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1. Цель и задачи дисциплины 

 

Цель изучаемой дисциплины  –  изучение общих методов исследования 

и проектирования механизмов и машин. 

Задачиизучаемой дисциплины: 

- рассмотреть основные виды механизмов; 

- дать необходимые теоретические знания о структуре, кинематике и ди-

намике механизмов и машин; 

- показать практические методы расчета основных кинематических и 

динамических характеристик механизмов и машин; 

- привить навыки проектирования механизмов и машин по заданным ки-

нематическим и динамическим условиям; 

- ознакомить с современными методами анализа и синтеза механизмов и 

машин. 

2. Место дисциплины в структуре ОПОП ВО 

 
«Теория механизмов и машин» относится к общетехническим дисципли-

нам и является обязательной дисциплиной вариативной части учебного плана. 

Для успешного освоения дисциплины студент должен обладать знаниями 

некоторых разделов таких естественнонаучных дисциплин как математика, фи-

зика, теоретическая механика,сопротивление материалов, материаловедение и 

технология конструкционных материалов, начертательная геометрия и инже-

нерная графика. 
 

Таблица 1 – Сведения о дисциплинах, практиках (и их разделах), на кото-
рые опирается содержание данной дисциплины 

Наименование дисципли-
ны, других элементов 
учебного плана 

Перечень разделов 

Математика 
Линейная алгебра и аналитическая геометрия; диффе-
ренциальное исчисление; определенный и неопреде-
ленный интеграл; дифференциальные уравнения 
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Окончание таблицы 1 

Наименование дисциплины, 
других элементов учебного 
плана 

Перечень разделов 

Физика Физические основы механики 
Теоретическая механика Статика.Кинематика. Динамика. 

Сопротивление материалов Основные положения; геометрические характери-
стики сечений 

Материаловедение.Технология 
конструкционных материалов 

Машиностроительные материалы; методы обра-
ботки материалов 

Начертательная геометрия и 
инженерная графика 

Линии и поверхности. Конструкторская докумен-
тация. Оформление чертежей по ЕСКД. 

 
 

3. Требования к результатам освоениясодержания дисциплины 

 

Таблица 2 – Сведения о компетенциях и результатах обучения, формируемых 
данной дисциплиной 

Содержание компетенций, формиру-
емых полностью или частично дан-

ной дисциплиной 

К
од

ы
 к

ом
пе

те
н-

ци
й 

в 
со

от
ве

т-
ст

ви
и 

с 
Ф

ГО
С

 
В

О
 

Перечень результатов обучения, 
формируемых дисциплиной 

По завершении изучения данной дисциплины 
выпускник должен 

знать уметь владеть 

Способность разрабатывать и ис-
пользовать графическую техниче-
скую документацию 

ОПК-3 

основные 
принципы 
разработки 
графической 
технической 
документа-
ции 

разрабатывать и использо-
вать графическую техниче-
скую документацию, приме-
нять полученные знания для 
самостоятельного освоения 
современных механизмов и 
машин 

современны-
ми методами  
создания и 
редактирова-
ния графиче-
ской техниче-
ской доку-
ментации 

Способностьрешать инженерные за-
дачи с использованием основных 
законов механики, электротехники, 
гидравлики, термодинамики и теп-
ломассообмена 

ОПК-4 

теоретиче-
ские основы 
анализа и 
синтеза ме-
ханизмов и 
машин 

применять основные законы 
механики при решении за-
дач анализа и синтеза меха-
низмов и машин; определять 
оптимальные параметры 
работы механизмов и машин 
по заданным кинематиче-
ским и динамическим усло-
виям 

современны-
ми методами 
и подходами 
при решении 
инженерных 
задач анализа 
и синтеза ме-
ханизмов и 
машин 
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4. Распределение трудоемкости дисциплины по видам занятий 

 
Для освоения программы дисциплины предусматриваются следующие 

виды занятий: лекции, лабораторные занятия исамостоятельная работа. Распре-

деление программного материала по видам занятий и последовательность его 

изучения определяются рабочим учебным планом (табл. 3). В лекциях освеща-

ется важнейший программный материал, определяющий основу подготовки бу-

дущего специалиста. На лабораторных работах происходит ознакомление сту-

дентов с экспериментальными исследованиями механизмов машин посред-

ством основных законов механики; сравнение теоретических (расчетных) ре-

зультатов с результатами эксперимента. Самостоятельная работа предусматри-

вает закрепление лекционного материала, а также изучение дополнительного 

программного материала (по заданию преподавателя) и выполнение расчетно-

графических работ. 

