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Проведення кінематичних досліджень механізмів [1] з урахуванням 
специфіки галузі виробництва їх застосування[2], зокрема, механічних 
систем з двома [3] та більше [4, 5] ведучими валами є необхідними 
умовами для проєктування нових або удосконалення вже існуючих машин.   

 Розглянемо точку М, яка знаходиться в певному положенні 
робочого масиву деталей ємності циліндричної форми галтувальної 
машини (рис. 1).  

 
Рисунок 1 - Розрахункова схема до  кінематичного дослідження руху робочого 

масиву деталей галтувальної машини 

Робоча ємність машини з двома приводними валами має складний 
просторовий рух, а точка М одночасно приймає участь в двох простих 
кінематичних рухах: обертальному відносному русі разом з робочою 
ємністю відносно рухомої системи координат О1z1y1x1 навколо 
геометричної осі робочої ємності циліндричної форми та обертальному 
переносному русі разом з рухомою системою координат О1z1y1x1 відносно 
горизонтальної осі Ох нерухомої системи координат Оzyx. 

Положення точки М відносно рухомої системи координат 
О1z1y1x1визначається радіус-вектором 1Мr

 , а відносно нерухомої системи 
координат Оzyx - Мr

 , тому у векторному вигляді абсолютну лінійну її 
швидкість визначаємо з рівняння: 
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де     1Mr


, Mr


    –радіус – вектор точки М, відповідно, у відносному та 
переносному русі, м; 

  3r ,  5е – вектор кутової швидкості, відповідно, відносного та 
переносного руху, с-1. 

Складаємо систему векторних рівнянь для визначення абсолютного 
лінійного прискорення точки М робочого масиву деталей ємності:  
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З вище наведених рівнянь та з урахуванням криволінійних 
траєкторій відносного та переносного рухів точки М робочого масиву 
маємо рівняння, які дозволяють виконати розрахунок абсолютного 
прискорення точки М у векторному вигляді: 
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де 
Mra


, n
Mra
 – відповідно, тангенціальна та нормальна векторні складові 

абсолютного прискоренняточки М у відносному русі, м/с2; 

Mea


, n
Mea
 –відповідно, тангенціальна та нормальна векторні складові 

абсолютного прискорення точки М у переносному русі, м/с2; 

Mka


– векторна складова Коріоліса абсолютного прискорення точки М при 
її складному русі та умові криволінійного вигляду переносної траєкторії 
точки, м/с2. 

Вектор прискорення точки Мaa
 у координатному вигляді:  
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де  
xMaa


,  

yMaa


,  
zMaa


 – проєкції вектораприскоренняточки М на 

відповідні осі системи координат, м/с2; 

i


 , j


 , k


–одиничні орти осей координат. 
Остаточно рівняння для визначення абсолютного лінійного 

прискорення точки М за величиною має вигляд: 
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Напрямок вектора абсолютного прискорення точки М масиву 
деталей розраховуємо з  алгебраїчних рівнянь: 
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Висновки. У роботі у векторному та аналітичному виглядах 
визначено абсолютні швидкість та прискорення точки робочого масиву 
деталей, який має складний рух. Отримані результатикінематичного 
дослідження буде ураховано для дослідження та аналізу режимів руху 
робочого масиву деталей у ємності галтувальної машини. 
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