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ВСТУП 
 
Теоретична механіка є основою сучасної техніки. Її дослідження потребують ви-

користання практично всіх розділів математики, що потребує напруженої роботи як 
студентів, так і викладачів у стиснуті часи навчальної програми. 

Даний навчально-методичний посібник являє собою спробу поєднання подання 
знань і навичок у теоретичній механіці з контролем їх засвоєння студентами за більш 
короткий час.  

Ця мета може бути досягнута при умові використання нових інформаційних 
технологій, що дають змогу розробки універсальної системи тестування і забезпечують 
ефективність процесу засвоєння знань та формування необхідних вмінь та навичок. 

Саме це бачиться в технології розробки тестів з конструюванням їх у формі 
комп’ютерних результатів тестування. 

Крім скорочення часу оцінки результатів навчання використання комп’ютерних 
технологій виключає людський фактор помилкового вимірювання знань і ставить сту-
дентів в однакові умови в процесі тестування. 

У даному навчально-методичному посібнику розділ теоретичної механіки «Ста-
тика» розподілено на три частини. Перша і друга частини мають у складі по 60 тесто-
вих завдань. Поставлені запитання мають як теоретичний, так і практичний характер. 

Третя частина має у своєму складі 80 тестових завдань сугубо практичного хара-
ктеру. 

Загальна кількість тестових завдань за вибірковим контролем знань складає 200 
запитань, що спрощує оцінку знань студентів за стобальною системою. 

Усі тестові картки мають чотири відповіді, з яких необхідно визначити одну вір-
ну, або навпаки з чотирьох визначити одну помилкову відповідь. 

Усі задачі для їх розв’язання складені з найбільш виразливою геометрією з дода-
тковими вказівками на рисунках, що забезпечує також не тільки тестувати знання сту-
дентів, а і поглиблювати їх у процесі тестування. 
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 1  КСІОМИ СТАТИКИ. СИСТЕМА ЗБІЖНИХ СИЛ 

1 Аксіому про дві сили ілюструють рисунки 1.1… 1.4.  

Рисунок 1.1       Рисунок 1.2 
 

  Рисунок 1.3       Рисунок 1.4 
 

2 Рівнодійна R  двох сил 1F  і 2F , прикладених в одній точці твердого тіла, дорі-

внює: 
1 21 FFR += . 

2 21 FFR += . 

3 21 FFR −= . 

4 21 FFR −= . 
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    Модуль рівнодійної R  системи двох сил, зображених на рисунку 1.5, визначається за 
формулами:    

 
Рисунок 1.5 

 

αsin21 21
2

2
2

1 ⋅++= FFFFR . 

αcos22 21
2

2
2

1 ⋅−+= FFFFR . 

αcos23 21
2

2
2

1 ⋅++= FFFFR . 

αsin24 21
2

2
2

1 ⋅−+= FFFFR . 

 

4 Зображені вектори відповідають умові (рис.1.6). 

 
Рисунок 1.6 

01 321 =++ FFF . 

2132 FFF += . 

1233 FFF −= . 

2134 FFF −= . 
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5 Умову рівноваги сил ілюструють рисунки 1.7 … 1.10. 
 

                   Рисунок 1.7 

                          Рисунок 1.8 

 

 

 
Рисунок 1.9     Рисунок 1.10  

 
6 Проекція на вісь Ох сили F , зображеної на рисунку 1.11, дорівнює: 

  αsin1 FFx = . 
 αcos2 FFx = . 
 αcos3 FFx −= . 
 αsin4 FFx −= . 

 

 
Рисунок 1.11 
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7 Умови рівноваги сил ілюструють рисунки 1.12 … 1.15. 
 

 

 

 

 

 

 
Рисунок 1.12     Рисунок 1.13  

 

 

 

 

 
Рисунок 1.14     Рисунок 1.15 
 

8 Реакціям в’язей, які необхідно ввести для складання умов рівноваги балки 

(рис.1.16), відповідають вектори: 
 

31,1 RR ; 

4321 ,,,2 RRRR ; 

42 ,3 RR ; 

321 ,,4 RRR .     Рисунок 1.16 
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9 Аксіому про дві сили ілюструють рисунки 1.17 … 1.20. 
 

 

 

 

 

 

 
Рисунок 1.17     Рисунок 1.18 

 

 

 

 

 

 

 

 
Рисунок 1.19     Рисунок 1.20 
 

10 Сили дії та протидії: 
1 Рівні за модулем і мають один напрям. 
2 Рівні за модулем і мають протилежний напрям. 
3 Різні за модулем і мають один напрям. 
4 Різні за модулем і мають протилежний напрям. 

 

)( 12 FF −=

)( 12 FF −=

)( 12 FF −=
)( 21 FF =
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11 Проекція на вісь Ох сили F , зображеної на рисунку 1.21, дорівнює: 

βα coscos1 ⋅= FFx ; 
βα sincos2 ⋅= FFx ; 
βα sinsin3 ⋅= FFx ; 
βα cossin4 ⋅= FFx . 

 

 
     Рисунок 1.21 
 

12 Невагома прямокутна пластина знаходиться в стані рівноваги (рис.1.22). Лінія дії 

реакції шарніра D збігається з прямою: 
 

 

1 DA; 
2 DB; 
3 DC; 
4 BC. 

 
 

 

 

 

 

                       Рисунок 1.22
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          13 Лінія дії реакції гладенького ребра (точка В), на яке спирається балка 

(рис. 1.23), утворює з віссю Ох кут: 

1 30○. 
2 120○. 
3 60○. 
4 90○. 
 

 
Рисунок 1.23 

 

14 Проекція на вісь Оу сили F , зображеної на рисунку 1.24, дорівнює: 

βα coscos1 ⋅= FFy ; 

βα sincos2 ⋅= FFy ; 

βα sinsin3 ⋅= FFy ; 

βα cossin4 ⋅= FFy . 

 

 
Рисунок 1.24 
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15 Тіло знаходиться у рівновазі під дією трьох сил 321 F,F,F , дві з яких 1F  

і 2F  знаходяться у площині Оху (рис. 1.25). Тоді сила 3F  не може бути напрямлена 

вздовж осі Ох, тому що це суперечить: 

1 Аксіомі про дві сили. 
2 Аксіомі про паралелограм сил. 
3 Теоремі про перенос сили вздовж лінії дії. 
4 Теореми про три сили.  

 

 
Рисунок 1.25 

 

16 Проекція на вісь Оz сили F , зображеної на рисунку 1.26, дорівнює: 
 

βcos1 FFz =  

βsin2 FFz =  

βα coscos3 ⋅= FFz  

βα sincos4 ⋅= FFz  

 

 
      Рисунок 1.26 
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        17 Реакціям в’язей, які необхідно ввести для складання умов рівноваги балки 

(рис.1.27), відповідають вектори: 

BBAA Y,X,Y,X1  

BAA XYX ,,2  

BAA YYX ,,3  

BBA Y,X,X4  
 

 
Рисунок 1.27 

 
18 Невагома прямокутна пластина знаходиться в стані рівноваги (рис. 1.28).. Лінія 

дії реакції шарніра D збігається з прямою: 

1 DA. 
2 DB. 
3 DC. 
4 АВ. 

 
Рисунок 1.28 
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18 Проекція на вісь Ох рівнодійної системи збіжних сил ( 321 ,, FFF ), зображе-

них на рисунку 1.29, дорівнює: 

αsin1 21 FFRx += . 
βα coscos2 31 ⋅+= FFRx . 

