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1. Цели и задачи дисциплины 

В соответствии с ФГОСом целями освоения дисциплины теоретическая механика 

являются изучение тех общих законов, которым подчиняются движение и равновесие 

материальных тел и возникающие при этом взаимодействия между телами, а также 

овладение основными алгоритмами исследования равновесия и движения механических 

систем. 

         На данной основе становится возможным построение и исследование механико-

математических моделей, адекватно описывающих разнообразные механические явления. 

Помимо этого, при изучении теоретической механики вырабатываются навыки 

практического использования методов, предназначенных для математического 

моделирования движения систем твёрдых тел. 

Задачами курса теоретической механики являются: 

– изучение механической компоненты современной естественнонаучной картины 

мира, понятий и законов теоретической механики; 

– овладение основными алгоритмами математического моделирования 

механических явлений и методами решения технических задач направленных на создание 

конкурентоспособной продукции машиностроения; 

– формирование устойчивых навыков по применению фундаментальных положений 

теоретической механики при анализе ситуаций, с которыми специалисту приходится 

сталкиваться в ходе создания новой техники машиностроительного производства, 

технологического оборудования и инструментальной техники. 

2. Место дисциплины в структуре образовательной программы 

Теоретическая механика относится к базовой части математического и 

естественнонаучного цикла Б.1. 

      Теоретическая механика – фундаментальная дисциплина, изучение которой 

способствует формированию у обучающегося логического мышления, воспитанию научного 

подхода к постановке и решению прикладных задач, формированию общей 

технической культуры будущего специалиста. Глубокие знания теоретической механики, ее 

основных положений и законов механического движения, необходимы специалисту любого 

естественнонаучного направления, так как механическое движение лежит в основе 

функционирования всех машин и механизмов и большинства технологических процессов, 

сопровождает ряд других более сложных физических процессов и явлений. Исторически 

теоретическая механика стала первой из естественных наук, оформившейся в 

аксиоматизированную теорию, и до сих пор остается эталоном, по образцу и подобию 

которого строятся другие естественные науки, достигшие этапа аксиоматизации. 

        Практика доказала, что в тех обширных пределах, где справедливы законы 

классической механики, она описывает механические явления с исключительной точностью. 

В настоящее время теоретическая механика ориентирована не столько на открытие новых 

законов природы, сколько на запросы современной техники; в этих условиях 

значимость её не только не уменьшилась, но многократно выросла, поскольку неизмеримо 

расширился круг задач, на которые она способна дать ответ. 

      В силу этих причин теоретическая механика способна обслуживать резко 

возросшие запросы техники. Высокоточное приборостроение, создание разнообразных 

систем автоматического управления, робототехнических и мехатронных систем – всё это 

невозможно без теоретической механики, и на этом стыке механики и техники возникает 

масса интереснейших задач. 

Курс теоретической механики базируется на математике и физике, изучаемых в 

рамках общего и высшего профессионального образования. В свою очередь на 

материале теоретической механики базируются такие общетехнические дисциплины, как 

прикладная механика, сопротивление материалов, теория машин и механизмов, детали 

машин, гидравлика. Теоретическая механика является также основой при изучении 



3 

 

дисциплин профессионального блока таких, как техническая механика, механика жидкости 

и газа, механотроника, робототехника. В ходе изучения курса студент должен получить 

представление о предмете теоретической механики, возможностях её аппарата и границах 

применимости её моделей, а также о междисциплинарных связях теоретической механики с 

другими естественнонаучными, общепрофессиональными и специальными дисциплинами. 

Он должен приобрести навыки решения типовых задач по статике, кинематике и динамике, 

а также опыт компьютерного моделирования механических систем. 

Для успешного изучения курса теоретической механики, помимо знаний 

элементарной математики в рамках школьного курса, обучающийся должен обладать 

следующими знаниями: 

– из курса общей физики иметь понятия о массе, силе, скорости, ускорении, знать 

законы равнопеременного и равномерного движения; 

– из векторной алгебры иметь понятия о векторах и математических операциях с 

векторами, включая понятия скалярного и векторного произведений; 

– из курса высшей математики иметь навыки решения дифференциальных 

уравнений, вычисления интегралов и производных. 

