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Розділ I ТЕМАТИЧНИЙ ПЛАН

I.I Розділ навчального часу за семестрами та видами навчальних занять

	Семестр
	Загальний обсяг (годин)
	З них
	За видами навчальних занять 
(годин)
	Індивідуальні 
завдання студентам
	Термін практики
	Контрольні заходи
	Звітність

	
	
	Аудиторні заняття (годин)
	Самостійні заняття студентів (годин)
	Лекції
	Лабораторні заняття
	Практичні заняття
	Семінари
	Консультації
	Самостійна робота під керівництвом викладача
	
	Курсовий проект (робота)
	ОДЗ
	РГЗ
	ІТР
	
	Модульна контрольна робота №1
	Модульна контрольна робота №2
	Контрольна робота
	Колоквіум
	
	Залік
	Екзамен

	1
	2
	3
	4
	5
	6
	7
	8
	9
	10
	11
	12
	13
	14
	15
	16
	17
	18
	19
	20
	21
	22
	23

	9
	120

/3,0
	48
	72
	32
	
	16
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	8
	17
	
	
	
	+
	


1.2 План вивчення навчальної дисципліни

	Порядковий 

№ зан.
	Види навчальн. 
занять

(Л; ЛЗ; ПЗ; С)
	Кількість годин
	Номери семестрів, найменування тем і питань кожного заняття.

Завдання на самостійну роботу студентам
	Потрібність рівень сформованості знань та умінь для кожного питання
	Інформаційно-методичне 
забезпечення

	1
	2
	3
	4
	5
	6

	
	
	
	9-й семестр,  модуль 1 (1,5 кредиту)
	
	

	1
	Л
	2
	Математичне моделювання руху ТЗ по нерівностях. Існуючі підходи, припущення, що приймаються, та головні нелінійності
	З2, У2
	9,11

	2
	Л
	2
	Власні частоти коливань корпусу ТЗ і резонансні швидкості руху. Швидкісні характеристики СП та швидкісний коефіцієнт якості СП
	З2, У2
	9, 11

	3
	Л
	2
	Розрахункова схема та складання диференційних рівнянь коливань підресореного корпуса ТЗ при пересуванні по місцевості
	З2, У2
	9,11

	4
	Л
	2
	Конструкція, робота та характеристики двоступінчастої пневмогідравлічної ресори (ПГР)
	З2, У2
	1,9

	5-6
	Л
	4
	Математичне моделювання роботи двоступінчатої ПГР. Припущення, що приймаються, гідравлічні втрати, фази роботи та розрахунок характеристик. Вплив температури на характеристики ПГР
	З2, У2
	1,9

	7-9
	ПЗ
	6
	Розрахунок параметрів і характеристик двоступінчатої ПГР та коливань підресореного корпусу ТЗ при руху по нерівностях. 
	З2, У2
	1,9,11

	
	
	
	
	
	

	10
	Л
	2
	Методика експериментальної оцінки вірогідності математичної моделі роботи двоступінчастої ПГР та обробка і аналіз результатів експериментальних досліджень
	З2, У2
	1,9

	11-12
	Л
	4
	Методика експериментальної оцінки вірогідності математичних моделей руху ТЗ по нерівностях та обробка і аналіз результатів експериментальних досліджень.
Контрольна робота.
	З2, У2
	1,9,11

	
	
	
	9-й семестр,  модуль 2 (1,5 кредиту)


	
	

	13
	Л
	2
	Постановка задачі та класифікація задач параметричної оптимізації
	З2, У2
	3,7,14

	14-15
	Л
	4
	Формалізація критерію якості роботи СП ГКМ  

	З2, У2
	2,3,6,14

	16-17
	Л
	4
	Класифікація та вибір чисельних методів параметричної оптимізації. Градієнтні методи
	З2, У2
	3,12,14


	1
	2
	3
	4
	5
	6

	18
	Л
	2
	Структура програмного комплексу САПР СП ТЗ
	З2, У2
	3,4,13

	19
	Л
	2
	Вибір профілю дорожніх нерівностей та режимів руху ТЗ, для яких проводиться параметрична оптимізація
	З2, У2
	9,11

	20-22


	ПЗ
	6
	Параметрична оптимізація двоступінчастої ПГР із застосуванням програмного комплексу САПР СП ТЗ
	З2, У2
	7,8,9,11

	23-24
	ПЗ
	4
	Аналіз результатів параметричної оптимізації СП ТЗ

Контрольна робота.
	З2, У2
	9,11


1.3. Розподіл викладачів за потоками, навчальними групами

на 2015/2016 навчальний рік.

	Семестр
	Вчене звання, ступінь, прізвище, ініціали викладача
	Вид занять
	№№ потоків,

навчальних груп

	10
	
	Л, ПЗ
	


Завідувач кафедрою 

“_____”                                             2015 р.

1.4. Розподіл викладачів за потоками, навчальними групами

на 2016/2017 навчальний рік.

	Семестр
	Вчене звання, ступінь, прізвище, ініціали викладача
	Вид занять
	№№ потоків,

навчальних груп

	10
	
	Л, ПЗ
	


Завідувач кафедрою 

“_____”                                             2016 р.

1.3. Розподіл викладачів за потоками, навчальними групами

на 2017/2018 навчальний рік.

	Семестр
	Вчене звання, ступінь, прізвище, ініціали викладача
	Вид занять
	№№ потоків,

навчальних груп

	10
	
	Л, ПЗ
	


Завідувач кафедрою 

“_____”                                             2017 р.

