тре-
ния. Трение на наклон-
ной поверхности. Трение 
в клинообразном и ци-
линдрическом желобе. 
Трение в винтовой паре 

ОПК-2 Знать: классификацию 
сил трения. 
Уметь: определять на-
правление и величину си-
лы трения в поступатель-
ных парах. 
Владеть: методикой оп-
ределения движущей си-
лы в поступательных па-
рах, учитывая силу тре-
ния. 

Тест-контроль  

10 Тема 10. Трение сколь-
жения во вращательных 
и качения в высших ки-
нематических парах. 
Трение гибкого звена по 
неподвижному барабану. 
Перемещение груза на 
катках. Перемещение 
груза на тележке 

ОПК-2 Знать: виды нагружения 
валов во вращательных 
кинематических парах. 
Уметь: определять мо-
менты трения и движу-
щие силы во вращатель-
ных высших кинематиче-
ских парах. 
Владеть: методикой ре-
шения задач динамики с 
учетом сил трения. 

Тест-контроль  
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11 Тема 11. Силы инерции в 
механизмах. Определе-
ние сил инерции звеньев 
плоских механизмов. 
Приведение сил инерции 
звена к центру колеба-
ния. Метод замещенных 
точек 

ОПК-4 Знать: зависимость сил 
инерции от характера пе-
редвижения звена, метод 
замещенных точек. 
Уметь: определять силы 
инерции плоских меха-
низмов. 
Владеть: методикой при-
ведения сил инерции к 
центру колебания. 

Тест-контроль  

12 Тема 12. Силовой анализ 
плоских рычажных ме-
ханизмов методами ки-
нетостатики. Принцип 
Д’Аламбера. определе-
ние неизвестных реак-
ций в кинематических 
парах методом построе-
ния планов сил 

ОПК-4 Знать: основные задачи 
динамики, принцип 
Д’Аламбера. 
Уметь: определять реак-
ции в кинематических па-
рах. 
Владеть: методикой по-
строения планов сил. 

Тест-контроль  

13 Тема 13. Понятие про 
уравновешивающую си-
лу и момент силы. Опре-
деление уравновеши-
вающей силы методом 
Жуковского 

ПК-4 Знать: назначение урав-
новешивающей силы и 
момента силы. 
Уметь: проводить кине-
тостатический расчет на-
чального механизма. 
Владеть: методикой оп-
ределения уравновеши-
вающей силы методом 
Жуковского. 

Тест-контроль  

14 Тема 14. Определение 
коэффициента полезного 
действия машины. Оп-
ределение кпд при по-
следовательном соеди-
нении механизмов. Оп-
ределение кпд при па-
раллельном соединении 
механизмов. КПД кине-
матических пар 

ПК-4 Знать: формулы для оп-
ределения коэффициента 
полезного действия ма-
шины и коэффициента 
потерь механизма. 
Уметь: определять кпд 
механизма при различных 
способах соединения ме-
ханизмов. 
Владеть: методикой оп-
ределения коэффициента 
полезного действия вин-
товой пары. 

Тест-контроль  

15 Тема 15. Регулирование 
движения механизмов и 
машин. Уравнение дви-
жения машины. Нерав-
номерность движения 
механизмов. Коэффици-
ент неравномерности 
движения 

ПК-4 Знать: режимы движения 
механизмов и машин. 
Уметь: определять при-
чины неравномерного 
движения механизма. 
Владеть: методикой со-
ставления уравнений 
движения механизма в 
энергетической форме. 

Тест-контроль  
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16 Тема 16. Определение 
динамического момента 
инерции маховика 

ОПК-4, ПК-4 Знать: определение и на-
значение маховика. 
Уметь: определять сум-
марный приведенный 
момент, геометрические 
размеры маховика. 
Владеть: методикой оп-
ределения момента инер-
ции маховика. 

Тест-контроль  

17 Тема 17. Уравновешива-
ние и виброзащита ме-
ханизмов и машин. 
Уравновешивание вра-
щательных тел. Уравно-
вешивание механизмов. 
Статическое и динами-
ческое балансирование 
вращательных тел. Виб-
розащита машин 

ОПК-4, ПК-4 Знать: основные методы 
виброзащиты. 
Уметь: уравновешивать 
механизмы. 
Владеть: правилами ста-
тической и динамической 
балансировки вращаю-
щихся тел. 

Тест-контроль  

18 Тема 18. Фрикционные 
механизмы 

ОПК-1 Знать: назначение и типы 
фрикционных механиз-
мов. 
Уметь: определять гео-
метрические размеры 
фрикционных механиз-
мов. 
Владеть: методикой рас-
чета фрикционных меха-
низмов. 

