СОДЕРЖАНИЕ И ОФОРМЛЕНИЕ КУРСОВОЙ РАБОТЫ
ПО ТЕОРИИ МЕХАНИЗМОВ И МАШИН

1.Содержание и оформление расчетно-пояснительной записки

1.1. Содержание расчетно-пояснительной записки к курсовой работе

СОДЕРЖАНИЕ 
перечислены все главы и параграфы с указанием страниц.
ВВЕДЕНИЕ
- исходные данные для курсовой работы;
- краткое описание конструкции и работы проектируемого механизма.

ГЛАВА 1. ПРОЕКТИРОВАНИЕ И КИНЕМАТИЧЕСКОЕ ИССЛЕДОВАНИЕ ПЛОСКИХ МЕХАНИЗМОВ С НИЗШИМИ КИНЕМАТИЧЕСКИМИ ПАРАМИ
- определение длин звеньев (синтез механизма по коэффициенту изменения средней скорости  рабочего звена или другим условиям);
- структурный анализ механизма;

- определение масштабного коэффициента плана положений механизма ;

- построение планов скоростей механизма (определение масштабного коэффициента плана скоростей ; векторные уравнения к планам скоростей; расчеты, связанные с построениями);

- построение планов ускорений механизма (определение масштабного коэффициента плана ускорений ; векторные уравнения к планам ускорений; расчеты, связанные с построениями);




- определение масштабных коэффициентов диаграмм , , , ;
- сравнение результатов определения скоростей и ускорений выходного звена, определенных с помощью планов скоростей и ускорений и с помощью кинематических диаграмм.
Текст должен содержать следующие рисунки:
-кинематическую и структурную схему механизма;
-эскизы, поясняющие построение планов скоростей и ускорений.

ГЛАВА 2. СИНТЕЗ ПЛОСКИХ КУЛАЧКОВЫХ МЕХАНИЗМОВ
- исходные данные и цель синтеза кулачкового механизма;
- расчет масштабных коэффициентов;


- сводная таблица значений функций движения толкателя для всех положений разметки ( и ).
- определение размера минимальной шайбы кулачка;
- описание порядка построения профиля кулачка.

ГЛАВА 3. СИНТЕЗ ЗУБЧАТЫХ МЕХАНИЗМОВ
- исходные данные, схема привода;
- расчет привода (подбор чисел зубьев планетарной передачи по заданному передаточному отношению, проверка планетарной передачи по условиям соосности, соседства и сборки);
- геометрический расчет зацепления (выбираются коэффициенты смещения исходного контура по блокирующим контурам  и производится расчет геометрических параметров зубчатой передачи, указанной в задании, все размеры вычисляются с точностью до сотых долей миллиметра);

- определение качественных показателей зацепления (коэффициента перекрытия);
В тексте должна присутствовать схема зацепления 2-х колес, на которой нужно обозначить все вычисляемые геометрические параметры.


ГЛАВА 4. КИНЕТОСТАТИЧЕСКИЙ (СИЛОВОЙ) РАСЧЕТ МЕХАНИЗМА
- исходные данные и цель кинетостатического расчета;
- расчет сил инерции, моментов сил инерции и плеча приложения результирующей силы;
- силовой расчет групп Ассура;
- вычисление уравновешивающей силы с помощью рычага Жуковского;
- сравнение уравновешивающего момента, полученного по планам сил и с помощью рычага Жуковского.
Записка должна содержать эскизы расчетных схем для определения инерционных нагрузок и реакций в кинематических парах для групп Ассура и ведущего звена.

ЗАКЛЮЧЕНИЕ
даются выводы по курсовой работе (что сделано и чему научились)

СПИСОК ИСПОЛЬЗОВАННОЙ ЛИТЕРАТУРЫ
если ссылок по тексту нет, то литературу можно указать в заключении
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Пояснительная записка составляется параллельно с выполнением графической части проекта.
Каждая глава пояснительной записки, сопровождающая данный раздел курсовой работы, предъявляется руководителю вместе с соответствующим листом. В конце проектирования оформляется общая записка к проекту. 
Пример оформления титульного листа приведен в приложении.
Основная часть записки должна содержать некоторые теоретические сведения, расчетные формулы с их пояснениями, все числовые расчеты, результаты всех расчетов, выводы по главе и по работе в целом.
Изложение записки должно быть сжатым, технически грамотным, позволяющим разобраться в существе вопроса без участия автора.
Пояснения даются в безличной форме или от первого лица множественного числа. 

