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ОБЩИЕ РЕКОМЕНДАЦИИ ПО ОРГАНИЗАЦИИ, 
ПОДГОТОВКЕ И ПРОВЕДЕНИЮ ЭКСПРЕСС-КОНТРОЛЯ

Предлагаемые методические указания являются логическим продолжением методических указаний для подготовки к текущему контролю знаний «Теоретическая механика. Статика» и могут быть использованы для проведения контроля знаний студентов технических ВУЗов.
Традиционные виды контроля знаний (текущий, промежуточный, итоговый) организуют обычно с использованием методов устного опроса, письменной работы, тестового контроля, самоконтроля. Однако, существует еще один метод контроля знаний – так называемый «экспресс-контроль». По сути дела, он включает в себя одновременно все выше перечисленные методы. Обычно при составлении тестов используют четыре типа заданий: выбрать ответ, установить соответствие, установить последовательность и решить задачу. Для организации экспресс-контроля типы заданий можно значительно расширить: дополнить суждение, дописать слово или фразу, заполнить пробел, привести формулировку, сравнить результаты и т.д.  
Предлагаемые варианты для организации экспресс-контроля по разделу «Кинематика» курса теоретической механики включают в себя по шесть заданий: 
1) практическое задание на знание основных понятий (время на выполнение примерно 2 минуты, максимальная оценка 2 балла), 
2) практическое задание, требующее решения задачи – 3 минуты, 3 балла,
3) практическое задание на сравнение результатов – 2 минуты, 2 балла,
4), 5), 6)  теоретические задания, в которых требуется дополнить суждение, дописать слово или фразу, заполнить пробел, привести формулировку (время на выполнение каждого задания примерно 1 минута, максимальная оценка 1 балл). 
Как правило, экспресс-контроль проводится в начале практического занятия. Так как время на контроль (не более 10 минут) ограничено, все студенты получают одинаковые задания, которые формулируются преподавателем устно, последовательно, одно за другим. По окончании экспресс-контроля полезно пояснить студентам, как должны быть выполнены практические и теоретические задания. В конечном итоге в зависимости от числа баллов преподаватель выставляет оценку каждому студенту. 
Структура заданий внутри каждого варианта, сами задания, их оценка, ограниченная по времени длительность экспресс-контроля могут варьироваться и изменяться преподавателем произвольно в зависимости от изучаемой темы. Приведенные ниже варианты заданий являются примерными и ориентируют студента на самостоятельную подготовку к очередному экспресс-контролю. 


КИНЕМАТИКА. Вариант №1
	

1. Точка движется в плоскости по закону: , м, , м, где a, b, k = const. Скорость точки равна…
	2 мин.

	
2. Ползуны А и В, скользящие вдоль прямолинейных направляющих, соединены стержнем АВ, длина которого равна l. Скорость ползуна А . Угловая скорость стержня АВ равна…
	

	3 мин.

	3. Сравните пути, пройденные точкой по заданным графикам скорости (а) и (б).
	

	2 мин.

	4. Перечислите основные виды движения твердых тел.
	1 мин.

	

5. Укажите единицы измерения  и .
	1 мин.

	6. Ускорение точки по отношению к подвижной системе координат называется…
	1 мин.

	Итого:
	10 мин.



КИНЕМАТИКА. Вариант №2
	

1. Точка движется в плоскости по закону: , м, , м, где a = const. Выразить уравнение траектории точки.
	2 мин.

	
2. Зубчатое колесо 3 перемещается между рейками 1 и 2, имеющими скорости . Чему равна угловая скорость колеса 3?
	

	3 мин.

	
3. Сравните ускорения точек А и В вращающегося с постоянной угловой скоростью  ступенчатого диска.
	

	2 мин.

	4. Угловая скорость вращающегося тела равна…
	1 мин.

	5. Плоскопараллельным называется такое движение…
	1 мин.

	6. Переносной скоростью называется…
	1 мин.

	Итого:
	10 мин.




КИНЕМАТИКА. Вариант №3
	

1. Точка движется в плоскости по закону: , м, , м. Выразить уравнение траектории точки.
	2 мин.

	
2. Колесо радиуса r катится по горизонтальной поверхности. Скорость точки А равна . Угловая скорость колеса равна…
	

	3 мин.

	3. Сравните касательные ускорения точки в моменты времени t1 и t2.
	

	2 мин.

	4. … называется такое движение твердого тела, при котором любая прямая, проведенная в теле, остается все время параллельна себе самой.
	1 мин.

	5. Суть теоремы о существовании мгновенного центра скоростей заключается в том, что...
	1 мин.

	6. Скорость точки по отношению к неподвижной системе координат называется…
	1 мин.