Тест-контроль  

Раздел 4. Кулачковые механизмы 

19 Тема 19. Кулачковые 
механизмы: общие поня-
тия, классификация. Ос-
новные параметры ку-
лачка. Законы движения 
толкателя и коромысла 

Тест-контроль  

20 Тема 20. Анализ и синтез 
кулачковых центральных 
и дезаксиальных меха-
низмов, в которых кула-
чок работает по толкате-
лю с острием, роликом, 
плоскостью. Анализ и 
синтез кулачковых ме-
ханизмов, в которых ку-
лачок перемещает коро-
мысло с острием, коро-
мысло с роликом, плос-
кое коромысло 

ПК-4 Знать: классификацию 
кулачковых механизмов; 
законы движения толка-
теля и коромысла; связь 
между углом давления и 
размерами кулачка. 
Уметь: проводить анализ 
кулачковых механизмов. 
Владеть: методикой син-
теза кулачковых меха-
низмов. 

Тест-контроль  

Раздел 5. Зубчатые передачи 
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21 Тема 21. Теория зацеп-
ления цилиндрических 
зубчатых передач. Ци-
линдрическая зубчатая 
передача. Основная тео-
рема зацепления. Кри-
вые, которые удовлетво-
ряют основной теореме 
зацепления. Эвольвента 
окружности. Эвольвент-
ное зацепление 

Тест-контроль  

22 Тема 22. Реечное ста-
ночное зацепление. На-
резание зубчатых колес с 
нулевым, положитель-
ным и отрицательным 
смещением. Подрезание 
и заострение зубьев 

Тест-контроль  

23 Тема 23. Построение 
эвольвентного внешнего 
зацепления. Основные 
качественные показатели 
зацепления: коэффици-
ент перекрытия, коэф-
фициент скольжения и 
коэффициент удельного 
давления. Корригирова-
ние зубчатого зацепле-
ния 

ОПК-1, ПК-4 Знать: теорию зацепле-
ния цилиндрических зуб-
чатых передач; основную 
теорему зацепления, ос-
новные размеры зубьев. 
Уметь: рассчитывать па-
раметры и строить эволь-
вентное зацепление. 
Владеть: методикой об-
разования сопряженных 
поверхностей, правила 
корригирования зубчато-
го зацепления. 

Тест-контроль  

24 Тема 24. Трехзвенные 
зубчатые передачи с не-
подвижными осями. Ме-
ханизмы многоступенча-
тых зубчатых передач с 
неподвижными осями. 
Механизмы зубчатых 
передач с подвижными 
осями 

ПК-4 Знать: типы трехзвенных 
зубчатых передач с не-
подвижными осями, с 
подвижными осями. 
Уметь: определять ос-
новные параметры трех-
звенных зубчатых пере-
дач. 
Владеть: методикой рас-
чета передаточных чисел 
механизмов с неподвиж-
ными осями. 

Тест-контроль  

25 Тема 25. Кинематика 
планетарных и диффе-
ренциальных зубчатых 
передач. Условия синте-
за планетарных и диф-
ференциальных передач: 
соосность, соседства и 
сборки. Дифференциал 
автомобильного типа. 
Замкнутый дифференци-
ал 

ПК-4 Знать: структуру эпи-
циклических механизмов, 
формулу Виллиса. 
Уметь: различать плане-
тарные и дифференци-
альные механизмы, про-
водить кинематический 
анализ дифференциала 
автомобильного типа. 
Владеть: методикой оп-
ределения передаточного 

Тест-контроль  
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числа планетарных меха-
низмов, правилами синте-
за планетарных механиз-
мов. 

26 Тема 26. Волновые пере-
дачи 

ПК-4 Знать: структуру, назна-
чение и область примене-
ния волновых передач, их 
классификацию. 
Уметь: проводить кине-
матический анализ вол-
новой передачи. 
Владеть: методикой рас-
чета геометрических па-
раметров волновой пере-
дачи. 

Тест-контроль  

27 Тема 27. Универсальный 
шарнир Гука, двойной 
универсальный шарнир. 
Карданные передачи 

ПК-4 Знать: назначение шар-
ниров, типы карданных 
передач. 
Уметь: определять струк-
туру шарниров, кардан-
ных передач. 
Владеть: методикой оп-
ределения параметров 
карданных передач. 

Тест-контроль  

Раздел 6. Промышленные роботы и манипуляторы 

28 Тема 28. Промышленные 
роботы и манипуляторы. 
Классификация. Устрой-
ство. Геометро-
кинематические харак-
теристики 

ПК-4 Знать: теорию зацепле-
ния цилиндрических зуб-
чатых передач; основную 
теорему зацепления, ос-
новные размеры зубьев. 
Уметь: рассчитывать па-
раметры и строить эволь-
вентное зацепление. 
Владеть: методикой об-
разования сопряженных 
поверхностей, правила 
корригирования зубчато-
го зацепления. 