1. Записка оформляется на формате А4 с расширением doc, docx (Word 2003, 2007) в бумажном и электронном вариантах, которые должны быть идентичны. Поля: левое – 2; правое – 2; верхнее – 2; нижнее – 2,2. Переплет – 0. Ориентация – книжная. 
2. Текст 
• Размер – 11-й кегль. 
• Межстрочный интервал – одинарный. 
• Абзацный отступ – 0,5.
3.  Таблицы должны быть пронумерованы
• Ширина не должна превышать ширину формата А4. 
• Размер шрифта текста таблицы –10-й кегль. 
• Размер шрифта шапки таблицы – 9-й кегль. 
4. Формулы 
• Набираются в редакторе формул Microsoft Equation 3.0. 
• Латинские символы – курсивный шрифт. 
• Греческие и русские символы – прямой шрифт. 
• По центру страницы с отбивкой от основного текста. 
Нумеруются только те формулы, на которые есть ссылка в тексте (номер проставляется  в правой стороне страницы в круглых скобках). Затем приводится перечень входящих в нее букв с указанием обозначаемых ими физических величин и их размерностей. 
Если формула повторяется в следующих разделах, достаточно сделать ссылку на нее, указав ее номер.
Числовая подстановка величин в расчетные формулы делается в последовательности расположения их в формуле. Размерности величин не указываются. Алгебраические действия, сокращения не производятся, а после знака равенства записывается конечный результат с указанием размерности полученной величины.
5. Иллюстрации должны быть пронумерованы и озаглавлены (размер шрифта – 10 кегль)
6. Список литературы включает  полные наименования книг, использованных при работе, и на которые имеются ссылки в тексте записки
• По алфавиту. 
• По ГОСТ 7.1–2003. Библиографическая запись. Библиографическое описание. Общие требования и правила составления.


2. Содержание и оформление графической части курсовой работы

2.1. Содержание графической части курсовой работы

ЛИСТ 1. КИНЕМАТИЧЕСКИЙ АНАЛИЗ ПЛОСКОГО РЫЧАЖНОГО МЕХАНИЗМА

- выполняется графический синтез механизма по различным условиям (если это необходимо);

- строится план механизма с масштабным коэффициентом  и производится разметка траекторий его точек для 12 положений механизма, начиная с нулевого (крайнего) положения при рабочем ходе машины;

- строится план скоростей с масштабным коэффициентом  для 6-и положений механизма (положения 0;2; 4; 6; 8; 10 плана механизма);

- строится план ускорений с масштабным коэффициентом  для 2-х положений механизма (0 и любое другое четное плана механизма);


- строится диаграмма пути выходной точки рабочего звена машины с масштабным коэффициентом в функции времени (масштабный коэффициент ) или угла поворота входного звена;

- графическим дифференцированием графика пути получают диаграмму скорости выходной точки с масштабным коэффициентом ;

- графическим дифференцированием диаграммы скорости получают диаграмму ускорения выходной точки с масштабным коэффициентом .

ЛИСТ 2. СИНТЕЗ КУЛАЧКОВОГО МЕХАНИЗМА



- строится в произвольном масштабе диаграмма ускорения толкателя , которая одновременно является диаграммой ; 


- графическим интегрированием получается диаграмма  которая одновременно является диаграммой ;

- графическим интегрированием диаграммы скорости получаем диаграмму пути 




- определяются масштабные коэффициенты диаграмм , ,, ;
- производится динамический синтез кулачка (определение радиуса минимальной шайбы кулачка);
- методом обращения движения строится теоретический и практический профиль кулачка;


- в произвольной точке на участке удаления показывают направления векторов ее абсолютной, переносной и относительной скоростей, вектора нормального давления, а также углы давления   и передачи движения . 

ЛИСТ 3. СИЛОВОЙ РАСЧЕТ МЕХАНИЗМА

- строится с масштабным коэффициентом  план механизма в промежуточном положении рабочего хода, для которого на листе 1 построен план ускорений;
- строится график изменения движущей силы (или силы полезного сопротивления) по длине рабочего хода машины (следует учесть, что при увеличении заданной диаграммы нужно соответственно уменьшить заданный масштаб);
- определяются вес и моменты инерции звеньев относительно оси проходящей через центр тяжести звена;
- вычерчиваются группы Ассура с приложенными силами;

- определяются реакции в кинематических парах, аналитическим методом (например, тангенциальные составляющие реакций) и построением плана сил с масштабным коэффициентом  ;
- определяется уравновешивающая сила и ее момент на ведущем звене;
- определяется уравновешивающая сила с помощью рычага Жуковского.
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1. Графическая часть курсового проекта состоит из 3 листов и выполняется на бумаге форматов А1 или А2.
2. Все графические построения и надписи выполняются с соблюдением стандартов ЕСКД
3. При выполнении расчетно-графических построений (планов механизма, планов скоростей и ускорений, кинематических диаграмм) рекомендуется использовать линии двух толщин – основной, толстой для построения одного из планов механизма, векторов абсолютных скоростей и ускорений, для кривых диаграмм и сплошной, тонкой для всех остальных вспомогательных построений.
4. Планы положений механизмов, диаграммы и все построения следует выполнять по возможности крупнее, полностью используя поле чертежа.
5. Кинематические схемы и диаграммы изображают в масштабах с масштабными коэффициентами. Над каждым построением или диаграммой следует сделать надпись, поясняющую назначение или содержание построения, и указать масштабный коэффициент, используемый при построении.
6. Кинематические схемы вычерчиваются в линейном масштабе с соблюдением условных графических изображений . Звенья механизма обозначаются порядковыми номерами, начиная со стойки (ей присваивается индекс – "0") и ведущего звена (индекс – "1"). Кинематические пары обозначаются заглавными буквами латинского алфавита.
7. При построении планов скоростей и ускорений каждому плану присваивается цифровой индекс в соответствии с номером положения механизма. Концы векторов на планах обозначаются малыми строчными буквами (а, b, с), указывающими скорость и ускорение какой точки звена изображает вектор. Написание названия векторов на планах не допускается.

После защиты электронный вариант расчетно-пояснительной записки и чертежей сдается преподавателю!!!
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