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Вступ 
 

 Кожне з завдань, вміщених у збірнику, є багатоваріантним. Номери 
варіантів вказані у верхньому лівому куті кожного з них. 

 
 У переважній більшості завдань усі варіанти розбиті на групи за рівнем 
складності відповідно до оцінок “задовільно”, “добре” та “відмінно”, що дає 
можливість найбільш точно оцінити рівень знань кожного студента. 
 
 Символіка, що використана у завданнях, є загальноприйнятою, тому не 
потребує особливих пояснень. У разі виникнення питань з цього приводу 
треба звернутись до викладача. 
 
 При виконанні деяких завдань треба взяти до уваги додаткову 
інформацію, що наводиться далі. 
 
 До завдання «СР4. Складний рух точки». На всіх схемах точка M  
зображена в положенні, при якому rS OM > 0;=  при rS 0<  точка M  
знаходиться з іншого боку від точки O . Додатний напрямок відліку кута 0ϕ  
зображений дуговою стрілкою. 
 
 До завдання «СР5. В`язи та їх реакції». У завданні до кожної з 
чотирьох схем, що належать до одного варіанта, треба позначити літерами 
точки тіла 1 , в яких накладені в`язи, і при необхідності зобразити систему 
координат, після чого прикласти до тіла реакції в`язей (або їх складові), 
позначивши їх відповідно до точок прикладання та осей координат. 
 
 До завдання «СР11. Тертя». У завданні з умов рівноваги механічної 
системи необхідно визначити коефіцієнт тертя ковзання (варіанти 1- 4 ), або 
прикладені до тіл системи сили (варіанти 5 -12 ), або вагу одного з тіл (варіанти 
13 - 18 ). 
 
 До завдання «СР12. Довільна просторова система сил». У завданні 
треба визначити реакції підшипників A і B та невагомих стержнів (або нитки) 
при таких даних: 

кН    кН   кН   кН   кН1 2G = 100 ; Q = 40 ; P = 20 ; P = 10 ; M = 30 ;  
 кН    кНN = 8 ; T = 12 ;  

  o o= 30 ; = 60 ,α β  
a = 1м; b = 0,2 м; c = 0,4 м; d = 0,6 м. 
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І    С А М О С Т І Й Н І   Р О Б О Т И 
 

СР 1.  Кінематика точки 
 
 

1 
 

Дано: 
 
 
Знайти: 

t1 = 1 c; 
x = 2t2 + 3t – 1 м; 
y = 4t2 + 6t – 5 м. 

f(x,y) = 0, x1, y1, 1vr , 1ar , ρ1. 

2 
 

Дано: 
 
 
Знайти: 

t1 = 1/6 c; 
x = – 2sin(πt) + 4 м; 
y = 4sin(πt) м. 

f(x,y) = 0, x1, y1, 1vr , 1ar , ρ1. 
3 

 
Дано: 
 

 
Знайти: 

t1 = 1 c; 
x = – 4t2 м; 
y = 6t – 5 м. 

f(x,y) = 0, x1, y1, 1vr , 1ar , ρ1. 

4 
 

Дано: 
 

 
Знайти: 

t1 = 1 c; 
x = 6t2 + 3t – 1 м; 
y = – 2t2 – t – 5 м. 

f(x,y) = 0, x1, y1, 1vr , 1ar , ρ1. 

5 
 

Дано: 
 

 
Знайти: 

t1 = 1/3 c; 
x = – 3cos(πt) + 3 м; 
y = 6cos(πt) м. 

f(x,y) = 0, x1, y1, 1vr , 1ar , ρ1. 
6 

 
Дано: 
 
 
Знайти: 

t1 = 1 c; 
x = 4 – 1,5t2 м; 
y = 4t – 5 м. 

f(x,y) = 0, x1, y1, 1vr , 1ar , ρ1. 
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7 
 

Дано: 
 

 
Знайти: 

t1 = 1 c; 
x = 5t2 – 2t – 2 м; 
y = – 2,5t2 + t + 3 м. 

f(x,y) = 0, x1, y1, 1vr , 1ar , ρ1. 

8 
 

Дано: 
 

 
Знайти: 

t1 = 1/3 c; 
x = – 2cos(πt) м; 
y = 4sin(πt) м. 

f(x,y) = 0, x1, y1, 1vr , 1ar , ρ1. 

9 
 

Дано: 
 

 
Знайти: 

t1 = 1 c; 
x = – 4t – 1 м; 
y = – 1,5t2 – 3. 

f(x,y) = 0, x1, y1, 1vr , 1ar , ρ1. 

10 
 

Дано: 
 

 
Знайти: 

t1 = 1 c; 
x = – 8t2 + 6t – 1 м; 
y = – 4t2 + 3t – 3 м. 

f(x,y) = 0, x1, y1, 1vr , 1ar , ρ1. 

11 
 

Дано: 
 

 
Знайти: 

t1 = 1/6 c; 
x = – 5sin(πt) – 2 м; 
y = – 3sin(πt) м. 

f(x,y) = 0, x1, y1, 1vr , 1ar , ρ1. 

12 
 

Дано: 
 

 
Знайти: 

t1 = 1 c; 
x = – 2t2 м; 
y = – 3t + 5 м. 

f(x,y) = 0, x1, y1, 1vr , 1ar , ρ1. 
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13 
 

Дано: 
 

 
Знайти: 

t1 = 1 c; 
x = – 6cos(πt/3) м; 
y = – 9sin(πt/3) – 3 м. 

f(x,y) = 0, x1, y1, 1vr , 1ar , ρ1. 

14 
 

Дано: 
 
 
Знайти: 

t1 = 1/3 c; 
x = –2cos2(πt) + 3 м; 
y = – 4cos2(πt) м. 

f(x,y) = 0, x1, y1, 1vr , 1ar , ρ1. 

15 
 

Дано: 
 

 
Знайти: 

t1 = 1 c; 
x = – 4sin(πt/6) м; 
y = 2cos(πt/6) – 2 м. 

f(x,y) = 0, x1, y1, 1vr , 1ar , ρ1. 

16 
 

Дано: 
 

 
Знайти: 

t1 = 1 c; 
x = – 2cos2(πt/3) м; 
y = 6sin2(πt/3) – 4 м. 

f(x,y) = 0, x1, y1, 1vr , 1ar , ρ1. 

17 
 

Дано: 
 

 
Знайти: 

t1 = 1/6 c; 
x = – 3cos(πt) – 3 м; 
y = 5sin(πt) м. 

f(x,y) = 0, x1, y1, 1vr , 1ar , ρ1. 

18 
 

Дано: 
 
 
Знайти: 

t1 = 1 c; 
x = – 6cos2(πt/6) м; 
y = 3sin2(πt/6) + 2 м. 

f(x,y) = 0, x1, y1, 1vr , 1ar , ρ1. 
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19 
 

Дано: 
 

 
Знайти: 

t1 = 1 c; 
x = – 6cos(πt/3) м; 
y = –4 sin(πt/3) + 2 м. 

f(x,y) = 0, x1, y1, 1vr , 1ar , ρ1. 

20 
 

Дано: 
 
 
Знайти: 

t1 = 1/6 c; 
x = 5sin2(πt) – 2 м; 
y = – 2sin2(πt) м. 

f(x,y) = 0, x1, y1, 1vr , 1ar , ρ1. 

21 
 

Дано: 
 

 
Знайти: 

t1 = 1/3 c; 
x = –5cos(πt) + 4 м; 
y = 10 sin(πt) – 4 м. 

f(x,y) = 0, x1, y1, 1vr , 1ar , ρ1. 

22 
 

Дано: 
 

 
Знайти: 

t1 = 1 c; 
x = – 2cos2(πt/6) м; 
y = 4sin2(πt/6) – 3 м. 

f(x,y) = 0, x1, y1, 1vr , 1ar , ρ1. 

23 
 

Дано: 
 

 
Знайти: 

t1 = 1/3 c; 
x = – 10cos(πt) м; 
y = – 5sin(πt) + 3 м. 

f(x,y) = 0, x1, y1, 1vr , 1ar , ρ1. 

24 
 

Дано: 
 
 
Знайти: 

t1 = 1 c; 
x = – 3cos2(πt/3) м; 
y = 5sin2(πt/3) – 2 м. 

f(x,y) = 0, x1, y1, 1vr , 1ar , ρ1. 
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25 
 

 
Дано: 
 
 
Знайти: 

 
t1 = 1 c; 
x = – 8cos(πt2/3) м; 
y = 8sin(πt2/3) – 2 м. 

f(x,y) = 0, x1, y1, 1vr , 1ar , ρ1. 
 

vx = (16πt/3) sin(πt2/3); 
ax = (16π/3) sin(πt2/3) + (32π2t2/9) cos(πt2); 

vx1 = 13,92 м/с; 
ax1 = 31,8 м/с2. 
 

26 
 

 
Дано: 
 

 
Знайти: 

 
t1 = 1 c; 
x = – 3sin(πt2/6) м; 
y = – 3cos(πt2/6) м. 

f(x,y) = 0, x1, y1, 1vr , 1ar , ρ1. 
 

vx = – (πt) cos(πt2/6); 
ax = – (π) cos(πt2/6) + (π2t2/3) sin(πt2/6); 

vx1 = – 2,61 м/с; 
ax1 = – 0,96 м/с2. 
 

27 
 

 
Дано: 
 

 
Знайти: 

 
t1 = 1 c; 
x = 5cos(πt2/3) + 2 м; 
y = 5sin(πt2/3) м. 

f(x,y) = 0, x1, y1, 1vr , 1ar , ρ1. 
 

vx = – (10πt/3) sin(πt2/3); 
ax = – (10π/3) sin(πt2/3) – (20π2t2/9) cos(πt2/3); 

vx1 = – 8,7 м/с; 
ax1 = – 19,8 м/с2. 
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28 
 

 
Дано: 
 
 
Знайти: 

 
t1 = 1 c; 
x = – 9sin(πt2/6) + 6 м; 
y = – 9cos(πt2/6) + 6 м. 

f(x,y) = 0, x1, y1, 1vr , 1ar , ρ1. 
 

vx = – (3πt) cos(πt2/6); 
ax = – (3π) cos(πt2/6) + (π2t2) sin(πt2/6); 

vx1 = – 7,83 м/с; 
ax1 = – 2,83 м/с2. 
 

29 
 

 
Дано: 
 

 
Знайти: 

 
t1 = 1 c; 
x = – 4cos(πt2/3) – 4 м; 
y = – 4sin(πt2/3) м. 

f(x,y) = 0, x1, y1, v1,  
 

vx = – (8πt/3) sin(πt2/3); 
ax = – (8π/3) sin(πt2/3) – (16π2t2/3) cos(πt2/3); 

vx1 = – 3,48 м/с; 
ax1 = – 30,14 м/с2. 
 

30 
 

 
Дано: 
 

 
Знайти: 

 
t1 = 1 c; 
x = – 2sin(πt2/6) м; 
y = 2cos(πt2/6) м. 

f(x,y) = 0, x1, y1, 1vr , 1ar , ρ1. 
 

vx = – (2πt/3) sin(πt2/6); 
ax = – (2π/3) cos(πt2/6) – (2π2t2/9) sin(πt2/6); 

vx1 = – 1,73 м/с; 
ax1 = – 0,64 м/с2. 
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СР 2.  Прості рухи твердого тіла 
 

1 
 

 Дано: 

.30,0
;10,0

;0,2
;432

2

1

2
1

мr
мr

сt
радtt

=
=

=
++=ϕ

 

 
Знайти: 

AV ; Aa . 