βα cossin3 31 ⋅+= FFRx . 
βα sinsin4 31 ⋅+= FFRx . 

 

 
Рисунок 1.29 

 

20 Балка спирається на підлогу в точці А і гладеньку стінку в точці В (рис. 1.30). 

Лінія дії реакції стінки утворює з віссю Оу кут: 

1 30○ 

2 60○ 

3 90○ 

4 0○ 

 
Рисунок 1.30 
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21 Проекція на вісь Оу сили F , зображеної на рисунку 1.31, дорівнює: 

αcos1 FFy = . 

αsin2 FFy = . 

αcos3 FFy −= . 

αsin4 FFy −= . 

 
Рисунок 1.31 

 
22 Наведений рисунок 1.32 ілюструє  

 
Рисунок 1.32 

1 Аксіома про дві сили. 
2 Аксіома рівності дії та протидії.  
3 Теорема про перенос сили вздовж лінії дії. 
4 Обидві вказані аксіоми. 
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23 Проекція на вісь Оу сили F , зображеної на рисунку 1.33, дорівнює: 

αcos1 FFy −=  

αsin2 FFy =  

αsin3 FFy −=  

αcos4 FFy =  

 
Рисунок 1.33 

 
24 Кут α між рівнодійною двох рівних за модулем сил 1F і 2F  і віссю Оу  (рис. 

1.34) дорівнює: 

1 α = 45º 
2 α = 90º 
3 α = 0º 
4    α = 60º 

 
Рисунок 1.34 
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4 Аксіомі рівності дії та протидії відповідають рисунки 1.35 … 1.38. 
 

 

 

 

 

 

 
Рисунок 1.35       Рисунок 1.36 

 

 

 

 

 

 
Рисунок 1.37      Рисунок 1.38 

 
26  У статично визначеній задачі кількість невідомих сил – n   і кількість рівнянь 

рівноваги – m,  до яких входять ці сили, задовольняють умову: 
1 n < m. 
2 n ≤ m. 
3 n ≥ m. 
4 n > m. 
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27 Для рівнодійної системи збіжних сил  ( nF,...,F,F 21 ), що діє на тверде ті-

ло, виконується співвідношення: 

i
n

i
FR ∑

=
=

1
1

.
 

i
n

i
FR ∑

=
−=

1
2

.
 

i
n

i
FR ∑

=
=

1
3

.
 

04 =R . 

 
28 Реакціям в’язей, які необхідно ввести для складання умов рівноваги тіла у не-

рухомому циліндричному шарнірі-підшипнику (рис. 1.39), відповідають вектори: 

AX1 . 

AY2 . 

AZ3 . 

AA Y,X4 . 

 
Рисунок 1.39 
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29 Умові рівноваги тіла під дією збіжної системи сил відповідають рисунки 1.40 

… 1.43. 
 

 

 

 

 

 

 
Рисунок 1.40     Рисунок 1.41 

 

 

 

 

 

 
Рисунок 1.42     Рисунок 1.43 

 

 
30 Модуль рівнодійної системи двох збіжних сил 1F і 2F  при умові, що ці си-

ли взаємно перпендикулярні, дорівнює: 

211 FFR += . 

212 FFR += . 

03 =R . 

2
2

2
14 FFR += . 

 

31 Проекція на вісь Ох системи сил 1F і 2F , зображених на рисунку 1.44, дорі-

внює: 

αα sincos1 21 FF + . 
αα sincos2 21 FF − . 
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αα coscos3 21 FF + . 
αα sinsin4 21 FF + . 

 
Рисунок 1.44 

 
32 У разі рівноваги кулі під дією трьох сил P , F  та T , зображеної на рисунку, 

1.45, між натягом T  нитки та кутом α існує залежність: 

αsin
1 PT =  .            

αcos
2 FT =

.
 

αsin
3 FT =

.
 

αcos
4 PT =

.
 

 
Рисунок 1.45 

33 Умовою рівноваги просторової збіжної системи сил ( nF,...,F,F 21 ), що 
діє на тверде тіло, є : 

01
1

=∑
=

i
n

i
F

.
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02
1

=∑
=

ix
n

i
F

.
 

03
1

≠∑
=

i
n

i
F

.
 

04
1

=∑
=

ix
n

i
F , 0

1
=∑

=
iy

n

i
F , 0

1
=∑

=
iz

n

i
F

.
 

 

34 Якщо зображена система збіжних сил ( 321 F,F,F ) знаходиться у рівновазі 

(рис. 1.46), то виконується умова: 

 
0sincos1 321 =++ αβ FFF . 

 
0sincos2 321 =−− αβ FFF . 

 
0sinsin3 321 =−− αβ FFF . 

 
0coscos4 321 =−− αβ FFF . 

 

 
Рисунок 1.46 

 
 
 

35 Аналітичні умови рівноваги збіжної системи сил ( nF,...,F,F 21 ), що дії на 

тверде тіло, є: 

01
1

=++∑
=

)FFF iziyix
n

i
(

.
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02
1

=∑
=

ix
n

i
F

.
 

03
1

=∑
=

i
n

i
F

.
 

04
1

=∑
=

ix
n

i
F , 0

1
=∑

=
iy

n

i
F , 0

1
=∑

=
iz

n

i
F

.
 

 

36 Для зображеної на рисунку 1.47 схеми (α = 2β) натяги 1T  і 2T  ниток задоволь-

няють співвідношенню: 

21 21 TT = . 

21 2
12 TT =

.
 

αβ coscos3 21 TT = . 

αβ coscos4 21 TT =− . 

 
Рисунок 1.47 

 
 

37 У разі рівноваги кулі, реакції стінки CN   та основи BN    (рис. 1.48) дорівню-

ють: 

01 == BC N,FN . 
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PNFN BC −=−= ,2 . 

PN,N BC == 03 . 

04 =−= BC N,FN . 

 
Рисунок 1.48 

 
38 У статично невизначеній задачі кількість невідомих сил – n і кількість рівнянь 

рівноваги – m, до яких входять ці сили, задовольняють умову: 
1 n < m. 
2 n ≤ m. 
3 n = m. 
4 n > m.  

 

39 Зображеному рисунку 1.49 відповідає: 

1   Fx > 0,     Fy > 0. 
2   Fx < 0,     Fy < 0. 
3   Fx > 0,     Fy < 0. 
4   Fx < 0,     Fy > 0. 

 



 24 

 
Рисунок 1.49 

 
40 Реакціям в’язей, які необхідно ввести для складання умов рівноваги тіла у не-

рухомому сферичному шарнірі (рис. 1.50.), відповідають вектори: 

AA Y,X1 . 

AA Z,X2 . 

AA Z,Y3 . 

AAA Z,Y,X4 . 
 

 
Рисунок 1.50 

 

 

41 Невагомі стержні АВ і СD жорстко скріплені під прямим кутом знаходиться в 

рівновазі (рис. 1.51). Лінія дії реакції шарніра А збігається з прямою: 

1 АС. 
2 ВС. 
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3 АВ. 
4    DB. 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

Рисунок 1.51 
 

42 У разі рівноваги шарнірного болта С зображеного на рисунку 1.52, між зу-

силлям у стрижні АС і кутом α існує залежність: 
 

 

αcos
1 2

PS =
.
 

αsin
2 2

PS =
.
 

αsin3 2 PS = . 

αcos4 2 PS = . 

 

 

 

 
       Рисунок 1.52 
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43 Реакціям в’язей, які необхідно ввести для складання умов рівноваги шарнір-

ного болта С (рис. 1.53), відповідають вектори: 
 

 

211 S,S . 

AA Y,X2 . 