	Итого:
	10 мин.



КИНЕМАТИКА. Вариант №4
	


1. Точка движется в плоскости по закону: , м, , м, где a,  = const. Найти скорость точки.
	2 мин.

	
2. В представленном механизме колесо 1 радиусом R катится по неподвижному колесу 2. Механизм приводится в движение кривошипом ОА, длина которого равна l, а угловая скорость равна . Угловая скорость колеса 1 равна…
	

	3 мин.

	3. Сравните скорости грузов 1 и 2.
	

	2 мин.

	4. Угловым ускорением называется…
	1 мин.

	5. Теорема о проекциях скоростей двух точек фигуры заключается в…
	1 мин.

	6. Траектория точки по отношению к подвижной системе отсчета называется…
	1 мин.

	Итого:
	10 мин.




КИНЕМАТИКА. Вариант №5
	





1. Проекция скорости точки на ось : , , где a = const. Определить координату x точки в момент времени , если при  координата .
	2 мин.

	
2. Ползуны А и В перемещаются по взаимно перпендикулярным направляющим, соединенные шатуном АВ длиной l. В положении, изображенном на рисунке, скорость ползуна А равна . Скорость точки В ползуна равна…
	

	3 мин.

	
3. Сравните ускорения точек А (на тросе) и В (на поверхности вращающегося с постоянной угловой скоростью  барабана).
	

	2 мин.

	4. … называется такое движение твердого тела, при котором, по крайней мере, две его точки остаются все время неподвижными.
	1 мин.

	5. Запишите уравнения плоскопараллельного движения твердого тела в общем виде.
	1 мин.

	6. Переносным ускорением называется…
	1 мин.

	Итого:
	10 мин.



КИНЕМАТИКА. Вариант №6
	




1. Точка движется по заданной траектории по закону , м. В момент времени  нормальное ускорение равно , . Радиус кривизны  траектории точки в данный момент равен…
	

	2 мин.

	

2. Кривошип ОА вращается с угловой скоростью , . Угловая скорость шатуна АВ равна…
	

	3 мин.

	3. Сравните ускорения точек А и В вращающегося ступенчатого барабана.
	

	2 мин.

	4. Для определения положения точки при векторном способе задания ее движения должна быть известна зависимость…
	1 мин.

	5. Перечислите основные кинематические характеристики вращательного движения твердого тела…
	1 мин.

	6.Если подвижная система отсчета совершает непоступательное движение, то абсолютное ускорение точки равно…
	1 мин.

	Итого:
	10 мин.




КИНЕМАТИКА. Вариант №7
	
1. Диск радиуса R вращается вокруг оси Ох по закону , рад., где a, b = const. Ускорение точки А равно…
	

	2 мин.

	
2. Ползуны А и В, соединенные шатуном АВ длиной l, перемещаются по взаимно перпендикулярным направляющим. Скорость ползуна B равна . Скорость точки С, лежащей на середине шатуна, равна…
	

	3 мин.

	3. Сравните угловые скорости шестерен 1 и 2 зубчатой передачи.
	

	2 мин.

	4. Запишите уравнение вращательного движения твердого тела.
	1 мин.

	5. Сформулируйте теорему о скоростях точек плоской фигуры.
	1 мин.

	6.Переносным движением называется…
	1 мин.

	Итого:
	10 мин.



КИНЕМАТИКА. Вариант №8
	1. Дан график движения точки на прямолинейной траектории s(t). Найти ее скорость.
	

	3 мин.

	


2. Твердое тело совершает плоскопараллельное движение согласно уравнениям: , , м, , рад, где a, b = const. Определить угловую скорость тела, а так же скорость полюса М.
	2 мин.

	

3. Сравните абсолютные скорости точки при ее движении с относительной скоростью , направленной по касательной (а) и по нормали (б) к ободу диска, вращающегося с угловой скоростью .
	

	2 мин.

	4. … называется такое движение твердого тела, при котором все точки тела перемещаются параллельно некоторой неподвижной плоскости.
	1 мин.

	5. Для изучения движения твердого тела, совершающего плоскопараллельное движение, достаточно изучить движение…
	1 мин.

	6.Траектория точки по отношению к неподвижной системе координат называется…
	1 мин.

	Итого:
	10 мин.




КИНЕМАТИКА. Вариант №9
	

1. Заданы уравнения движения точки , , м, где a, b, с = const. Определить положение точки в начальный момент времени.
	2 мин.

	
2. Ползуны А и В, скользящие в прямолинейных направляющих, соединены стержнем АВ длиной l. Скорость ползуна А равна . Угловая скорость стержня АВ равна…
	

	3 мин.