1.4. Розподіл викладачів за потоками, навчальними групами

на 2018/2019 навчальний рік.

	Семестр
	Вчене звання, ступінь, прізвище, ініціали викладача
	Вид занять
	№№ потоків,

навчальних груп

	10
	
	Л, ПЗ
	


Завідувач кафедрою 

“_____”                                             2018 р.

2. Засоби для проведення поточного контролю
	Коли проводяться 

(№ занять)
	Варіанти і зміст модульних контрольних робіт (контрольних робіт)

	1
	2

	Модульний контроль №1

Заняття №12
	Приклади варіантів задач контрольної роботи:

Варіант 1.

Статичний хід підвіски дорівнює 60мм, заправні тиски 1-го та 2-го пневмоциліндрів відповідно складають 4,5мПа і 12,5мПа. Передаточне відношення підвіски від катка до штока ресори 0,55, площа поршня гідроциліндра 120см2, тиск у 1-му пневмоциліндрі при статичному ході підвіски 7,0мПа. Знайти заправний об’єм 1-го пневмоциліндра і визначити динамічний хід підвіски до вступу у роботу 2-го пневмоциліндра.
Варіант 2.

Заправні тиск та об’єм 1-го пневмоциліндра відповідно дорівнюють 4,5мПа та 650см3. Передаточне відношення підвіски від катка до штока ресори 0,45.  Яким повинен бути заправний тиск у 2-му пневмоциліндрі ПГР, щоб він почав працювати після 50мм динамічного ходу підвіски, якщо у статичному стані вертикальна реакція на катку 3800кг, кут між балансиром і горизонтом 300, плече дії зусилля на штоці відносно вісі балансира 120мм. Площа поршня гідроциліндра 90см3, радіус балансира 0,36м.



	1
	2

	Модульний контроль №2

Заняття №24
	Приклади варіантів задач контрольної роботи:

                                               Варіант 1

ПГР нагрілася від 250С до 1100С. Визначити, який максимальний об’єм робочої рідини повинен бути у ресорі, щоб тиск у 1-му пневмоциліндрі не перевищив 7,0мПа. До нагріву його об’єм складав 500см3, а тиск у ньому був 5,0мПа.
Варіант 2
Знайти зусилля на штоці ПГР при його ході 40мм, у випадку ізотермічного та адіабатичного стискування азоту, якщо заправний тиск у пневмоциліндрі 5,0мПа, заправний об’єм 800см3, а площа поршня гідроциліндра 90см3.



3. Інформаційно-методичне і матеріальне забезпечення

	№

п/п
	Назва підручників, навчальних посібників, методичних вказівок, каталог інформаційного і матеріального забезпечення
	Де застосовується

	1
	2
	3

	1

2

     3

4

     5

     6

    7

     8

9

    10

11

12

    13

14


	Підручники, книги, статті:
Вакина В.В. Машиностроительная гидравлика / Вакина В.В., Денисенко И.Д., Столяров А.Л. – Киев.: Вища школа, 1987. – 208 с.

Василенко О.В. Перспективні напрямки розвитку систем підресорювання військових гусеничних і колісних машин / О.В. Василенко, В.В. Дущенко // Механіка та машинобудування. – 2009. – №1. – С. 163–174.

Вермишев Ю.Х. Методы автоматического поиска решений при проектировании сложных технических систем / – М.: Радио и связь, 1982. –152 с.

Глушаков С.В. Программирование в среде Delphi 7.0 / С.В. Глушаков, А.Л. Клевцов. – Харьков: ФОЛИО, 2003. – 528 с.
Довгань С.И. ТурбоПаскаль 6.0 /С.И. Довгань, Б.Ю. Литвинов, А.И. Сбитнев. – Киев.: Информсистема сервис, 1993. – 440 с.

Дущенко В.В. Критерии развития и показатели качества систем подрессоривания транспортных средств; системный подход / В.В. Дущенко // Вестник НТУ „ХПИ”. – 2006. – Вып.26 . – С. 87–94.

 Дущенко В. В. Синтез систем підресорювання військових гусеничних і колісних машин; постановка задачі / В.В. Дущенко // Механіка та машинобудування. – 2006. – №2. – С. 77–82.

Дущенко В. В. Питання оптимізації та синтезу нових фізичних принципів дії вузлів систем підресорювання військових гусеничних і колісних машин / В.В. Дущенко // Вестник НТУ „ХПИ”. – 2009. – Вып. 33. – С. 53–63.

Колебания в транспортных машинах / [Александров Е.Е., Грита Я.В., Дущенко В.В. и др.] ; – Харьков: ХДПУ, 1996. – 256 с.  

 Корячко В.П. Теоретические основы САПР / В.П. Корячко, В.М. Курейчик, И.П. Норенков. – М.: ЭНЕРГОАТОМИЗДАТ, 1987. – 400 с.

Математическое моделирование процессов возмущенного движения агрегатов и систем бронетанковой техники / [Александров Е.Е., Волонцевич Д.О., Дущенко В.В. и др.]; – Харьков: НТУ “ХПИ”, 2011. – 338 с.

Г.Реклейтис и др. Оптимизация в технике в 2-х кн. Пер. с англ. М.: Мир. – 1986.

Системы автоматизированного проектирования / под. ред. Дж. Аллана. – М.: Наука, 1985. – 376 с.

Э. Хог. Прикладное оптимальное проектирование / Э. Хог, Я Арора. – М.: Мир, 1983. – 478 с.


	


4. Лист внесення змін до робочої навчальної програми

	Порядковий № занять
	Зміст змін, які вносяться

	1
	2

	
	



















































