BB Y,X3 . 

BBAA Y,X,Y,X4 . 

 

 

 

 
                Рисунок 1.53 
 

44 У разі рівноваги кулі, зображеної на рисунку 1.54, між натягом Т  нитки та 

кутом α існує залежність: 
 

 

αcos
1 PT =

.
 

αsin
2 PT =

.
 

αcos
3 BN

T =
.
 

αsin
4 BN

T =
.
 

 

 
       Рисунок 1.54 



 27 

45 У разі рівноваги шарнірного болта С, зображеного на рисунку 1.55, між зусил-

лям в стержні ВС і кутом α існує залежність: 
 

 

αsin1 1 PS −= . 

αsin2 1 PS = . 

αcos3 1 PS −= . 

αsin
4 1

PS −=
.
 

 

 

 

 
       Рисунок 1.55 
 

46 У разі рівноваги кулі, зображеної на рисунку 1.56, між реакцією BN  стінки і 

кутом α існує залежність: 
 

 

αcos1 TN B = . 

αcos
2 TN B =

.
 

αsin3 TN B = . 

αcos4 PN B = . 

 

 

 

 
       Рисунок 1.56 
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47 Вагомий циліндр знаходиться в рівновазі (рис. 1.57). Лінія дії реакції в точці В 

збігається з прямою: 

1 BD. 
2 CB. 
3 AB. 
4 AD. 

 
Рисунок 1.57 

 
48 Умови рівноваги шарнірного болта С, зображеного на рисунку 1.58, є таким: 

 

 

01 21 =++ PSS . 

02 =++ PYX AA . 

03 =++ PYX BB . 

04 1 =+++++ PSYXYX BBAA . 

 

 

 

 

 

  
       Рисунок 1.58 



 29 

49 Вагомий циліндр знаходиться в рівновазі (рис. 1.59).. Лінія дії реакції в точці 

А збігається з прямою: 

1 BD. 
2 CA. 
3 AB. 
4 AD. 

 
Рисунок 1.59 

 
50 Невагомий жорсткий прямокутник АВС знаходиться в рівновазі (рис. 1.60). Лі-

нія дії реакції шарніра А збігається з прямою: 
 

 

1 AB. 
2 BC. 
3 AC. 
4 Вісь Y. 

 

 

 

 

 
       Рисунок 1.60 
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51 Вантаж Р  підтримується трьома невагомими стрижнями (рис. 1.61).   Кут CAD 

= 90º. Умові рівноваги відповідає рівняння: 
 

 

0cossin1 31 =−⋅− SS βα . 

0coscos2 31 =−⋅− SS βα . 

0cossin3 31 =−⋅ SS βα . 

0coscos4 31 =−⋅ SS βα  

 

 

 

 

 

 
        Рисунок 1.61 
 

52 Вантаж Q  підтримується трьома невагомими стрижнями (рис. 1.62).  Кут CAD 

= 90º. Умові рівноваги відповідає рівняння: 
 

 

0sinsin1 31 =−⋅− SS βα . 

0coscos2 31 =−⋅− SS βα . 

0sinsin3 31 =−⋅ SS βα . 

0cossin4 31 =−⋅ SS βα . 

 

 

 
       Рисунок 1.62 
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53 Вантаж Р  підтримується трьома невагомими стрижнями (рис. 1.63).. Кут CAD 

= 90º. Умові рівноваги відповідає рівняння: 
 

0sinsin1 21 =−⋅− SS βα . 

0cossin2 21 =−⋅− SS βα . 

0sinsin3 21 =−⋅ SS βα . 

0coscos4 21 =−⋅− SS βα . 

 

 

 

 

 

 
        Рисунок 1.63 
 

54 Вантаж Q  підтримується трьома невагомими стрижнями (рис. 1.64). Кут 

CAD = 90º. Умові рівноваги відповідає рівняння: 
 

0cossin1 21 =−⋅ SS βα . 

0cossin2 21 =−⋅− SS βα . 

0coscos3 21 =−⋅− SS βα  

0sincos4 21 =−⋅ SS βα  

 

 

 

 

 
       Рисунок 1.64 
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55 Вантаж  D підтримується трьома невагомими стрижнями (рис. 1.65). Кут 

CAD = 90º. Умові рівноваги відповідає рівняння: 
 

 

0coscos1 31 =−⋅− SS βα . 

0cos2 1 =− PS α . 

0cossin3 31 =−⋅ SS βα . 

0coscos4 31 =−⋅ SS βα . 

 

 

 

 

 
       Рисунок 1.65 
 

56 Вантаж Q  підтримується трьома невагомими стрижнями (рис. 1.66). Кут CAD 

= 90º. Умові рівноваги відповідає рівняння: 
 

 

0cos1 1 =−− QS α . 

0cossin2 31 =−⋅− SS βα . 

0sinsin3 31 =−⋅ SS βα . 

0cossin4 31 =−⋅ SS βα . 

 

 

 
       Рисунок 1.66 
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57 Проекція на вісь Оу рівнодійної системи збіжних сил ( 321 F,F,F ), зображе-
них на рисунку 1.67, дорівнює:  

1 αβ sincos32 ⋅⋅+= FFR y . 
2 βcos32 ⋅+= FFR y . 
3 βα coscos32 ⋅⋅+= FFR y . 
4  21 sin FFR y +⋅= α . 

 
Рисунок 1.67 

 
 
 
 

58 Невагомі балка АВ і стрижень CD шарнірно з’єднанні між собою, знахо-
дяться в рівновазі (рис. 1.68). Лінія дії реакції шарніра А збігається з прямою:   

   1  AB;  
   2  BE;  
   3  AE;  

      4  AD. 
 

 
Рисунок 1.68 
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59 Проекція на вісь Oz рівнодійної системи збіжних сил ( 321 F,F,F ), зо-
бражених на рисунку 1.69, дорівнює:  

1  21 FFRz += ; 

2  βcos3 ⋅= FRz ;  

3  βsin3 ⋅= FRz ; 

4  βcos321 ⋅++= FFFRz . 

 

 
Рисунок 1.69 

 
 
 
 

60 Невагомий прямокутний стрижень АВС знаходиться в рівновазі (рис. 
 1.70). Лінія дії реакції шарніра а збігається з прямою: 
 

1  AE. 
2 AB. 
3 AC. 
4 DE. 

 

 
Рисунок 1.70 
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61 Проекція на вісь Оу рівнодійної системи збіжних сил ( 321 F,F,F ), зобра-
жених на рисунку 1.71, дорівнює:  

1 αβ sincos32 ⋅⋅+= FFRy . 
2 βcos32 ⋅+= FFRy . 
3 βα coscos32 ⋅⋅+= FFRy . 
4 21 sin FFRy +⋅= α . 

 

 
Рисунок 1.71 

 
 
 
62 Невагомі балка АВ і стрижень CD шарнірно з’єднанні між собою, знахо-

дяться в рівновазі (рис. 1.72). Лінія дії реакції шарніра А збігається з прямою:   
   1 AB. 
   2 BE.  
   3 AE. 
   4 AD. 

    

 
Рисунок 1.72 
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63 Проекція на вісь Oz рівнодійної системи збіжних сил ( 321 ,, FFF ), зо-
бражених на рисунку 1.73, дорівнює: 

1 21 FFRz += .  

2 βcos3 ⋅= FRz . 

3 βsin3 ⋅= FRz .  

4 βcos321 ⋅++= FFFRz . 