Тест-контроль  

Раздел 7. Лабораторный практикум 

29 Тема 2. Структурный 
анализ рычажных меха-
низмов 

ОПК-2 Знать: классификацию 
звеньев, кинематических 
пар и структурных групп. 
Уметь: подсчитывать 
степень подвижности ме-
ханизма. 
Владеть: методикой раз-
бивания механизма на 
структурные группы. 

Защита лабо-
раторных ра-
бот (устно) 

30 Тема 3. Метрический 
синтез четырехзвенных 

ОПК-2 Знать: условие сущест-
вования кривошипа. 

Защита лабо-
раторных ра-
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рычажных механизмов Уметь: подбирать длины 
звеньев для работоспо-
собности механизма. 
Владеть: основами мето-
да засечек для построения 
плана положений. 

бот (устно) 

31 Тема 6. Построение пла-
нов скоростей и ускоре-
ний плоского механизма 

ОПК-4 Знать: правила составле-
ния векторных уравне-
ний. 
Уметь: определять вели-
чины линейных и угло-
вых скоростей точек и 
звеньев. 
Владеть: методикой по-
строения планов скоро-
стей и ускорений плоско-
го механизма. 

Защита лабо-
раторных ра-
бот (устно) 

32 Тема 9. Определение ко-
эффициента трения 
скольжения в поступа-
тельной паре 

ПК-4 Знать: формулы для оп-
ределения коэффициента 
трения скольжения в по-
ступательной паре. 
Уметь: определять коэф-
фициенты трения для 
различных материалов. 
Владеть: методикой про-
ведения опытов для опре-
деления коэффициентов 
трения скольжения в по-
ступательной паре. 

Защита лабо-
раторных ра-
бот (устно) 

33 Тема 16. Определение 
динамического момента 
инерции звена методом 
маятниковых колебаний 

ПК-4 Знать: теоретические ос-
новы динамического мо-
мента инерции звена. 
Уметь: определять дина-
мический момент инер-
ции звена относительно 
оси, которая проходит 
через центр массы звена 
перпендикулярно плоско-
сти ее движения. 
Владеть: способом опре-
деления динамического 
момента инерции звена, 
основанным на теории 
маятниковых колебаний. 

Защита лабо-
раторных ра-
бот (устно) 

34 Тема 16. Определение 
динамического момента 
инерции звена методом 
бифилярного подвеса 

ПК-4 Знать: теоретические ос-
новы динамического мо-
мента инерции звена. 
Уметь: определять экс-
периментальным путем 
динамический момент 
инерции звена. 
Владеть: способом опре-

Защита лабо-
раторных ра-
бот (устно) 
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деления динамического 
момента инерции звена 
методом бифилярного 
подвеса. 

35 Тема 22. Определение 
основных геометриче-
ских параметров зубча-
тых колес 

ПК-4 Знать: основные геомет-
рические параметры зуб-
чатых колес. 
Уметь: проводить изме-
рения и пользоваться ин-
струментом. 
Владеть: методикой рас-
чета основных парамет-
ров зубчатых колес. 

Защита лабо-
раторных ра-
бот (устно) 

36 Тема 23. Кинематиче-
ский анализ зубчатых 
механизмов с подвиж-
ными и неподвижными 
осями 

ОПК-4 Знать: виды зубчатых 
механизмов с подвижны-
ми и неподвижными ося-
ми. 
Уметь: проводить кине-
матическое исследование 
планетарных механизмов. 
Владеть: основами рас-
чета передаточного от-
ношения. 

Защита лабо-
раторных ра-
бот (устно) 

37 Тема 20. Кинематиче-
ское исследование дви-
жения толкателя плоско-
го кулачкового механиз-
ма 

ПК-4 Знать: структуру и виды 
кулачковых механизмов. 
Уметь: определять пара-
метры кулачка. 
Владеть: методикой по-
строения закона движе-
ния толкателя. 

Защита лабо-
раторных ра-
бот (устно) 

Раздел 8. Практические работы 
38 

 
Тема 12. Определение 
приведенных сил (мо-
ментов), масс (момен-
тов) инерции. Определе-
ние реакций в кинемати-
ческих парах 

ОПК-4 Знать: правила приведе-
ния сил и моментов. 
Уметь: составлять урав-
нения моментов сил для 
звеньев. 
Владеть: основами прин-
ципа Даламбера. 