2 
 

 Дано: 

.40,0
;15,0

;5,1
;243

2

1

2
1

мr
мr

сt
радtt

=
=

=
++=ϕ

 

 
Знайти: 

AV ; Aa . 

3 
 

 Дано: 

.50,0
;20,0

;0,1
;324

2

1

2
1

мr
мr

сt
радtt

=
=

=
++=ϕ

 

 
Знайти: 

AV ; Aa . 

 
 
 
 

А ϕ1 

r1 r2 

1 
2 

1 

ϕ1 

r2 
r1 

А 

1 
2 

ϕ1 

А 

2 
1 

r1 r2 
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4 
 

 Дано: 

мr
мr

сt
радtt

35,0
;15,0

;0,2
;342

2

1

2
1

=
=

=
++=ϕ

 

 
Знайти: 

AV ; Aa . 

5 
 

 Дано: 

.15,0
;20,0

;5,1
;4,02,03,0 2

1

мOA
мr

сt
мttx

=
=
=

++=

 

 
Знайти: 

AV ; Aa . 

6 
 

 Дано: 

.20,0
;25,0

;0,1
;2,03,04,0 2

1

мOA
мr

сt
мttx

=
=
=

++=

 

 
Знайти: 

AV ; Aa . 

 
 
 

 

ϕ1 

А 

2 1 

r1 r2 

А 

O 
r 

x1 

2 
1 

А 

O 
r 

x1 

2 
1 
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7 
 

 Дано: 

.0,1
;35,0
;15,0

;2

;6

2

1

1
1

2
1

0

ct
мr
мr

c
c

=
=
=

=

=
−

−

ϕ

ϕ

&

&&

 

 
Знайти: 

AV ; Aa . 
8 

 

 Дано: 

.0,2
;45,0
;20,0

;3

;8

2

1

1
1

2
1

0

ct
мr
мr

c
c

=
=
=

=

=
−

−

ϕ

ϕ

&

&&

 

 
Знайти: 

AV ; Aa . 
9 

 

 Дано: 

.5,1
;55,0
;25,0

;4

;4

2

1

1
1

2
1

0

ct
мr
мr

c
c

=
=
=

=

=
−

−

ϕ

ϕ

&

&&

 

 
Знайти: 

AV ; Aa . 
 
 
 
 

А 

ϕ1 

r1 r2 

1 
2 

1 

ϕ1 

r2 
r1 

А 

1 
2 

ϕ1 

А 

2 
1 

r1 r2 
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10 
 

 Дано: 

.5,1
;40,0
;20,0

;2

;6

2

1

1
1

2
1

0

ct
мr
мr

c
c

=
=
=

=

=
−

−

ϕ

ϕ

&

&&

 

 
Знайти: 

AV ; Aa . 
11 

 

 Дано: 

.0,1
;20,0

;25,0

;/4,0
;/8,0

01

2
1

ct
мОА

мr

смх
смx

=
=

=

=
=

&

&&

 

 
Знайти: 

AV ; Aa . 
12 

 

 Дано: 

.0,2
;25,0

;30,0

;/2,0
;/6,0

01

2
1

ct
мОА

мr

смх
смx

=
=

=

=
=

&

&&

 

 
Знайти: 

AV ; Aa . 
 

 
 
 

ϕ1 

А 

2 1 

r1 r2 

А O 
r 

x1 

2 
1 

А O 
r 

x1 

2 
1 
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13 

 

 Дано: 

.20,0
;40,0

;/0,3

;/0,1

2

1

2

мr
мr
сма
смV

А

A

=
=
=

=

 

 
Знайти: 

2ω ; ε2. 

14 
 

 Дано: 

.25,0
;65,0

;/5,6

;/0,2

2

1

2

мr
мr
сма
смV

А

A

=
=
=

=

 

 
Знайти: 

2ω ; ε2.  

15 

 

 Дано: 

.30,0
;60,0

;/0,4

;/5,1

2

1

2

мr
мr
сма
смV

А

A

=
=
=

=

 

 
Знайти: 

2ω ; ε2. 

 
 
 
 

А 

r2 r1 

2 

1 

О 

AV  

Aa  

А 

1 

2 

r2 
r1 

AV  

Aa  

1 

r2 
r1 

А 

1 
2 

Aa  AV  
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16 
 

 Дано: 

.25,0
;45,0

;/5,9

;/0,2

2

1

2

мr
мr
сма
смV

А

A

=
=
=

=

 

 
Знайти: 

2ω ; ε2.  

17 

 

 Дано: 

.25,0
;30,0

;/5,4

;/0,1
2

мОА
мr

сма

смV

А

A

=
=

=

=

 

 
Знайти: 

2V ; 2a . 

18 

 

 Дано: 

.30,0
;35,0

;/0,8

;/5,1
2

мОА
мr

сма

смV

А

A

=
=

=

=

 

 
Знайти: 

2V ; 2a . 
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r2 r1 

Aa  
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А 

O 
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1 
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А 

O 
r 
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19 

 

 Дано: 

.25,0
;50,0

;30

;/5,3

2

1

0

2

мr
мr

смаA

=
=
=

=

α
 

 
Знайти: 

2ω ; ε2.  

20 

 

 Дано: 

.30,0
;70,0

;45

;/0,7

2

1

0

2

мr
мr

смаA

=
=
=

=

α
 

 
Знайти: 

2ω ; ε2.  

21 

 

 Дано: 

.35,0
;65,0

;60

;/5,4

2

1

0

2

мr
мr

смаA

=
=
=

=

α
 

 
Знайти: 

2ω ; ε2.  

 
 
 
 
 
 

А 

r2 r1 

2 

1 

О 

AV  

Aa  
α 

1 

r1 
r2 

А 

2 
1 

Aa  
AV  

α 

А 
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2 

r2 
r1 

AV  

Aa  
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22 
 

 Дано: 

.30,0
;50,0

;30

;/0,10

2

1

0

2

мr
мr

смаA

=
=
=

=

α
 

 
Знайти: 

2ω ; 1V . 

23 

 

 Дано: 

.30,0
;35,0

;45

;/0,5
0

2

мОА
мr

смаA

=
=
=

=

α
 

 
Знайти: 

2V ; 2a . 

24 

 

 Дано: 

.35,0
;40,0

;60

;/5,8
0

2

мОА
мr

смаA

=
=
=

=

α
 

 
Знайти: 

2V ; 2a . 

 
 
 
 

А 1 2 

r2 r1 

Aa  

AV  
α 

А 

O 
r 

1 

2 
AV  

Aa  
α 

А 

O 
r 

1 
2 

AV  

Aa  
α 
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25 
 

 Дано: 

.30,0
;45,0

;30;0,1

;0;

2

1

0
1

101

мr
мr

сt

const

=
=

==

==

α

ωε

 

 
Знайти: 

BV ; Ba . 

26 

 

 Дано: 

.35,0
;75,0

;45;5,1

;0;

2

1

0
1

101

мr
мr

сt

const

=
=

==

==

α

ωε

 

 
Знайти: 

BV ; Ba .  

27 

 

 Дано: 

.40,0
;70,0

;60;0,2

;0;

2

1

0
1

101

мr
мr
сt

const

=
=

==

==

α

ωε

 

 
Знайти: 

BV ; Ba . 

 
 
 
 

А 

r2 r1 

2 

1 

О 

AV  

Aa  
α 

B 

1 

r1 
r2 

А 

2 
1 

Aa  
AV  

α 

B 

А 

1 

2 

r2 
r1 

AV  

Aa  

α 

B 
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28 
 

 Дано: 

.35,0
;55,0

;30;0,1

;0;

2

1

0
1

101

мr
мr

сt

const

=
=

==

==

α

ωε

 

 
Знайти: 

BV ; Ba . 

29 

 

 Дано: 

.35,0
;40,0

;45;5,1

;0;
0

1

011

мOA
мr
сt

const

=
=

==

==

α

ωε

 

 
Знайти: 

S2; 2V ; 2a . 

30 
 

 Дано: 

.40,0
;45,0

;60;0,2

;0;
0

1

101

мOA
мr
сt

const

=
=

==

==

α

ωε

 

 
Знайти: 

S2; 2V ; 2a . 

 
 

А 1 2 

r2 r1 
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O 
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Aa  
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S2 

А 
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Aa  α 

S2 
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СР 3.  Плоскопаралельний рух твердого тіла 
 
 

1 

 

 Дано: 

VA= 60 cм/с; 
aA= 30 cм/с; 
r = 15 cм. 

 
Знайти: 

VB, aB, ω, ε 

 
 

Дано: 

OA = 20 cм; 
АВ = 50 см; 
ωОА = 2 c-1`; 
εОА = 2 c-1. 

 
Знайти: 

VB, aB, ωAB, εAB. 

3 
 

 Дано: 

VA= 50 cм/с; 
aA = 40 cм/с2; 

r = 20 cм; 
AB = 30 см. 

 
Знайти: 

VB, aB,  ω, ε. 

 
 
 

Aa А AV  

r 

B 

Aa  A 

r 

B AV  

 ωOA 
300 

εOA 

 O 

A 

B 

2 
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4 
 

 Дано: 

VA= 40 cм/с; 
 aA = 20 cм/с; 
 AB = 20 см. 

 
Знайти: 

VB, aB,  ωАВ, εАВ. 

5 
 

 Дано: 

OA = 50 cм; 
r = 20 см; 
 ωОА = 2 c-1`; 
 εОА = 5 c-1. 

 
Знайти: 

VB, aB, ω1, ε1. 

6 

 

 Дано: 

OA = 20 cм; 
 АВ = 40 см; 
 ωОА = 4 c-1`; 
 εОА = 6 c-1. 

 
Знайти: 

VB, aB, ωAB, εAB. 

 
 
 
 

ωOA εOA 

A 

B 

О 

A 
r 

B 

О 
ωOA εOA 

Aa  

B 

300 

AV  A 
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7 
 

 Дано: 

OA = 50 cм; 
r = 20 см; 
 ωОА = 2 c-1`; 
 εОА = 5 c-1. 

 
Знайти: 

VB, aB, ω1, ε1 

8 

 

 Дано: 

AB = 30 cм; 
VA = 2 смc-1`. 

 
Знайти: 

VB, aB, ωAB, εAB. 

9 

 

 Дано: 

AВ = 30 cм; 
r = 20 см; 
VA= 50 cм/с`; 
 aA= 40 cм/с2. 

 
Знайти: 

VB, aB, ω, ε. 

  
 
 
 

A 
r 

B 

О 

ωOA 

εOA 

A 

B 

300 

AV  

Aa  AV  

A r 

B 
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10 

 

 Дано: 

OA = 20 cм; 
АВ = 50 см; 
ωОА = 1 c-1`; 
εОА = 1 c-1. 

 
Знайти: 

VB, aB, ωAB, εAB. 

11 
 

 Дано: 

r = 15 см; 
VA = 60 cм/с`; 
 aA = 30 cм/с2. 

 
Знайти: 

VB, aB, ω, ε. 

12 

 

 Дано: 

AВ = 30 cм; 
VA = 20 cм/с`; 
 aA = 20 cм/с2. 

 
Знайти: 

VB, aB, ωAB, εAB 

 
 
 
 
 

A 

B 

О ωOA 

εOA 

AaА AV  

r B 

AV  A 

B 

Aa  
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13 
 

 Дано: 

OA = 35 см; 
АВ = 60,6 см; 
r = 20 см; 
ωОА = 2 с-1. 

 
Знайти: 

VA, VB,VC, 
 aB, ωAB, ωK. 

14 
 

 Дано: 

OA = 30 см; 
ВC = 36 см; 
r = 10 см; 
ωОА = 1 с-1 =const. 