 

 
Рисунок 1.73 

 
 

64 Невагомий прямокутний стрижень АВС знаходиться в рівновазі  (рис. 
1.74). Лінія дії реакції шарніра а збігається з прямою:  

1 AE. 
2 AB. 
3 AC. 
4 DE. 

 
 

 
Рисунок 1.74 
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Відповіді до розділу 1 
 

1- 3  33- 4 
2- 2  34- 2 
3- 3  35- 4 
4- 4  36- 3 
5- 3  37- 2 
6- 3  38- 4 
7- 3  39- 4 
8- 1  40- 4 
9- 3  41- 1 

10- 2  42- 4 
11- 1  43- 1 
12- 2  44- 1 
13- 3  45- 1 
14- 4  46- 3 
15- 3  47- 2 
16- 2  48- 1 
17- 3  49- 2 
18- 2  50- 3 
19- 2  51- 1 
20- 3  52- 1 
21- 2  53- 1 
22- 2  54- 2 
23- 4  55- 2 
24- 2  56- 1 
25- 4  57- 1 
26- 2  58- 2 
27- 3  59- 3 
28- 4  60- 1 
29- 3  61- 1 
30- 4  62- 3 
31- 2  63- 3 
32- 2  64- 1 
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2  МОМЕНТ СИЛИ У ПЛОЩИНІ ТА У ПРОСТОРІ. СИСТЕМА 
ПАРАЛЕЛЬНИХ СИЛ. ЦЕНТР ВАГИ. ТЕРТЯ КОВЗАННЯ ТА 

ТЕРТЯ КОЧЕННЯ 
1 Момент сили F  відносно точки О (рис. 2.1), є :  

1 rF × .  
2 rF ⋅ .  
3 rF ⋅ . 
4 Fr × . 

 
 
 
 

 
       Рисунок 2.1 
 

2 Для наведеної розрахункової схеми ( )FM x   (рис. 2.2) дорівнює :  
1 αsin⋅⋅ AKF . 
2 αcos⋅⋅ OEF .                              
3 AKF ⋅ . 
4 αsin⋅⋅− AKF . 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
     Рисунок 2.2 
 

3 Алгебраїчний момент сили F  відносно точки О (рис. 2.3) є : 

      1 OCF)F(Mo ⋅= .  
2 OAF)F(Mo ⋅= .  
3 OBF)F(Mo ⋅= . 
4 ABF)F(Mo ⋅= .       
 
 
 
 

 
                           Рисунок 2.3 
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4 Для наведеної розрахункової схеми )F(M y   (рис. 2.4) дорівнює :  

 
 
 

1 αcos⋅⋅ KEF . 
2 KEF ⋅ . 
3 αsin⋅⋅ AKF .  
4 αsin⋅⋅− EKF . 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
     Рисунок 2.4 
 
5 Плече сили F  відносно точки О  (рис. 2.5) дорівнює : 
 
 
 
1 r . 
2 )180cos( α−°⋅r . 
3 )180sin( α−°⋅r . 
4 αcos⋅r . 
                                                              
                                                                                  Рисунок 2.5 
 
6 Сума моментів сил 1F  і 2F  відносно точки О (рис. 2.6): 
 
 
 
 
 
 
 
1 ODFOBF ⋅−⋅ 21 . 
2 ODFOBF ⋅−⋅− 21 . 
3 ODFOBF ⋅+⋅ 21 . 
4 ODFOBF ⋅+⋅− 21 .   

          Рисунок 2.6 
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7 Рівнодійна системи паралельних сил (рис. 2.7) складає:  
 
 
 
 
 
1 4321 FFFFR +++= . 
2 3124 FFFFR −++= .  
3 1342 FFFFR +++−= .  
4 4321 FFFFR −−+= . 
       Рисунок 2.7 
 
8 Якщо площина дії пари сил ( 21 F,F ) збігається з площиною Oyz  (рис. 2.8), 

то момент цієї пари відносно осі Ox  дорівнює:  
 
 
 
1 ( ) ABFF,FM x ⋅−=− 121 .  
2 ( ) ACFF,FM x ⋅=− 221 . 
3 ( ) ACFF,FM x ⋅−=− 221 .  
4 ( ) ACFF,FM x ⋅=− 121 . 
 
        Рисунок 2.8 

 
9 Площина дії пари сил ( 21 F,F − ) збігається з площиною Oxy  (рис. 2.9). Момент 

пари відносно осі Oz  дорівнює:  
 

1 OAF ⋅1 .  
2 OBF ⋅2 .  
3 ABF ⋅1 . 
4 ABF ⋅− 2 . 
 
 
 
 
 
 
 

 
Рисунок 2.9 

10 Головний вектор довільної системи сил ( nF,...,F,F 21 ) визначається за фор-
мулами:  

 z 

 y 

 x 

1F  
2F  

3F  

4F  

 z 

 y 

 x 

1F  

2F  

 A  B 

 C 
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1 ∑
=

=
n

i
iFR

1
. 

2 ∑
=

=
n

i
iFR

1
. 

3 22
2

2
1 nF...FFR +++= . 

4 nF...FFR +++= 21 . 
 

11 Головний вектор системи сил ( 321 F,F,F ), якщо FFFF === 321  (рис. 
2.10), дорівнює:  

 

1 R=F. 

2 R=2F. 

3 R= –2F. 

4 R=3F. 

        Рисунок 2.10 

 
12 Площина дії пари сил ( 21 F;F ) збігається з площиною Oxz  (рис. 2.11). 

Момент пари відносно осі Oy  дорівнює :  
 

 
1 ABF ⋅1 . 
2 OAF ⋅1 . 
3 OBF ⋅2 .  
4 ABF ⋅− 2 . 

 
 
 
 
 
 
 
 
        Рисунок 2.11 

13 Проекція на вісь Ox  головного вектора довільної системи сил 
( nF,...,F,F 21 ) дорівнює: 
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 1 ∑
=

=
n

i
ix FR

1
. 

 2 ∑
=

=
n

i
ixx FR

1
. 

 3 ∑
=

=
n

i
ix FR

1
. 

 4 22
2

2
1 nx F...FFR +++= . 

 
 

14 Модуль головного вектора системи сил  (рис. 2.12) дорівнює:  
 

1  2
3

2
2

2
1 FFFR ++= . 

2  321 FFFR ++= . 

3  231 FFFR −+= . 

4  321 FFFR −+= . 

 
 
 
       Рисунок 2.12 
 
 
 
15 Рівнодійну двох паралельних сил 1F  і 2F  ( 21 FF > ) відображають рисунки 

2.13 … 2.16.  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

О О2 О1 

1F
2F

R
Рисунок 2.15 

О О2 О1 

1F
2F

R
Рисунок 2.13 

О О2 О1 

1F
2F

R
Рисунок 2.14 

О1 

1F

О 

R
Рисунок 2.16 

О2 

2F
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16 Модуль рівнодійної Q  рівномірно розподіленого навантаження q  (рис. 2.17) 
дорівнює:    
 
            1 2lqQ= ;  

2 lqQ = ;  

3 
q
lQ = ;  

4 lqQ ⋅=
2
1

;    

 
 
                                              Рисунок 2.17 

 
17 Лінія дії рівнодійної двох паралельних сил поділяє відрізок між ними на час-

тини (рис. 2.18) у відношенні:   
 
 

1 
b
a

F
F

=
2

1 .  

2 
b
a

F
F

22

1 = . 

3 
a
b

F
F

=
2

1 . 

