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Удосконалення технологічних процесів сучасних виробництв легкої 

промисловості вимагає створення нового технологічного обладнання з 
функціонально-досконалими механізмами, які б забезпечували відтворення 
складних траєкторій робочими 
органами з декількома зупинками та 
зворотними ходами впродовж 
циклу роботи [1]. Складність 
законів руху робочих органів 
зумовлює застосування в 
механізмах технологічних машин 
структурних груп з більшою 
кількістю ланок та більш високих 
класів. Тому механізми, до будови 
яких входять групи Ассура вищих 
класів, все частіше 
використовуються в сучасних 
машинах легкої промисловості [2]. 

Розглянемо застосування 
аналітичного методу кінематичного 
дослідження механізмів, описаного в роботі [3], стосовно комп’ютерного 
дослідження кінематики плоских механізмів 4-го класу (рисунок 1 [2]). 

Усі позначення елементів кінематики, а також вирази функцій 
користувача та алгоритм розрахунку приймемо як в роботі [4]. Складаємо 
вектори координат стояків механізму та заданих векторів-ланок: 

( )TZYXP 1111 := ; ( )TZYXP 9999 := ; ( )TZYXP 10101010 := . 
( ) ( ) ( )( )2_11112_1 ,,001: lfffP M

T
Zρ= ; ( ) ( )12_1112 : fPPfP += ; 
( ) ( ) 91212_9 : PfPfP −= ; ( ) ( ) 101212_10 : PfPfP −= . 

Задаємося початковими значеннями кутів: 0_8_70_8_40_6_30_4_2 ,,, ffff . 
Складаємо обчислювальний блок в Mathcad Given-Find: 
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Рисунок 1 – Структурна схема
механізму 4-го класу [2]
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( ) ( ) ( ) ( )( ) ( )0_8_70_8_40_6_30_4_218_718_416_314_2 ,,,: ffffFindffffffff T = . 
Складаємо вектори-ланки та вектори координат характерних точок: 

( ) ( ) ( )( )4_214_214_2 ,,001: lfffP T
Zρ= ; ( ) ( ) ( )14_21214 : fPfPfP += ; 

( ) ( )( )3_23_2_414_213_2 ,,: lUfPfP Zρ= ; ( ) ( ) ( )13_21213 : fPfPfP += ; 
( ) ( ) ( )( )6_316_316_3 ,,001: lfffP T

Zρ= ; ( ) ( ) ( )16_31316 : fPfPfP += ; 
( ) ( )( )5_35_3_616_315_3 ,,: lUfPfP Zρ= ; ( ) ( ) ( )15_31315 : fPfPfP += ; 

( ) ( ) ( )( )8_418_418_4 ,,001: lfffP T
Zρ= ; ( ) ( ) ( )18_41418 : fPfPfP += ; 

( ) ( ) ( )( )8_718_717_8 ,,001: lfffP T
Zρ= ; ( ) ( ) ( )17_81817 : fPfPfP += ; 

( ) ( ) 91515_9 : PfPfP −= ; ( ) ( ) 101717_10 : PfPfP −= . 
Отримані залежності дозволяють провести комп’ютерне 

моделювання механізму 4-го класу та дослідити його кінематику в 
програмі Mathcad. 
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