 
Знайти: 

VA, VB,VC, 
 aB, ωK, ωBC. 

15 
 

 Дано: 

АВ = 60 см; 
r = 15 см; 
ωОА = 2 с-1. 

 
Знайти: 

VA, VB,VC, 
 aB, ωAB, ωK. 

 
 
 
 

C 
B 

r 
O 

A 
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60° 
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C 

A 

45° 

r 
ωOA 
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B 
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ωOA 

60° 
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16 
 

 Дано: 

OA=30 см; 
АВ=52 см; 
ВC=15 см; 
r=10 см; 
ωОА=2 с-1 = const. 

 
Знайти: 

VA, VB,VC, 
 aB, ωAB, ωK. 

17 
 

 Дано: 

OA=25 см; 
O1C=35 см; 
ВC=30 см; 
r=10 см; 
ωОА=2 с-1 = const. 

 
Знайти: 

VA, VB,VC, 
 aB, ωK, ωBC. 

18 
 

 Дано: 

OA=25 см; 
АВ=100 см; 
CD=15 см; 
AD=BD; 
ωОА=2 с-1 = const. 

 
Знайти: 

VA, VB,VC, 
 aB, ωAB, ωCD. 

 
 
 
 
 
 

O 

B 
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C 
45° 

O A 
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B 
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19 
 

 Дано: 

OA=30 см; 
ВC=36 см; 
r=10 см; 
ωОА=1 с-1 = const. 

 
Знайти: 

VA, VB,VC, 
 aB, ωK, ωBC. 

20 

 

 Дано: 

OA=30 см; 
АВ=52 см; 
ВC=15 см; 
r=10 см; 
ωОА=2 с-1 = const. 

 
Знайти: 

VA, VB,VC, 
 aB, ωAB, ωK. 

21 
 

 Дано: 

OA=45 см; 
ВC=30 см; 
r  =15 см; 
ωОА=1 с-1 = const. 

 
Знайти: 

VA, VB,VC, 
 aB, ωK, ωBC. 
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A r ωOA 

B 
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A 
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A 
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r ωOA B 



 28 

22 
 

 Дано: 

OA = 25 см; 
O1C = 30 см; 
CB = 25 см; 
r = 10 см; 
ωОА = 2 с-1= const. 

 
Знайти: 

VA, VB,VC, 
 aB, ωK, ωBC. 

23 
 

 Дано: 

OA = 25 см; 
АВ = 100 см; 
AD = 20 см; 
DC = 34,6 см; 
ωОА =2 с-1= const. 

 
Знайти: 

VA, VB,VC, 
 aB, ωBD, ωDC. 

24 
 

 Дано: 

OA=20 см; 
АВ=40 см; 
r=10 см; 
ωОА=2 с-1= const. 

 
Знайти: 

VA, VB,VC, 
 aB, ωK, ωAB. 
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25 

 

 Дано: 

VB= 4 м/с; 
aB = 6 м/с2; 
l1 = 0,4 м; 
l2 = 1,2 м; 
l3 = 1,4 м. 

 
Знайти: 

VA,VC, aA, ω3. 

26 
 

 Дано: 

ω4= 3 c-1; 
ε4 = 5 c-2; 
l1 = 0,4 м; 
l2 = 1,2 м; 
l3 = 1,4 м; 
l4 = 0,6 м. 

 
Знайти: 

VD, VE, aA, ω3. 

27 
 

 Дано: 

ω1 = 2 c-1; 
ε1 = 4 c-2; 
l1 = 0,4 м; 
l2 = 1,2 м; 
l3 = 1,4 м; 
l4 = 0,8 м. 

 
Знайти: 

VD, VE, aA, ω3. 
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28 
 

 Дано: 
ω1 = 2 c-1; 
ε1 = 4 c-2; 
l1 = 0,4 м; 
l2 = 1,2 м; 
l3 = 1,4 м; 
l4 = 0,6 м. 

Знайти: 
VD, VE, VB, 
  aA, ω3. 

29 
 

 

Дано: 
ω4=3 c-1; 
ε4=5 c-2; 
l1=0,4 м; 
l2=1,2 м; 
l3=1,4 м; 
l4=0,6 м. 

Знайти: 
VD, VE, aA, ω3. 

30 
 

 Дано: 
ω1=2 c-1; 
ε1=4 c-2; 
l1=0,4 м; 
l2=1,2 м; 
l3=1,4 м; 
l4=0,6 м. 

 
Знайти: 

VD, VE, aB, ω3. 
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31 
 

 Дано: 
ω4=3 c-1; 
ε4=5 c-1; 
l1=0,4 м; 
l2=1,2 м; 
l3=1,6 м; 
l4=0,6 м. 

 
Знайти: 

VD, VE, aA, ω3. 

32 

 

 Дано: 
VB = 4 м/c-1; 
 aB = 6 м/c-2; 
l1=0,4 м; 
l2=1,2 м; 
l3=1,6 м; 
l4=0,6 м. 

 
Знайти: 

VD, VE, aA, ω3. 

33 
 

 Дано: 
ω1=2 c-1; 
ε1=4 c-2; 
l1=0,4 м; 
l2=1,2 м; 
l3=1,6 м. 

 
Знайти: 

VD, VE, VB,   
aB, ω3. 
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34 

 

 Дано: 
 VB = 4,8 м/c-1; 
 aB  = 6 м/c-2; 
l1=0,4 м; 
l2=1,2 м; 
l3=1,4 м. 

 
Знайти: 

VD, VE, aA, ω3. 

35 
 

 Дано: 
ω4=3 c-1; 
ε4=5 c-2; 
l1=0,4 м; 
l2=1,2 м; 
l3=1,4 м; 
l4=0,6 м. 

 
Знайти: 

VD, VE, aA, ω3.. 

36 
 

 

Дано: 
ω1=2 c-1; 
ε1=4 c-2; 
l1=0,3 м; 
l2=1,2 м; 
l3=1,4 м; 
l4=0,6 м. 

 
Знайти: 

VD, VE, VB,  aB,ω3. 
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СР 4.  Складний рух точки 
1  

Дано: 
Xe = 20t 2  + 3t  см;  
OM = Sr = 30πsin(π t/6) 
см; 
r = 30 см; 
t1 = 1 c. 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 

2  
Дано: 
Xe = 20[1 + sin(π t/3)] см; 
OM = Sr = π (10t 2 +5π t) 
см; 
r = 30 см; 
t1 = 1 c. 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 

3  
Дано: 
Xe = 150 t 2  см; 
OM = Sr = 30πcos(π t/3) см; 
r = 30 см; 
t1 = 1 c. 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 
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4  
Дано: 
Xe = 20[cos(π t/8) + 1] 
см; 
OM = Sr = 5π t 2  см; 
r = 40 см; 
t1 = 2 c. 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 

5  
Дано: 
Xe = 20 t 2 +15t см; 
OM = Sr = 20πsin(π t/6) 
см; 
r = 20 см; 
t1 = 1 c. 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 

6  
Дано: 
Xe = 20sin(π t/8) см; 
OM = Sr = 2π  t 2  см; 
r = 48 см; 
t1 = 2 c. 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 
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7   
Дано: 
ϕ = π t 2 /8 рад; 
OM = Sr = 5π t3 /4 см; 
r = 15 см; 
t1 = 2 c. 
  
Знайти: 
Vм , Ma . 

8  
Дано: 
ϕ  = π t 2 /24 рад; 
OM = Sr = 3t3  + 5t см; 
r = 20 см; 
t1 = 2 c . 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 

9  
Дано: 
ϕ  = π t 2 /4 рад; 
OM = Sr = t3  + 2t см; 
r = 35 см; 
t1 = 2 c. 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 

 

A 

O1 

r 

D 

O M 

O2 

ϕ  

B 

r 

O2 

A 

r 

ϕ  
 

O 

O1 

r 

ϕ  
 

M 
D 

30°

B 

O1 

r 

r 

D 

O 

M 

A 
O2 

ϕ  
 

ϕ  
 

M 

ϕ  

D 



 36 

 

10  
Дано: 
ϕ  = π t 2 /16 рад; 
OM = Sr = t3  + 2t см; 
r = 30 см; 
t1 = 2 c. 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 

11 
 

 
Дано: 
ϕ  = 4π t 2 /32 рад; 
OM = Sr = 2t3  см; 
r = 25 см; 
t1 = 2 c. 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 

12  
Дано: 
ϕ  = π t 2 /24 рад; 
OM = Sr = 2t3  + 3t см; 
r = 15 см; 
t1 = 2 c. 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 
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13  
Дано: 
ϕ  = 4t – 3/4t 2  см; 
ОМ = Sr = 20πcos(πt /4) 
см; 
r = a = 20 см; 
t1 = 4/3 c. 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 
 

14  
Дано: 
ϕ  = 6t - t 2  рад; 
OM = Sr = 30πcos(πt/6) 
см; 
r = 30 см; 
t1 = 2 c. 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 
 
 
 

15  
Дано: 
ϕ  = 0.5t 2  - 3t рад; 
ОМ = Sr = 30πsin(πt/6) 
см; 
r = 30 см; 
t1 = 1 c. 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 
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16  
Дано: 
ϕ  = 4t –2t 2  рад; 
OM = Sr = 60π t 2  см; 
r = 30 см; 
t1 = 1/2 c. 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 

 

17  
Дано: 
ϕ  = 2t + 8t 2  рад; 
ОМ = Sr = 30 2 cos2πt 
см; 
r = 30 см; 
t1 = 1/8 c. 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 
 

18  
Дано: 
ϕ  = 1.5t 2  рад; 
OM = Sr = 10πsin(πt/2) 
см; 
r = 20 см; 
t1 = 1 c. 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 
 

 

M 

r 

O 

D 

ϕ e  

O 

D 

M 

r 

ϕ  

M 

r 

O 

D ϕ e  



 39 

 

19  
Дано: 
ϕ  = t + 1.5t2  рад; 
ОМ = Sr = 20cos2πt см; 
а = 20 см; 
t1 = 1 c. 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 
 

20  
Дано: 
ϕ  = 6t – 2t 2  рад; 
OM = Sr = 15πsin(πt/2) 
см; 
r = 20 см; 
t1 = 1 c. 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 
 

21  
Дано: 
ϕ  = 6t – 4t 2  рад; 
OM = Sr = 15πcos2πt см; 
r = 20 см; 
t1 = 0.5 c. 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 
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22  
Дано: 
ϕ  = 5t - 2t 2  рад; 
ОМ = Sr = 10πsin(2πt/3) 
см; 
r = а = 20 см; 
t1 = 3/4 c. 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 
 

23  
Дано: 
ϕ  = 6t – 1,5t 2  рад; 
ОМ = Sr = 20sin(3/2) πt 
см; 
r = 20 см; 
t1 = 1 c. 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 
 

24  
Дано: 
ϕ  = 6t – 3t 2  рад; 
ОМ = Sr = 20πcos(3πt /2) 
см; 
r = a = 20 см; 
t1 = 2/3 c. 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 
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25  
Дано: 
ϕ  = 6t – 3t 2  рад; 
ОМ = Sr = 40sin(πt /4) см; 
a = 20 см; 
t1 = 2/3 c. 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 
 

26  
Дано: 
ϕ  = 6t – 4t 2  рад; 
ОМ = Sr = 20 2 π cos2πt 
см;  
r = 30 см; 
t1 = 1/8 c. 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 
 