4 
a
b

F
F 2

2

1 = .    Рисунок 2.18 

 
 

18 Координата x точки прикладання рівнодійної рівномірно розподіленого нава-
нтаження q  (рис. 2.19) дорівнює: 

 
 
1 lx = . 
2 lx 2= . 

3 lx ⋅=
3
1

. 

4 lx ⋅=
2
1

. 

  
 
       Рисунок 2.19 

 l 

 y 

 x 
 o 

 q 

a 

O1 O2 

b 

1F  

O 

2F  

R  

 l 

 y 

 x 
 o 

 q 



 44 

19 Якщо лінії дії системи паралельних сил ( nF,...,F,F 21 ) повернути на один і 
такий самий кут α , то їх рівнодійна повернеться на кут : 

 
1 °0 . 
2 α2 . 

3 α⋅
2
1

. 

4 α . 
 
20 Навантаження, максимальне значення якого q, розподілене за лінійним зако-

ном (законом трикутника) (рис. 2.20). Рівнодійна Q цього навантаження дорівнює:   
 
 
1 lqQ ⋅= 2 . 

2 lqQ ⋅⋅=
2
1

.  

3 lqQ ⋅=
3
1

.  

4 lqQ ⋅= . 
                                                                                     Рисунок 2.20 
 
21 Для рівноваги довільної плоскої системи сил необхідно і достатньо, щоб до-

рівнювали нулю :  
1 Головний вектор цієї системи. 
2 Головний алгебраїчний момент відносно центра зведення. 
3 Головний вектор цієї системи і її головний алгебраїчний момент відносно 

центра зведення. 
4 Сума проекцій сил системи на дві осі координат.  
 
22 Навантаження, максимальне значення якого q, розподілене за лінійним зако-

ном (законом трикутника). Координата х точки прикладення рівнодійної Q   (рис. 2.21) 
дорівнює:  

1 lx
2
1

= .  

2 lx
3
1

= . 

3 lx
3
2

= . 

4 lx = . 
                                                                                    Рисунок 2.21 
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23 Якщо R  – головний вектор просторової системи сил, а oM – її головний мо-
мент відносно точки О, то умови рівноваги цієї системи сил у векторній формі мають 
бути: 

1 00 ≠≠ oM;R . 
2 00 == oM;R . 
3 00 ≠= oM;R . 
4 00 =≠ oM;R . 

 
24 У разі розташування заданих пар сил у площинах Oxy  та Oyz   (рис. 2.22) 

відповідно модуль моменту результуючої пари дорівнює:  
 
 
 
 
1 21 MM + . 
2 0 . 
3 21 MM − .  

4 2
2

2
1 MM + . 

 
 
       Рисунок 2.22 
 
 
25 Пару сил з моментом М, яка розташована в площині Oyz  (рис. 2.23), можна 

переносити: 
 
 
1 У площину Oxy .  
2 У площину Oyz .  
3 У площину Oxz .  
4 У площину паралельну площині Oxy . 
 
 
 
 
 
       Рисунок 2.23 
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26 Для наведеної розрахункової схеми )F(M z   (рис. 2.24) дорівнює: 
 

 
1 OEF ⋅⋅ αsin .  
2 OEF ⋅⋅ αcos . 
3 OEF ⋅⋅− αsin . 
4 OEF ⋅⋅− αcos . 
 
 
 
 
 
 
 
 

Рисунок 2.24 
 

27 Головний вектор R  (рис. 225) системи сил ( 321 F,F,F ), якщо 321 FFF ==  
збігається з напрямом:  
 

1 Осі Oy . 
2 Осі Ox . 
3 Осі Oz .  
4 Вектора 3F . 

 
 
 
 

 
       Рисунок 2.25 
 
28 Проекція на вісь Oz  головного моменту M  системи пар сил 

( 4321 m,m,m,m ) у разі mmmmm ==== 4321  (рис. 2.26) дорівнює:  
 
 
 
 
1 mMz 4= .  
2 mMz = .  
3 0=Mz .  
4 mMz 2= . 
 
 

Рисунок 2.26 
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29 Пару сил М, яка розташована в площині Oxz  (рис. 2.27), можна переносити:  
 

1 У площину Oxy .  
2 У площину Oyz .       
3 У площину, яка паралельна 
     площині Oxz . 
4 У будь-яку площину. 

 
 
 
 
 

Рисунок 2.27 
 

30 Головний момент відносно точки О довільної системи сил ( nF,...,F,F 21 ) 
(рис. 2.28) визначається за формулами:  

 

1 ∑
=

×=
n

i
ii FrMo

1
. 

2 ( )∑
=

×=
n

i
ii FrMo

1
. 

3 i
n

i
i rFoM ×= ∑

=1
.      

4 ∑
=

×=
n

i
ii FrMo

1
. 

Рисунок 2.28 
 

 
31 Момент сили F  відносно осі Ox  (рис. 2.29)  дорівнює: 
 
 
 
1  αsin⋅= MoMx  .  
2 αα cossin ⋅⋅= MoMx . 

3 
α
α

cos
sin

⋅= MoMx . 

4 αcos⋅= MoMx . 
       Рисунок 2.29 
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32 Момент пари сил ( 21 F,F )  (рис. 2.30) дорівнює: 
 
 
1 1FAB × .  
2 1FBA × . 
3 2FAB × .  
4 ( ) BAFF ×+ 21 . 
 
        Рисунок 2.30 
 
33 Пару сил М, яка розташована у площині Oxy  (рис. 2.31), можна переносити: 
 
1 У площині Oxy . 
2 У площині Oyz . 
3 У площині Oxz .  
4 У площину, яка паралельна площині Oyz . 
 
 
 
 
 

         Рисунок 2.31 
 

 
34 Модуль головного вектора системи сил ( 321 F,F,F )  (рис. 2.32) дорівнює: 
 
1 321 FFFR ++= . 
2 321 FFFR ++= .  
3 0321 =−+= FFFR .  

4 ( ) 2
2

2
31 FFFR +−= . 

 
 
 
 
       Рисунок 2.32 

 
35 Умова рівноваги системи сил, паралельних осі Oz  (рис. 2.33),  буде: 
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1 000 === oyoxz M;M;R ;  
2 000 === ozyx M;R;R ; 
3 000 === oxozx M;M;R ; 
4 000 === zyx R;R;R . 
 
 
 
 
      Рисунок 2.33 
 

 
36 Теорема Варіньона про момент рівнодійної системи сил стверджує, що мо-

мент рівнодійної відносно довільної точки: 
1 Завжди дорівнює нулю. 
2 Завжди відмінний від нуля. 
3 Дорівнює геометричній сумі моментів системи сил відносно цієї точки. 
4 Не дорівнює геометричній сумі моментів системи сил відносно цієї точки. 
 
 
37 Умова рівноваги плоскої системи сил, паралельних осі Oy  (рис. 2.34),  буде: 
 
 
1 00 == yx R;R .  
2 00 == xy M;R .  
3 00 == Oy M;R .  
4 00 == yy M;R . 
 
 
                                 Рисунок 2.34 

 
38 Якщо умова рівноваги  (рис. 2.35) плоскої довільної системи сил записана у 

вигляді ∑
=

=
n

i
iA )F(m

1
0 , ∑

=
=

n

i
iB )F(m

1
0 , ∑

=
=

n

i
ixF

1
0 , то кут α  не повинен дорівню-

вати:  
 
 
 

1 
2
π

.  

2 °0 .  
3 π .  
4 π2 . 

         Рисунок 2.35 
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39 Кількість рівнянь аналітичної форми умови рівноваги просторової системи 
паралельних сил буде: 

1 2. 
2 3. 
3 4. 
4 6. 
 
