浙 江 理 工 大 学

2013年硕士学位研究生招生入学考试试题

           考试科目：理论力学             代码： 953            
（请考生在答题纸上答题，在此试题纸上答题无效）
1、 判断题（每题3分，共15分）

1、作用在一个物体上有三个力，当这三个力的作用线汇交于一点时，此力系必然平衡。                                                       （  ）

2、一般情况下，根据点的运动方程可以求得轨迹方程；反之，由点的轨迹方程也可求得运动方程。                                             （  ）

3、同一运动质点，在不同的惯性参考系中运动，其运动的初始条件是不同的。                                                        （  ）
4、利用速度合成定理分析动点的运动时，动点的牵连速度是指某瞬时动系上与动点相重合点的速度。                                         （  ）

5、凡是只限制质点系的几何位置的约束称为运动约束。                （  ）
2、 选择题（每题3分，共15分）

1、平面内一非平衡共点力系和一非平衡力偶系最后可能合成的情况是（  ）

A、一合力偶        B、一合力

C、相平衡          D、无法进一步合成。
2、平动刚体上的惯性力系向任意点
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简化，所得的主矢相同，
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，设质心为
[image: image3.wmf]C

，
[image: image4.wmf]O

到质心
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的矢径为
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，则主矩的大小为     (       )。

A、
[image: image7.wmf]0

=

O

M

          B、
[image: image8.wmf]e

O

O

J

M

=


[image: image66.wmf]°

30

C、
[image: image9.wmf]e

C

O

J

M

=

        D、
[image: image10.wmf]R

C

O

F

r

M

v

v

´

=


3、重
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的物体自由地放在倾角为的斜面上，若物体与斜面间的静摩擦系数
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，动摩擦系数
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，则作用在物体上的摩擦力的大小为（     ）。
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4、一球自高1m处，无初速度地自由落下，与固定平台相碰，已知恢复系数为0.1，碰后铅垂反跳到最高点后又落下与平台再次碰撞，碰后又反跳，则第2次反跳的高度为（    ）。
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5、在平面内运动的组合摆，有杆
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、弹簧及小球
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组成，此系统的自由度数是：  （   ）
A、2个              B、3个

C、4个              D、5个
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三、  计算题（共120分）
1、在下图中，已知：
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 求支座A和B的约束反力、杆CE与DE的内力。（杆重不计，C、D、E为铰链）（15分)
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2、长为L的正方形板在其自身的平面内运动，如下图所示。已知某瞬时顶点A和B的加速度[image: image28.wmf]a
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方向如图所示，求正方形板在该瞬时的角速度、角加速度及形心C的加速度。(15分)
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3、下图所示的桁架结构中，已知
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，节点处载荷为
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。试用虚位移原理求杆3的内力。（20分）
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4、均质圆盘质量为
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，半径为
[image: image33.wmf]r

，可绕通过边缘
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点且垂直于盘面的水平轴转动。设圆盘从最高位无初速地开始绕轴
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转动，试求当圆盘
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与
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点的连线成水平位置时，圆盘的角速度、角加速度以及
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轴的反力。（20分）
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5、如图所示，位于铅垂平面内的均质杆
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和
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，长度均为
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，重量都是
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，杆
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的
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端与固定铰链支座连接，
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端与杆
[image: image46.wmf]BD

铰接，杆
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的
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端与可沿滑槽滑动的滑块
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铰接。用一根绳子将
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点挂住，且使杆
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和
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位于同一直线上，该直线与水平线间的夹角为
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，系统保持平衡，各处摩擦和滑块
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的质量与大小忽略不计。试求：

1） 杆
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运动至水平位置时的角速度；

2） 剪断绳子的瞬时，滑槽对滑块
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的反力。（25分）
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6、已知均质杆
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长为
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、质量为
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，小环
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的质量为
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，弹簧的刚度系数为
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，自然长度为
[image: image63.wmf]d

。试以
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和
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为广义坐标，用拉氏方程建立系统的运动微分方程。(25分)
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