 

       3.      Требования к результатам освоения дисциплины   

Освоение дисциплины направлено на формирование следующих 

общепрофессиональных  компетенций:              

– способностью использовать основные закономерности, действующие в процессе     

изготовления машиностроительных изделий требуемого качества, заданного количества при 

наименьших затратах общественного труда(ОК-5) ; 

Выпускник, освоивший программу бакалавриата, должен обладать следующими 

общепрофессиональными компетенциями: 

 способностью использовать основные закономерности, действующие в процессе 

изготовления машиностроительных изделий требуемого качества, заданного количества при 

наименьших затратах общественного труда (ОПК-1). способностью использовать 

современные информационные технологии, прикладные программные средства при решении 

задач профессиональной деятельности (ОПК-3). 

 способностью участвовать в разработке обобщенных вариантов решения проблем, связанных 

с машиностроительными производствами, выбора на основе анализа вариантов оптимального 

прогнозируемых последствий решения (ОПК-4). 

                       В результате освоения дисциплины обучающийся должен: 

Знать: основные понятия и аксиомы механики, операции с системами сил, 

действующими на твердое тело; 

– условия эквивалентности системы, уравновешенности произвольной системы 

сил, частные случаи этих условий; 

– методы нахождения реакций связей в покоящейся системе сочлененных твердых 

тел, способы нахождения их центров тяжести; 

– законы трения и качения; 

– кинематические характеристики движения точки при различных способах зада- 

ния движения, характеристики движения тела и его отдельных точек при различных 

способах задания движения; операции со скоростями и ускорениями при сложном движении 

точки; основные подходы к формализации и моделированию движения и равновесия 

материальных тел;   постановку и методы решения задач о движении и равновесии 

механических систем; 
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Уметь: составлять уравнения равновесия для тела, находящегося под действием 

произвольной системы сил, находить положения центров тяжести тел; 

– вычислять скорости и ускорения точек тел и самих тел, совершающих поступа- 

тельное, вращательное и плоское движения, составлять дифференциальные 

уравнения движений; основными  современными методами постановки, исследования и 

решения задач механики. 

Владеть: методами нахождения реакций связей, способами нахождения центров 

тяжести тел;  навыками использования законов трения, составления и решения уравнений 

равновесия и движения тел. 

 

                   4.    Объем дисциплины и виды учебной работы  

 

                                                                                                             Таблица 1 

Вид учебной работы 

Всего 

часов/ зач.ед. 

Семестры 

ОФО ЗФО 

ОФО ЗФО  3 3 

Контактная работа (всего) 54/1,5 14/0,4 54 14 

В том числе:     

Лекции 18/0,5 8/0,2 18 8 

Практические занятия 36/1 6/0,2 36 6 

Семинары 
 

 
 

 

Лабораторные работы     

Самостоятельная работа  (всего) 54/1,5 94/2,6 54 94 

В том числе:     

Курсовая работа (проект)     

Расчетно-графические работы 18/0,5 34/0,9 18 34 

ИТР     

Презентации     

Рефераты     

Доклады     

И(или) другие виды самостоятельной работы 12/0,3 12/0,3 12 12 

Подготовка к лабораторным работам 
 

 
 

 

Подготовка к практическим занятиям 12/0,3 30/0,8 12 30 

Подготовка к зачету  
 

 
 

Подготовка к экзамену 12/0,3 18/0,2 12 18 

Вид отчетности  
 

Экз. Экз. 

Общая трудоемкость дисциплины     

 

ВСЕГО в часах 108 108 108 108 

ВСЕГО в з.ед. 3 3 3 3 

 

 

 

5.Содержание дисциплины 

5.1. Разделы дисциплины и виды занятий 

Таблица 2 

№ 

п/п 

Наименование раздела 

дисциплиныпо 

семестрам 

Часы 

лекционных 

занятий 

Часы 

лабораторных 

занятий  

Часы 

практических 

(семинарских) 

занятий 

Всего 

часов 

3семестр 



5 

 

1. Статика 10 - 18 28 

2. Кинематика 8 - 18 26 

 

5.2. Лекционные занятия 

Таблица 3 

№ 

п/п 

Наименование раздела 

дисциплины 
Содержание раздела 

  2 семестр 

1. Статика 

Теоретическая механика. Основные понятия и 

определения. Связи и их реакции. Аксиома связей. 

