	青岛农业大学

2014年硕士学位研究生招生考试试题

（科目代码：803  科目名称：理论力学）

注意事项：1、答题前，考生须在答题纸填写考生姓名、报考专业和考生编号。

          2、答案必须书写在答题纸上，写在该试题或草稿纸上均无效。

          3、答题必须用黑色或蓝色笔迹的钢笔或签字笔，其它无效。

          4、考试结束后，将答题纸和试题一并装入试题袋中。

一、判断题（10分）

1、只要两个力大小相等、方向相反，该两力就组成一力偶。（）

2、可由三矩方程
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，确定平面力系的平衡。（）

3、两端用光滑铰链连接的构件是二力构件。（）

4、作用在质点系的内力总是成对出现，大小相等，方向相反，所以作用在质点系的内力所作功之和为零。（）

5、圆轮沿直线轨道作纯滚动，只要轮心作匀速运动，则轮缘上任意一点的加速度的方向均指向轮心。（）

6、科氏加速度的产生是由于动系为转动时，牵连运动和相对运动相互影响而产生的，因此，当动系作平面运动时，没有科氏加速度。  （）

7、在点的合成运动中，动点的绝对加速度总是等于牵连加速度与相对加速度的矢量和。（）                                

8、只要两物体接触面之间不光滑，并有正压力作用，接触面处摩擦力一定不为零。 （ ）

9、在某一瞬时，平面图形上各点的速度大小相等，方向都相同，则此平面图形一定作平动，因此，图形上各点的加速度也相等。（）

10、转动惯量是刚体转动惯性的度量，所以在跳水时为增加空中旋转角度，应团缩身体获得较大的加速度。  （ ）                            
二、选择题（32分）                                    第1页（共5 页）
1、重量分别为
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和
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的物体重叠的放在粗糙的水平面上，水平力F作用于物体A上，设A、B间的摩擦力最大值为
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，B与水平面间的摩擦力最大值为
[image: image5.wmf]max

B

F

，若A、B能各自保持平衡，则各力之间的关系正确的是（   ）。
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2、质点系质心在某轴上的坐标保持不变，则（  ）。

A：作用于质点系上所有外力的矢量和必恒等于零；

B：质点系各质点的初速度在此轴的分速度必为零；

C：开始时质心的初速度并不一定等于零，但质点系上所有外力在此轴上投影的代数和必恒等于零； 

D：质点系质心的初速度必为零。
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3、如图所示，半径为R、质量为m1的均质滑轮上，作用一常力矩M，吊升一质量为m2的重物，当重物上升高度h时，力矩M的功为（）。
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4、图示四杆机构中，O1A∥O2B，图 (a) 中O1A＝O2B，图 (b) 中O1A≠O2B。则图 (a) 中的杆AB的角速度、角加速度为（），图 (b) 中的杆AB的角速度、角加速度为（）。
A：0，0；
B：0，(0；

C：(0，0；
D：(0，(0；
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5、关于平面力系的主矢与主矩，下列表述正确的是（）。     第2页（共5页）
A：主矢的大小、方向与简化中心的选择无关
B：主矩的大小、转向一定与简化中心的选择有关
C：当平面力系对某点的主矩为零时，该力系向任何一点简化的结果为一合力
D：当平面力系对某点的主矩不为零时，该力系向任何一点简化的结果均不可能为一合力
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6、如图所示机构中曲柄[image: image13.png]A



一端连固定支座[image: image14.png]


，另一端铰接一滑块[image: image15.png]


,滑块[image: image16.png]


可在摇杆[image: image17.png].5



上滑动。已知：相对速度[image: image18.png]


，杆[image: image19.png]A



 的角速度[image: image20.png]


，杆[image: image21.png].5



的角速度[image: image22.png]


。滑块[image: image23.png]


的科氏加速度为。（）。

A. 2[image: image24.png]




 INCLUDEPICTURE "http://mechanics.hhuc.edu.cn/content/testpic/vr.gif" \* MERGEFORMATINET [image: image25.png]


,方向垂直[image: image26.png]A



向上；B. 2[image: image27.png]




 INCLUDEPICTURE "http://mechanics.hhuc.edu.cn/content/testpic/vr.gif" \* MERGEFORMATINET [image: image28.png]


,方向垂直[image: image29.png]A



向下；

C. 2[image: image30.png]




 INCLUDEPICTURE "http://mechanics.hhuc.edu.cn/content/testpic/vr.gif" \* MERGEFORMATINET [image: image31.png]


,方向垂直[image: image32.png].5



向上；D. 2[image: image33.png]




 INCLUDEPICTURE "http://mechanics.hhuc.edu.cn/content/testpic/vr.gif" \* MERGEFORMATINET [image: image34.png]


,方向垂直[image: image35.png].5



向下。
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7、如图所示机构受力处于平衡状态，给点[image: image36.png]


以虚位移[image: image37.png]ar,



，则点[image: image38.png]


