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Автоматизація процесу проєктування складних механізмів [1] є 

актуальною інженерною задачею сьогодення. Тому необхідно приділяти 

особливу увагу структурному аналізу механізмів [2, 3]. При проведенні 

дослідження структурних складових груп ланок, з яких механізми 

складаються можна проаналізувати структурні закономірності їх будови 

[4] та спланувати стратегію подальших досліджень [5], наприклад, 

кінематичних досліджень [6, 7]. 

Розглянемо механізм третього класу (рис.1а), який структурно 

складається з початкового механізму (ланки 0, 1), до якого приєднані дві 

структурні групи ланок третього (ланки 2÷5) та другого класів (ланки 6, 7). 

 
а) б) 

Рисунок 1 – Кінематична схема: а) механізму третього класу; б) еквівалентного 

механізму другого класу 
 

До структурної особливості механізму відноситься наявність 

складної ланки 3, що робить плоскопаралельний рух, для якої за умови її 

приєднання до повзуна 4 та коромисла 5 (вектори швидкостей СV

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2КОV К 


) визначаємо положення миттєвого центру швидкостей (точка Р3), 

як точку перетину ліній Р3С та Р3О2., що є перпендикулярами до 

відповідних векторів швидкостей (рис.1а). Тоді, якщо умовно іншою 

ведучою ланкою обрати ланку 3, то згідно з схемою кінематично 

еквівалентного механізму (рис.1б) дослідити його можна в послідовності, 

що обумовлена наступною формулою будови: 

 
Рисунок 2 – Формули побудови кінематично еквівалентного механізму 

У випадку, якщо умовно іншими ведучими ланками обрати ланку 1 

або 7 послідовність подальшого аналізу відповідає таким структурним 

формулам:  

 
Рисунок 3 – Формули будови механізму з умовно іншими ведучими ланками 
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