 
Таблица 3 – Распределение трудоемкости дисциплины по видам занятий 

Вид занятий 

Очная 
формаобучения 

Заочная  
форма обучения 

Всего 
в т.ч. по се-

местрам Всего 
5  

1. Аудиторные занятия, часов, всего 52 52 10 
в том числе 

1.1. Лекции 
 

20 
 

20 
 
4 

1.2. Лабораторные работы 32 32 6 
1.3. Практические (семинарские) занятия    
2. Самостоятельная работа, часов, всего 20 20 62 
в том числе 
2.1. Курсовой проект (КП)    

2.2. Расчетно-графическая работа (РГР) 8 8 (2)  
2.3. Самостоятельное изучение разделов 1 1 27 
2.4. Текущая самоподготовка 2 2 1 
2.5. Подготовка и сдача зачета (экзамена) 9 9 4 
2.6. Контрольная работа (К)    30 
Итого часов (стр. 1 + стр. 2) 72 72 72 
Форма промежуточной аттестации зачет зачет зачет 
Общая трудоемкость, зачетных единиц 2 2 2 
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5. Тематический план изучения дисциплины 

 
Таблица 4 – Тематический план изучения дисциплины по учебному плану 

Наимено-
вание темы Изучаемые вопросы 

Объем часов 

Форма 
текущего 
контроля Л

ек
ци

и 

Л
аб

ор
ат

ор
ны

е 
ра

бо
ты

 (Л
Р)

 

П
ра

кт
ич

ес
ки

е 
(с

ем
ин

ар
-

ск
ие

) з
ан

ят
ия

 

С
ам

ос
то

ят
ел

ьн
ая

 р
аб

от
а 

1 2 3 4 5 6 7 
5 семестр 

Раздел 1. Введение. Структурный анализ и синтез плоских механизмов 
Наука 

ТММ. Ос-
новные ви-
ды меха-
низмов 

Основные понятия и определения. История 
развития науки ТММ. Кинематические пары 
и их классификация. Кинематическая цепь. 
Степень подвижности. Семейства механиз-
мов. Обзор основных видов механизмов 

1 2   ЛР 

Плоские 
рычажные 
механизмы 

Классификация плоских рычажных механиз-
мов. Замена высших кинематических пар 
плоских механизмов. Алгоритм структурного 
анализа. Составление структурных схем с 
моделей механизмов. Изучение элементов 
структуры, применение структурных формул. 
Структурный анализ механизмов 

1 2  1 ЛР, 
РГР 

Раздел 2. Кинематический анализ и синтез плоских механизмов 

Кинемати-
ческий 

анализ и 
синтез 

плоских 
рычажных 
механиз-

мов 

Задачи и методы кинематического анализа. 
Определение положений звеньев. Кинемати-
ческий анализ механизмов II класса методом 
планов 

2 1   ЛР 

Масштабы планов. Кинематический анализ 
кулисных механизмов методом планов 2 1   ЛР 

Кинематический анализ плоских механизмов  2  1 РГР 

Кинематические диаграммы. Графическое 
дифференцирование и интегрирование. Ки-
нематический анализ рычажных механизмов 
методом кинематических диаграмм 

1 2   ЛР 

Кинематический анализ и синтез плоского 
рычажного механизма на ПК  2   ЛР 

Аналитический метод кинематического ана-
лиза плоского рычажного механизма с вы-
полнением расчетов на ПК 

 2   ЛР 

 
 

 
8 



Продолжение табл. 4 
1 2 3 4 5 6 7 

Кинемати-
ческий 
анализ и 
синтез ме-
ханизмов 
передач 

Зубчатые механизмы (передачи) Определе-
ние передаточных отношений плоских зубча-
тых механизмов аналитическим методом. 
Метод Л.П. Смирнова. Основные размеры 
нулевых зубчатых колес 

1 2  1 ЛР, 
РГР 

Определение передаточных отношений пла-
нетарных и дифференциальных механизмов 1     

Профили зубьев. Основная теорема зацепле-
ния. Эвольвента и ее свойства. Зацепление 
эвольвентных профилей 

1   1 РГР 

Определение параметров изготовленного 
зубчатого колеса (расшифровка зубчатого 
венца) 

 1   ЛР 

Синтез эвольвентного зацепления. Угол за-
цепления, линия зацепления. Рабочие участ-
ки профилей зубьев.  

1     

Качественные показатели зацепления: коэф-
фициент перекрытия, коэффициенты относи-
тельных скольжений, коэффициент удельно-
го давления 

1   1 РГР 

Явление подрезания. Минимальное число 
зубьев для внешнего, внутреннего и реечного 
зацепления. Задачи и методы исправления 
эвольвентных зубчатых колес. Определение 
основных размеров исправленных зубчатых 
колес 

1 1   ЛР 

Построение профилей эвольвентных зубьев 
методом обкатки 

 2    

Кинемати-
ческий 

анализ и 
синтез ку-
лачковых 

механизмов 

Кулачковые механизмы. Виды кулачковых 
механизмов. Основные задачи расчета. Ки-
нематический анализ 

1   1 РГР 

Синтез кулачковых механизмов.  1 1   ЛР 

Синтез кулачкового механизма по заданному 
углу давления и закону движения толкателя 
на ПК с использованием электронной про-
граммы APM WinMachine v.9.7 

 1   ЛР 
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Оконч. табл. 4 
1 2 3 4 5 6 7 

Раздел 3. Динамика механизмов и машин 

Динами-
ческий 

анализ и 
синтез ме-
ханизмов 

Основные понятия, задачи и методы расчета. 
Силы, действующие на механизм 

1     

Силы инерции звеньев плоских механизмов. 
Метод замещающих масс 

1     

Определение осевого момента инерции звена 
сложной формы методом физического маят-
ника 

 2   ЛР 

Кинетостатический (силовой) анализ меха-
низмов. Определение реакций в кинематиче-
ских парах плоского рычажного механизма. 
Теорема о жестком рычаге Н.Е.Жуковского 

1 4   ЛР 

Движение машины. Уравнения движения. 
Приведение сил и масс. Уравнение движения 
в дифференциальной форме. Метод Н.Е. Жу-
ковского  

1   1 РГР 

Диаграмма энерго-масс. Регулирование хода 
машины. Расчет маховика 

1 2  1 ЛР, РГР 

Экспериментальная проверка расчетного ме-
тода уравновешивания вращающихся масс. 

