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Цель к* работы является разработка и внедрение ь учебный про—
! !,<-*(> • программных ком г tЛекоов на ба&е интерактивной а‘рафики по кур­
сам "Теоретическая механика" и "Теория механизмов и машин".

Анализ применения ЗБМ при решении задач курса теоретической 
м-о -ччики показал, что мач'емьтичеокое *.‘писание плоских кривых поз— 
!—алеет наглядно* о их люльвовзнием графопостроителя определять ки­
нематические дара к териотики точки: скорость и ускорение. Разрабо­
тана программа их расчета для гипотрохоиды, апитрхжоиды, циклом— 
(*,ы, астройды, кар»диоидк пр*и широком диапозоне исходных данных, а 
следовательно, и различных траекторий точки.

Представлены средстве интерактивной графики для курса "Тво­
ей я механизмов и машин"» Дана библиотека подыро!рамм кинематичес­
кого анализа гругпт Acoype ТТ класса. Разработан графический ин—
veop-ЙО вЗаИИК)ДевОтвИП О ДкзоваТеЛЛ И СИОТеМЫ .

ПП.П ДС.'Пкй;
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лi . апа^Шо iir’wiwEnEHI'Irt SBIw ПРИ РЕШЕНИИ ЗАДАЧ КУРСА 
ТЕОРЕТИЧЕСКОЙ механики

Применение о Б М  при изучении теоретической механики повышает 
эффективность обучения и, прежде всего, не за счет увеличения 
ооь<-»Мс) счетной работы, а благодаря возможности решения более 
сЛ'.'ЖНЫХ задач, солижая их о заггпооами современной инженерной 
прак тики *

Использование ЭРМ позволяет улучшить подготовку инженеров в 
п.«нка тк*вышения их комивкцорной грамотности. При решении практи­
чески» за,дач развивает навыки самостоятельной работы с применени­
ем вычислительной техники.

i 1рименение ЗВМ пг*и решении даже сравнительно простых задач 
по кинематике обусловлено тем, что выполнение расчетных работ 
снизано о составлением сложных аналитиче ских зависимостей, выво— 
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нормелькой и тангенциальной ооотеьля*• hi,их векторов ускорения.
Программу следует выполнить таким образом, что воя необхо—
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