40 Сила тертя ковзання  (рис. 2.36) спрямована вздовж: 
 

1 Oz . 
2 Ox . 
3 ОА. 
4 R . 

 
 
 
 
 
 
 
                                      Рисунок 2.36 
 
41 Якщо f - коефіцієнт тертя ковзання, N- нормальна реакція, R - реакція негла-

дкої поверхні, максимальне значення сили тертя ковзання буде: 
1 RfF ⋅= . 
2 fRF = . 
3 NfF ⋅= . 
4 fNF = . 

 
42 Проекція на вісь Ox головного моменту пар сил, якщо 

mmmmm ==== 4321   (рис. 2.37) дорівнює: 
 
 
 
 
1 mM x 4= . 
2 0=xM . 
3 mM x = . 
4 mM x 2= . 
 
 
       Рисунок 2.37 
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43 Вимірювання коефіцієнта тертя ковзання:  
1 Безрозмірний. 
2 Н. 
3 м. 
4 мH ⋅ . 
 
44 На тіло в площині Oyz   діють дві пари сил з моментами 1m  і 2m  (рис. 2.38). 

Якщо 21 mm > , то, як вектор, їх сума спрямована: 
 
 
1 Уздовж осі Ox . 
2 Протилежно осі Ox . 
3 Уздовж осі Oy . 
4 Уздовж осі Oz .  
 
 
 
                                                                                               Рисунок 2.38 
                                                                                              
45 Вимірювання коефіцієнта тертя ковзання: 
1 Безрозмірний. 
2 м. 
3 мH ⋅ . 
4 Н. 
 

 
46 Для пар сил (рис. 2.39) з моментами 21,mm  і 3m , що лежать відповідно у 

площинах OxzOyzOxy ,, , модуль їх суми дорівнює:  
 
 
 
 
 

1 2
3

2
2

2
1 mmmM ++= . 

2 321 mmmM ++= . 
3 321 mmmM ++= . 
4 0=M . 
 
        Рисунок 2.39 
 
 

 
47 Кут тертя ковзання залежить від: 

1 Коефіцієнта тертя. 
2 Сили тертя. 
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3 Нормальної реакції. 
4 Тиску тіла на поверхню тертя. 
 
48 Теорема Варіньона про момент рівнодійної просторової системи сил ствер-

джує, що : 

1 ( ) ( )∑
=

=
n

i
io FmRMo

1
. 

2 ( ) ( )∑
=

=
n

i
io FmRoM

1
. 

3 0=)R(oM . 

4 ( ) ( )∑
=

=
n

i
io FmRMo

1
. 

 
49 Умова рівноваги твердого тіла, що має нерухому вісь обертання Oz  (рис. 

2.40), має вигляд: 
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i
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i
iz Fm,F

11
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4 ( )∑ ∑
=

==
n

i
iyiy Fm,F

1
00 . 

           Рисунок 2.40 
 
 
50 Координата Xc  центра ваги тіла, що має об’єм, визначається: 
1 ∫=

)v(
c xdvX  . 

2 ∫=
)v(

c dvxX 2 . 

3 ∫=
)v(

c dvx
V

X 21
. 

4 ∫=
)v(

c xdv
V

X 1
. 

 z 

 y 

 x 

1F  iF  

 0 
nF  
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51 Доповнити формулу визначення координати Xc  плоскої фігури, зображеної 
на рисунку 2.41. 1S  і 2S - площини частин фігури: 

( ) 





 +⋅⋅

+
= 21

21 2
1 S....Sa

SS
Xc . 

 
1 )ba( + . 

2 





 + ba

2
. 

3 





 +

22
ba

. 

4 





 +

2
ba .      Рисунок 2.41 

 
 
52  Коефіцієнт тертя ковзання не залежить від: 

1 Матеріалу тіл. 
2 Нормального тиску. 
3 Шершавості поверхонь тіл. 
4 Вологості поверхонь тіл. 

 
53 Якщо δ - коефіцієнт тертя кочення (рис. 2.42), то тіло знаходиться в рівновазі 

при умові :  
1 PQr ⋅> δ . 

2 
rP

Q δ
≥ . 

3 P
r

Q ⋅≤
δ

. 

4 P
r

Q ⋅≤
2
δ

. 

 
Рисунок 2.42 

 
54 Доповнити формулу визначення координати Xc  плоскої фігури, зображеної 

на рисунку 2.43. 1S  і 2S - площини частин фігури: 

   ( ) 

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
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


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 ++⋅⋅
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 x 
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 0 
 b  a 
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1 а.     
2 b.      

3 
2
a

. 

4 
2
b

. 

 
Рисунок 2.43 

 
55 Умова рівноваги тіла з нерухомою точкою О можна записати у вигляді: 
 

1 0=R . 
2 0=oM . 
3 00 =≠ oM,R . 

4 00 ≠= oM,R . 
 
56 Сили тертя ковзання в точках А:В спрямовані вірно (рис. 2.44…2.47).  

 

 y 

 x 

1S  
2S  

 0 
 b  a 

Рисунок 2.44 Рисунок 2.45 

Рисунок 2.46 Рисунок 2.47 
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57 Центр ваги однорідної дуги кола (рис. 2.48) визначається формулами:  

 
Рисунок 2.48 

 

1 
α

αcos
⋅= RXc .    2 

α
αsin

⋅= RXc . 

3 
α
α

2
cos

⋅= RXc .    4 
α
α

2
sin

⋅= RXc . 

 
58 Напрямок сил тертя ковзання тіл А і В показано вірно (рис. 2.49 … 2.52). 

 
 

P  P  

P  P  

Рисунок 2.49 Рисунок 2.50 

Рисунок 2.51 Рисунок 2.52 
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Відповіді до розділу 2 
 

1- 4  30- 4 
2- 1  31- 4 
3- 1  32- 1 
4- 4  33- 1 
5- 3  34- 4 
6- 1  35- 1 
7- 2  36- 3 
8- 3  37- 3 
9- 3  38- 1 

10- 2  39- 2 
11- 1  40- 3 
12- 1  41- 3 
13- 2  42- 2 
14- 1  43- 1 
15- 1  44- 1 
16- 2  45- 2 
17- 3  46- 1 
18- 4  47- 1 
19- 4  48- 2 
20- 2  49- 3 
21- 3  50- 4 
22- 3  51- 4 
23- 2  52- 2 
24- 4  53- 3 
25- 2  54- 3 
26- 2  55- 2 
27- 4  56- 4 
28- 3  57- 2 
29- 3  58- 2 
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3 ДАЧИ ПЛОСКОЇ ТА ПРОСТОРОВОЇ СИСТЕМИ СИЛ 
1 Умовою рівноваги ;0=∑ kyF стрижня АВ (рис. 3.1), повішеного на двох па-

ралельних вірьовках, є рівняння : 
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01
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21

21
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=++−
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RTQlPl
QPTT
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QPTT

 

       Рисунок 3.1 
 

 
2 Умові рівноваги ;Fky 0=∑  консольної балки (рис. 3.2) відповідає рівняння: 
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               Рисунок 3.2 
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3 Умові рівноваги ( ) ;FM kA 0=∑  консольної балки (рис. відповідає рівняння: 