Защита прак-
тических ра-
бот (устно) 

39 Тема 12. Тема 13. По-
строение планов сил. 
Определение уравнове-
шивающей силы мето-
дом рычага Жуковского 

ПК-4 Знать:  правила состав-
ления уравнений равнове-
сия для структурных 
групп. 
Уметь: определять урав-
новешивающую силу ме-
тодом рычага Жуковско-
го. 
Владеть: основами по-
строения плана сил. 

Защита прак-
тических ра-
бот (устно) 

40 Тема 20. Анализ и синтез 
плоских кулачковых ме-
ханизмов с толкателем 
острием, роликом, плос-

ПК-4 Знать: основные пара-
метры кулачкового меха-
низма. 
Уметь: анализировать 

Защита прак-
тических ра-
бот (устно) 
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костью плоские кулачковые ме-
ханизмы с толкателем 
острием, роликом, плос-
костью. 
Владеть: методикой оп-
ределения закона движе-
ния толкателя, профиля 
кулачка. 

41 Тема 20. Анализ и синтез 
плоских кулачковых ме-
ханизмов с колебателем 

ПК-4 Знать: основные пара-
метры кулачкового меха-
низма. 
Уметь: анализировать 
плоские кулачковые ме-
ханизмы с колебателем. 
Владеть: методикой оп-
ределения закона движе-
ния колебателя, профиля 
кулачка. 

Защита прак-
тических ра-
бот (устно) 

42 Тема 22. Построение 
эвольвентного зубчатого 
зацепления. Определе-
ние качественных пока-
зателей зацепления 

ПК-4 Знать: основные пара-
метры эвольвентного зуб-
чатого зацепления. 
Уметь: строить эволь-
вентное зубчатое зацеп-
ление. 
Владеть: методикой оп-
ределения качественных 
показателей зацепления. 

Защита прак-
тических ра-
бот (устно) 

43 Тема 23. Кинематиче-
ский анализ зубчатых 
механизмов с подвиж-
ными и неподвижными 
осями 

ПК-4 Знать: структуру зубча-
тых механизмов с под-
вижными и неподвижны-
ми осями. 
Уметь: определять пере-
даточное число зубчатых 
механизмов с подвижны-
ми и неподвижными ося-
ми. 
Владеть: правилами со-
ставления кинематиче-
ских схем зубчатых меха-
низмов с подвижными и 
неподвижными осями. 

Защита прак-
тических ра-
бот (устно) 

44 Тема 24. Проектирова-
ние сложного зубчатого 
механизма, в состав ко-
торого входят колеса с 
неподвижными и под-
вижными осями 

ПК-4 Знать: условия соосно-
сти, соседства и сборки 
для планетарного меха-
низма. 
Уметь: определять коли-
чество сателлитов в пла-
нетарном механизме. 
Владеть: правилами под-
бора количества зубьев 
планетарного механизма. 

Защита прак-
тических ра-
бот (устно) 
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4. Критерии и шкалы для интегрированной оценки уровня сформированности компетенций 
Оценка сформированности компетенции 

Составляющие 
компетенции 

"неудовлетворитель-
но" 

/34-0/F 

"неудовлетворительно" 
/59-35/FX 

"удовлетворительно" 
/69-60/Е 
/70-74/D 

"хорошо" 
/79-75/С 

"хорошо" 
/89-80/В 

"отлично" 
/100-90/А 

Полнота знаний Не верные, не аргу-
ментированные, с 
множеством грубых 
ошибок ответы на 
вопросы / ответы на 
два вопроса из трех 
полностью отсутст-
вуют. Уровень знаний 
ниже минимальных 
требований 

Даны не полные, не точ-
ные и аргументирован-
ные ответы на вопросы. 
Уровень знаний ниже 
минимальных требова-
ний. Допущено много 
грубых ошибок 

Даны недостаточно пол-
ные, точные и аргументи-
рованные ответы на вопро-
сы. Плохо знает термины, 
определения и понятия; 
основные закономерности, 
соотношения, принципы. 
Допущено много негрубых 
ошибок 

Даны достаточно полные, 
точные и аргументирован-
ные ответы на вопросы. В 
целом знает термины, оп-
ределения и понятия; ос-
новные закономерности, 
соотношения, принципы. 
Допущено несколько не-
грубых ошибок 

Даны полные, точные и 
аргументированные ответы 
на вопросы. Знает терми-
ны, определения и понятия; 
основные закономерности, 
соотношения, принципы. 
Допущено несколько не-
грубых ошибок 

Даны полные, точные и 
аргументированные ответы 
на вопросы. Знает термины, 
определения и понятия; 
основные закономерности, 
соотношения, принципы. 
Допущено несколько не-
точностей 