 2   ЛР 

Трение в 
кинемати-
ческих па-

рах 

Природа и виды трения. Трение на наклонной 
плоскости. Трение в винтовой паре. Трение 
во вращательной кинематической паре. Тре-
ние качения.  

   1  

 Текущая самоподготовка    2  

 Самостоятельное изучение разделов    1  

 Расчетно-графическая работа    8  

 Подготовка и сдача зачета    9  

Итого за 5 семестр 20 32  20 Зачет 

Итого  20 32  20 Зачет 

 
Последовательность изучения тем устанавливается исходя из логической 

связи между темами и возможности рационального планирования лаборатор-

ных занятий и выполнения расчетно-графических работ. 
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Таблица 5 – Перечень лабораторных работ 

 
 

6. Образовательные технологии 

 
По дисциплине «Теория механизмов и машин» удельный вес занятий, 

проводимых в интерактивных формах, в соответствии с настоящей программой 

составляет 27%. 

№ 
раздела Перечень лабораторных работ Количество 

часов 

1 Обзор основных видов механизмов 2 

1 
Составление структурных схем с моделей механизмов. 
Изучение элементов структуры, применение структур-
ных формул. Структурный анализ механизмов 

2 

2 Кинематический анализ механизмов II класса методом 
планов 2 

2 Кинематический анализ кулисных механизмов методом 
планов. 2 

2 
Аналитический метод кинематического анализа плоско-
го рычажного механизма с выполнением расчетов на 
ПК 

2 

2 Кинематический анализ рычажных механизмов мето-
дом кинематических диаграмм. 2 

2 Синтез кулачкового механизма по заданному углу дав-
ления и графику аналога ускорения толкателя.. 2 

2 
Синтез кулачкового механизма по заданному углу дав-
ления и закону движения толкателя на ПК с использо-
ванием программы APMWinMachinev.9.7. 

2 

2 Определение передаточных отношений зубчатых меха-
низмов аналитическим и графическим методами. 2 

2 Определение основных параметров зубчатого колеса. 2 

2 Построение профилей эвольвентных зубьев методом 
обкатки. 2 

3 Определение осевого момента инерции звена сложной 
формы методом физического маятника. 2 

3 Определение реакций в кинематических парах плоского 
рычажного механизма. 4 

3 Уравнение движения в дифференциальной форме Диа-
грамма энергомасс. 2 

3 Регулирование хода машины 2 
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Таблица 6 – Активные и интерактивные формы проведения занятий, 
используемые на аудиторных занятиях 

 

Семестр 
Вид 

занятия 
(Л, ПР, ЛР) 

Используемые активные и интерактивные 
формы проведения занятий 

Количество 
часов 

5 ЛР Анализ конкретных ситуаций и решение 
ситуационных задач 14 

Итого: 14 
 
 

7. Характеристика фондов оценочных средств для текущего 
контроля успеваемости и промежуточной аттестации 

 
Контроль знаний студентов осуществляется в соответствии с положением 

о проведении текущего контроля успеваемости и промежуточной аттестации. 

Текущий контроль знаний осуществляется в виде устного опроса при за-

щите лабораторных и расчетно-графических работ. 

 
Таблица 7– Вид, контроль выполнения и методическое обеспечение СРС 

№ 
п/п Вид СРС 

Коли-
чество 
часов 

Контроль 
выпол-
нения 

Методическое обеспечение 

1 Обзор основных видов 
механизмов 2 Защита 

Коловский, М.3. Теория механизмов и 
машин [Текст] / М.З. Коловский, А 
Н. Евграфов, Ю.А. Семенов [и др.]. – 
СПб.: Академия, 2008. – 560 с. 2 

Составление структурных 
схем с моделей механиз-
мов. Изучение элементов 
структуры, применение 
структурных формул. 
Структурный анализ ме-
ханизмов 

2 Защита 

3 
Кинематический анализ 
механизмов II класса ме-
тодом планов 

2 Защита 
Екшибаров, В.Н. Курсовое проектиро-
вание по теории механизмов и машин 
[Текст]: учебное пособие / В.Н. Екши-
баров, И.В. Левищев. – Барнаул: Изд-
во АГАУ, 2008.-94 с. 4 

Кинематический анализ 
кулисных механизмов ме-
тодом планов. 

2 Защита 

5 

Аналитический метод ки-
нематического анализа 
плоского рычажного ме-
ханизма с выполнением 
расчетов на ПК 

2 Защита 

Артоболевский, И.И. Теория механиз-
мов и машин [Текст]: Учебник для 
втузов / И.И. Артоболевский. – М.: 
Наука, 1988. – 640 с. 
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Продолж. табл. 7 

№ 
п/п Вид СРС 

Коли-
чество 
часов 

Контроль 
выпол-
нения 

Методическое обеспечение 

6 

Кинематический анализ 
рычажных механизмов 
методом кинематических 
диаграмм. 