04
0433

0332

0531

2

2

2

=⋅−++

=⋅−−⋅

=⋅−−⋅

=⋅−+⋅

aqXYR
aqMaR

aqMaR

aqMaR

AAB

B

B

B

 
    Рисунок 3.3 
 
 
4  Умовою рівноваги ( ) ;0=∑ kA FM  стрижня АВ (рис. 3.4), повішеного на 

двох паралельних вірьовках, є рівняння: 
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      Рисунок 3.4 
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5 Умови рівноваги ( ) ;FM kA 0=∑  консольної балки (рис. 3.5) відповідає рів-
няння: 

0454

0853
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0851

2

2

=−+

=−+

=+−+
=−+

qaFaaR

qaFaaR
FqaRY
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B
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BA
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    Рисунок 3.5 
 
 
6 Реакція AY  в шарнірі А однорідної невагомої балки  АВ (рис. 3.6) дорівнює: 
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     Рисунок 3.6 

 

AY  

 у 

A 
AX  

F  

3a 2a 

B 
 х 

 q BR  
 a 

F  

 а  а  а 

 А 
 q 

B 

G  

P 

-P' 

AX  

AY  



 60 

7 Реактивний момент жорсткого кріплення невагомої балки АВ (рис. 3.7) дорів-
нює: 

PaqaM

PaqaMM

MPaqaM
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A
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2
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Рисунок 3.7 
 

 
8 Реакція DR гладенького стрижня АВ (рис. 3.8) вагою Р  на нерухомій опорі С, 

затиснутого між опорами С і D, при рівновазі дорівнює (тертя та ковзання не врахову-
ється): 

2/cos34
3/cos23
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Рисунок 3.8 
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9 З умови рівноваги ( ) ;FM kB 0=∑ складеної конструкції реакція AY  (рис. 
3.9) дорівнює:  
 

1 .
l

M-MY
1

21
A =      

2 .
l

MMYA
21 −

=  

3 
l

MMYA
21 −

−=  

4 
1

21

l
MMYA

−
−=  

 
                            Рисунок 3.9 

 
10  З умов рівноваги вагомої балки АС і невагомого стрижня ВС (рис. 3.10) реа-

кція AY  дорівнює: 
 

1 .
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PaMYA
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=  

2 .
a
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=       

3 
a

MPaYA 2
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4 
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PMaYA 2
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=  

 
 

Рисунок 3.10 
 

11 З умов рівноваги ( ) ;FM kA 0=∑ складеної конструкції реакція BY  (рис. 
3.11) дорівнює: 
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l
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Рисунок 3.11 
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12 З умов рівноваги вагомої балки АС і невагомого стрижня ВС реакція BR  
(рис. 3.12) дорівнює: 
 

1 
2a

PaMRB
−

=  

2 
a

PaMRB
2−

=  

3 
a

MPaRB 2
+
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       Рисунок 3.12 
 

13 З умов рівноваги невагомих стрижнів AC і BC реакціі AX  і BX  (рис. 3.13) 
дорівнюють:  
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X BA
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M
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l
M

X BA =−=  

4 
l

M
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l
M

X BA
1

1

2 =−=   

                                                         Рисунок 3.13 
 

 
14  Реакція DR  стрижня АВ 9 (рис. 3.14), стиснутого між опорами В, С і D, при 

рівновазі  без рахунку тертя ковзання  дорівнює:   
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       Рисунок 3.14 
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15 Плита вагою Р знаходиться в рівновазі (рис. 3.15). Рівняння, яке відповідає 
умові рівноваги 0=∑ kzF , є: 
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    Рисунок 3.15 
 
 
16  Однорідна прямокутна пластина вагою Р опирається на три  точки опори 

(рис. 3.16). Рівняння, яке задовольняє умові її рівноваги ∑ = 0kzF  є: 
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      Рисунок 3.16 
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17 Плита вагою Р знаходиться в рівновазі (рис. 3.17). Рівняння рівноваги вдовж 
осі y  є : 
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     Рисунок 3.17 
 
 

18 Однорідна прямокутна пластина вагою Р опирається на три  точки опори 
(рис. 3.18). Модуль реакції N  є: 
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      Рисунок 3.18 
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19 Умовою рівноваги 0=∑ kzF  прямокутної рамки вагою Р (рис. 3.19) є рів-
няння:  
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      Рисунок 3.19 
 
 
 

20 Умовою рівноваги ( ) 0=∑ ky FM  прямокутної рамки вагою Р(рис. 3.20)  є 
рівняння: 
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      Рисунок 3.20 
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21 З умов рівноваги ( ) 0=∑ ky FM  прямокутної рамки вагою Р (рис. 3.21) реа-
кція натягу нитки Т дорівнює: 
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     Рисунок 3.21 

 
 
 

22 З умов рівноваги 0=∑ kxF  та ( ) 0=∑ kz FM  прямокутної рамки вагою Р 
(рис. 3.22.)  реакції в’язей AX  і BX  дорівнює : 
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     Рисунок 3.22 
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23 З умов рівноваги прямокутної рамки вагою Р (рис. 3.23) реакція BZ  дорів-
нює: 
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     Рисунок 3.23 
 
 

24 З умов рівноваги прямокутної рамки вагою Р  (рис. 3.24) реакція DR  дорів-
нює: 
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      Рисунок 3.24 
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25 Рівняння, що відповідає умові рівноваги 0=∑ kyF  невагомої балки АВ (рис. 
3.25), є: 
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                         Рисунок 3.25 
 

26 За умов рівноваги ( ) 0=∑ kC FM  однорідної вагомої балки ВС реакції опо-
ри BR  (рис. 3.26)     визначається формулами:   
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         Рисунок 3.26 
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27 При рівновазі невагомої кранової балки АВ (рис. 3.27) натяг троса BD-T від-
повідає формулі: 
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28 Рівняння, що відповідає умові рівноваги 0=∑ kyF  вагомої балки ВС (рис. 
3.28), є таким: 

0sin4
0sin3
0cos2

0sin1

=−−

=−+

=−+
=+−

PRR
PRR
PRR

RT

CB

CB

AB

B

α

α

α
α

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
      Рисунок 3.28 
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29 Рівнянням рівноваги ∑ = 0kxF  вагомої балки ВС (рис. 3.29) є: 
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30  Рівняння, яке відповідає умові рівноваги ( ) 0=∑ kB FM  вагомої балки АВ 
(рис. 3.30), яка оперта на негладку горизонтальну поверхню і гладку спинку, є таким: 
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31 Рівняння рівноваги ( ) 0=∑ kA FM  вагомої балки ВС (рис. 3.31) є: 
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      Рисунок 3.31 
 
32 Сила Q, необхідна для рівномірного кочення циліндричного тіла (рис. 3.32), 

визначається формулою:   
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33 Коефіцієнт тертя ковзання f , що забезпечує рівновагу двох тіл, з’єднаних 
невагомим стрижнем ОА (рис. 3.33),  дорівнює : 
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                          Рисунок 3.33 
 
34 Умовою рівноваги ( )∑ = 0kB FM  невагомої консольної балки ВС (рис. 