Умения Полное отсутствие 
понимания сути ме-
тодики решения зада-
чи, допущено множе-
ство грубейших оши-
бок / задания не вы-
полнены вообще 

Слабое понимание сути 
методики решения зада-
чи, допущены грубые 
ошибки. Решения не 
обоснованы. Не умеет 
использовать норматив-
но-техническую литера-
туру. Не ориентируется в 
специальной научной 
литературе, нормативно-
правовых актах 

Достаточное понимание 
сути методики решения 
задачи, допущены ошибки. 
Решения не всегда обосно-
ваны. Умеет использовать 
нормативно-техническую 
литературу. Слабо ориен-
тируется в специальной 
научной литературе, нор-
мативно-правовых актах 

В целом понимает суть 
методики решения задачи, 
допущены ошибки. Реше-
ния не всегда обоснованы. 
Умеет использовать норма-
тивно-техническую и спе-
циальную научную литера-
туру, нормативно-правовые 
акты, результаты НИР 

В целом понимает суть 
методики решения задачи, 
допущены неточности. 
Способен обосновать ре-
шения. Умеет использовать 
нормативно-техническую и 
специальную научную ли-
тературу, нормативно-
правовые акты, результаты 
НИР 

Понимает суть методики 
решения задачи. Способен 
обосновать решения. Умеет 
использовать нормативно-
техническую и специаль-
ную научную литературу, 
передовой зарубежный 
опыт, нормативно-правовые 
акты, результаты НИР 

Владение навыка-
ми 

Не продемонстриро-
вал навыки выполне-
ния профессиональ-
ных задач. Испытыва-
ет существенные 
трудности при вы-
полнении отдельных 
заданий 

Не продемонстрировал 
навыки выполнения про-
фессиональных задач. 
Испытывает существен-
ные трудности при вы-
полнении отдельных за-
даний 

Владеет опытом готовно-
сти к профессиональной 
деятельности и профессио-
нальному самосовершенст-
вованию на пороговом 
уровне. Трудовые действия 
выполняет медленно и не-
качественно 

Владеет средним опытом 
готовности к профессио-
нальной деятельности и 
профессиональному само-
совершенствованию. Тру-
довые действия выполняет 
на среднем уровне по бы-
строте и качеству 

Владеет опытом и доста-
точно выраженной лично-
стной готовности к про-
фессиональной деятельно-
сти и профессиональному 
самосовершенствованию. 
Быстро и качественно вы-
полняет трудовые действия 

Владеет опытом и выра-
женностью личностной 
готовности к профессио-
нальной деятельности и 
профессиональному само-
совершенствованию. Быст-
ро и качественно выполняет 
трудовые действия 

Обобщенная оцен-
ка сформирован-

ности компетенций 

Компетенции не 
сформированы 

Значительное количество 
компетенций не сформи-
ровано 

Все компетенции сформи-
рованы, но большинство на 
пороговом уровне 

Все компетенции сформи-
рованы на среднем уровне 

Все компетенции сформи-
рованы на среднем или 
высоком уровне 

Все компетенции сформи-
рованы на высоком уровне 

Уровень сформи-
рованности компе-

тенций 
Нулевой Минимальный Пороговый Средний Продвинутый Высокий 

 



5. Перечень контрольных заданий и иных материалов, необходимых для оценки 
знаний, умений и навыков 

 
5.1. Вопросы по дисциплине: 
 

1. Определение машины и механизма. Состав механизма, кинематические пары и 
их классификация. 

2. Кинематические цепи (замкнутые, разомкнутые, простые и сложные). Структур-
ная формула общей кинематической цепи (формула Сомова-Малышева). Структурная фор-
мула плоских механизмов (формула Чебышева). 

3. Структурный анализ плоских механизмов: число подвижных звеньев, вид кине-
матических пар, число степеней свободы. Понятие структурной группы, класс структурной 
группы и механизма. Возможность разделения механизма на начальные звенья и структур-
ные группы с нулевой подвижностью. 

4. Структурный синтез механизма. Принцип наслоения структурных групп к на-
чальным звеньям, стойки или уже присоединенных структурных групп. Классификация ме-
ханизмов: рычажные, зубчатые, кулачковые и др. 

5. Кинематический анализ плоского рычажного механизма: построение планов ме-
ханизма и скоростей. Теоретическая база для определения скоростей.  

6. Кинематический анализ плоского рычажного механизма: построение планов ус-
корений. Теоретическая база для определения ускорений. 

7. Особенности построения планов скоростей и ускорений для кулисного механиз-
ма. 

8. Силы, действующие в механизмах.  
9. Механические характеристики машин. 
10. Режимы движения механизмов: пуск, установившееся движение, торможение. 