27  
Дано: 
ϕ  = 7t – 2t 2  рад; 
ОМ = Sr = 40cos(2π/3)t 
см;  
a = 30 см; 
t1 = 1 c. 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 
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28  
Дано: 
ϕ  = 2t 2  - 6t  рад; 
ОМ = Sr = 40πcos(2πt/3) 
см; 
a = r = 30 см; 
t1 = 1 c. 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 
 

29  
Дано: 
ϕ  = t 2  - 5t  рад; 
ОМ = Sr = 10πsin(2πt/3) 
см; 
r = а = 20 см; 
t1 = 3/4 c. 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 
 

30  
Дано: 
ϕ  = 5t – 1,5t 2   рад; 
ОМ = Sr = 4π 3 sinπt см; 
r = 24 см; 
t1 = 2/3 c. 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 
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31  
Дано: 
ϕ  = 4t – 3t3  рад; 
OM = Sr = 30πcosπt см; 
r = 30 см; 
t1 = 1/3 c. 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 
 

32  
Дано: 
ϕ  = 4t – 3t3  рад; 
OM = Sr = 8π 3 cos2πt см; 
r = 36 см; 
t1 = 1/3 c. 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 
 

33  
Дано: 
ϕ  = 6t3  - 12t 2  рад; 
ОМ = Sr = 80(t2  - t) - 30  
см; 
а = 30 см; 
t1 = 1 c. 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 
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34  
Дано: 
ϕ  = 3t 2  - 8t  рад; 
OM = Sr = (25/3)π( 4t 2  - 
2t3 ) см; 
r = 50 см; 
t1 = 1 c. 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 
 

35  
Дано: 
ϕ  = 6t 2  - 3t3  рад; 
OM = Sr = 5π(3t - t 2 ) см; 
r = 30 см; 
t1 = 1 c. 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 
 
 
 

36  
Дано: 
ϕ  = t - 2t 2  рад; 
OM = Sr = (5π/4)(t - 5t 2 )  
см; 
r = 30 см; 
t1 = 1 c. 
 
Знайти: 
Vм , Ma . 
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СР 5.  В′язі та їх реакції 
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22 
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25 
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СР 6.  Збіжна система сил 
 

1 
 

 Дано: 

а=4 м; b=5 м; 
с=4 м; Р=9 кН 

 
Знайти: 

S1, S2, S3. 

2 
 

 Дано: 

а=4,5 м; b=5 м; 
с=4 м; Р=6 кН 

 
Знайти: 

S1, S2, S3. 

3 

 

 Дано: 

а=2 м; b=3 м; 
с=2,5 м; Р=3 кН 

 
Знайти: 

S1, S2, S3. 
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4 

 

 Дано: 

а=3,5 м; b=5 м; 
с=4 м; Р=2 кН 

 
Знайти: 

S1, S2, S3. 

5 
 

 Дано: 

а=4 м; b=5 м; 
с=4,5 м; Р=7 кН 

 
Знайти: 

S1, S2, S3. 

6 
 

 Дано: 

а=4,5 м; b=5,5 м; 
с=4 м; Р=8 кН 

 
Знайти: 

S1, S2, S3. 
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7 
 

 Дано: 

а=3,5 м; b=5 м; 
с=4 м; Р=2 кН 

 
Знайти: 

S1, S2, S3. 

8 
 

 Дано: 

а=4 м; b=5 м; 
с=3.5 м; Р=4 кН 

 
Знайти: 

S1, S2, S3. 

9 
 

 Дано: 

а=4,5 м; b=5 м; 
с=3,5 м; Р=5 Кн 

 
Знайти: 

S1, S2, S3. 
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10 
 

 Дано: 

а=4 м; b=5,5 м; 
с=4 м; Р=7 кН 

 
Знайти: 

S1, S2, S3. 

11 

 

 Дано: 

а=4 м; b=5,5 м; 
с=3,5 м; Р=8 кН 

 
Знайти: 

S1, S2, S3. 

12 

 

 Дано: 

а=4,5 м; b=5 м; 
с=4 м; Р=7 Кн 

 
Знайти: 

S1, S2, S3. 
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13 
 

 Дано: 

α=30°; β=45°; 
Р=4 кН 

 
Знайти: 

S1, S2, S3. 

14 

 

 Дано: 

α=45°; β=60°; 
Р=5 кН 

 
Знайти: 

S1, S2, S3. 

15 
 

 Дано: 

α=60°; β=30°; 
Р=9 кН 

 
Знайти: 

S1, S2, S3. 
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16 

 

 Дано: 

α=30°; 
β=45°; 
Ρ=2 кН 

 
Знайти: 

S1, S2, S3. 

17 

 

 Дано: 

α=45°; 
β=60°; 
Ρ=3 кН 

 
Знайти: 

S1, S2, S3. 

18 

 

 Дано: 

α=60°; 
β=30°; 
Ρ=4 кН 

 
Знайти: 

S1, S2, S3. 
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19 

 

 Дано: 

α=30°; 
β=45°; 
Ρ=6 кН 

 
Знайти: 

S1, S2, S3. 

20 
 

 Дано: 

α=45°; 
β=60°; 
Ρ=8 кН 

 
Знайти: 

S1, S2, S3. 

21 

 

 Дано: 

α=60°; 
β=30°; 
Ρ=3 кН 

 
Знайти: 

S1, S2, S3. 
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22 

 

 Дано: 

α=30°; 
β=45°; 
Ρ=5 кН 

 
Знайти: 

S1, S2, S3. 

23 

 

 Дано: 

α=45°; 
β=60°; 
Ρ=6 кН 

 
Знайти: 

S1, S2, S3. 

24 
 

 Дано: 

α=60°; 
β=30°; 
Ρ=2 кН 

 
Знайти: 

S1, S2, S3. 
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25 

 

 Дано: 

α=30°; 
β=45°; 
Ρ=4 кН 

 
Знайти: 

S1, S2, S3. 

26 
 

 Дано: 

α=45°; 
β=60°; 
Ρ=8 кН 

 
Знайти: 

S1, S2, S3. 

27 
 

 Дано: 

α=60°; 
β=30°; 
Ρ=9 кН 

 
Знайти: 

S1, S2, S3. 

 
 
 

Ρ  

3

2

1
α 

β 

β 

3
21

Ρ  

α 

3

β 
1

2α 

Ρ  



 63 

28 

 

 Дано: 

α=60°; 
β=30°; 
Ρ=3 кН 

 
Знайти: 

S1, S2, S3. 

29 
 

 Дано: 

α=30°; 
β=45°; 
Ρ=7 кН 

 
Знайти: 

 
S1, S2, S3. 

30 
 

 Дано: 

α=45°; 
β=60°; 
Ρ=6 кН 

 
Знайти: 

S1, S2, S3. 
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СР 7.  Довільна плоска система сил  
(балки з жорстким закріпленням) 

 
Для консольної балки визначити реакції жорсткого закріплення,  

якщо а = 2 м, b = 1 м, c = 3 м, d = 2 м, М = 5 кН·м, Р = 3 кН, q = 2 кН/м. 
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19  20  
  

21  22  
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25  26  
  

27  28  
  

29  30  
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СР 8.  Довільна плоска система сил  
(двоопорні балки) 

 
Для консольної балки визначити реакції жорсткого закріплення, 

якщо а = 3 м, b = 2 м, c = 1 м, d = 2 м, М = 10 кН·м, Р = 5 кН, q = 2 кН/м. 
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17  18  
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27  28  
  

29  30  
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СР 9.  Довільна плоска система сил (рами) 
 

Для консольної балки визначити реакції, якщо 
а = 4 м, b = 2 м, c = 3 м, d = 1 м, М = 10 кН·м, Р = 5 кН, q = 2 кН/м. 
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25  26  
  

27  28  
  

29  30  
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СР 10.  Система тіл 
 

1 

 

 Дано: 

q=0,8 кН/м; 
m=16 кН·м; 
P=6 кН; 
a=1,5 м; 
b=1,0 м; 
c=2,0 м 

 
Знайти: 

AR ; BR ; CR  
2 

 

 Дано: 

q=1,0 кН/м; 
m=18 кН·м; 
P=8 кН; F=10 кН; 
a=1,0 м; 
b=1,5 м; 
c=2,5 м 

 
Знайти: 

AR ; BR ; CR ;mC 
3 

 

 Дано: 

q=1,2 кН/м; 
m=20 кН·м; 
P=10 кН; 
a=3,0 м; 
b=2,0 м; 
c=1,0 м 

 
Знайти: 

AR ; BR ; CR ;mC 
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4 

 

 Дано: 

q=1,4 кН/м; 
P=12 кН;  
F=14 кН; 
m=22 кН·м; 
a=2,0 м; b=2,5 м; 
c=3,5 м 

 
Знайти: 

AR ; BR ; CR ; DR  
5 

 

 Дано: 

q=1,6 кН/м; 
m=24 кН·м; 
P=14 кН; 
a=4,0 м; 
b=2,0 м; 
c=1,5 м 

 
Знайти: 

AR ; BR ; CR  
6 

 

 Дано: 

q=1,8 кН/м; 
m=26 кН·м; 
P=16 кН;  
F=18 кН; 
a=1,5 м; 
b=1,0 м; c=2,0 м 

 
Знайти: 

AR ; BR ; CR ;mC 
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7 

 

 Дано: 

q=1,0 кН/м; 
m=18 кН·м; 
P=8 кН; 
a=2,0 м; 
b=1,5 м; 
c=2,5 м 

 
Знайти: 

AR ; BR ; CR  

8 

 

 Дано: 

q=1,2 кН/м; 
P=10 кН; F=12 кН; 
a=2,5 м; 
b=3,0 м; 
c=3,5 м 

 
Знайти: 

AR ; BR ; CR ;mC 

9 

 

 Дано: 

q=1,4 кН/м; 
m=22 кН·м; 
P=12 кН;  
a=4,0 м; 
b=3,0 м; 
c=2,0 м 

 
Знайти: 

AR ; BR ; CR ;mC 
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10 

 

 Дано: 

q=1,6 кН/м; 
P=14 кН;  
F=16 кН; 
m=24 кН·м; 
a=1,5 м; b=2,0 м; 
c=2,5 м 

 
Знайти: 

AR ; BR ; CR ; DR  
11 

 

 Дано: 

q=1,8 кН/м; 
m=26 кН·м; 
P=16 кН; 
a=3,0 м; 
b=2,5 м; 
c=2,0 м 

 
Знайти: 

AR ; BR ; CR  
12 

 

 Дано: 

q=2,0 кН/м; 
m=28 кН·м; 
P=18 кН; F=20 кН; 
a=1,0 м; 
b=1,5 м; 
c=3,0 м 

 
Знайти: 

AR ; BR ; CR ;mC 
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13 

 

 Дано: 

q=1,2 кН/м; 
m=20 кН·м; 
P=10 кН; 
α=60°; a=4,0 м; 
b=1,5 м; c=2,5 м 

 
Знайти: 

AR ; BR ; CR  

14 

 

 Дано: 

q=1,4 кН/м; α=45°; 
m=22 кН·м; 
P=12 кН; F=14 кН; 
a=1,5 м; 
b=1,0 м; 
c=4,0 м 

 

Знайти: 

AR ; BR ; CR ;mC 
15 

 

 Дано: 

q=1,6 кН/м; α=30°; 
m=24 кН·м; 
P=14 кН;  
a=1,5 м; 
b=2,0 м; 
c=3,5 м 

 

Знайти: 

AR ; BR ; CR ;mC 
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16 

 

 Дано: 

q=1,8 кН/м; 
P=16 кН; 
F=18 кН; 

m=26 кН·м; α=60°; 
a=1,0 м; b=1,5 м; 

c=6,0 м 
 

Знайти: 

AR ; BR ; CR ; DR  
17 

 