3.34) є рівняння: 
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35 Коефіцієнт тертя ковзання, що забезпечує рівновагу двох тіл, з’єднаних нева-
гомим стрижнем ОА (рис. 3.35),  дорівнює: 
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        Рисунок 3.35 
 
 

36 Умовою рівноваги ( )∑ = 0kB FM  невагомої консольної балки ВС (рис. 
3.36) є рівняння: 
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      Рисунок 3.36 
 
 
 

37 Коефіцієнт тертя ковзання, що забезпечує рівновагу двох тіл, з’єднаних гиб-
кою ниткою (рис. 3.37),  дорівнює : 
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38  Умовою рівноваги тіла АСВ (рис. 3.38) є рівняння: 
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39 Коефіцієнт тертя ковзання, що забезпечує рівновагу двох тіл, з’єднаних гиб-
кою ниткою (рис. 3.39), дорівнює:  
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      Рисунок 3.39 
 
 

40 Умовою рівноваги вагомої балки (рис. 3.40) є рівняння: 
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41 З умови рівноваги ( ) 0=∑ kO FM  невагомої пластинки ОВС (рис. 3.41) реа-

кція в’язі AR  дорівнює:  
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42 З умов рівноваги балки АВ (рис. 3.42) реакції в’язів проставлені вірно:  
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43 З умови рівноваги ( ) 0=∑ kO FM  невагомої пластинки ОВС (рис. 3.43)  реа-
кція в’язі AR  дорівнює:  
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                        Рисунок 3.43 
 

 
44  З умов рівноваги балки АCВ (рис. 3.44) реакції в’язів проставлені вірно:  
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45 При умові рівноваги ( ) 0=∑ kA FM  невагомого трикутника АВС (рис. 3.45) 
реакція BR  дорівнює:  
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46 Момент розподіленого навантаження q  відносно точки А (рис. 3.46) дорів-
нює:  
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                                                                Рисунок 3.46 
 
47 При умові рівноваги ( ) 0=∑ kB FM  невагомого трикутника АВС (рис. 3.47) 

реакція CR  дорівнює: 
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                                    Рисунок 3.47 
 
48 З умов рівноваги стропила АВС (рис. 3.48) реакції в’язей проставлені вірно: 
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49 При умові рівноваги невагомого трикутника АВС реакція в’язей AR   (рис. 
3.49) дорівнює: 
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                    Рисунок 3.49 
 
 

50 Умовою рівноваги ∑ = 0kyF  невагомого тіла  ADC (рис. 3.50) є рівняння:  
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                           Рисунок 3.50 

 
51 З умови рівноваги ∑ = 0kxF  тіла АВС реакція в’язі AX  (рис. 3.51) дорівнює:  
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                                           Рисунок 3.51 
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52 З умови рівноваги ( ) 0=∑ kA FM  вагомої балки АВ (рис. 3.52) реактивний 
момент AM  дорівнює:  
 
 

MaPaPM
MaPaPM
MaPaPM

MPaPM

A

A

A

A

−−=

+−=
+−=

+−=

α

α
α

α

sin24
sin23
cos22

sin21

21

21

21

12

 

 
 
 
 
 
                                     Рисунок 3.52 
 
 

53 З умови рівноваги ∑ = 0kyF  вагомої балки АВ реакція в’язі AY   (рис. 3.53) 
дорівнює:  
 
 

MPPY
PPY
PPY
PPY

A

A

A

A

−−=

−=
+=

−=

α

α
α

α

sin4
sin3
sin2
sin1

21

21

21

12

 

 
 
 
 
                              Рисунок 3.53 
 

 
54 З умови рівноваги ( )∑ = 0kA FM  тіла АВС реактивний момент AM  (рис. 

3.54) дорівнює :  
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55 З умов рівноваги тришарнірної арки АСВ реакції AA YX ,  шарніра А (рис. 
3.55) дорівнюють: 
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56  З умов рівноваги кривошипно шатунного механізму  сила тиску на повзун В 
(рис. 3.56) дорівнює: 
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57 З умов рівноваги кривошипно шатунного механізму реакції шарніра А (рис. 
3.57) дорівнює: 
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58 З умов рівноваги трьохшарнірної арки АСВ реакції BB YX ,  шарніра В (рис. 

3.58) дорівнюють: 
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     Рисунок 3.58 
 

59 З умов рівноваги трьохшарнірної арки АСВ реакції AA YX ,  шарніра А (рис. 
3.59) дорівнюють: 
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Рисунок 3.59 
 

 
60 З умов рівноваги  шарнірно з’єднаних стрижнів АВ і СD реакції AA YX ,  опо-

ри А (рис. 3.60) дорівнюють: 
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61 З умов рівноваги трьохшарнірної арки АСВ реакції AA YX ,  шарніра А (рис. 
3.61) дорівнюють: 
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    Рисунок 3.61 
 
 
62 З умов рівноваги  шарнірно з’єднаних стрижнів АВ і СD реакції AA YX ,  

опори А (рис. 3.62) дорівнюють: 
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Рисунок 3.62 
 
63 Складові реактивного моменту zyx MMM ,,  жорсткого зачеплення О відно-

сно осей координат (рис. 3.63) будуть: 
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                         Рисунок 3.63 
 
 
 
64 Умові рівноваги вагомої консольної балки АВ відповідають складові 

AAA ZYX ,,  реакції жорсткого закріплення А (рис. 3.64):  
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      Рисунок 3.64 
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65 При рівновазі  ворота (рис. 3.65), співвідношення між силами P і Q, можливо 
визначити за допомогою умови рівноваги : 
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              Рисунок 3.65 
 
66  Рівняння, що складено з умови рівноваги прямокутної рами (рис. 3.66), не є 

вірним:  
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Рисунок 3.66 
 

67 Рівняння, що складається з умов рівноваги ворота (рис. 3.67)  не є рівними: 
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      Рисунок 3.67 
 

 
68 При рівновазі прямокутної рами залежність між силами Р і Т (рис. 3.68) мож-

ливо визначити за допомогою умови рівноваги: 
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                               Рисунок 3.68 

69 Визначення реакції в’язі BX  прямокутної рамки (рис. 3.69) можливе за до-
помогою умови рівноваги: 
 

 
 

 
 
       Рисунок 3.69 
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70 Відповідно рівновазі прямокутної рамки (рис. 3.70) реакція в’язі, яка дорів-
нює нулю, є: 
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                    Рисунок 3.70 

 
 

71 З умов рівноваги фрамуги вагою Р (рис. 3.71) рівняння зв’язку між P і Q є та-
ким: 
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                    Рисунок 3.71 

 
72 Рівняння, яке відповідає умові рівноваги вагонної полиці (рис. 3.72), є: 
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Рисунок 3.72 
 
73 Рівняння, яке не відповідає умові рівноваги фрамуги ABDC (рис. 3.73): 
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       Рисунок 3.73 

 
 

74 З умов рівноваги вагонної полиці рівняння зв’язку між силами Р і DR  (рис. 
3.74) таке:  
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       Рисунок 3.74 

 
 
75 Рівняння, яке не відповідає умові рівноваги фрамуги ABDC (рис. 3.75):  
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Рисунок 3.75 
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76 З умов рівноваги вагонної полиці рівняння зв’язку між силами Р і DR  
(рис.3.76)  таке:     
 
 
 

 
 

 
 
 
 
 
 
                                             Рисунок 3.76 

 
77 Рівняння, яке не відповідає умові рівноваги стрижня АВСD (рис. 3.77): 
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78 Рівняння,  яке не відповідає умові рівноваги вала (рис. 3.78): 
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Рисунок 3.78 
 

79 З умови рівноваги ( )∑ = 0kx FM  прямокутної пластини OABD вагою Р ре-
акція CR  ідеально гладенької поверхні в точці С (рис. 3.79) дорівнює:  
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              Рисунок 3.79 
 

80 Не відповідає умові рівноваги прямокутної пластини OABD вагою Р (рис. 
3.80) рівняння: 
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Відповіді до розділу 3 
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25- 3  65- 1 
26- 1  66- 2 
27- 4  67- 2 
28- 3  68- 1 
29- 3  69- 1 
30- 2  70- 1 
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ВІДПОВІДІ ДО ЧАСТИНИ 4 
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