Теоретическая база для моделирования движения машинного агрегата. 
11. Виды трения. Трение в поступательных кинематических парах.  
12. Трение скольжения во вращательных кинематических парах. 
13. Трение качения в высших кинематических парах. 
14. Определение сил инерции звеньев плоских механизмов. Приведение сил инер-

ции. 
15. Динамический анализ механизмов: силовой анализ и динамика механизмов. Суть 

метода силового расчета механизмов на основе принципа Д’Аламбера. 
16. Определение работы силы: элементарной и на конечном пути. Определение ра-

боты системы сил. Графическое изображение работы. 
17. Кинетостатический расчет плоских рычажных механизмов: определение реакций 

в кинематических парах структурных групп и начального звена. 
18. Определение реакций в кинематических парах структурных групп плоского ры-

чажного механизма с учетом сил трения. 
19. Динамические и математические модели движения машинных агрегатов. Приве-

денные силы (моменты сил) и моменты инерции (массы) в уравнениях движения. 
20. Звенья приведения, особенности определения приведенных моментов (сил), мо-

ментов инерции (масс) и жесткостей при решении задач динамики машинного агрегата. 
21. Понятие уравновешивающей силы (момента). Определение уравновешивающей 

силы методом рычага Жуковского. 
22. Неравномерность движения машины. Коэффициент неравномерности. Динами-

ческий анализ и синтез по методу Мерцалова. 
23. Кулачковые механизмы: определение, классификация, основные параметры. По-

зитивные и негативные особенности кулачковых механизмов. 
24. Закон движения толкателя кулачкового механизма. Требования к профилю ку-

лачка для обеспечения его работы с мягкими ударами в безударном режиме работы. 
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25. Анализ и синтез центрального кулачкового механизма, в котором толкатель ра-
ботает по кулачку острием. 

26. Анализ и синтез центрального кулачкового механизма, в котором толкатель ра-
ботает по кулачку с роликом. 

27. Анализ и синтез дезаксиального кулачкового механизма, в котором толкатель 
работает по кулачку острием. 

28. Анализ и синтез дезаксиального кулачкового механизма, в котором толкатель 
работает по кулачку роликом. 

29. Анализ и синтез кулачкового механизма, в котором толкатель работает по кулач-
ку плоскостью. 

30. Анализ и синтез кулачкового механизма, в котором кулачок движет коромысло 
острием. 

31. Анализ и синтез кулачкового механизма, в котором кулачок движет коромысло 
роликом. 

32. Анализ и синтез кулачкового механизма, в котором кулачок работает по коро-
мыслу плоскостью. 

33. Угол давления для кулачковых механизмов и его связь с размерами кулачка. 
34. Кинематический анализ механизмов передач вращательного движения с парал-

лельными осями. 
35. Кинематический анализ механизмов передач вращательного движения с пере-

крещивающимися осями. 
36. Кинематический анализ червячных, винтовых, гипоидных и глобоидных пере-

дач. 
37. Кинематический анализ планетарных редукторов (эпициклических зубчатых пе-

редач с одной степенью свободы). 
38. Кинематический анализ дифференциалов автомобильного типа. 
39. Синтез эпициклических зубчатых механизмов: условие соосности. 
40. Синтез эпициклических зубчатых механизмов: условие соседства. 
41. Синтез эпициклических зубчатых механизмов: условие сборки. 
42. Волновые передачи. 
43. Кривые, удовлетворяющие требованиям основной теоремы зацепления. 
44. Эвольвента окружности, ее построение, уравнение эвольвенты в полярных коор-

динатах, свойства эвольвенты. 
45. Эвольвентное зацепление, линия зацепления, угол зацепления, начальные и ос-

новные окружности. 
46. Основные параметры зубьев: модуль, делительная и основная окружности, тол-

щина, головка и ножка зуба, радиальный зазор между зубьями. 
47. Толщина зуба по любой окружности и ее связь с толщиной зуба по основной ок-

ружности. 
48. Образование сопряженных профилей зубьев: способ копирования и способ оги-

бания эвольвентных зубьев зубчатой гребенкой. 
49. Типы эвольвентных передач, нарезанных без смещения и со смещением зубона-

резного инструмента. Условие, при котором начальные и делительные окружности совпада-
ют. 

50. Построение картины зубчатого зацепления для колес, нарезанных без смещения. 
51. Картина внешнего эвольвентного зацепления: угол зацепления, линия зацепле-

ния теоретическая и действительная. Условие, при котором окружности впадин и основные 
окружности совпадают. 

52. Картина внешнего эвольвентного зацепления: активные участки профилей зубь-
ев, коэффициент перекрытия, минимальное число зубьев. 

