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Складні технологічні процеси сучасних машин легкої промисловості 

вимагають від розробників обладнання використання в їх конструкціях 

механізмів, характерними рисами яких є максимально можливі показники 

продуктивності, ефективності та енергозбереження. Механізми таких 

машин забезпечують рух робочих органів з необхідними технологічними 

параметрами за складними плоскими [1] або просторовими [2] 

траєкторіями. 

Складні за законами та геометричними лініями плоскі траєкторії 

забезпечуються механізми з структурними групами ланок третього та вище 

класів, при дослідженні яких необхідно визначатися з послідовністю їх 

проведення. Питанням аналізу та синтезу складних плоских механізмів 

приділяється значна увага в наукових публікаціях останніх років [3-7], 

тому вони є актуальними. 

Для визначення послідовності дослідження механізму з структурною 

групою третього класу третього порядку, згідно з можливими варіантами 

умовної заміни ведучої ланки механізму, будемо вважати, що дійсна 

ведуча ланка 1 механізму утворює кінематичну пару з веденою ланкою 2, а 

інші зовнішні кінематичні пари структурної групи утворені, відповідно, 

ланками 3 та 4 структурної групи ланок 2-5 та стояком 0. 

Складний механізм утворений рухомими ланками (n=5) та 

обертальними кінематичними парами (Р5=7), тому рухомість його ланок по 

відношенню до нерухомого корпуса дорівнює одиниці (W=3n-2P5-P4=35-

27-0=1). Формула будови механізму набуває вигляду: 
)52(33)1,0(1  ланкипорядоккласланкиклас  

Розглянемо варіанти формул будов механізму для інших можливих 

варіантів початкових механізмів, тобто механізмів першого класу до 

складу яких обов’язково надходить рухома ланка структурної групи 

третього класу, що в механізмі утворює кінематичну пару з стояком. Так 

для випадку, коли умовною можливою ведучою ланкою є ланка 3 (або 4), 

формули механізму набувають, відповідно, наступного вигляду: 

)2,1(22)5,4(22)3,0(1 ланкипорядоккласланкипорядоккласланкиклас  , або 

)2,1(22)5,3(22)4,0(1 ланкипорядоккласланкипорядоккласланкиклас  . 
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Згідно з наведених формул механізм , що надається можна дослідити 

в вигляді механізмів другого класу з двома послідовно приєднаними 

структурними групами другого класу другого порядку. 

Пропонуємо для дослідження механізму третього класу за умовно 

іншу ведучу ланку початкового механізму обрати таку, яка взагалі в 

механізмі третього класу фізично не утворює кінематичну пару з корпусом 

механізму, а умовну кінематичну пару механізму першого класу 

розташувати в точці нерухомої площини, що в даному положенні 

механізму співпадає з миттєвим центром швидкостей ланки, що має 

плоскопаралельний рух, тобто в миттєвому центрі обертання шатуна. 

 Таким вимогам в механізмі третього класу відповідають одночасно 

ланки 2 та 5. Шатун 2 приймає участь в утворенні двох кінематичних пар, 

вектор швидкості однієї з яких ми знаємо за напрямком, а іншої-ні. 

Перевагу надаємо шатуну 5, який має вигляд складної ланки, що утворює 

три кінематичні пари, дві з них з коромислами 3 та 4, тому напрямки 

векторів швидкостей їх геометричних центрів є визначеними і положення 

характерної точки цієї ланки є відомим. Формула будови механізму 

набуває вигляду: 

)2,1(22)5,0(1 ланкипорядоккласланкиклас  , 

що відповідає механізму другого класу з однією структурною 

групою другого класу другого порядку. 
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