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ТЕОРИЯ МЕХАНИЗМОВ И МАШИН

М Б Эдилян

Об одном аналитическом методе синтеза 
присоединенной диады механизма с остановкой

Потребность о шарнирных механизмах с остановкой возникает 
при проектировании различных приспособлений для осуществления 
технологических процессов, приспособлений для станков, исполни- 
тельных устройств станков-автоматов. Синтез механизма с остановкой 
складывается из проектировании базисной части—шарнирного четы- 
рехзвенника ABCD и проектирования присоединенной группы OF 
<фнг. 1).

Шарнирный четырехзвеиннк ABCD является круговым направ­
ляющим механизмом, т. е. имеет на шатуне точку Л!, траектория ко­
торой ни некотором своем участке (луга приближена к дуге 
окружности.

Двухповодковая группа одной внешней кинематической парой 
^соединяется к этой точке механизма, а второй—к стойке. Длина 
Звена, присоединяемого к шатунной точке, равна радиусу аппрокси­
мирующей окружности. Длина второго звена и положение его испод- 
важного шарнира F должны быть выбраны так. что внутренний шар­
нир присоединяемой группы за время прохождения шатунной точкой 
участка, близкого к окружности, должен совпадать с центром этой 
окружности. Вследствие э։ого второе звено OF группы МОГ, ян-
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лякицееся ведомым звеном механизма, имеет выстой, продолжите 
ность которого равна времени прохождения точкой шатуна учаа 
траектории, близкого к дуге окружности.

При присоединении к уже существующему механизму А1Н 
новой структурной группы MOF должны быть выдержаны следую!! 
два условия:

I. Присоединяемая группа не должна стеснять движение баз 
лого механизма.

2. Угол передачи между звеньями присоединяемой группы 
должен принимать чрезмерно малых и чрезмерно больших зиаче* 
(считаем, что угол передачи меняется от 0® до 180 ).

Угол передачи принимает свое наименьшее (|i։) и нанбольи 
(us) значения в положениях наименьшего и наибольшего удален 
шатунной кривой от центра неподвижного шарнира F. Положе! 
наименьшего удаления шатунной кривой от центра неаодвижп։ 
шарнира называется внутренним положением присоединенной груш 
положение наибольшего удаления—внешним положением присое, 
ненной группы.

В работе |2| рассмотрены методы графического синтеза при» 
единенной группы по указанным выше двум условиям. По услоза

нестесни.мости траектория (точки М) можс 
быть воспроизведена полностью, если пав 
большее расстояние рп1.1Х (фиг. 2) нед­
вижного центра от траектории будет меа 
ше суммы длин звеньев диады MOF, 
наименьшее расстояние prr;in этого центра- 
больше разности тех же длин.

Если обозначить длину звена ЛЮ черг 
R, a OF через L и принять, что на им ea­
rn и й угол передачи Hj = 30°, а наибольшим 
թ։ = 150°, т. е. ■

sin и > — .
2

то условия нестеснимости движения присоединенной группы и доп՛
стимых значений углов передачи выразятся в виде:

+ RL.

Рmin ՝:> ? Тшах ’

где
Ртах = R՜ + Լ՜ “ 2RL C0S

Pmln = + 2fl/-COSp1։

p — текущее значение расстояния между точками F и М. Коордик! 
точки В выражаются следующим образом:
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Лд = d cos т( a cos Ф, 

yfi = d sin г, 4~ « sin փ,
(3)

где > - текущий угол между кривошипом АВ и положительным на-
|равлением оси Xj (фиг. I).

Н. II. Левятским |1] выведены реккурентные соотношения между
Ринатами точек /И и В в виде:

V.Q.. 4- \VnTn 
л — 2ձ ’

(4) 
v-v

_____ ՀՀ 
где_________________________ ___

= ±--------------- ֊2---------------- » (5)

I

в РЬ

Վ(֊ — xfifcsin<«> — уя(£со$։«> —ծ), Тв= — yBk sin ч> 4՜ cos ա ֊ծ).

Условие проворачивания звена АВ на 2к и DC на угол <Հ2-, 
^писанное в виде:

а 4- d <Լ b 4֊ с,
а 4- b<^d 4֊ с, (6)
а 4- շ<Լ b 4֊ d,

исключает тот случай, когда звенья DC и ВС вытянуты в одну пря­
мую. В самом деле, координаты точки С выражаются следующим 
образом:

x^cosf Ty^sinv

Уcos i ± xfisini

где т угол между звеньями DC и ВС.
При 7 = 0 условие (6) не выполняется и нарушается определен­

ность движения и неразрывость шатунной кривой.
Вычисляя (с малым шагом изменения параметра Ф в пределах 

ФС'^<2») координаты точки В, затем по соотношениям (4) коорди­
наты точек шатунной кривой, задавшись из конструктивных сообра­
жений произвольным положением точки Ր в плоскости YOX (напри-

• Знак перед радикалом V в выбирается в зависимости от того, какая из двух 
южных шатунных кривых должна быть приближена к заданной траектории.
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мер, прямоугольной сеткой варьируемых точек х}.. и уг), проверяют 
условия (I), в которых

? = /(Лг-хГНУг-У)2 ,
_______________________ (

[L = V (хг — л0)'֊ + (у?. - ус): .

Предполагается, что предварительно просчитаны на цифрой 
машине семейства круговых направляющих механизмов, у довлел 
ряющих определенным логическим условиям, сформулированным в [
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ԿԱՆԳՆՈՒՄՈՎ. ՄեԽԱՆԻՋՄԻ ՃԱՐԱԿՒՑ ԴԻԱԴԻ ՍՒՆԹեՋհ 
ՄՒ ԱՆԱԼԻՏԻԿ ՄեԹՈԴԻ ՄԱՍԻՆ

Ա 1Г Փ П Փ Ո Ի Մ

Տվլսւչ հոդվածը հան դ ի и տնում է |.?| ա չխսււոուի1 լան շարունակութ րս 
Սվսաեղ առաջարկված I, В ե .VI կետերի կոորդինատների միջև հղած ոեկ 
րևնտ հարարերութ րււնների միջոցով հոդակապային կանգնումներով մհի 
նիղմներին միացվող դիադի նախագծման անալիտիկ մեիքողէ П.{и մեխանիկ 
ներր վերջին մ ամ անակնե լա լա լն կիրւոոա մ /Л» ղանում ավտոմատ ււարՀ 
րում, որպես գործող որդաններ: Դիադի անշարմ ի կենտրոնը րնտրւխ։ 
_շա րմ մin'll հնարավորութ լունից ե փոխանցման թու ւլատրելի անկրււ նիցւ

Աշխաւոութ լան վերջԱական նպատակն Լ վերոհիշլալ մեխանիզմ 
մասին տեղեկադիրվէ կաղմելը։
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