53. Дополнительные условия при синтезе зацеплений: отсутствие заострения зубьев, 
интерференции и обеспечение непрерывности взаимодействия. 
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54. Скольжение в зубчатых колесах с внешним и внутренним зацеплением. Удель-
ная скорость скольжения. 

55. Корригирование зубчатого зацепления: сущность корригирования, высотное и 
угловое корригирования. 

56. Основная теорема зацепления (теорема Виллиса). 
57. Уравновешивание звеньев. Мера статической неуравновешенности. 
58. Полное уравновешивание вращающегося звена. 
59. Статическое уравновешивание нескольких масс. 
60. Полное уравновешивание: сначала статическое, потом динамическое. 
61. Полное уравновешивание: сначала динамическое, потом статическое. 
62. Полное уравновешивание: метод статического уравновешивания в двух плоско-

стях. 
63. Статическая балансировка: суть и практическая реализация. 
64. Уравновешивание механизмов: полное и статическое уравновешивание. Стати-

ческое уравновешивание четырехзвенника. 
65. Балансировочные машины: особенности конструкции, принцип действия. Балан-

сировка роторов на станках рамного типа. 
66. Вибрация механизмов и машин. Ее влияние на работоспособность и устойчи-

вость технологических процессов. Влияние вибрации на человека. 
67. Методы виброзащиты: снижение виброактивности источника, параметров ис-

точника колебаний, динамическое виброгашение и виброизоляция. 
68. Динамическое виброгашение: динамическая модель процесса, уравнение движе-

ния, решение и анализ полученных результатов. 
69. Виброизоляция: динамическая модель и уравнение движения. Условия, приво-

дящие к случаю антирезонанса. 
70.  Вибропривод: определение, математическая модель. 

 
5.2. Типовые задания для тестирования 
 

Структурный анализ механизмов – это… 
А. исследование кинематических характеристик механизма по известной схеме. 
Б. исследование структуры механизма по известной схеме. 
В. проектирование кинематической схемы механизма по заданным свойствам. 
Д. проектирование структурной схемы механизма по заданным свойствам. 
Уравновешивающая сила прикладывается к… 
А. выходному звену. 
Б. входному звену. 
В. шатуну. 
Д. ползуну. 
Анализ кулачкового механизма заключается в… 
А. определении закона движения толкателя по заданному профилю кулачка. 
Б. проектировании профиля кулачка по заданному закону движения толкателя. 
В. определении числа степеней свободы механизма. 
Д. характеристике звеньев, которые входят в кулачковый механизм. 
Резонанс возникает в случае, если… 
А. частота собственных колебаний системы равна нулю. 
Б. частота вынужденных колебаний системы равна нулю. 
В. частота собственных колебаний или частота вынужденных колебаний равна 

единице. 
Д. частота собственных колебаний равна частоте вынужденной силы. 

 
5.3 Примеры задач для промежуточной аттестации 
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Задача 1.  

 

Построить план скоростей для механизма (без размеров) 

 
Задача 2.  

 

 
Определить тип кривой ММ0 

 
 
5.4. Типовые билеты к экзамену: 
 

ПРИМЕР ОФОРМЛЕНИЯ БИЛЕТА 
 

Министерство образования и науки Донецкой Народной Республики 
Государственное образовательное учреждение 

высшего профессионального образования  
"Донбасская национальная академия строительства и архитектуры" 

 
Факультет механический 

Кафедра "Техническая эксплуатация и сервис автомобилей, технологических машин и обо-
рудования" 

 
БИЛЕТ № 1 

 
по дисциплине "Теория механизмов и машин" 

направление "23.03.02 Наземные транспортно-технологические комплексы" 
профиль подготовки "Подъемно-транспортные, строительные, дорожные машины и обору-

дование" 
 
1. Определение машины и механизма. Состав механизма, кинематические пары и их класси-
фикация. 
2. Угол давления для кулачковых механизмов и его связь с размерами кулачка. 
3. Синтез эпициклических зубчатых механизмов: условие соосности. 
4. Решить практическое задание. 

 
Постройте план скоростей для заданного 
механизма 

 
О    

О    1    

О    2    

D    
A    

B    

C    
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Утверждено на заседании кафедры " "    201  года, протокол №  
 
Заведующий кафедрой         А.Д. Бумага 

(подпись)                (Ф.И.О.) 

 
5.5. Тематика курсовых работ: 
 
Согласно учебному плану, по дисциплине «Теория механизмов и машин» предусмот-

рено выполнение курсового проекта. 
 

№ 
п.п. 

