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ВИЗНАЧЕННЯ ЛІНІЙНИХ ШВИДКОСТЕЙ ТОЧОК ПЛОСКОГО МЕХАНІЗМУ 

ТРЕТЬОГО КЛАСУ З ДВОМА СТРУКТУРНИМИ ГРУПАМИ ЛАНОК  

Дослідження структури [1, 2], кінематичний синтез [3], аналіз [4-6] та кінематичні 

Рис.1 – Кінематична схема механізму Рис.2 – Схема миттєво кінематично 

адекватного механізму 

Рис.3 – План лінійних швидкостей точок 

механізму 

дослідження [7, 8] складних плоских 

механічних систем залишаються 

актуальними для проведення удосконалення 

існуючих та проектування нових машин 

галузевого машинобудування. 

На рис. 1 представлено кінематичну 

схему механізму третього класу, до складу 

якого надходить сім рухомих ланок та десять 

кінематичних пар п’ятого класу, що 

обумовлює в структурі механізму наявність 

однієї ведучої ланки (кривошип 1), до якої 

кінематично приєднується структурна група 

ланок третього класу третього порядку 

(ланки 2 - 5), а до неї група ланок другого 

класу другого порядку (ланки 6, 7). 

Кінематичний аналіз механізму 

проводимо з урахуванням того, що в 

структурі механізму є складна ланка 3, 

напрямок векторів швидкостей двох точок К 

та С якої э відомими за умови приєднання 
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цієї ланки до повзуна 4 та коромисла 5 ( xxVС //


, 2КОVК 


). Визначаємо положення 

миттєвого центру швидкостей шатуна 3 (точка Р3), як точки перетину ліній, що проведені 

перпендикулярно до векторів швидкостей СV


 та КV


з, відповідно, точок С та К. Тоді

умовно механізм можна замінити миттєвим кінематично адекватним механізмом, 

кінематична схема якого представлена на рис. 2. Ведучою ланкою такого механізму 

вважаємо ланку 3 при умові, що вона робить миттєво обертальний рух навколо точки Р3. 

Обираємо довільно кутову швидкість 3 обертання цієї ланки навколо точки Р3 за

величиною та напрямком та в довільному масштабі на плані лінійних швидкостей (рис. 3) 

відкладаємо вектори лінійних швидкостей точок С, К, В, Е ( КРVК 3


, СРVс 3


, 

ВРVВ 3


, ЕРVЕ 3


) (рис. 2), з урахуванням того, що їх модулі є пропорційними їх 

відстаням до точки Р3. 

Подальші кінематичні дослідження виконаємо в послідовності, згідно з якою до умовно 

іншої ведучої ланки 3 паралельно приєднані дві структурні групи ланок другого класу 

другого порядку: в точці В – група ланок 1, 2, в точці Е – 6, 7. 

Складаємо системи векторних рівнянь належності точки А одночасно до шатуна 2 та 

кривошипа 1, а точки М – до, відповідно, шатуна 6 і повзуна 7: 
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де точка Мст належить до нерухомого стояка, тому 0МстV


, м/с.

Згідно з систем векторних рівнянь (1) визначаємо на плані лінійних швидкостей 

(рис. 3) вектори швидкостей точок М та А ( МV


 та АV


). Величину швидкості точки А

визначаємо як точки, що належить до дійсної ведучої ланки 1 механізму, розраховуємо 

дійсний масштаб плану швидкостей та обчислюємо модулі швидкостей точок механізму. 
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