Предмет статика. Аксиомы статики. Основные понятия и 

определения. Система сходящихся сил (ССС). Уравнения 

равновесия ССС. Теорема о равновесии тела под 

действием трех непараллельных сил. Момент силы 

относительно точки. Пара сил. Момент пары. Теорема о 

моментах сил пары. Эквивалентность пар. Теорема о 

параллельном переносе силы. Приведение плоской 

произвольной системы сил (ППСС) к данному центру. 

Варианты приведения ППСС к простейшему виду. 

Условия равновесия ППСС. Системы статически 

определимые и неопределимые.  

2. Кинематика 

Кинематика точки. Способы задания движения точки 

(траектория точки).  Определение кинематических 

характеристик движения точки ( скорость, ускорение) 

при различных способах задания движения.  Кинематика 

твёрдого тела. Поступательное и вращательное движение 

тела. Определение скоростей и ускорений отдельных 

точек вращающегося тела.  Плоскопараллельное                                                                        

движение тела. Определение кинематических 

характеристик тел и их точек при плоском движении. 

МЦС. Сложное движение точки. Определение 

кинематических характеристик точек при сложном 

движении. 

 

5.3. Лабораторные занятия 

Не предусмотрены 
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5.4. Практические занятия 

Таблица 5 

№ 

п/п 

Наименование раздела 

дисциплины 
Содержание раздела 

  2 семестр 

1. Статика 

Теоретическая механика. Основные понятия и 

определения. Связи и их реакции. Аксиома связей. 

Предмет статика. Аксиомы статики. Основные понятия и 

определения. Система сходящихся сил (ССС). Уравнения 

равновесия ССС. Теорема о равновесии тела под 

действием трех непараллельных сил. Момент силы 

относительно точки. Пара сил. Момент пары. Теорема о 

моментах сил пары. Эквивалентность пар. Теорема о 

параллельном переносе силы. Приведение плоской 

произвольной системы сил (ППСС) к данному центру. 

Варианты приведения ППСС к простейшему виду. 

Условия равновесия ППСС. Системы статически 

определимые и неопределимые. 

2. Кинематика 

Кинематика точки. Способы задания движения точки 

(траектория точки).  Определение кинематических 

характеристик движения точки ( скорость, ускорение) 

при различных способах задания движения.  Кинематика 

твёрдого тела. Поступательное и вращательное движение 

тела. Определение скоростей и ускорений отдельных 

точек вращающегося тела.  Плоскопараллельное                                                                        

движение тела. Определение кинематических 

характеристик тел и их точек при плоском движении. 

МЦС. Сложное движение точки. Определение 

кинематических характеристик точек при сложном 

движении. 

 

 

6. Самостоятельная работа студентов по дисциплине 

Темы для самостоятельного изучения 

                 2 семестр 

1. Разложение силы на две составляющие. 

2. Проекции силы на оси координат. 

3. Сложение двух параллельных сил, направленных в одну сторону. 

4. Условия равновесия плоской системы параллельных сил. 

5. Устойчивость против опрокидывания. 
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6. Момент силы относительно оси. 

7. Аналитическое условие равновесие пространственной системы произвольно 

расположенных сил. 

8. Трение. 

9. Векторный способ задания движения точки 

10. Поступательное движение. 

11. Преобразования вращательных движений. 

12. Плоскопараллельное движение. Определение ускорений точек плоской фигуры. МЦУ. 

 

 

Задания для самостоятельной работы          

Образец задания  

 

 

 Пример решения задачи С-1: 

 

            Дано :  

    

30

;1

;9

;8

;10












м
кНg

мкНМ

кНР

кНG

  

       

?

?

?







T

S

R

DB

A

                             

                                                  Решение: 

             

             Рассмотрим    балку    EАВС  находящейся    в    равновесии  под    

действием   

   внешней нагрузки  P, M, g, G.  Равновесие   балки    поддерживается       

действием      

   груза Р, подвешенной на нерастяжимой нити , однородным   невесомым  

стержнем    

   DВ    и   неподвижной     цилиндрической   опорой  А.   Заменим    

распределенную 

   нагрузку   действующей   на   участке   сосредоточенной  силой  
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кНqQ 2122  ,     

   приложенной   в середине  данного  участка. 

