Примерные оценочные материалы, применяемые при проведении промежуточной аттестации по дисциплине (модулю)
 
«Теория проектирования манипуляционных систем НТТС»
 
При проведении промежуточной аттестации обучающемуся предлагается дать ответы на 2 вопроса, приведенных в экзаменационном билете, из нижеприведенного списка. 
 
Примерный перечень вопросов

[bookmark: _GoBack]1.Силовой расчет механизмов. Классификация сил. Кинетостатический метод силового расчета. Условия статической определимости кинематической цепи.
2. Теорема о жестком рычаге Жуковского.
3. Силовой расчет жесткого плоского рычажного механизма (на примере кривошипно-ползунного механизма).
4. Силовой расчет плоского рычажного механизма (на примере шарнирного четырехзвенника).
5. Движение механизма под действием заданных сил. Метод приведенных величин. Приведенный момент инерции механизма.
6. Движение механизма под действием заданных сил. Метод приведенных величин. Приведенный момент инерции механизма.
7. Энергетический баланс машин. Виды уравнений движения машины.
8. Интегрирование дифференциального уравнения движения машины (аналитическим методом).
9. Графическое определение величины работы. Графическое интегрирование.
10. Определение угловой скорости звена приведения по графику энергомасс.
11. Уменьшение размаха колебаний угловой скорости вала машины с помощью маховика.
12. Определение момента инерции маховика по графику энергомасс.
13. Размеры и масс маховика.
14. Регулирование непериодических изменений угловой скорости вала.
15. Уравновешивание вращающихся масс. Статическая и динамическая
неуравновешенность.
16. Уравновешивание точечных масс, расположенных в одной  плоскости, содержащей ось вала.
17. Уравновешивание точечных масс, расположенных в одной плоскости, перпендикулярной оси вала.
18. Практическое уравновешивание вращающихся масс на установках.
19. Уравновешивание рычажных механизмов.
20. Цели уравновешивания и балансировки.
21. Уравновешивание вращающихся масс.
22. Уравновешивание масс, находящихся в одной плоскости.
23. Уравновешивание вращающихся масс, расположенных произвольно.
24. Балансировка вращающихся масс.
25. Уравновешивание механизмов.
26. Статическое уравновешивание плоского механизма с помощью противовесов.
27. Статическое уравновешивание при проектировании.
28. Динамическое уравновешивание при проектировании.
29. Классификация и типы манипуляторов.
30. Синтез манипулятора по размерам зоны обслуживания.
31. Синтез манипулятора по коэффициенту сервиса.
32. Способы передачи движения через шарниры.
33. Кинематика манипулятора (прямая и обратная задачи).
34. Кинематика манипулятора по методу преобразования координат.
35. Динамика манипуляторов.
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