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Підвищення технічного рівня обладнання, скорочення строків 

проектування, вимагає від інженера використання сучасних методів 

проектування та дослідження типових механізмів.  

Перспективним є використання сучасних прикладних CAD програм, 

за рахунок чого досягається спрощення метричного синтезу та 

кінематичного аналізу механізмів, скорочується час,що витрачається на 

проектування, а також підвищується точність отриманих результатів. 

Завданням роботи є метричний синтез дезаксіального кривошипно-

повзунного механізму за величиною ходу повзуна (t) при обмеженнях на 

значення коефіцієнту співвідношення довжин кривошипа і шатуна (λ) та 

допустимого кута тиску в 

кінематичній парі шатун-повзун 

([Θ]) [1-3] 

У результаті метричного 

синтезу необхідно отримати 

значення довжин ланок 

кривошипа та шатуна. Зобразимо 

механізм у двох крайніх 

положеннях (рис. 1). В першому 

крайньому положенні кривошип 

та шатун утворюють відрізок 

АС1, в іншому – відрізок АС2. Довжина відрізка АС1 рівна різниці довжин 

шатуна l та кривошипа r, а довжина відрізка АС2 – сумі довжин шатуна l 

та кривошипа. В загальному випадку функція положення точки С повзуна 

залежить від положення траєкторії повзуна з дезаксіалом е. 

Визначимо швидкість точки С:  
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Визначимо прискорення точки С: 

 

Рисунок 1 - Розрахункова схема 

дезаксіального кривошипно-повзунного 

механізму 
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Розрахунки виконаємо за допомогою програми MathCAD. 

За результатами кінематичного розрахунку побудовані графіки 

траєкторій точок механізму, функції положення, функції лінійних 

швидкостей та функції лінійних прискорень точки С, які представлені на 

рис. 2, рис. 3, рис. 4 та рис. 5, відповідно. 

 

Рисунок 2 - Графік траєкторій точок механізму 

 

Рисунок 3 – Графік лінійної швидкості 

точки С 

 

Рисунок 4. Графік лінійного прискорення 

точки С 
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