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К. X. ШЛХБАЗЯН

СИНТЕЗ ПРОСТРАНСТВЕ! 1НОГО ПЯТИЗВЕННОГО 
МЕХАНИЗМА ПО ЗАДАННЫМ ЗНАЧЕНИЯМ СКОРОСТЕЙ 

И УСКОРЕНИЙ

При решении зада I синтеза передаточных механизмов по методу 
интерполирования иногда выбирают в качестве заданных величин зна­
чения функции положения в узлах интерполирования и значения ее 
производных, г. е. используют краткое интерполирование [!].

В этом случае искомые параметры механизма определяются из 
системы уравнений

О
Л’(?/)=0 (1)
А" ('■?/) О

где Д' (?) — первая производная отклонения Д по аргументу
&" (©)— вторая производная и т. д.
Число уравнений (1) должно быть равно числу вычисляемых пара­

метров. Так как при задании в каком-либо узле производной некото­
рого порядка должны быть также заданы производные всех более няз-

Фиг. 1.

ких порядков, то для рассматриваемого пространственного пятизвеи- 
кого кривошипно-ползунного механизма (фиг. 1) при вычислении семи
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Таблица 1

параметров при кратном интерполировании возможно несколько вари­
антов задания величин (табл. 1).

Известно, что для вычисления искомых параметров по всех слу­
чаях можно воспользоваться выражением взвешенной разности \

\(?/)=0

(?<) = 0

(2)

Для пространственного пятизвенного кривошипно-ползунного ме­
ханизма стандартной косилки выражение взвешенной разности имеет 
вид [3|
\ — 2 >с sin X cos ? 1֊ 2/» :< cos >—2ssin ? ֊] 2u>/3-<; sin / —2w/։ cos ?—

— 2-j/j sin ? — ֊ 1 - /j — 6՜'— s2-|-I-2wt/jS (3)

При вычислении семи параметров механизма /1։ 6, X, ?0, $ и ссо,
выражение (3) приводим к виду полинома

^=2|ро/о(?) + р։/։(?) 4֊ ••-֊А./й(?)~/Г(?)1
Здесь

,2

/о (?) ^ cos?A, 
/1 (?) sine.., 

(?) cos

sin ? ,

(4)
/. (?) = UI Sin s 
Л(?) -I;

Jfo (его sin л — и։/,) cos % ($ Ulj/J sin ?0
Рх (s °М1) cos то " ^'0 sin t Sin
p.. — sin '< cos ?0
p2 sin/, sin ?0
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рл = b cos л -г W։ sin а — icv

р5 = f'/j sin ?0 (5)

р6 —-----(1 4-/1 62 /5—2|’>г/а$ — 26 ;<_ч> cos/)

Производные взвешенной разности X/ по аргументу получим 
путем дифференцирования функций /’’(?), /<|(?),-

Х, = 2 [P(j (?) pj\ (<р) -Г-------4֊Р«/в (?) ^'(т)!

\ = 2 [Ро/'о(?) + л/i (?)+■■• Г л/»՛ (?) ֊ /•■"(?)! <6>

Выражения для производных (6) могут быть получены из выра­
жения взвешенной разности (3) заменой функций Г (<р), (?),՛■ • их
производными соответствующего порядка. 11рн'ведем значения этих 
производных вплоть до второго порядка

(?) =
/о(?) — sin ол /з (?) -= sin ?л 4՜ cos ?s

/1 (?) = cos /։(с)=;с, (7)

h (?) = Х_-.. cos — :< sin /л (?) wcos?.;

/'(?) =

/о (?) = — COS ?a, J'i {z) — —sin?.

/-•(?) — (&. =o) cos - 2?Cs sin ?j (8)

/з (?) fc — Ь) sin ?,.■ 4՜ 2?c.s cos ?.
A (?)"- ;c;.v, A (?) = - sin ?.>•

Схема решения системы уравнений (2) при вычислении семи па­
раметров механизма для любого варианта, указанного в табл. 1, сов­
падает со схемой решения уравнений линейной системы.

Например, пусть имеем вариант № 7, т. е. для трех положений 
ведущего звена (?п ?г> ?5) заданы три положения ведомого звена (пол­
зуна) С (;г 1, сг ,.), значения производной =с՝у в трех положениях и 
значения производной в одном из положений.

Тогда система уравнений (2) для вычисления семи параметрон 
примет вид

Pofo (?i) 4 Pifi (?։) 4֊ ■ • -4֊ pja (?i) -= F(SL)
Pofo (?|) I Pift (?S) “I----- Ре./л (?2) = /г(?2)
P(,fi> (?з) 4՜ PjJi (?з) 4՜ ------ h P.J--, (-'3՛ /■ (?:,)
Po/>‘ (?0 4֊ P1/1 (?1)4- • • • 4- Pe/o (n) = F' (■?,) (9)

Po/՛՛ (?-_•) -+■ P\h (?2) I------ pJ^ (?J = (?•.•)
Po/<> (?a) — P1/| (?.iH------- V (?J — F' (?д)
Po/o (?i) 4-Pi/l (?i)4------- pjo (?i) -•= ^"(ri)
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В этих уравнениях функции F’(?), ք^Լ"Ն՛ •• вычисляются по фор­
муле (4), функции F' (?),/..(?),-------по формуле (7), функции F" (ф),
/о (?),՛•՛ по формуле (8).

Аналогично решаются и все другие варианты, указанные в табл. 1.
Подобным методом решается задача нахождения максимального 

количества вычисляемых параметров и для пространственных пятизвен- 
иых механизмов, когда шаровая пара расположена в середине кинема­
тической цепи или между кривошипом и шатуном.
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»», III. ր,1ԱԲ1Լ9.ՋԱՆ

ՏԱՐԱԾԱԿԱՆ 2ԻՆԴ04.1ԼԿՍ.Ն1* ՄԵԽԱՆ1’Ա1Դ ՍԻՆՐփԶՐ 
ԱՐԱ.Դք11«Թ:1ԱՆ ԵՍ. ԱՐԱԴԱ8ԱԱՆ ՏՎԱԾ ԱՐԺԵՔՆԵՐՈՎ

Ա if փ и փ и I. մ

Խնղիրր րսծվւա) Լ ււսւանդսէրա '.նձիշքէ տարածա կան հինզսղականի մեխա~ 
նիղմի հ ա մ Ш ր;

8nijn I; արված, որ մեխանիզմ ի jnfl սւ tuptuif huipL րի որոշման համար հա­
վա и տ րււլմն ե րի սիւ/տեմի չուծոլմր Համ րնկնում Լ զծային Հավասարումների 
յուծման սիստեմ ի Հեսս

•{?ննարկվ ող մեխանիզմ ի համար կազմված Լ աղյուսակ, որտեղ Յ^՚հՑ Լ 
տրված խն ղրի {ա ծման համար ր п չո ft հնարավոր մա րի ան ան ե p p:

К. KH. SHAKHBAJIAN

SYNTHESIS OF SPACE FIVE-LINKED MECHANISM WITH 
THE GIVEN VALUE OF VELOCITY AND ACCELERATION

S n in тягу

The problem of the synthesis for the standard space five-linked 
mechanism of a mower is solved.-

Il is shown that the scheme of the solution of the equation sys­
tem, for the calculation of the seven parameters of the mechanism coin­
cides with the scheme of solution of the linear equation system.

A table of all possible variants of the task for the given mecha­
nism is compiled.
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