           Применяя,     принцип    освобождаемости    от   связей    отбрасываем,  

связи  

   заменяем     их     силами     реакции,    т.е.  ;Ax


 ;Ay


 DBS


; T


.      В неподвижной    

   цилиндрической опоре реакция AR


 раскладывается на две взаимно 

перпендикулярно  

  составляющие реакции ;Ax


,Ay


 реакция DBS


направлена вдоль стержня , а 

реакция  

  нити T


равно весу груза P


, т.е. PT


   направлена вдоль нити и приложена в 

точке  

  подвеса балки С.                   

                            Изобразим  схему  конструкции  с  учётом  сил  реакции: 

 

 

 

 

 

                           

                                                                                              

  

  

 

                                                                                                                  

90  у
 

Q


 
1
 

1
 М  

PT



 В    С  

5,1
 90

 

E  

5,2
 

G


 
А  

Ау


 

Ах


 2  

DВS


 

x
 

 

2
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             Данная  конструкция  (балки)  под  действием  активных  сил  и  сил  

реакций    

   (произвольно  плоская  система  сил)  находится  в  состоянии  равновесия. 

    Составляем уравнения (условия)  равновесия  данной  системы  сил,  с   учетом     

    системы   координат. 

 

.02sin25,1sin4;0)()3(

;0sin2sin;0)2(

;02coscos;01

1

1

1



















MSGPFm

QGySF

xSPF

DB

n

К

КA

ADB

n

к

ку

ADB

n

к

кх







 

 

                        Из  составленных  уравнений  находим  неизвестные  реакции: 

        

;773,5
866,02

5,0849105,1

2sin2

sin45,1
:)3( кН

PMG
Sиз DB 












 

             

;814,95,0773,5866,082coscos:)1( кНSРxиз DBА  
 

 

;999,125,08866,0733,5210sin2sin:)2( кНPSQGyиз DBА  
 

      

     Для  оценки  правильности  нахождение  сил  реакций  произведём  проверку. 

     На  заданной  конструкции покажем  правильные  направления   сил  реакций, 

      с учётом полученных результатов. 

               




A

A

y

x




- не изменят своего  первоначального  направления.                        

                DBS


- направлен  противоположную сторону.                                                 

            Составим  уравнения  равновесия  с  изменёнными  направлениями  

векторов     

            .,, DBАA Sху


. 

               



n

к

КC Fm
1

;0)(      ;045,242sin2  ADB yGMQS 


 

 0999,124105,2924866,02773,5   
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 0996,512598998,9   

                                                                   00        

  Реакция AR  найдётся :   ;287,16999,12814,9 2222 кНyxR AAA   

 

                              Ответ: 








;773,5

;287,16

кНS

кНR

DB

А

     ;8кНT   

 

  

Перечень учебно-методического обеспечения для СРС 

1. Балатханова Э.М., ТрамовХ.А. ,Багиева М.Б.. Методическое указание по дисциплине 

«Техническая механика»  ГГНИ Г.Грозный, 2008г. 

2. Махматхаджиева Р.С., Балатханова Э.М.. Методическое указание по дисциплине 

«Техническая механика»  ГГНИ Г.Грозный, 2009г. 

3. Гериханов А.К., Самбиев А.И.,Махматхаджиева Р.С.. Методическое указание по дисциплине 

«Теоретическая механика»  ГГНТУ Г.Грозный, 2010г. 

4. Краткий курс теоретической механики: Учебник для втузов / Тарг С.М. — 20-е издание, стер. 

— М.: «Высшая школа», 2009. 

5.  Сборник заданий для курсовых работ по теоретической механике: Учебное пособие для 

технических ВУЗов / Под ред. Яблонского А.А. — 16-е изд., стер. – М., «Интеграл», 2008 
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7. Оценочные средства 

Вопросы к I рубежной аттестации  

 

1. Что изучает теоретическая механика? Что называется: механическим движением, 

материальной точкой, системой материальных точек или тел, абсолютно твёрдым телом, 

механической силой, системой сил? 