 Дано: 

q=2,0 кН/м; 
m=28 кН·м; 

P=18 кН; 
α=45°; a=3,0 м; 
b=2,0 м; c=2,0 м 

 
Знайти: 

AR ; BR ; CR  

18 

 

 Дано: 

q=2,2 кН/м; α=30°; 
m=30 кН·м; 

P=20 кН; F=22 кН; 
a=1,0 м; 
b=2,5 м; 
c=4,0 м 

 
Знайти: 

AR ; BR ; CR ;mC 
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19 

 

 Дано: 

q=1,4 кН/м; 
m=22 кН·м; 
P=12 кН; 
α=30°; a=2,5 м; 
b=1,0 м; c=1,5 м 

 
Знайти: 

AR ; BR ; CR  

20 

 

 Дано: 

q=1,6 кН/м;  
P=14 кН; 
m=24 кН·м; 
α=60°; 
a=2,0 м; 
b=3,0 м 

 
Знайти: 

AR ; BR ; CR ;mC 

21 

 

 Дано: 

q=1,8 кН/м;  
P=16 кН; 
m=26 кН·м; 
α=45°; 
a=1,5 м; b=2,0 м; 
c=3,0 м 

 
Знайти: 

AR ; BR ; CR ;mC 
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22 

 

 Дано: 

q=2,0 кН/м; 
P=18 кН; 

m=28 кН·м; 
α=30°; 

a=2,5 м; 
b=4,0 м 

 
Знайти: 

AR ; BR ; CR ; DR  
23 

 

 Дано: 

q=2,2 кН/м; 
m=30 кН·м; 
P=20 кН; 
α=60°; a=3,5 м; 
b=1,5 м; c=2,0 м 

 
Знайти: 

AR ; BR ; CR  

24 

 

 Дано: 

q=2,4 кН/м;  
P=22 кН; F=24 кН; 
m=32 кН·м; 
α=45°; 
a=1,0 м; b=2,0 м; 
c=3,5 м 

 
Знайти: 

AR ; BR ; CR ;mC 
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25 

 

 Дано: 

q=0,8 кН/м; K=2,5; 
P=6 кН; F=8 кН; 

α=60°; β=60°; 
a=1,0 м; b=1,5 м; 
c=2,0 м; d=3,0 м; 

m=22 кН·м 
 

Знайти: 

AR ; BR ; CR  
26 

 

 Дано: 

q=1,0 кН/м;  
P=8 кН; K=1,5; 
m=24 кН·м; 
α=30°; β=45°; 
a=3,0 м; b=1,0 м; 
c=1,5 м 

 
Знайти: 

AR ; BR ; CR ;mC 
27 

 

 Дано: 

q=1,2 кН/м; 
P=10 кН; K=2,0 
m=26 кН·м; 
α=45°;β=45°; 
a=1,5 м; b=2,5 м; 
c=3,0 м 

 
Знайти: 

AR ; BR ; 1S ; 2S  
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28 

 

 Дано: 

q=1,4 кН/м; K=1,5; 
P=12 кН; F=14 кН; 
α=30°; β=60°; 
a=2,0 м; b=3,0 м; 
c=1,0 м; d=3,0 м; 
m=16 кН·м 

 
Знайти: 

AR ; BR ; CR  

29 

 

 Дано: 

q=1,6 кН/м;  
P=14 кН; K=2,0; 
m=18 кН·м; 
α=45°; β=30°; 
a=2,5 м; b=3,5 м; 
c=4,0 м 

 
Знайти: 

AR ; BR ; CR ;mC 

30 

 

 Дано: 

q=1,8 кН/м; 
P=16 кН; K=2,5 
m=20 кН·м; 
α=60°;β=45°; 
a=3,0 м; b=2,0 м; 
c=2,5 м 

 
Знайти: 

AR ; BR ; 1S ; 2S  
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СР 11.  Тертя 
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Дано: 

Q1=60 H; 
Q2=50 H; 

f2=0,2; 
α=300. 
Знайти: 

f1. 
 

2 
 

  
 

Дано: 
Q1=60H; 
Q2=50 H; 

f2=0,2; 
α=300. 
Знайти: 

f1. 
 
 
 
 
 
 

3 
 

  
Дано: 

Q1=50 H; 
Q2=60 H; 

f2=0,1; 
α=600. 
Знайти: 

f1. 
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___ 

Q2 
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Q2 ___ 
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Q1 

___ 

Q2 

4 

1  

  
 

Дано: 
Q1=60 H; 
Q2=50 H; 

f2=0,1; 
α=600. 
Знайти: 

f1. 
 
 
 
 

5 
 

  
 

Дано: 
Q1=60 H; 

f1=0,1; 
f2=0,2; 
α=600. 
Знайти: 

Q2. 
 

6 
 

  
 

Дано: 
Q2=60 H; 

f1=0,1; 
f2=0,2; 
α=450. 
Знайти: 

Q1. 
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Дано: 
Р=10 кН; 
r/R=0,5; 

a=0,20 м; 
b=0,10 м; 
α=600; 
f=0,10. 
Знайти: 

F. 
 
 

8 
 

  
Дано: 
Р=15 кН; 
r/R=0,6; 

a=0,20 м; 
b=0,30 м; 
α=300; 
f=0,30. 
Знайти: 

F. 
 
 

9 

 

  
Дано: 
Р=20 кН; 
r/R=0,6; 

a=0,20 м; 
b=0,30 м; 
α=450; 
f=0,30. 
Знайти: 

F. 

 
 
 

α

α

α
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10 

 

  
Дано: 
Р=25 кН; 
r/R=0.8; 

a=0,40 м; 
b=0,50 м; 
α=600; 
f=0,20. 
Знайти: 

F . 

11 
 

  
Дано: 
Р=25 кН; 
r/R=0,7; 

a=0,10 м; 
b=0,20 м; 
α=600; 
f=0,15. 
Знайти: 

F . 

12 
 

  
Дано: 
Р=15 кН; 
r/R=0,6; 

a=0,20 м; 
b=0,30 м; 
α=300; 
f=0,30. 
Знайти: 

F. 

 
 
 

α  
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R
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Дано: 
Р1=150 кН; 

f=0,1; 
δ=0,01 м; 

R=1 м; 
α=300. 
Знайти: 

P2. 

14 
 

  
 

Дано: 
Р1=150 кН; 

f=0,1; 
δ=0,01 м; 

R=1 м; 
α=600. 
Знайти: 

P2. 

15 

 

  
 

Дано: 
Р2=150 кН; 

f=0,1; 
δ=0,01 м; 

R=1 м; 
α=300. 
Знайти: 

P1. 
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α  
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2
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16 
 

  
 

Дано: 
Р2=250 кН; 

f=0,1; 
δ=0,01 м; 

R=1 м; 
α=600. 
Знайти: 

P1. 

17 

 

  
Дано: 

Р1=150 кН; 
f=0,1; 
δ=0,01 м; 

R=1 м; 
α=300; 
D/d=2. 
Знайти: 

P2. 

18 

 

 Дано: 
Р2=150 кН; 

f=0,1; 
δ=0,01 м; 

R=1 м; 
α=600; 
D/d=2. 
Знайти: 

P1. 
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СР12. Довільна просторова система сил 
Визначити реакціі підшипників А і В та невагомих стрижнів (або нитки) 

якщо, G= 100 кН; Q = 40 кН; P1 =20 кН; P2 =10 кН; M =20 кН·м; N =8 кН; 
T =12  кН; α  = 300 ; β  = 600 ; a =1 м; b =0,2 м; c =0,4 м; d =0,6 м. 

1 
 

 z 
c b 

a 

Q  

B A y 

060

D 

C x G  

           

 

 

                                                                                                                     

                                                                     

           

 

 

CD ⊥ By 

Q   By 

 

2 
 

z 

c b 

a 

B A y 

C x G

d 

030  

Q

D            

 

 

                      

                                                                     

           

 

 

CD ⊥ Ay 

Q   Ay 

 

3 
 

z 
c 

b 

a 

B A y 

045  

D 

C x G  

d 

Q  

           

 

 

                                                                                                                     

                  

                                            

 

 

CD ⊥ Ay 

Q   Ay 

AC = AD 

 

 



 96 

4 
 

060  060  D y 

C 
z 

d 

Q

A 

G  a 

B 
b 

c 

  

 

 

CD ⊥ Ax 

Q   Ay 

 

5 
 

z 

c 

a 

B A y 

C x G

d 

030  

Q

D 
           

 

 

                      

                                                                     

           

 

 

CD ⊥ Ay 

Q   Ay 

 

6 
 

y 

z 

A 

B 

C 

D 

G

c
 

b a 

030  

d 
  

Q

 

 

CD ⊥ Ax 

Q   Ay 

AD = AC 

 

 
 
 
 



 97 

7 
 

z 
c b 

a 

Q  

B A y 

060  

C x G  

D 

           

 

 

                                                                                          

                                                                           

           
 

 

CD ⊥ Bx 

Q   Bx 

 

8 
 

z 

c b 

a 

B A y 

C x G

d 

Q  

D 

060  

           

 

 

                      

                                                                     

           

 

 

CD ⊥ Ay 

Q   Ay 

 

9 
 

z 

b 

a 

Q  

B A y 

060  
D 

C 

x 

G  

           

 

 

                                                                                                                     

                  

                                            

 

 

Q   Ax 

 

 
 
 
 



 98 

10 
 

060  

D 

y 

C 

z 

d 

Q  
A 

G  

a 
B 

b 

c 

P  

  

 

 

CD Ay 

Q   Ax 

 

11 
 

z 

c 

a 

B A y 

C x 

G

b 

030  

Q

D            

 

 

                      

                                                                     

           

 

 

CD ⊥ Ay 

Q   Ax 

 

 

12 
 

y 

z 

A 

B 
C 

D 

060

060

c
 

b 

a 

  
 

x 

G  

Q  

 

 

CD ⊥ Ax 

Q   Ay 

 

 

 
 
 
 



 99 

13 
 

z 

B 

A y 

x 

β

1P

2P  

N  
2a 

3a F 
H 

E 
M 

D 

           

 

 

                                                                                          

                                                                           

           
 

 

FH = HE 

N   Ay 

 

14 
 

z 4a 

2a 

B 

A y 

C 

x 

1P

2P  

N  
K 

M 

E F 
           

 

 

                                                                                                                     

                  

                                            

 

 

CK = KB 

N   Ax 

 

15 
 

1P

2P  

D H C 
N  

3a 2a z 

M 

  B 

y 
α

 

 

DH = HC 

N   Ax 

 

 
 
 
 



 100 

16 
 

z 

B 

4a 

2a 

A 

H 

x 

y 

C 

1P  2P  

N  

K 

M 

F 

Ν

3a 

E            

 

 

                                                                                                                      

                  

                                           

 

 

CH = HF 

N   Ax 

 

 

17 
 

Ν  

α  

x 

A 

B

M 

C 

1Ρ

2Ρ  

Τ  

D 

H α  
a 

H 

F 

 y 

z 

α  

2a 

3a 

E 

           

 

 

                                                                                                    

 

                                 
 

 

CH = HD 

N   Ax 

 

 

18 
 

z 3a 

x 

N  

K 

2a 

B A y 

D 

C 

1P2P
K 

M 
D 

Ν

4a 

           

 

 

                                                                                                                      

                  

                                            

 

 

DK = KC 

N   Ay 

 

 

 
 
 
 
 



 101 

19 
 

      3а z 

A 

   C 

2P
P

x 

F 

O 

a 

B  y 

M 
Ν2a 

E 
H 1P  1Ρ  

           