	3. Сравните касательные ускорения точки в моменты времени t1 и t2.
	

	2 мин.

	4. При вращательном движении твердого тела скорость какой-либо его точки равна…
	1 мин.

	5. Рассмотрите один из частных случаев определения положения мгновенного центра ускорений.
	1 мин.

	6. Если подвижная система отсчета совершает поступательное движение, то абсолютное ускорение точки равно…
	1 мин.

	Итого:
	10 мин.



КИНЕМАТИКА. Вариант №10
	

1. Птица летит по кривой траектории, радиус которой равен r, м. Определить скорость птицы, если ее нормальное ускорение равно , .
	2 мин.

	
2. Ползуны А и В, скользящие в прямолинейных направляющих, соединены стержнем АВ длиной l. Скорость ползуна А равна . Угловая скорость стержня АВ равна…
	

	3 мин.

	
3. Сравните нормальные ускорения точек, лежащих на ободах дисков. Диски вращаются с одинаковой угловой скоростью .
	

	2 мин.

	4. При равномерном прямолинейном движении точки ее ускорение равно…
	1 мин.

	5. Сформулируйте теорему об ускорении точек плоской фигуры.
	1 мин.

	6. Скорость точки по отношению к подвижной системе координат называется…
	1 мин.

	Итого:
	10 мин.




КИНЕМАТИКА. Вариант №11
	


1. Определить модуль ускорения точки, если его вектор , где  и  – орты естественных осей координат.
	2 мин.

	
2. Для заданного положения механизма определить скорость точки С – середины шатуна АВ, если угловая скорость кривошипа ОА равна , а его длина равна r.
	[image: 11,21]
	3 мин.

	3. Сравните ускорения грузов А и В на концах тросов.
	[image: ]
	2 мин.

	4. Какие движения твердого тела называются простейшими?
	1 мин.

	5. Тело при вращении совершает N оборотов, тогда угол поворота его равен…
	1 мин.

	6. Запишите векторное выражение ускорения Кориолиса…
	1 мин.

	Итого:
	10 мин.



КИНЕМАТИКА. Вариант №12
	

1. Заданы уравнения движения точки: , , где a = const. Запишите уравнение траектории точки.
	2 мин.

	

2. Колесо катится согласно уравнениям: ,  (м), где a, b = const. Определить угловое ускорение колеса.
	[image: ]
	3 мин.

	3. Сравните угловые скорости блоков А и В.
	[image: ]
	2 мин.

	4. Траекторией точки называется…
	1 мин.

	5. Если плоская фигура совершает мгновеннопоступательное движение, то мгновенный центр скоростей этой фигуры находится …
	1 мин.

	6. Какое движение точки называется сложным?
	1 мин.

	Итого:
	10 мин.




КИНЕМАТИКА. Вариант №13
	

1. Даны уравнения движения точки: , . Определить модуль скорости точки.
	2 мин.

	
2. Кривошип ОА длиной r вращается с угловой скоростью . Определить расстояние от точки А до мгновенного центра скоростей шатуна АВ, если его длина равна l.
	[image: 13,21]
	3 мин.

	
3. Круглая пластинка вращается вокруг оси, проходящей через точку О, перпендикулярной плоскости пластины с угловой скоростью  = const. Сравните ускорения точек А и В.
	[image: ]
	2 мин.

	4. Точка М движется в пространстве. Запишите уравнения движения точки в декартовых координатах.
	1 мин.

	5. Выразите угловую скорость вращающегося тела через заданную частоту вращения n.
	1 мин.

	6. Чем отличаются ускорения точки при поступательном и непоступательном переносном движениях?
	1 мин.

	Итого:
	10 мин.



КИНЕМАТИКА. Вариант №14
	
1. Точка движется по окружности радиуса R с постоянной скоростью . Определить модуль полного ускорения точки.
	2 мин.

	

2. Определить угловую скорость кривошипа ОА в указанном положении, если скорость ползуна В равна , а длина кривошипа равна l.
	[image: 14,11]
	3 мин.

	




3. Сравните угловые скорости неподвижного при  тела в моменты времени  и  при заданном графике изменения углового ускорения  от .
	[image: ]
	2 мин.

	4. Дайте определение кинематики.
	1 мин.

	5. Запишите уравнение равномерного вращения твердого тела.
	1 мин.

	6. Если точка совершает сложное движение, то одна из систем координат считается условно…
	1 мин.

	Итого:
	10 мин.




КИНЕМАТИКА. Вариант №15
	

1. Скорость точки в декартовых координатах задана выражением . Определить касательное ускорение точки в момент времени .
	2 мин.