2. Что изучает статика? Перечислите аксиомы статики. 

3. Как спроецировать вектор силы на ось и на плоскость? 

4. Что называется связью, силой реакции связи? Покажите виды связей и их реакции. 

5. Дайте определение системы сходящихся сил. Запишите уравнения равновесия для плоской 

систем сходящихся сил. Сформулируйте теорему о равновесии трёх непараллельных сил. 

6. Как определяется момент силы относительно точки. Сформулируйте теорему Вариньона. 

Что называется парой сил? Чему равен момент пары? 

7. Сформулируйте теорему Пуансо.  

8. Системы статически определимые и статически неопределимые. Способы решения 

статически неопределимых задач? 

9. Запишите условия равновесия плоской произвольной системы сил. 

Образец  билета к  I  рубежной аттестации 

    

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
Вопросы ко II рубежной аттестации  

 

 

1. Что изучает кинематика? Запишите три способа задания движения точки. 
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2. Как определяется скорость точки при координатном способе задания движения точки и 

естественном способе задания движения точки? 

3. Что называется вращательным движением тела вокруг неподвижной оси? Угловая 

скорость и угловое ускорение тела. Законы равномерного и равнопеременного вращения 

тела. 

4. Скорости и ускорения отдельных точек вращающегося тела. 

5. Что называется плоско-параллельным движением тела? Как разложить плоское движение 

на поступательное и вращательное?  

6. Как определяются скорость и ускорение точек плоско движущегося тела? Что такое? 

7. Что называется сложным движением точки? Скорость и ускорение точки при сложном 

движении точки? 

 

 

Образец  билета ко  II  рубежной аттестации 
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Вопросы к экзамену 
 

1. Что изучает теоретическая механика? Что называется: механическим движением, 

материальной точкой, системой материальных точек или тел, абсолютно твёрдым 

телом, механической силой, системой сил? 

2. Что изучает статика? Перечислите аксиомы статики. 

3. Как спроецировать вектор силы на ось и на плоскость? 

4. Что называется связью, силой реакции связи? Покажите виды связей и их реакции. 

5. Дайте определение системы сходящихся сил. Запишите уравнения равновесия для 

пространственной и плоской систем сходящихся сил. Сформулируйте теорему о 

равновесии трёх непараллельных сил. 

6. Как определяется момент силы относительно точки и оси. Сформулируйте теорему 

Вариньона. Что называется парой сил? Чему равен момент пары? 

7. Сформулируйте теорему Пуансо. Запишите три формы условий равновесия для плоской 

произвольной системы сил. 

8. Системы статически определимые и статически неопределимые. Способы решения 

статически неопределимых задач? 

9. Что называется фермой? Покажите на примере два способа определения усилий в 

стержнях фермы. 

10. Сформулируйте и запишите закон трения скольжения. Что такое коэффициент трения 

скольжения, качения и верчения? Что такое угол трения и конус трения? 

11. Какие варианты приведения пространственной произвольной системы сил к 

простейшему виду Вы знаете? Запишите условия равновесия пространственной 

произвольной системы сил. 

12. Что называется центром тяжести тела? Перечислите способы определения координат 

центров тяжести однородных тел. 

13. Что изучает кинематика? Запишите три способа задания движения точки. 

14. Как определяется скорость точки при: векторном способе задания движения точки, 

координатном способе задания движения точки и естественном способе задания 

движения точки? 

15. Как определяется ускорение точки при: векторном способе задания движения точки, 

координатном способе задания движения точки и естественном способе задания 

движения точки? 

16. Запишите законы изменения скорости и пути при равномерном и равнопеременном 

движении точки. 

17. Что называется поступательным движением тела? Основные свойства поступательного 

движения тела. 

18. Что называется вращательным движением тела вокруг неподвижной оси? Угловая 

скорость и угловое ускорение тела. Законы равномерного и равнопеременного 

вращения тела. 

19. Скорости и ускорения отдельных точек вращающегося тела. 

20. Что называется плоско-параллельным движением тела? Как разложить плоское 

движение на поступательное и вращательное?  

21. Как определяются скорость и ускорение точек плоско движущегося тела? Что такое 

МЦС  и МЦУ? 