 

 

                                                                    ` 

           

                                                                                                       

 

EC = EB 

N   Ay 

 

20 
 

z 4a 

2a 

B 

A y 

D 

C 

x 

1P2P  

N  
K 

M 

E F 

Ν

           

 

 

                                                                                                                      

                  

                                            

 

 

N   Ay 

 

 

21 
 

    4a 

y 

B 

2Ρ A 
2Ρ

M 
D 
 

E 
F 

K 
Ν  

2a 
C 

3a 

x 

 z 
   

 

 

DK = KC 

N   Ay 

 

 
 
 
 



 102 

22 
 

H 

      3а 
Z 

A 

   C 

2P

x F D 

a 

B y 

M 
1P  

Ν

2a 

1Ρ  

           

 

 

                                                                                                       

                           

M 

H 

 

 

FH = HD 

N   Ax 

 

 

23 
 

    4a 

y 

B 

2Ρ A 
2Ρ

M 

D 
 E 

F 
K 

Ν  2a 
C 

3a 

x 

   

 

 

FK = KC 

N   Ay 

 

 

24 
 

2Ρ  

1Ρ  

M O 

D 

A y 

B C 

a 

K 

H 

   z       3a 

2a 

x 

L 

Ν

                                                             

 

 

CL = LB 

N   Ax 

 

 

 
 
 
 



 103 

25 
 

Ν

 z 

A 

B 

a 

C 

E 

  D 

α  

x 

α  

M 
1Ρ  

2Ρ  
Τ  

H α  

2a 

3a 

H 

α  

 y 
F 

           

 

 

                                                                                                    

 

                                 

β  

T
r

 

 

BH = HC 

N  ⊥ Ay 

EF = FD 

T  ⊥ Az 

 

26 
 

α  

1Ρ  

2Ρ  

M 

Τ  

H 

C 

B 

4a E 

3a 

F 

Ν 

2a 

A 

x 

z 

 y 

β  

K

                                                                                                                                                                                   

 

 

EF = FH 

N  ⊥ Ay 

HK = KB 

T  ⊥ Ax 

 

27 
 

β

x 

A B
M 

C 

1Ρ
2Ρ  D 

` 

H 

Τ  

 y 

z 

2a 

3a 
α  Τ  α  

α  

 

E 

N  

           

 

 

                                                                                                   

 

                         

α  

 

 

DE = EH 

N  ⊥ Ay 

T  ⊥ Ax 

 

 
 
 
 



 104 

28 
 

βΝ  

α  

x 
α  

z 

A B
M 

                 3a      

O 
a 

C E 
1Ρ  

2Ρ  

Τ  

D 

H 

K 
2a 

α  

           

 

 

                                                                                                    

 

                                 
 

 

CE = ED 

N  ⊥ Oz 

DH = HK 

T  ⊥ Ox 

 

29 
 

α  

α  

1Ρ
2Ρ  

β

M 

Τ  

H C B 
4a 

E 

3a 

F 

D Ν 

2a 

A 

x 

z 

 y

                                                                                                                                                                                  

 

 

CH = HB 

N  ⊥ Az 

FD = EF 

T  ⊥ Ax 

 

30 
 

β Ν  

α  

x 

α  

A B

M 

C 

1Ρ

2Ρ  

Τ  

D 

H α  
a 

E 

H 

Τ  F 

 y 

z 

α  4a 

3a 

           

 

 

                                                                                                    

 

                                 
 

 

CH = HD 

N  ⊥ Ay 

DE = EF  

T  ⊥ Az 

 

 
 
 
 
 



 105 

ІІ С А М О С Т І Й Н І  Р О Б О Т И  З  Т Е О Р І Ї 
 

Т1.  Кінематика точки 
Варiант 1 
 
1 Сформулювати визначення “кiнематика”. 
2 Що називають траєкторiєю руху точки? 
3 Вивести формулу для визначення швидкостi точки при 
натуральному способi задавання руху точки. 

4 Дати визначення i записати формулу для обчислення прискорення 
точки  при векторному способі задавання руху. 

5 Знайти та вказати вид траєкторії точки, якщо закон її руху має 
вигляд: x=2sin(t) (см); y=4sin(3t)+2 (см). Знайти проекцiї 
швидкостi i прискорення точки на ось х. 

 
Варiант 2 
 
1 Сформулювати поняття “рух”. 
2 Як задається рух точки векторним способом? 
3 Вивести формули для визначення швидкостi точки при 
координатному способi задавання руху. 

4 Записати рiвняння рiвнозмiнного руху точки i дати  визначення 
цього руху. 

5 Знайти i вказати вид траєкторiї точки, якщо закон її руху  має 
вигляд: x= -- 8t2+3 (см); y=2t+3 (см). Знайти швидкiсть i 
прискорення точки. 

 
 
Варiант 3 
 
1 Cформулювати поняття “система вiдлiку”. 
2 Як задати рух точки координатним способом? 
3 Вивести формулу для визначення прискорення  точки при 
векторному способi задавання руху. 

4 Дати визначення i записати формулу для обчислення дотичного 
прискорення точки. 

5 Знайти i вказати вид траєкторiї точки, якщо закон її руху має 
вигляд: x=2cos2(4t) (см); у= -3sin2(4t)-1 (см). Знайти проекцiї 
швидкостi i прискорення точки на ось х. 
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Варiант 4 
 
1 Що означає вираз “кiнематично задати рух точки ”? 
2 Назвати осi натурального тригранника. Зобразити їх схематично. 
3 Вивести формули для визначення прискорення точки при 
координатному способi задавання руху. 

4 Дати визначення i записати формулу для вектора   швидкостi при 
векторному способi задавання руху. 

5 Знайти траєкторiю точки i вказати вид траєкторiї, якщо закон руху 
точки має вигляд: x= -3sin(2t2) (см); y=2cos(2t2)+1 (см). Знайти 
проекцiї на ось  х  швидкостi i прискорення точки. 

 
 
Варiант 5 
 
1 Сформулювати основну задачу кiнематики. 
2 Сформулювати поняття “годограф вектора”. 
3 Вивести формулу (а також зобразити схему) для визначення 
кривизни траєкторiї в точцi i радiуса кривизни. 

4 Дати визначення i записати формулу для обчислення нормального 
прискорення точки. 

5 Знайти траєкторiю руху точки i указати вид траєкторiї, якщо закон 
руху точки має вигляд: x=3t2-t+4 (см); y=6t2-2t-1 (см). Знайти 
швидкiсть i прискорення точки (у загальному виглядi). 

 
 

Т2.  Прості рухи твердого тіла 
 
Варiант 1 
 
1 Вивести формулу для визначення модуля швидкостi точки тіла 
при його обертальному русi. 

2 Сформулювати поняття “кут обертання твердого тіла”. 
3 Записати векторну формулу для визначення дотичного 
прискорення точки при обертальному русi тіла. Назвати величини, 
якi входять до формули. 

4 Дати визначення рiвноприскореного обертання i записати 
формулу для визначення кута обертання тіла у цьому випадку. 

5 Дати визначення поступального руху твердого тіла. 
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Варiант 2 
 
1 Вивести формулу для визначення модуля дотичного прискорення 
точки тіла при його обертальному русi. 

2 Сформулювати поняття “кутова швидкiсть твердого тiла”. 
3 Записати векторну формулу для визначення натурального 
прискорення точки при обертальному русi. Назвати  величини, якi  
входять до формули. 

4 Дати визначення рiвноуповiльненого обертального руху. Записати 
формулу для визначення кутової швидкостi в цьому випадку. 

5 Сформулювати властивостi поступального руху твердого тіла. 
 
 
Варiант 3 
 
1 Вивести формулу для визначення модуля нормального 
прискорення точки при обертальному русi твердого тiла. 

2 Сформулювати поняття “кутове прискорення твердого тiла”. 
3 Записати векторну формулу для визначення швидкостi точки при 
обертальному русi, назвати величини, якi входять до формули. 

4 Дати визначення рiвномiрного обертального руху. Записати 
формулу для визначення кута обертання в цьому випадку. 

5 Дати визначення обертального руху твердого тiла. 
 
 
 

Т3.  Плоскопаралельний рух твердого тіла 
 
Варiант 1 
 
1 Вивести формулу для визначення швидкостi точки за допомогою 
м.ц.ш.(миттєвого центру швидкостей). 

2 Дати визначення плоского руху твердого тiла. 
3 Записати формулу для визначення вектора прискорення точки 
плоскої фiгури. 

4 Направити вектори швидкостей точок  В i С: 
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Варiант 2 
 
1 Вивести формулу для визначення швидкостi точки за допомогою 
теореми про проекцiї швидкостей двох точок. 

2 Дати визначення миттєвого центру швидкостей ( м.ц.ш.). 
3 Записати формулу для визначення модуля прискорення точки за 
допомогою миттєвого центру прискорень (м.ц.п.). 

4 Направити вектори швидкостей точок  В i С: 
 

 
 
 
 
Варiант3 
 
1 Вивести векторну формулу для визначення швидкостi точки при 
плоскому русі твердого тіла. 

2 Дати визначення миттєвого центру прискорень( м.ц.п.). 
3 Записати формулу для визначення модуля кутової швидкості 
твердого тіла за допомогою м.ц.ш. 

4 Направити вектори швидкостей точок  В i С: 
 

AV  

B 

A 

C 

A 

C 

O 

ωOA 

B 
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Т4.  Складний рух точки 
 
Варiант 1 
 
1 Спрямувати вектор прискорення Коріоліса. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
2 Довести теорему складання швидкостей, сформулювати цю 
теорему, визначити модуль швидкостi. 

3 Cформулювати векторне правило напрямлення вектора 
прискорення Коріоліса. 

4 Сформулювати поняття переносної швидкостi. 
 
 
 
Варiант 2 
 
1 Cпрямувати вектор прискорення Коріоліса. 
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2 Довести частину теореми про складання прискорень dVе /dt. 
Записати теорему, сформулювати, що характеризує переносне 
прискорення. 

3 Сформулювати правило Жуковського. 
4 Сформулювати поняття відносної швидкості. 
 
 
Варiант 3 
 
1 Cпрямувати вектор прискорення Коріоліса. 
 

 
 
 
 
  
 
 
 
 
 
 
2 Довести частину теореми про складання прискорень dVr /dt. 
Записати теорему. Сформулювати, що характеризує відносне 
прискорення. 

3 Сформулювати окремi випадки, коли прискорення Коріоліса 
дорівнює нулю. 

4 Cформулювати поняття складного руху точки. 

w 

    vr 

vr 

ω 
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Т.5  Сферичний та складний рух твердого тiла 
 
Варіант 1 
 
1 Вивести формулу для визначення абсолютної кутової швидкостi 
тіла під час складання паралельних обертань, якщо вони 
здійснюються в один бік. 

2 Сформулювати випадки складення поступального та обертального 
рухiв, якщо вектори  ω  i  v  паралельнi. 

3 Записати векторну формулу та формулу для визначення i модулю 
величини доосьового прискорення точки при сферичному русі 
твердого тіла. 

4 Що називаємо кутом нутації? 
5   Який рух називають сферичним рухом твердого тіла? 
 
Варіант 2 
  
1 Вивести формулу для визначення абсолютної кутової швидкостi 
тіла під час складання паралельних обертань, якщо обертання 
здійснюються у протилежнi боки з нерiвними за модулем 
кутовими швидкостями. 

2 Сформулювати випадки складення поступального та 
обертального рухiв, якщо  вектори ω i  v  створюють довiльний 
кут α. 

3 Записати векторну формулу та формулу для визначення i модулю 
величини обертального прискорення точки при сферичному русі. 