2 Защита Екшибаров, В.Н. Курсовое проектиро-
вание по теории механизмов и машин 
[Текст]: учебное пособие / В.Н. Екши-
баров, И.В. Левищев. – Барнаул: Изд-
во АГАУ, 2008.-94 с. 

7 

Синтез кулачкового меха-
низма по заданному углу 
давления и графику ана-
лога ускорения толкателя.. 

2 Защита 

8 

Синтез кулачкового меха-
низма по заданному углу 
давления и закону движе-
ния толкателя на ПК с ис-
пользованием программы 
APMWinMachinev.9.7. 

2 Защита 

Левищев, И.В. Проектирование кулач-
кового механизма с поступательным 
роликовым толкателем в APMCam 
[Текст] / И.В. Левищев. – Барнаул, 
2011. – 20 с. 

9 

Определение передаточ-
ных отношений зубчатых 
механизмов аналитиче-
ским и графическим мето-
дами. 

2 Защита 

Попов, С.А. Курсовое проектирование 
по теории механизмов и механике ма-
шин [Текст] / С.А. Попов, 
Г.А. Тимофеев. – М.: Высшая школа, 
2008. – 456 с. 

10 

Определение основных 
параметров зубчатого ко-
леса. 2 Защита 

Мамаев, А.Н. Теория механизмов и 
машин [Текст] / А.Н. Мамаев, 
Т.А. Балабина. – М.: Экзамен, 2008. – 
256 с. 

11 

Построение профилей 
эвольвентных зубьев ме-
тодом обкатки. 2 Защита 

12 

Определение осевого мо-
мента инерции звена 
сложной формы методом 
физического маятника. 

2 Защита 

Мамаев, А.Н. Теория механизмов и 
машин [Текст] / А.Н. Мамаев, Т.А. Ба-
лабина. – М.: Экзамен, 2008. – 256 с. 

13 

Определение реакций в 
кинематических парах 
плоского рычажного ме-
ханизма. 

2 Защита 

Смелягин, А.И. Теория механизмов и 
машин [Текст]: Учебное пособие / 
А.И. Смелягин. – М.: Инфра-М; Ново-
сибирск: Изд-во НГТУ, 2009. – 272 с. 

14 
Уравнение движения в 
дифференциальной форме 
Диаграмма энергомасс. 

2 Защита 
Коловский, М.3. Теория механизмов и 
машин [Текст] / М.З. Коловский, А 
Н. Евграфов, Ю.А. Семенов [и др.]. – 
СПб.: Академия, 2008. – 560 с. 15 Регулирование хода ма-

шины 2 Защита 

16 Силы трения в кинемати-
ческих парах 2 Защита 

Артоболевский, И.И. Теория механиз-
мов и машин [Текст]: Учебник для 
втузов / И.И. Артоболевский. – М.: 
Наука, 1988. – 640 с. 
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Оконч. табл. 7 

№ 
п/п Вид СРС 

Коли-
чество 
часов 

Контроль 
выпол-
нения 

Методическое обеспечение 

17 РГР 8 Защита 

Екшибаров, В.Н. Курсовое проектиро-
вание по теории механизмов и машин 
[Текст]: учебное пособие / В.Н. Екши-
баров, И.В. Левищев. – Барнаул: Изд-
во АГАУ, 2008.-94 с. 
Попов, С.А. Курсовое проектирование 
по теории механизмов и механике ма-
шин [Текст] / С.А. Попов, 
Г.А. Тимофеев. – М.: Высшая школа, 
2008. – 456 с. 

18 Подготовка к зачету 9 Зачет 

Артоболевский, И.И. Теория механиз-
мов и машин [Текст]: Учебник для 
втузов / И.И. Артоболевский. – М.: 
Наука, 1988. – 640 с. 

 
 

Вопросы к защите лабораторных ирасчетно-графических работ: 

1. Классификация механизмов по конструктивному оформлению. 
2. Классификация рычажных механизмов. 
3. Классификация зубчатых механизмов. 
4. Классификация кулачковых механизмов. 
5. Какие основные параметры имеет зубчатое колесо? 
6. Какой диаметр зубчатого колеса называется делительным? 
7. Какая окружность называется эволютой? 
8. Что называется шагом зацепления зубчатых колёс? 
9. Какие колёса называются нулевыми? 
10. Что называется модулем зубчатых колес? 
11. Как определяется модуль зубчатого колеса? 
12. Какое свойство эвольвенты позволяет определить шаг по основной 

окружности зубчатого колеса? 
13. Каким образом по полученным параметрам зубчатого колеса можно 

определить нулевое это колесо или ненулевое? 
14. В чем заключается отличие определения диаметров окружностей вы-

ступов и впадин для колёс с чётным и нечётным числом зубьев? 
15. Какие колёса называются корригированными или исправленными? 
16. Какие окружности называются начальными? 
17. Что такое минимальное число зубьев для эвольвентных колес, чему 

равно минимальное число зубьев для реечного зацепления? 
18. Как определяется коэффициент смещения реечного инструмента, если 

Z<Zmin? 
19. Чему равна толщина зуба по делительной окружности для колеса 

нарезанного со смещением инструмента? 
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20. Какое смещение инструмента называется положительным, а какое – 
отрицательным? 