Тематическое содержание курсового проекта 

1.  Анализ структурной схемы, определение количества, типа, класса кинемати-
ческих пар. Определение степеней подвижности, класса и порядка механизма 

2.  Построение кинематической схемы и планов механизма для восьми положе-
ний, планов скоростей  

3. Определение скорости и ускорения ползуна методом графического диффе-
ренцирования 

4. Анализ и синтез кулачкового механизма 
5. Анализ и синтез планетарного механизма 
6. Построение эвольвентного зацепления 
7. Определение приведенной и уравновешенной силы методом Жуковского 
8 Определение реакций в кинематических парах методами кинетостатики 
9. Определение неравномерности скорости начального звена рычажного меха-

низма при постоянном движении. Синтез маховика 
 
6. ФОРМИРОВАНИЕ БАЛЛЬНОЙ ОЦЕНКИ ПО ДИСЦИПЛИНЕ «ТЕОРИЯ 

МЕХАНИЗМОВ И МАШИН» 
 

При организации обучения по кредитно-модульной системе для определения уровня 
знаний студентов используется модульно-рейтинговая система их оценки, которая предпола-
гает последовательное и систематическое накопление баллов за выполнение всех запланиро-
ванных видов работ. 

В соответствии с "Положением о текущем контроле успеваемости и промежуточной ат-
тестации студентов при кредитно-модульной системе организации учебного процесса в Дон-
басской национальной академии строительства и архитектуры" (от 30.11.2015 г.) распреде-
ление баллов, формирующих рейтинговую оценку работы студента, осуществляется сле-
дующим образом: 

 
- для дисциплин с промежуточной аттестацией в форме "экзамен" 
 

Виды работ Максимальное количество баллов 
Посещаемость 10 
Текущий контроль 40 
Модульный контроль 40 
Творческий рейтинг 10 
ИТОГО 100 
Промежуточная аттестация (экзамен) 40* 

* - проводится в случае: 
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1) несогласия студента с итоговой семестровой оценкой, соответствующей диапазону 
накопительных баллов 60-89, и желания её повысить; 

2) если сумма накопительных баллов составляет диапазон 35-59 при условии выполне-
ния в полном объёме заданий текущего контроля. 

 
Посещаемость 
В соответствии с утверждённым учебным планом по направлению 23.03.02 "Наземные 

транспортно-технологические комплексы» по дисциплине предусмотрено: 
 Семестр 4 – 36ч лекций, 18ч практических занятий. 

За посещение одного занятия студент набирает 0,37 баллов. 
 

Текущий и модульный контроль  
 

Форма проведения контроля Количество баллов, 
максимально Наименование 

раздела/ темы, 
выносимых 
на контроль текущий контроль модульный кон-

троль 
текущий 
контроль 

модуль-
ный кон-

троль 
Модуль 1: Тема 1-4 защита лабораторных 

работ тест-контроль 30 32 

Модуль 2: Тема 5-8 защита практических 
работ тест-контроль 10 8 

Всего    40 40 
 

 
Творческий рейтинг 
Распределение баллов осуществляется по решению методической комиссии кафедры 

и результат распределения баллов за соответствующие виды работ представляются в виде 
следующей таблицы: 
 

Наименование раздела / 
темы дисциплины Вид работы Количество 

баллов 
Написание реферата 5 Тема 17. Уравновешива-

ние и виброзащита меха-
низмов и машин. 
Тема 27. Промышленные 
роботы и манипуляторы. 

Подготовка научной публикации в соавторстве 
с преподавателем; выступление с докладом на 
студенческой научной конференции 5 

ИТОГО  10 
 

 
Промежуточная аттестация 

 
Экзамен по результатам изучения учебной дисциплины «Теория механизмов и 

машин» в четвертом семестре осуществляется в письменной форме по экзаменацион-
ным билетам, включающим три теоретических вопроса и задачу. 

Оценка по результатам экзамена выставляется по следующим критериям: 
- правильный ответ на первый вопрос – 12 баллов; 
- правильный ответ на второй вопрос – 13 баллов; 
- правильное решение первой задачи – 15 баллов; 
Итого – 40 баллов. 
В случае частично правильного ответа на вопрос или решение задачи, студенту 
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начисляется определяемое преподавателем количество баллов. 
 
Соответствие 100-бальной шкалы оценивая академической успеваемости госу-

дарственной шкале и шкале ECTS приведено ниже 
 

Оценка по государственной шкале СУММА 
БАЛЛОВ 

ШКАЛА 
ECTS экзамен зачёт 

90-100 А "отлично" (5) 
80-89 В 
75-79 С "хорошо" (4) 

70-74 D 
60-69 E "удовлетворительно" (3) 

"зачтено" 

35-59 FX 
0-34 F "неудовлетворительно" (2) "не зачтено" 
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