4 Що називаємо кутом прецесії? 
5 Який рух називається довільним рухом твердого тіла? 
 
 
Варіант 3 
 
1 Вивести формулу для визначення абсолютної кутової швидкостi 
тіла під час складання паралельних обертань, якщо ці обертання 
здійснюються в протилежнi боки з рiвними кутовими 
швидкостями. 
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2 Сформулювати випадки складення поступального та 
обертального рухiв, якщо вектори   i v перпендикулярнi. 

3 Записати векторну формулу та формулу для визначення модулю 
швидкості при сферичному русі. 

4 Що називаємо кутом власного оберту? 
5 Який рух називають складним рухом твердого тіла? 
 
 
 
 

Т.6  Статика, визначення i поняття. 
Аксіоми статики. Система збiжних сил 

 
Варiант 1 
 
1 Дати визначення “ статика “. 
2 Сформулювати аксіому про рiвновагу тiла пiд дiєю двох сил. 
3 Записати i сформулювати аналiтичну умову рiвноваги плоскої 
системи збiжних сил. 

4 Реакцiя гладенької поверхнi (рисунок). 
5 Дати визначення головного вектора. 
 
 
Варiант 2 
 
1 Дати визначення “ матерiальна точка ”. 
2 Сформулювати аксіому про додавання (або вiдкидання) системи 
сил, яка еквiвалентна нулю. 

3 Сформулювати i пояснити рисунком геометричну умову 
рiвноваги плоскої системи збiжних сил. 

4 Реакцiя стрижня (рисунок). 
5 Сформулювати поняття “ урiвноважена сила “. 
 
Варiант 3 
 
1 Дати визначення абсолютно твердого тiла. 
2 Сформулювати аксіому про рiвнодiючу (паралелограм сил). 



 113 

3 Записати i сформулювати аналiтичну умову рiвноваги 
просторової системи збiжних сил. 

4 Реакцiя нитки (рисунок). 
5 Сформулювати поняття “ еквiвалентнi системи сил“. 
 
 
Варiант 4 
 
1 Дати визначення “ сила “. 
2 Сформулювати аксіому про затверднення. 
3 Сформулювати i пiдтвердити рисунком теорему про три сили. 
4 Реакцiя рухомого цилiндричного шарнiру (рисунок). 
5 Сформулювати поняття “ рiвноважна система сил “. 
 
 
Варiант 5 
 
1 Якi параметри характеризують силу? 
2 Сформулювати аксіому про дiю та протидiю. 
3 Дати визначення “ рiвнодiюча сила “.Пояснити рисунком. 
4 Реакцiя нерухомого цилiндричного шарнiру. 
5 Що таке “ в’язь “? 
 
 
Варiант 6 
 
1 Що таке “ механiчна система “? 
2 Сформулювати аксіому в’язей. 
3 Записати теорему про перенос сили увздовж  лiнiї її дiї. 
Пiдтвердити рисунком. 

4 Реакцiя пiдп’ятника (рисунок). 
5 Що називають системою збiжних сил? 
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Т.7  Довiльна плоска система сил 
(момент сили вiдносно центра, теорiя пар сил, 
умови рiвноваги довiльної плоскої системи сил, 

тертя) 
 
Варiант 1 
 
1 Сформулювати теорему про еквiваленнiсть двох пар сил. 
2 Дати визначення головного момента довiльної системи сил. 
3 Сформулювати  1-й закон Кулона сухого тертя ковзання. 
4 Сформулювати теорему Варiньона. 
5 Записати умови рiвноваги  плоскої системи паралельних сил 

(умови, якi отриманi за допомогою 2-ї або 3-ї форми умов 
рiвноваги довiльної плоскої системи сил). 

 
Варiант 2 
 
1 Сформулювати теорему про перенесення пари сил у паралельну  
площину. 

2 Векторний  момент сили вiдносно центра (напрямок i величина). 
3 Сформулювати 2-й закон Кулона сухого тертя ковзання. 
4 Зобразити реакцiю жорсткого закрiплення. 
5 Сформулювати геометричну умову рiвноваги довiльної системи 
сил. 

 
 
Варiант 3 
 
1 Сформулювати теорему про додавання пар сил. 
2 До чого зводиться плоска система сил, якщо головний вектор   R= 

0, головний вектор L0 = 0 . 
3 Сформулювати 3-й закон Кулона сухого тертя ковзання. 
4 Сформулювати теорему про паралельне перенесення сили. 
5 Сформулювати i записати першу форму умов рiвноваги  
довiльної плоскої системи сил. 
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Варiант 4 
 
1 Сформулювати умови рiвноваги пар сил. 
2 Записати формули, якi визначають головний момент плоскої 
системи сил. 

3 Що таке “ конус тертя “? 
4 До чого зводиться плоска система сил, у якої головний вектор 

R=0, головний момент L0=0. 
5 Сформулювати умови рiвноваги плоскої системи паралельних 
сил (умови, якi можна знайти за допомогою першої форми умов 
рiвноваги плоскої довiльної системи сил). 

 
 
Варiант 5 
 
1 Векторний момент пари сил, його модуль i напрямок. 
2 Сформулювати 4-й закон Кулона сухого тертя ковзання. 
3 Сформулювати основну теорему статики (теорему Пуансо). 
4 Зобразити розподiлене за законом трикутника навантаження. 
Вказати точку прикладення i величину рiвнодiючої сили. 

5 Сформулювати третю форму умов рiвноваги плоскої системи сил. 
 
 
Варiант 6 
 
1 Пара сил. Момент пари сил. 
2 Що таке тертя кочення? 
3 Записати формулу для визначення головного вектора  плоскої 
системи сил. 

4 Сформулювати другу форму умов рiвноваги довiльної плоскої 
системи сил (про три моменти). 

5 Вказати до чого зводиться довiльна система сил, для якої 
головний вектор R=0 ,  головний  момент    L0=0. 
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Т.8  Довiльна просторова система сил. 
Центр ваги 

 
Варiант 1 
 
1 1 Сформулювати випадки приведення довiльної просторової 
системи сил до найпростiшого вигляду, якщо головний вектор 
R=0, головний момент L0=0 та головний вектор R=0, головний 
момент  L0=0. 

2 Динама. Зведення системи сил до динами. 
3 Iнварiанти системи сил (сформулювати поняття). 
4 Записати формулу для визначення координат центрiв ваги 
об’єму,площини, лiнiї. 

5 Центр ваги  площi сектора (формула i рисунок). 
 
 
Варiант 2 
 
1 Сформулювати випадки зведення просторової системи 
паралельних сил до найпростiшого вигляду. 

2 Сформулювати випадки зведення довiльної системи сил, якщо 
головний вектор R=0, головний момент L0=0 та вектор R i момент 
L0 не перпендикулярнi один одному. 

3 Момент сили вiдносно осi (визначення). 
4 Центр ваги. Метод доповнення (формула та схема). 
5 Центр ваги трикутника (рисунок i визначення). 
 
 
Варiант 3 
 
1 Сформулювати випадки зведення просторової системи сил, якщо 
головний вектор R=0; головний момент Lо=0; та головний вектор 
R i головний момент L0 перпендикулярнi один одному. 

2 Залежнiсть мiж головними моментами просторової системи сил 
вiдносно рiзних центрiв приведення. 

3 Властивостi момента сили вiдносно осi. 
4 Центр ваги. Метод розбивання на частини (формули, схема – 
обчислювати не треба). 

5 Центр ваги дуги кола (рисунок i формула). 
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C 
A 

εOA 
ωOA 

O 

Y 

O1 
Xe 

ІІІ КОНТРОЛЬНІ РОБОТИ 
КР1.  Кiнематика 

 
 
 
 
 
 

  
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
 

 
 

α 
O 

ϕe 
R 

M 

B 

300 

OA=20см; AB=80см; 
AC=60см; ωOA=1c-1; εOA=2c-2. 
Знайти: VB, VC, aB. 

O

α 
M 

R 

X 

R=40см; α=300; t1=1c; 
Xe=2t3м; Vr=4 м/с. 
Знайти: VM, aM. 

2 

 r 
C 

600 
A VA 

aA 

B 

R=0,4м; AC=0,1м; 
VA=4м/c; aA= 1м /c2. 
Знайти: VB, VC, aC. 

3 

M 

O 
α 

ϕe 

OM=20см; α=300; t1=2c; 
ϕe=0,5t2; Vr=0,5 м /с. 
Знайти: VM, aM. 
 

ωOA 

εOA 

O A 

r 
30o 

C 

B 

  1 

OA=40см;  r=15см; 
AC=10см;  ωOA=2c-1;   εOA=2c-2. 
Знайти: VB, VC, aB. 

R=30см;       α=600; 
ϕe=4t-0,2t2;   t1=0,5c; 
 ar =0 м/с2 ;  Vr=1м/с. 
Знайти: VM, aM. 

α  

r 
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C A 

εOA 
ωOA 

O 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 

   
 
 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 

4 

5 

6 

VA aA A 

C 

B 

900 

AB=1м; AC=0,8м; 
VA=2м/c; aA=1м/c2. 
Знайти: VB, VC, aB. 
 

O 
ϕe 

M 

OM=50см; t1=0,5c; 
ϕe=4t2; Vr=2м/с. 
Знайти: VM, aM. 
 

 r 
300 

C 

A VA aA 

B 

r=0,2м;  
VA=1м/c; aA=2м/c2. 
Знайти: VB, VC, aC. 

R 

ϕe 

O 

M 

600 R 

O1 

R=20см; t1=1c; 
ϕe=2t2; Vr=3м/с. 
Знайти: VM, aM. 
 

B 

1200 

AC=30см; AB=80см;  
OA=20см;  
ωOA=2c-1; εOA=1c-2. 
Знайти: VB, VC, aB. 
 

M 
R 

A O 

O1 O2 ϕ ϕ 

∠OAM =600; Vr=5м/c . 
O1O=O2A=20см; t1=1c; 
R=30см; ϕ=πt2. 
Знайти: VM, aM. 
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C 

A 

εOA   

ωOA 

O 

εOA   

ωOA 

 
 
 
 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 

300 

R 

M 

7 

B 
900 

300 

BC=0,3м; OA=0,4м;  
ωOA=2c-1; εOA=1c-2. 
Знайти: VB, VC, aB. 
 

600 
O 

O1 

R=20см; t1=0,5c; 
ϕe=2t2; Vr=2м/с. 
Знайти: VM, aM. 
 

8 

ϕe 

450 

O 

C 
B 

A 
r 

AC=0,1м; OA=0,8м; r=0,2м;  
ωOA=4c-1; εOA=2c-2. 
Знайти: VB, VC, aB. 
 

O1 

O 

R 

ϕe 

M 

R=40см; t1=1c; 
ϕe=0,5t2; Vr=2м/с. 
Знайти: VM, aM. 
 

  9 

VB 
aB 

A 
C 

B 

300 

AB=0,8м; AC=0,3м; 
VB=5м/c; aB=2м/c2. 
Знайти: VB, VC, aB. 
 

O 

α 

ϕe 

M 

OM=60см; α=600; 
ϕe=0,6t2; Vr=1м/с; ar =2 м/с2. 
Знайти: VM, aM. 
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εOA   

ωOA 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

ϕe 

10 

C 

 O A 

α 

V0 
a0 

OA=0,8м; OC=0,5м; α=300; 
Vo=3м/c; ao =5м/c2; . 
Знайти: VA, VC, aA. 

O ϕe 

M 

R=40см; t1=0,5c; 
ϕe=3t2; Vr=2м/с. 
Знайти: VM, aM. 
 