21. Как изменяется толщина зуба на окружности вершин при положитель-
ном и отрицательном смещении реечного инструмента? 

22. С какой целью выполняется корригирование зубчатых колёс? 
23. В каких случаях применяется отрицательноекорригирование? 
24. Что называется осевым моментом инерции звена? 
25. Единица измерения момента инерции. 
26. Чему равен момент инерции для однородного стержня? 
27. Чему равен момент инерции для диска? 
28. Чему равен момент инерции относительно оси, не проходящий через 

центр тяжести звена? 
29. Что называется радиусом инерции? 
30. Чем является момент инерции звена при вращении вокруг какой-либо 

оси? 
31. Какой механизм называется кулачковым? 
32. В чем заключается проектирование кулачкового механизма? 
33. Какие требования при проектировании кулачкового механизма долж-

ны быть удовлетворены? 
34. Каким образом задается закон движения толкателя? 
35. Основные этапы проектирования кулачкового механизма? 
36. Что называется углом давления? 
37. От чего зависит максимальный угол давления? 
38. Законы движения толкателя в кулачковом механизме. 
39. Какой зависимостью связаны между собой угол давления и угол пере-

дачи движения в кулачковом механизме? 
40. Как влияет изменение угла давления на работу кулачкового механиз-

ма? При каких условиях возможно заклинивание толкателя кулачково-
го механизма? 

41. В чем заключается метод обращения движения кулачкового механиз-
ма? 

42. Из каких условий определяется радиус ролика кулачкового механиз-
ма? 

43. Какова сущность метода замкнутого векторного контура (ЗВК)? 
44. Какова последовательность проведения кинематического анализа ме-

ханизма аналитическим методом ЗВК? 
45. Какую величину принимают в качестве обобщенной координаты, 

обобщенной скорости, обобщенного ускорения? 
46. Как определить кинематические характеристики произвольной точки 

на звене? 
47. Когда скорости и ускорения точки (или угловые скорости и угловые 

ускорения звеньев) считаются положительными? 
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48. Какие диаграммы называются кинематическими? По какой формуле 
рассчитывается степень подвижности плоского рычажного механизма? 
Определить степень подвижности механизма. 

49. На какие группы Ассура можно разбить плоский рычажный механизм? 
Для каждой группы Ассура определить класс, порядок и вид. 

50. Как построить расчетную схему плоского рычажного механизма? Как 
определяется масштаб расчетной схемы? 

51. Задачи кинематического анализа плоского рычажного механизма. 
52. План скоростей. Свойства плана скоростей. Как вычислить масштаб 

плана скоростей? 
53. Векторные уравнения при построении плана скоростей плоского ры-

чажного механизма. 
54. Как построить векторы абсолютных и относительных скоростей на 

плане скоростей? 
55. Как по плану скоростей вычислить истинные значения абсолютных и 

относительных скоростей плоского рычажного механизма? 
56. Как по плану скоростей определить направления угловых скоростей 

звеньев плоского рычажного механизма? 
57. Как на плане скоростей определить векторы скоростей центров масс 

звеньев плоского рычажного механизма? 
58. Что такое годограф скорости и как его построить? 
59. План ускорений. Как вычислить масштаб плана ускорений? 
60. Векторные уравнения при построении плана ускорений плоского ры-

чажного механизма. 
61. Как построить векторы абсолютных и относительных ускорений на 

плане ускорений? 
62. Как по плану ускорений вычислить истинные значения абсолютных и 

относительных ускорений плоского рычажного механизма? 
63. Как по плану ускорений определить направления угловых ускорений 

звеньев плоского рычажного механизма? 
64. Как на плане ускорений определить векторы ускорений центров масс 

звеньев плоского рычажного механизма? 
65. Определение передаточного отношения зубчатого механизма аналити-

ческим методом. 
66. Определение передаточного отношения зубчатого механизма графиче-

ским методом. 
67. Задачи динамического анализа плоского рычажного механизма. 
68. Какие силы действуют на звенья плоского рычажного механизма? Как 

определить величины и направления действия этих сил? 
69. Как определяются реакции в кинематических парах плоского рычаж-

ного механизма? 
70. Что такое силовой (кинетостатический) анализ плоского рычажного 

механизма. Как осуществляется переход от задач динамики к задачам 
статики? 
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71. Как выполняется замена силы инерции и момента инерции одной ре-
зультирующей? 

72. В какой последовательности выполняется силовой анализ плоского 
рычажного механизма? 

73. Что такое рычаг Н.Е. Жуковского? Какие параметры можно опреде-
лить с его помощью? 

74. Роль маховика в работе механизма? 
 
 

Темы расчетно-графических работ: 

1. Проектирование и исследование механизмов качающегося конвейера. 

2. Проектирование и исследование механизмов строгального станка. 

3. Проектирование и исследование механизмов пресса. 