	2. Кривошип ОА механизма образует в данный момент времени с направлением ОВ угол равный 90º. Определить расстояние от мгновенного центра скоростей шатуна АВ до ползуна В.
	[image: ]
	3 мин.

	

3. Сравните нормальные ускорения точки при ее движении по окружности по заданному графику пути S от времени t в моменты  и .
	[image: 15,31]
	2 мин.

	4. Чтобы задать движение точки естественным способом необходимо…
	1 мин.

	5. Перечислите свойства поступательного движения.
	1 мин.

	6. При непоступательном движении плоской фигуры ее движение можно рассматривать как…
	1 мин.

	Итого:
	10 мин.



КИНЕМАТИКА. Вариант №16
	


1. Заданы уравнения движения точки: , (м), где a = const. Определить расстояние точки от начала координат в момент времени  (с).
	2 мин.

	

2. Определить скорость точки В колеса, если точка А колеса имеет скорость .
	[image: ]
	3 мин.

	

3. Стержни ОА и ОВ равны по длине r, м и вращаются равномерно с одинаковыми угловыми скоростями ,. Сравнить скорости точек В и Е квадратной пластины, жестко закрепленной со стержнями.
	[image: ]
	2 мин.

	4. Дайте определение скорости точки.
	1 мин.

	5. Для определения мгновенного центра скоростей плоской фигуры надо знать…
	1 мин.

	6. Когда ускорение Кориолиса равно нулю?
	1 мин.

	Итого:
	10 мин.




КИНЕМАТИКА. Вариант №17
	




1. Точка движется по кривой со скоростью , , где a = const. Определить ее координату в момент времени , если при  координата точки .
	2 мин.

	

2. Определить угловую скорость кривошипа ОА длиной r, м в указанном положении, если скорость точки С шатуна равна , .
	[image: 17,21]
	3 мин.

	3. Сравните скорости точек А и В колеса.
	[image: ]
	2 мин.

	4. Дайте определение ускорения точки.
	1 мин.

	5. Совпадают ли положения мгновенного центра скоростей и мгновенного центра ускорений плоской фигуры?
	1 мин.

	6. Ускорение Кориолиса характеризует…
	1 мин.

	Итого:
	10 мин.



КИНЕМАТИКА. Вариант №18
	


1. Самолет летит по круговой траектории, радиус которой равен r, км. Определить скорость самолета в , если его нормальное ускорение , , где a = const.
	2 мин.

	

2. Определить угловую скорость кривошипа ОА механизма в указанном положении, если скорость точки D шатуна равна , , а длина кривошипа равна r, м.
	[image: 18,22]
	3 мин.

	
3. Квадратная пластинка вращается вокруг оси, проходящей через точку О, перпендикулярной ее плоскости с угловым ускорением . Сравните касательные ускорения точек А и В.
	[image: 18,32]
	2 мин.

	4. Запишите формулу, связывающую векторный и координатный способы задания движения точки.
	1 мин.

	5. Что называется осью вращения тела?
	1 мин.

	6. Приведите частный случай определения положения мгновенного центра скоростей.
	1 мин.

	Итого:
	10 мин.




КИНЕМАТИКА. Вариант №19
	


1. Сколько секунд должен работать двигатель, который сообщает ракете ускорение , где k = const, чтобы скорость ракеты в прямолинейном движении возросла с  до ?
	2 мин.

	

2. Колесо катится без скольжения. Определить ускорение точки В колеса в тот момент, когда скорость точки А равна нулю, а ускорение , , где а = const.
	[image: 19,2]
	3 мин.

	3. Сравните скорости грузов 1 и 2.
	[image: ]
	2 мин.

	4. При векторном способе задания движения точки необходимо задать…
	1 мин.

	5. Модуль полного ускорения точки твердого тела, вращающегося вокруг неподвижной оси равен…
	1 мин.

	6. Абсолютная скорость точки равна…
	1 мин.

	Итого:
	10 мин.



КИНЕМАТИКА. Вариант №20
	

1. Даны уравнения движения точки: , , м, где а, b = const. Записать уравнение траектории точки.
	2 мин.

	
2. Кривошип ОА длиной r, м вращается с угловой скоростью . Определить скорость точки В данного механизма.
	[image: ]
	3 мин.

	3. Сравните касательные ускорения точек на ободах дисков (а) и (b).
	[image: ]
	2 мин.

	4. При координатном способе задания движения точки необходимо задать…
	1 мин.

	5. При вращательном движении скорости всех точек тела, лежащих на оси вращения, равны…
	1 мин.

	6. Модули скоростей точек плоской фигуры в каждый момент времени пропорциональны…
	1 мин.

	Итого:
	10 мин.
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