300 

R 

11 O 

C 

B 

A 

AC=0,3м; OA=0,2м; AB=0,8м;  
ωOA=2c-1; εOA=3c-2. 
Знайти: VB, VC, aB. 
 

OM=40см; α=300; t1=1c; 
ϕe=2t3; Vr=4м/с; ar =1 м/с2. 
Знайти: VM, aM. 
 

O 

M

α 

12 

ωOA O A 

r 
45o 

C 

B 

εOA 

AC=0,1м; r=0,2м; 
OA=0,6м; ωOA=1c-1; εOA=2c-2. 
Знайти: VB, VC, aB. 

O 

α 

ϕe 

M 

OM=60см; α=300; t1=0,5c; 
ϕe=4t3; Vr=6м/с. 
Знайти: VM, aM. 
 

ar 

Vr 
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C 

A 

εOA   ωOA 
O 

ϕe O1 

O1

C 

A 
εOA 

ωOA 
O 

ϕe O1 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

13 

B 

300 

OA=0,1м; AB=0,6м; AC=0,4м;  
ωOA=2c-1; εOA=2c-2. 
Знайти: VB, VC, aB. 
 

O 

C 

 O  

R 

α 

V0 
a 0 

B 

r 

R=0,8м; r=0,4м; α=300; 
Vo=2м/c; ao =1м/c2; . 
Знайти: VB, VC, aC. 
 

14 

R 

M 

R=100см; OM=57см; t1=1c; 
ϕe=2t2; Vr=2м/с. 
Знайти: VM, aM. 

O2 

R 

M 

R=20см; t1=0,5c; 
ϕe=4t3; Vr=6м/с. 
Знайти: VM, aM. 

O 

ϕe 

600 

15 
B 

450 

OA=0,2м; AB=0,8м; 
AC=0,5м; ωOA=1c-1; εOA=2c-2. 
Знайти: VB, VC, aB. 
 

450 

R 

M 

R=40см; t1=0,5c; 
ϕe=3t3; Vr=8м/с; a r =2 м/с2. 
Знайти: VM, aM. 

450 

O 
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A 

εOA 

ωOA 
O 

ϕe 

O 

R r 

M 
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A 

εOA  

ωOA O 

O 
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O1 

εOA   

ωOA 

ϕe 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

 
 

 
 

300 

OA=0,2м; AB=0,6м; 
R=0,4м; r=0,2м; 
 ωOA=1м/c; εOA=2м/c2. 
Знайти: VB, VC, aB. 

R r 
B C 

16 

300 

R=40см; t1=1c; 
ϕe=0,5t2; Vr=3м/с; ar =1 м/с2. 
Знайти: VM, aM. 
 

B 

600 

OA=0,2м; AB=0,8м; AC=0,3м;  
ωOA=2c-1; εOA=1c-2. 
Знайти: VB, VC, aB. 
 

17 

300 

O2 ϕe 

R=20см; t1=2c; 
ϕe=4t3; Vr=4м/с; ar =8 м/с2. 
Знайти: VM, aM. 
 

300 

O 

C 

B 

A 

R

OA=0,8м; R=0,4м;   
ωOA=2c-1; εOA=1c-2. 
Знайти: VB, VC, aB. 
 

M 

O1 

R 

O 

R=30см; O1M=60см; t1=1c; 
ϕe=2t3; Vr=4м/с. 
Знайти: VM, aM. 

18 
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КР2.  Статика  
Варіант 1 

 Задача 1 
Визначити реакції опор А 
та В рами, яка зображена 
на рисунку, якщо: 
 
l=2м; α=300; β=600; 
F1=10H; F2=40H; 
M=20H·м; q=40H/м 

 
 

 
  
 
 
 
 
 
 
 
 

 

Задача 2 
Визначити реакції 
кульового шарніру А, 
циліндричного шарніру В 
і натяг нитки DF, за 
допомогою яких фрамуга 
ACDE / однорідна, 
прямокутна / утримується 
у стані рівноваги. Вага 
фрамуги G =IOOH;  
кут DCF=600; d = 24H. 
AC = a = 0,8м; AB = CD = 
CF = 0,6м; CK = KD = 
0,3м.  

 Задача 3 
Визначити координату ХC 
площини, зображеної на 
рисунку якщо: 
r = 2м 
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Варіант 2 

 

 
 

 Задача 1 
Визначити реакції опор А та В 
рами, яка зображена на рисунку, 
якщо: 
 
l=2м; α=300; β=600; 
F1=20H; F2=30H; 
M=10H·м; q=20H/м 

 
 

  
   
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 

  

Задача 2 
Прямокутна однорідна кришка 
вагою P = 120H закріплена 
вздовж сторони АВ за 
допомогою підшипника В і 
підп’ятника А і утримується у 
стані рівноваги ниткою EF, яка 
розміщена у вертикальній площі 
так, що утворює з кришкою 
прямий кут. У точці К до кришки 
прикріплена ще одна нитка, 
перекинута через блок О, до якої 
з другого боку прив’язаний 
вантаж Q = 200Н / лінія КО 
паралельна АВ / Визначити натяг 
нитки ЕГ і реакції в точках А і В, 
якщо ВС = а =0,4м; АВ = в = Ім.; 
СЕ = ЕД = 0,5м; АК = 0,2м.    

  Задача 3 
Визначити координату YC 
площини, зображеної на рисунку 
якщо: 
r = 0,3м; a = 1м; b = 0,2м 

А g H 
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B 

2l 

K 
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l 2l 
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E C D 
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2a 
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Варіант 3 

 

 
 

 Задача 1 
Визначити реакції опор А та В 
рами, яка зображена на 
рисунку, якщо: 
 
l=2м; α=300; β=600; 
F1=30H; F2=40H; 
M=50H·м; q=25H/м 

 
 

 

 
   
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 

  

Задача 2 
Однорідну прямокутну кришку 
вагою G = 200H відкрили на кут 
d = 600 і утримують у такому 
стані за допомогою стрижня EP, 
який розташований у 
вертикальній площині і утворбє 
з горизонтальною віссю X теж 
кут d. 
У точці С на кришку діє 
горизонтальна сила P. P = 80H, 
P||CD. Визначити реакції 
культового шарніра А, петлі В і 
стрижня EF, якщо: 
AB = 0,8м; BC = EF = 0,6м; 
DE = 0,5м. 

  Задача 3: 
Від однорідної пластини у 
вигляді трикутника АОВ, 
відокремили напівкруг, раліус 
якого r = 0,2м. Визначити 
координату Xc частини 
трикутника, яка залишилась, 
якщо OB = 0,6м та ОА = 0,45м.     

A 
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Варіант 4 

 

 
 

 Задача 1 
Визначити реакції опор А та В 
рами, яка зображена на 
рисунку, якщо: 
 

l=3м; α=450; β=600; 
F1=50H; F2=30H; 

M=40H·м; q=20H/м 
 

 

  
   
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 

  

Задача 2 
Визначти реакції підп’ятника А 
та підшипника В, якими 
закріплений коловорот, радіус 
якого r = 0,25м і вага G = 2kH, 
якщо до намотаного на 
коловорот тросу прикріплено 
вантаж Q = 5kH, а до рукоятки 
коловороту прикладена сила P, 
величину якої треба визначити. 
Трос СД та сила Р розташовані 
у вертикальних площинах, які 
паралельні площині УАZ і 
створюють відповідні кути  
α = 450, β = 600. Сила ваги 
коловорота прикладена 
посередині АВ, крім того a = 
0,4м; b = 1м; c = 0,2м; R = 0,5м. 

  Задача 3: 
Визначити координату XC 
площини, зображеної на 
рисунку якщо: 
AB = BC = CD = AD = 2м. 

3l l 
E 
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Варіант 5 

 

 
 

 Задача 1 
Визначити реакції опор 
А та В рами, яка 
зображена на рисунку, 
якщо: 
 

l=3м; α=300; β=450; 
F1=40H; F2=20H; 

M=50H·м; q=10H/м 
 

 

 

 
  
 
 
 
 
 
 
 
 

 

Задача 2 
Однорідна прямокутна 
плита вагою Q=100Н 
прикріплена до стіни за 
допомогою кульового 
шарніра В, петлі С та 
утримується в 
горизонтальній площині 
за допомогою троса EF. 
До плити прикладена 
вертикальна сила Р = 
50Н. Визначити натяг 
троса і реакції в опорах, 
якщо:  
DE = EC = 0,5 м; 
BC = 2м; α = 600; β=300. 
 

   
Задача 3 

Визначити координату 
ХC площини, зображеної 
на рисунку якщо: 
АО = ОВ = а = 3 м;  
ЕВ = 1/3 а.  
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Варіант 7 

 
 

 
 

 Задача 1 
Визначити реакції опор 
А та В рами, яка 
зображена на рисунку, 
якщо: 
 
l=1м; α=300; β=600; 
F1=10H; F2=50H; 
M=20H·м; q=5H/м 

 
 

 

 
  
 
 
 
 
 
 
 
 

 

Задача 2 
Визначити реакції 
кульового шарніра А, 
петлі В і стрижня CD, 
якими закріплена 
однорідна плита вагою 
Р=300Н. Сила Q=400Н 
розташована у 
площині, паралельній 
XBZ і утворює кут 
β=450 з віссю Х. 
Стрижень CD, 
розміщений у площині, 
паралельній YBZ. Кут 
α=600 . Розміри: а = 
0,6м; b = 0,8 м.  

   
Задача 3 

Визначити координату 
ХС центра ваги 
площини фігури, 
зображеної на рисунку, 
якщо: 
R = 3м; r = 2 м;  
a = b = 1м.  
   

β 

3l l 

M 
K 

D A 
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Варіант 8 

 

 
 

 Задача 1 
Визначити реакції 
опор А та В рами, яка 
зображена на 
рисунку, якщо: 
 
l=2м; α=300; β=450; 
F1=20H; F2=10H; 
M=50H·м; q=10H/м 

 
 

 

 
  
 
 
 
 
 
 
 
 

 

Задача 2 
Визначити реакції 
кульового шарніра А, 
петлі В і стрижня CD, 
якими закріплена 
однорідна плита 
вагою Р=300Н. Сила 
Q=400Н розташована 
у площині, 
паралельній XBZ і 
утворює кут β=450 з 
віссю Х. Стрижень 
CD, розміщений у 
площині, паралельній 
YBZ. Кут α=600 . 
Розміри: а = 0,6м; b = 
0,8 м.  

  Задача 3 
Визначити 
координату YС центру 
ваги фігури, 
зображеної на 
рисунку, якщо: 
b = 6м;  
a = 12м.  
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Варіант 9 

 

 
 

 Задача 1 
Визначити реакції опор 
А та В рами, яка 
зображена на рисунку, 
якщо: 
 
l=2м; α=300; β=450; 
F1=10H; F2=30H; 
M=40H·м; q=15H/м 

 
 

 

 
  
 
 
 
 
 
 
 
 

 

Задача 2 
Двері вагою Р=300Н 
закріплені за допомогою 
підп’ятника А та петлі В 
і утримуються у стані 
рівноваги двома 
вірьовками, одна з яких 
СМ натягнута вантажем 
Q=100Н, а друга – KD1 – 
паралельна осі У. 
Визначити силу натягу 
вірьовки  KD1 та реакції 
опор А і В, якщо: 
ВС = 1/3 АВ = 3м; 
DD1 =  D1С; 
ВС = ВЕ. 

   
Задача 3 

Визначити координату 
хC центра ваги фігури, 
зображеної на рисунку, 
якщо: 
R = 10 м;  
b = 2 м  
a = 4 м  
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