4. Проектирование и исследование механизмов строгального станка с 

вращающейся кулисой. 

5. Проектирование и исследование механизмов долбежного станка. 

 
 

Вопросы к зачету: 
1. Наука «Теория механизмов и машин». Вклад русских ученых в науку. 
2. Кинематические пары и их классификация. 
3. Структура плоских механизмов. Формула Чебышева. 
4. Кинематическая цепь. Механизм. Степень подвижности механизма. 
5. Формула Сомова-Малышева для определения степени подвижности. 

Семейства механизмов. 
6. Классификация плоских механизмов (структурная). 
7. Замена высших кинематических пар в плоских механизмах цепями с 

низшими кинематическими парами. 
8. Построение планов скоростей и ускорений для кулисных механизмов. 
9. Построение планов скоростей и ускорений для механизмов II класса. 
10. Построение планов скоростей и ускорений для механизмов III класса. 
11.Аналитические методы кинематического анализа механизмов (на при-

мере кривошипно-шатунного механизма). 
12.Графическое дифференцирование и графическое интегрирование. 
13. Основная теорема зацепления зубчатых колес. 
14. Определение толщинызуба по делительной окружности зубчатого ко-

леса, нарезанного со смещением реечного инструмента. 
15. Определение основных размеров зубчатых колёс по модулю и числу 
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зубьев. 
16. Задачи и методы исправления эвольвентных зубчатых колес. 
17. Явление подрезания. Минимальное число зубьев zmin реечного зацеп-

ления. 
18. Необходимый сдвиг реечного инструмента для нарезания колеса, если 

z<zmin. 
19.Определение толщины зуба зубчатого колеса на окружности любого 

радиуса. 
20. Явления подрезания зубьев. Минимальное число зубьев для внешнего 

зацепления. 
21. Коэффициент удельного скольжения эвольвентных зубчатых колес. 
22. Проектирование профиля кулачка минимальных размеров по задан-

ному максимальному углу давления.  
23. Приведенный момент инерции и его определение. 
24. Механический коэффициент полезного действия. КПД наклонной 

плоскости. 
25. Трение кольцевой пяты. 
26. Коэффициент удельного давления в эвольвентных зубчатых колесах. 
27. КПД механизмов с низшими парами. 
28. Эвольвентные профили. Построение и свойства эвольвенты. Достоин-

ства эвольвентных профилей. 
29. Коэффициент полезного действия планетарных зубчатых механизмов. 
30. Коэффициент перекрытия эвольвентных прямозубых зубчатых колес 
31. Исследование движения машины с помощью диаграммы энергомасс. 

Метод Ф.Виттенбауера. 
32.Трение гибких звеньев, формула Эйлера. 
33. Уравнение движения машины, приведение сил и масс. 
34. Силовой расчет механизмов. Задачи и порядок силового расчета. 
35. Основные задачи динамики машин. 
36. Теорема о жестком рычаге Жуковского. 
37. Силы инерции звеньев и их определение (в плоских механизмах). 
38. Уравнение движения машины. 
39. Определение результирующей силы инерции вращающегося звена 

(центр кручения). 
40. Определение основных размеров маховика по заданному коэффици-

енту неравномерности хода машины δ. 
41. Условие статической определимости кинематической цепи при опре-

делении реакций в кинематических парах. 
42. Определение угла зацепления αw для цилиндрических зубчатых колес, 

нарезанных со сдвигом реечного инструмента. 
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43. Трение клинчатого ползуна. 
44. Условие статической определимости кинематической цепи при опре-

делении реакций в кинематических парах. 
45. Определение передаточного отношения планетарного механизма ме-

тодом Смирнова. 
46. Определение передаточных отношений планетарных зубчатых меха-

низмов методом Виллиса. 
47. Уравновешивающая сила. Определение уравновешивающей силы. 
48. Трение скольжения, основные законы сухого трения. Трение качения. 
49. Определение момента инерции маховика по заданной неравномерно-

сти движения по диаграмме T=f(Iпр). 
50. Неравномерность движения машин. Средняя скорость. Степень не-

равномерности. 
51. Трение в винтовой кинематической паре. 
52. Трение во вращательной кинематической паре. 
53. Осевой момент инерции. Определение момента инерции звеньев. 
54. Трение на наклонной плоскости. 
55. Трение скольжения основные законы сухого трения. Трение качения. 
56. КПД зубчатых колес и червячных механизмов. 
57. Коэффициент полезного действия для группы механизмов соединен-

ных последовательно и параллельно. 
58.Расчёт маховика. Метод Виттенбауэра. 
 

8. Учебно-методическое обеспечение дисциплины 

 
Основная литература 

 
 

Список имеющихся в библиотеке университета изданий основной учеб-

ной литературы по дисциплине по состоянию на «1» сентября 2015 года 

 
Таблица 8 – Список изданий основной литературы по изучаемой дисци-

плине 
№ 
п/п Библиографическое описание издания Примеч. 
1 2 3 
1. Мамаев, А.Н. Теория механизмов и машин [Текст] / 

А.Н. Мамаев, Т.А. Балабина. – М.: Экзамен, 2008. – 256 с. 
70 экз. 
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Оконч. табл. 8 
1 2 3 

2. 
Попов, С.А. Курсовое проектирование по теории механизмов и 
механике машин [Текст] / С.А. Попов, Г.А. Тимофеев. – М.: 
Высшая школа, 2008. – 456 с. 