22. Дайте определение сложному движению точки. Относительное, переносное и 

абсолютное движение точки. 

23. Сформулируйте и запишите теорему о сложении скоростей при сложном движении 

точки. 

24. Сформулируйте и запишите теорему о сложении ускорений при сложном движении 

точки. 
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Образец задач 
 

 

 

Задача. Заданы уравнения движения точки  𝑥 = 1 + 2 sin 0,1𝑡 , 𝑦 = 3𝑡. Определить 

координату  х точки в момент времени, когда ее координата у=12м. (1,78) 

 

Задача. Задано уравнение движения точки 𝑟̅ = 3𝑡𝑖̅ + 4𝑡𝑗 ̅. Определить координату  у 

точки в момент времени, когда r=5м. (4) 

 

Задача. Заданы уравнения движения точки  𝑥 = 2𝑡, 𝑦 = 1 − 2 sin 0,1𝑡.  Определить 

ближайший момент времени , когда точка пересечет ось Ох.(5,24) 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Образец экзаменационного билета 

 
 

ГРОЗНЕНСКИЙ  ГОСУДАРСТВЕННЫЙ НЕФТЯНОЙ ТЕХНИЧЕСКИЙ 

УНИВЕРСИТЕТ  
им.академика    Д.М.Миллионщикова 

 

 БИЛЕТ  №__1__ 

 

                               ДИСЦИПЛИНА  «Теоретическая  механика» 

 

1. Как определяется ускорение точки при: векторном, координатном и естественном 

способах задания движения точки   

 

                        2.  Теорема о параллельном переносе силы.(Лемма Пуансо) 

 

                          3. Задача 
 

 

 

 
 

                          Протокол   №    «     »        от   ________________ 

 Утверждаю 
 

«_______»____________________20____г.     Зав.кафедрой___________________________ 

 

--------------------------------------------------------------------------------------------------------------------- 
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8.Учебно-методическое и информационное обеспечение дисциплины 

Печатная учебно-методическая документация 

а) основная литература: 

1. Краткий курс теоретической механики: Учебник для втузов / Тарг С.М. — 20-е 

издание, стер. — М.: «Высшая школа», 2009. 

2.  Сборник заданий для курсовых работ по теоретической механике: Учебное 

пособие для технических ВУЗов / Под ред. Яблонского А.А. — 16-е изд., стер. – М., 

«Интеграл», 2008. 

2.Теоретическая механика.Сборник заданий. Учебное пособие для вузов./Диевский 

В.А.,Малышева И.А.,-2-е изд., изд. «Лань», 2010г 

3. Сборник коротких задач по теоретической механике:учебное пособие для 

технических вузов/ Под редакцией О.Э.Кепе О.Э.-  2  -е изд., изд. «Лань», 2010г. 

4.Задачи по теоретической механике.  Мещерский И.В.; Учебное пособие    для 

технических вузов/ Под редакцией Пальмова В.А. -   51  -е изд., изд. «Лань», 2012г.  

б) дополнительная литература: 

5.Бать М.И., Джанелидзе Г.Ю., Кельзон А.С. Теоретическая механика в примерах и 

задачах. 9-е изд., стер.. – СПб., 2010 г.   

6.Цивильский В.Л. Теоретическая механика / Цивильский В.Л. – М.: Высш.шк., 

2001.- 319с. 

7.Сборник задач по теоретической механике / Под общ.ред. К.С.Колесникова.-М.: 

Наука, 2008.-448с.  

в)интернет-ресурсы: 

1.Сайт библиотеки ГГНТУ  www.gsoi.ru/library 

2.http:// www.teoretmeh.ru -.Теоретическая механика. 

3.  Электронный учебный курс для студентов очной и заочной формы обучения. 

Составитель: к.т.н., доцент кафедры теоретической и прикладной механики 

Каримов Ильдар (http://www.soprotmat.ru/)                            

 

9.Материально-техническое обеспечение дисциплин 

1. Компьютер с необходимым программным обеспечением. 

2. Мультимедийное оборудование для презентаций.  

3. Набор плакатов. 

4. Интернет-библиотека. 
 

 

 

 

 

 

http://www.gsoi.ru/library
http://www.teoretmeh.ru/
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