处的虚位移的方向为（）。

A. 与[image: image39.png]


点相同；B.竖直向上
C. 竖直向下；D.垂直于[image: image40.png]




 INCLUDEPICTURE "http://mechanics.hhuc.edu.cn/content/testpic/c.gif" \* MERGEFORMATINET [image: image41.png]


向右
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8、已知正方形刚体[image: image42.png]




 INCLUDEPICTURE "http://mechanics.hhuc.edu.cn/content/testpic/b.gif" \* MERGEFORMATINET [image: image43.png]




 INCLUDEPICTURE "http://mechanics.hhuc.edu.cn/content/testpic/c.gif" \* MERGEFORMATINET [image: image44.png]




 INCLUDEPICTURE "http://mechanics.hhuc.edu.cn/content/testpic/d.gif" \* MERGEFORMATINET [image: image45.png]


上点[image: image46.png]


的速度[image: image47.png]v, = 2./ 2mis



，点[image: image48.png]


的速度[image: image49.png]V, = 41MUS



，方向如图所示。已知刚体[image: image50.png]




 INCLUDEPICTURE "http://mechanics.hhuc.edu.cn/content/testpic/b.gif" \* MERGEFORMATINET [image: image51.png]




 INCLUDEPICTURE "http://mechanics.hhuc.edu.cn/content/testpic/c.gif" \* MERGEFORMATINET [image: image52.png]




 INCLUDEPICTURE "http://mechanics.hhuc.edu.cn/content/testpic/d.gif" \* MERGEFORMATINET [image: image53.png]


的质量为[image: image54.png]


，边长为[image: image55.png]


，对质心的转动惯量为[image: image56.png]


,则此刚体此瞬时的动量[image: image57.png]


为（）

A. [image: image58.png]


=0 ；B. [image: image59.png]


，方向平行于[image: image60.png]



C. [image: image61.png]p = 2+2i3ke - mfs



，方向平行于[image: image62.png]


 
D. [image: image63.png]p= (%mv, +%mvz) = 202 + kg - s




       方向为（[image: image64.png]


 + [image: image65.png]


）的方向。    
三、简要计算与回答下列各题（18分）                  第3页（共5页）
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1、图示结构受矩为
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的力偶作用。若
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，各杆自重不计。求固定铰支座
[image: image68.wmf]D

的反力的大小。
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2、图示直角刚性杆，AC=CB=0.5m，设在图示瞬时，两端滑块沿水平与铅垂轴的加速度如图，大小分别为
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。求这时直角杆的角速度和角加速度。

[image: image89.png]


3、均质杆AB质量为m，一端与无重杆OA相连，另一端放在固定的圆弧面上，如图所示，已知0，OA＝AB＝l，则此瞬时系统的动量和动能的大小。

四、图示平面结构，各杆件自重不计。已知：q = 6 kN/m，M = 5 kN·m，l = 4 m，C、D为铰连。试求固定端A的约束力。（25分）
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五、图示半径为R的绕线轮沿固定水平直线轨道作纯滚动，杆端点D沿轨道滑动。已知：轮轴半径为r，杆CD长为4R，线段AB保持水平。在图示位置时，线端A的速度为
[image: image72.wmf]v

r

，加速度为
[image: image73.wmf]a

r

，铰链C处于最高位置。试求该瞬时杆端点D的速度和加速度。（25分）
六、在图示机构中，已知：均质鼓轮
[image: image74.wmf]O

质量为m1，外半径为
[image: image75.wmf]R

、内半径为
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，对
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的回转半径为
[image: image78.wmf]r

；其上绕有细绳，一端吊一质量为m3的物块
[image: image79.wmf]A

，另一端与均质轮
[image: image80.wmf]C

相连；轮作纯滚动，质量为m2、半径为
[image: image81.wmf]r

；斜面倾角为30(，绳的倾斜段与斜面平行。试求：(1)鼓轮的角加速度(；(2)圆轮C受到的摩擦力。（25分）
七、均质圆柱体位于铅直平面内，已知：圆柱的半径为R，重为Q，支座A和B的水平间距为L。试用动静法求突然移去支座B的瞬时，圆柱质心C的加速度和支座A的反力。（15分）

                             
第5页（共5 页）


� LINK MSPhotoEd.3 "C:\\My Documents\\Tk20\\Ll_TkJpg\\ch7\\Tk7_1-1.jpg"  \a \p �错误！链接无效。�




















B





O





A





0





30°















































L





A





C





B






































_1132643416.unknown

_1258781371.unknown

_1258781412.unknown

_1258781444.unknown

_1258781500.unknown

_1258781386.unknown

_1258781049.unknown

_1258781058.unknown

_1258781330.unknown

_1256493752.unknown

_1132643417.unknown

_985867700.unknown

_986468797.unknown

_1112099011.unknown

_1112099027.unknown

_986468909.unknown

_985867845.unknown

_985867937.unknown

_986468754.unknown

_985867868.unknown

_985867720.unknown

_985867659.unknown

_985867681.unknown

_985867637.unknown

