ՀԱՊՀ Վանաձորի մասնաճյուղ
Ամբիոն–Կիրառական  ֆիզիկա և ճարտարագիտական  գրաֆիկա
<<Կիրառական մեխանիկա>> առարկայի հարցաշար

1.Կիրառական մեխանիկա դասընթացի հիմնական բաժինները, հիմնախնդիրը և դերը ճարտարագիտական կրթության բնագավառում:

2.Կիրառական մեխանիկայի հիմնական հասկացությունները: Ուսումնասիրվող օբյեկտները և դրանց տարրերի մոդելները:

3.Մեխանիզմների հիմնական տեսակները:

4.Մեխանիզմների կառուցվածքի հիմնական հասկացությունները:

5.Կինեմատիկ զույգերի դասակարգումը:

6.Մեխանիզմի ընդհանրացված կոորդինատները և ազատության աստիճանների թիվը:

7.Մեխանիզմների կազմավորման սկզբունքը (Լ. Ասսուրի սկզբունք):

8.Պինդ մարմնի կինեմատիկայի տարրեր: Պինդ մարմնի պարզագույն շարժումները:

9.Պինդ մարմնի հարթ շարժումը և նրա բաղադրումը համընթաց և պտտական շարժումների:

10.Հարթ պատկերի կետերի արագությունների որոշումը:

11.Արագությունների ակնթարթային կենտրոնը և նրա որոշումը տարբեր դեպքերում:

12.Հարթ պատկերի կետերի արագացումների որոշումը:

13.Կետի բարդ շարժումը: Կետի բացարձակ, հարաբերական և փոխադրական շարժումներ:

14.Բարդ շարժում կատարող կետի արագությունների որոշումը:

15.Բարդ շարժում կատարող կետի արագացումների որոշումը: Կորիոլիսի արագացում:

16.Կինեմատիկ վերլուծության խնդիրները և մեթոդները: Մեխանիզմի օղակների դիրքերի և դրանց առանձին կետերի հետագծերի որոշումը:

17.Կինեմատիկ վերլուծության դիագրամներ: 

18.Գծագրական դիֆերենցում և ինտեգրում:

19.Կինեմատիկ վերլուծությունը արագությունների և արագացումների 

պլանների օգնությամբ:(Քառհոդակապային մեխանիզմ,Շուռտվիկ սողնակային մեխանիզմ ):

20.Անշարժ պտտման առանցքներով ատամնավոր մեխանիզմների կինեմատիկ վերլուծությունը:

21.Շարժական պտտման առանցքներով ատամնավոր մեխանիզմների կինեմատիկ վերլուծությունը:

22.Ստատիկայի հիմնական հասկացությունները:

23.Ստատիկայի աքսիոմները և նրանց հետևանքները:

24.Ուժի մոմենտը կետի նկատմամբ  և առանցքի նկատմամբ:

25.Ուժազույգը և նրա մոմենտը: 

26.Ուժազույգերի համարժեքությունը և գումարումը:

27.Ուժահամակարգի գլխավոր վեկտորը  և գլխավոր մոմենտը: 

28.Լեմմ ուժի զուգահեռ տեղափոխման վերաբերյալ:

29.Ստատիկայի հիմնական թեորեմը: 

30.Վարինյոնի թեորեմը:

31.Կամայական տարածական ուժահամակարգի հավասարակշռության պայմանները:

32.Կամայական հարթ ուժահամակարգի հավասարակշռության պայմանները:

33.Դինամիկայի երկու հիմնական խնդիրները: .Դալամբերի սկզբունքը:

34.Իներցիայի ուժերի գլխավոր վեկտորը ու գլխավոր մոմենտը պինդ մարմնի տարբեր շարժումների դեպքում:
35. Պինդ մարմնի կինետիկ էներգիան համընթաց, պտտական և հարթ շարժումների դեպքում
36.Մեխանիզմների դինամիկ վերլուծության խնդիրները և մեթոդները: Մեխանիզմի օղակների վրա ազդող ուժերը:

37.Կինեմատիկ շղթաների ստատիկորեն որոշելիության պայմանը:

38.Հարթ լծակային մեխանիզմների ուժային վերլուծությունը կինետոստատիկայի մեթոդով.

ա/ Քառհոդակապային մեխանիզմ

բ/Շուռտվիկ սողնակային մեխանիզմ

գ/ Կուլիսային մեխանիզմ

դ/ Մուտքի օղակի ուժային հաշվարկ:

39.Մեխանիզմի բերված պարամետրերի որոշում` բերման օղակ, բերված զանգված (բերված իներցիայի մոմենտ), բերված ուժ (բերված ուժի մոմենտ):

40.Մեխանիզմի շարժման հավասարումը կինետիկ էներգիայի հավասարման տեսքով:

41.Մեխանիզմի շարժման հավասարումների լուծումը գրաֆիկ եղանակով: 

42.Մեխանիզմի շարժման ընթացաշրջանները: 

43.Միջին անկյունային արագությունը և ընթացքի անհավասարաչափության գործակիցը: 

44.Մեխանիզմի օգտակար գործողության գործակիցը:

45.Պտտվող օղակների ստատիկ հավասարակշռումը: 

