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Переработанное и дополненное учебное 

пособие также ориентировано для 

использования в высших учебных 

заведениях морского профиля. 

Пособие традиционно включает 

разделы: статика, кинематика, динамика. 

Во втором издании вместе с иллюстрацией решения, по каждому из разделов 

конкретных задач, возникающих в морской практике, содержатся задания для 

выполнения курсантами самостоятельных расчетно-графических работ (РГР), 

что делает изучаемый предмет более познавательным. 

Разделы кинематики и динамика точки дополнены теоретической частью 

задач, связанных с морской тематикой. 

Как и в предыдущем издании в учебном пособии содержатся 

методические указания к решению типовых задач по основным разделам 

теоретической механики. В примерах решениях некоторых задач, где 

имеются громоздкие вычисления, продемонстрирована возможность 

применения современной компьютерной математики Mathcad. 

Учебное пособие будет полезным студентам высших и средних 

технических учебных заведений и преподавателям при организации 

самостоятельной роботы студентов. 

 

                      ПРЕДИСЛОВИЕ 

 

Теоретическая механика является обязательной базовой дисциплиной 

физико-математического цикла для получения высшего и среднего техни-

ческого образования. Ее изучение способствует расширению научного 

мировоззрения, повышению общей научной культуры и развитию мышления. 

Знание теоретической механики, необходимо будущему специалисту для 

понимания механических явлений и методов воздействия на механизм их 

протекания. Кроме того, на материале теоретической механики базируются 

общенаучные и специальные дисциплины, такие как «Гидродинамика», 

«Сопротивление материалов», «Теория машин и механизмов», «Теория и 



устройство судна», «Теория управления судном», «Механизмы и системы на 

судне» и другие. 

На изучение теоретической механики в высших и средних технических 

учебных заведениях отводится 2-3 кредита. Поэтому авторам пособий по  

теоретической механике приходится решать непростую задачу - подобрать 

теоретический материал, необходимый для усвоения и понимания 

студентами (курсантами) законов механики и умения их применять при 

решении практических задач. 

В данном пособии, как и в предыдущем, мы ограничились рассмот-

ренном задач лишь классической теоретической механики, которая включает 

разделы «Статика», «Кинематика» и «Динамика». 

Основная задача преподавания дисциплины «Теоретическая механика» 

заключается в том, чтобы студенты получили систематизированные и 

осознанные знания, овладели методами и алгоритмами исследований ме-

ханических явлений и умели применять полученные знания при решении 

практических задач. 

Для успешного усвоения теоретического материала и его применения 

при решении практических задач, после каждого из разделов приведены 

контрольные вопросы, которые составляют основу рабочей программы курса 

и могут быть использованы при экзаменационно-модульном контроле знаний 

студентов (курсантов). 

        Главное отличие данного пособия, от предыдущего и от ныне сущест-

вующих, заключается в том, что при рассмотрении примеров к изложенному 

теоретическому материалу - студенты (курсанты) учатся применять общие 

принципы теоретической механики к решению задач, связанных с их 

профессиональной деятельностью на морском и речном транспорте. В 

настоящем пособии по сравнению с предыдущим дополнены теоретической 

частью разделы кинематика и динамика точки и содержатся задания для 

выполнения курсантами самостоятельных РГР. Задания для выполнения РГР 

связаны с морской тематикой и самостоятельное выполнение их курсантами 

(студентами) будет способствовать более глубокому усвоению 

теоретического материала курса. В предлагаемом учебном пособии наряду с 

традиционной методикой изложения курса, проводится также и компью-

терная идеология, которая предполагает при решении задач механики 

использование не только аналитических методов, но и широкое применение 

численных расчётов с использованием современной системы компьютерной 

математики Mathcad. 

Учебное пособие написано на основе многолетнего собственного опыта 

авторов, читающих курс «Теоретической механики» в Одесской на-

циональной морской академии, Одесском национальном морском универ-

ситете, в Одесском мореходном колледже технического флота и Одесской 

государственной академии холода. 

Изложенный в учебном пособии материал базируется на полученных 

студентами знаниях по курсам «Физика», «Высшая математика» и «Ин-

форматика». 
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