50 экз. 

3. 
Смелягин, А.И. Теория механизмов и машин [Текст]: Учебное 
пособие / А.И. Смелягин. – М.: Инфра-М; Новосибирск: Изд-во 
НГТУ, 2009. – 272 с. 

50 экз. 

4. 
Коловский, М.3. Теория механизмов и машин [Текст] / 
М.З. Коловский, А Н. Евграфов, Ю.А. Семенов [и др.]. – СПб.: 
Академия, 2008. – 560 с. 

30 экз. 

5. http://tmm-umk.bmstu.ru/  

6. http://tmm.spbstu.ru/index.html  

7. http://www.teormach.ru/  
 

Дополнительная литература 
 

Список имеющихся в библиотеке университета изданий дополнительной 

учебной литературы по дисциплине, по состоянию на «1» сентября 2015 года 

 

Таблица 9 – Список изданий дополнительной литературы по изучаемой 
дисциплине 

№ 
п/п Библиографическое описание издания Примеч. 

1 2 3 

1. 
Екшибаров, В.Н. Курсовое проектирование по теории механиз-
мов и машин [Текст]: учебное пособие / В.Н. Екшибаров, И.В. 
Левищев. – Барнаул: Изд-во АГАУ, 2008. – 94 с. 

128 экз. 

2. 
Артоболевский, И.И. Теория механизмов и машин [Текст]: 
Учебник для втузов / И.И. Артоболевский. – М.: Наука, 1988. – 
640 с. 

114 экз. 

3. 
Артоболевский, И.И. Сборник задач по теории механизмов и 
машин [Текст] / И.И. Артоболевский, Б.В. Эдельштейн. – М.: 
Наука, 1973. – 256 с. 

45 экз. 

4. Тимофеев, Г.А. Теория механизмов и машин [Текст] / 
Г.А. Тимофеев. – М.: Юрайт, 2011. – 351 с. 

1 экз. 

5. 

Лачуга, Ю.Ф. Теория механизмов и машин. Кинематика, дина-
мика и расчет [Текст]: Учебное пособие для вузов / Ю.Ф. Лачу-
га, А.К. Воскресенский, М.Ю. Чернов. – М.: КолосС, 2005. – 
304  с. 

1 экз. 
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Оконч. табл. 9 
1 2 3 

6. 
Фролов, К.В. Теория механизмов и механика машин [Текст]: 
Учебник для вузов / К.В. Фролов. – М.: Высшая школа, 2003.– 
496 с. 

4 экз. 

 
 

9. Материально-техническое обеспечение дисциплины 

 
1. Комплект настольных моделей плоских, пространственных рычажных шар-

нирных механизмов для изучения структуры механизмов. 
2. Комплект приборов для нарезания зубьев методом огибания рейкой ТММ-

42. 
3. Прибор для изготовления бумажных заготовок для колес ТММ-31. 
4. Штангенциркуль.  
5. Установка для уравновешивания вращающихся масс ТММ-35. 
6. Персональные компьютеры. 
7. Пакет вопросов и задач для тестирования в программе AnyTest. 
8. Электронная программа APM WinMachine v.12 для решения задач курсово-

го проектирования, Компас 3D 
9. Плакаты. 
 

 
 

21 



Приложение № 1к программе дисци-
плины 

«Теория механизмов и машин»  
(наименование дисциплины) 

 
Аннотация дисциплины 

 
Цель изучаемой дисциплины  –  изучение общих методов исследования 

и проектирования механизмов и машин. 
 
Освоение данной дисциплины направлено на формирование у обучаю-

щихся следующих компетенций: 
№ 
п/п Содержание компетенций, формируемых полностьюили частично данной дисциплиной 

1 Способность разрабатывать и использовать графическую техническую документацию (ОПК - 3) 

2 Способностьрешать инженерные задачи с использованием основных законов механики, электротехники, 
гидравлики, термодинамики и тепломассообмена (ОПК - 4) 

 
Трудоемкость дисциплины 

Вид занятий Форма обучения 
очная заочная 

1. Аудиторные занятия, всего, часов 52 10 
в том числе: 

1.1. Лекции 20 4 
1.2. Лабораторные работы 32 6 
1.3. Практические (семинарские) занятия   
2. Самостоятельная работа, часов 20 62 
Всего часов (стр. 1 + стр. 2) 72 72 
Общая трудоемкость, зачетных единиц 2 2 
 

Формы промежуточной аттестации:                    зачет    
       (зачет, экзамен, дифференцированный зачет) 

 
Перечень изучаемых тем: 
1.Введение. Наука ТММ. 
2.Структурный анализ и синтез механизмов. 
3.Кинематический анализ плоских, рычажных, шарнирных механизмов 

графическими и аналитическими методами 
4. Анализ и синтез кулачковых механизмов 
5. Зубчатые механизмы. Синтез эвольвентного зацепления и анализ пла-

нетарных механизмов 
6. Силовой (кинетостатический) расчет механизмов 
7. Силы трения в кинематических парах. 
8. Движение машинного агрегата под действием заданных сил. 
9. Регулирование хода машины. 
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IlpHJIO)l(eH11e .N2 2.K nporpaMMe ,[(HCIJ;H­

nJIHHbl 
«Teopm1 MeXaHH3MOB H MaIIIHH» 

(Ha11MeHOBam1e ,!IJ1CU,HnJHIHh1) 

CnHcOK HMeIOrn;Hxc51 B 6H6JIHOTeKe yHHBepcHTeTaH3,[(aHHH ocHOBHOH y11e6Ho:H: JIH­

TepaTypb1 no ,[(HCIJ;HnJIHHe no COCT051HHIO Ha «l» ceHT516p51 2015 ro,[(a 

N2 
EH6JIHorpaqm11ecKoe onHcaHHe H3,[(aHH51 IlpHMe"ll. 

rr/rr 

1 2 3 

1. 
MaMaeB, A.H. TeopH51 MexaHH3MOB H MaIImH [TeKCT] I 

70 3K3. 
A.H. MaMaeB. T.A. Eana6HHa. - M.: 3K3aMeH. 2008. - 256 c. 
Ilonos, C.A. Kypcosoe npoeKTHpoBaHHe no TeopHH MexaHH3MOB H 

2. MexaHHKe MaillHH [TeKCT] I C.A. IlonoB, r.A. THMOcpeeB. - M.: 50 3K3. 

Bb1crna51 rnKona, 2008. - 456 c. 

CMeJI51rHH, A.H. TeopH51 MexaHH3MOB H MarnHH [TeKcT]: Y11e6Hoe 

3. IToco6He I A.H. CMeJI51rHH. - M.: HHcppa-M; HosocH6HpcK: H3,[(-BO 50 3K3. 
Hf'TY, 2009. - 272 c. 

KonoBCKHH, M.3. TeopH51 MexaHH3MOB H MaillHH [TeKCT] I 
4. M.3. KonoBCKHH, AH. Esrpacpos, IO.A. CeMeHoB [H ,[(p.]. - CI16.: 30 3K3. 

AKa,[(eMH51, 2008. - 560 c. 

CITHCOK HMeIOrn;HXC51 B 6H6JIHOTeKe YHHBepcHTeTa H3,[(aHHH ,[(OnOJIHHTeJibHOH y11e6-

Ho:H: JIHTepaTypbI no ,[(HCIJ;HnJIHHe, ITO COCT051HHIO Ha «l» ceHT516p51 2015 ro,[(a 

NQ 
EH6JIHorpacpH11ecKoe OITHCaHHe H3,[(aHH51 IlpHMelJ. 

n/n 

1 2 3 

EKrnH6apoB, B.H. Kypcosoe ITpoeKTHpoBaHHe no TeopHH MexaHH3-
1. MOB H MarnHH [TeKcT]: yqe6Hoe IToco6He I B.H. EKrnH6apoB, H.B. 128 3K3. 

JiesHrn;es. - EapHayn: H3,[(-BO Ar AY, 2008. - 94 c. 

ApTo6onescKHH, H.H. TeopH51 MexaHH3MOB H MaillHH [TeKCT]: 

2. Ylle6HHK ,[(JI51 BTY30B I H.H. ApTo6oneBCKHH. - M.: HayKa, 1988. - 114 3K3. 

640 c. 

ApTo6onescKHH, H.H. C6opHHK 3a,[(a11 ITO TeopHH MexaHH3MOB H 

3. MarnHH [TeKcT] I H.H. ApTo6oneBCKHH, E.B. 3,[(eJibrnTeH:H. - M.: 45 3K3. 

HayKa, 1973. - 256 c. 

23 



0KOHLJaHife Ta6JUUJ,bl 

1 2 3 

4. 
T1IMocpeeB, r.A. Teopm1 MexaHII3MOB II MarrmH (TeKCT] I 1 3K3. 
r.A. TIIMOcpeeB. - M.: IOpai:fr, 2011. -351 c. 

JiaLiyra, IO.<!>. Teopm1 MexaHII3MOB II MarrmH. KIIHeMaTIIKa, ):(IIHa-

5. 
MIIKa II pacLieT [TeKcT]: YLie6ttoe rroco61Ie ,n;Jrn: BY30B I IO.<!>. JiaLiy-
ra, A.K. BocKpeceHCKIIH, M.IO. 1IepHoB. - M.: KonocC, 2005. -

1 3K3. 

304 c. 

<I>ponoB, K.B. Teopm1 MexaHII3MOB II MexaHIIKa MarrmH [TeKcT]: 

6. YLie6HMK ):(JI51 BY30B I K.B. <I>ponoB. - M.: BbICIIIa51 IIIKona, 2003.- 4 3K3. 

496 c. 

CocTaBMTenn: 
K.T.H., .uoueHT A.A. rtte3,UIIJIOB, 
y4eHal! CTeneHb, .llOJlll<HOCTb 11.0. <PaMHJJHl! 

CT.rrpeIIOAaBaTeJib H.B. JieB1Illl,eB 
y4eHal! CTeneHb, JlQJ])J(HOCTb 11.0 . <PaMHJJHl! 

CrrncoK BepeH 
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