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3. С. СААКЯН

МЕТРИЧЕСКИЙ СИНТЕЗ ДВУХКНИВОШИПНЫХ 
ПЯТИЗВЕННЫХ ПЛОСКИХ МЕХАНИЗМОВ С 

ВРАЩАТЕЛЬНЫМИ КИНЕМАТИЧЕСКИМИ ПАРАМИ

! Плосхвг пп’. нйш'П'и.* «сехаап.заи с дпуаз < гспскм'ки гнобили 
I рил. :1 ксг <л։уг ». та։։<• »&т • е объектом иеелелоьаммй как ы ;у'тг<֊м 
11 << гак и с СССР |4 61 Е «*1Й'х рвотах, н частности. рассматри­
вают ՛• усличЕз пр I.» ’ь.чхнгяка ՛ -душ.'.х -ч:ецьгн О таки такие р> ■ 
гл<։.։<-1мийи ирснолйтсп лиг.п дли л^ухкркг-пшнимых чехадиимон черно- 
։о }>од.< . лкб » >։ частное .тстгиопк. вопру., а, котла оба й«-.*л։пн\ знг- 
[I.- сяя.члиы оно- ле • • ггпзии цистМпным передаточным (»։ Имшсюн.-м, В 
.•т'ячп: • *՛« чышг у»,и;К!к:1Ы.՝. ։։»»ют ' -|], и ‘б| рассмотрены ши:։.»? 
...I. . 1' Пропорх-.ИПЛПИЯ КДУШИХ ЛМСКЬСН ’I Нйиб'-'ЛСГ ОИЩ.СН пос Ганою:»' 
впприси. При <тоа получены системы нердненств. определившие об- 
՝..՛. ■։։ с\шестиотлни.ч г.ни нлн 5Hh.ro М՛--(ИЙСЖГСЙ :։ виду .ПЛх- 
крН5ишпи1Ные иехашглы:--- нерв.?։-», нгнршо родов, хта։г.е кркррщппнп- 
Корс.МЫСЛоНЫ».- иеХпНИНЫЫ >. ■։ которых л.чкюлннютсн сорт ношений:

/ - и г/; а ■! ска - </ ! <( и.

?. Аиалид полученных п |6] результатов позволяет затесать об։»:>- 
п.'гхиые услон.'дя су^ествопймии .чех ап измок того иди иного типои 
для ..-.пух качег.тпекг.о отличных случаен' , когда / г/. Для случая
/ ; • <? имгем услония сугисстионання: даухкрквашнпных механизмов пер­
вого рода

6 г а </ /, \Ь •— е! \ ' и с/; (11

дкухкривошнпиых механизмов второго рода

Ь -+• с "-՝ <! I а. |/> с! < и I <!-, (2)

при 1'.ошипн<|-коромысловых чеханиэиов

Ь с ՝՝՝>и ! — (/, [6 г'- '«/4֊ / а. (3)

.Для случая / Д (/ имеем условия су։иегтвования: днухкривоипп։- 
ных механкамоп первого рода

Ь с \ а (1—1, \Ь — с| <С (1 а — I՛, (-11

С'оглас1||> ■<; ичпгиии» 1Ь՝НМШ՝։ хрхиошнлп ДЛИ МСХППНЗМОП С Д11\ЧЯ и более 
. ........... подпижнм.-ти [6|. и дла։.нт֊Й1»и-м дкухкринош։«и։мчи чехани.чмйх:» лирного 
рода пл .и.чпд механизмы, рнэкерм .чищьси которых поэпОляю- кедущнм чненьн.м зп- 
н;։м.1Г|| любые »>тннеи|ил»иы>.՛ положении, еиглнеуечыи с у. локн.-м ирдгпении каждого 
нз НИХ О1 ноентельно стойки. Двухкринишиииммн механизмами иторого рода но.«11.111111 
механизмы, к которых нодущие лвеньн при 1>11р1։д«.։лснных услспинх получают пгемпж- 
НП.-Т1. нроно.шчив н.ия на ЗбН .

Ванду .-.1чм •трин ригечнт рннае.мых чг-хлиплмон ина подучу их заенп, два та- 
тупа (рис. I)) К.-юду принята уиловие <1 а.
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хкривошнпных механизмов второго рода

Ь — с>г7-|-/—а, \Ь — с\<С_а </ I; (51

крявошипно-коромыслбных механизмов

Ь ֊г с <1 -\а—1\, — с|-\с/4-|а (6՜)

Неравенства (1-6), представленные на рис 2, и и б, где по осям 
отложены длины шатунов 6 н с. обозначают области существования

Рис. 1 Кинематическая схема шарнирного иягизвенника

той или иной разновидности механизма. При этом значительно облег­
чается задача метрического синтеза этих механизмов.

3. При проектировании двухкрявошипных пятизненных механизмов 
первого рода на передачу движения существенным образом влияет ве­
личина острого угла ; между направлениями шатунов (рис. 1). При 
этом ставится требование

где 7пЦп — минимальное допустимое 
пня (7) в механизмах с i d (рис. 
пиЙ:

значение угла ;. Для удовлетворен
3, о) необходимо выполнение уСло-

Ь"-{- 2Ьс cos 7n.ii! с2—(<։ d -г- /)с > 0; (81

I 'С ТпНЯ) (7)

/г ■ 26с cos т mi;i 1 с՛ (/ — « — </)■ О. (9)

Обычно размеры механизма a. d ' взбираются, исходя из кон­
структивных соображений и условия (8), (9} обеспечиваются подбором
длин шатунов А и с. Исследование зависимое ти (8) показывает, что в
системе координат 
повернутыми на 45 
ВОС имеет вид:

АОс (рис. 3, и) ока представляет собой эллине / с 
осями. Уравнение эллипса в системе координат

5. TH. № 5

(8а)
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Аналогично, зависимость (9) представляет эллипс 2, уравнение кото­
рого будет:

-1
/ .՛' d И ' / / — а — d \2 ՝՜ * (9а)

у-2“cos_Lh1!L ) |2 s-n )
\ 2 / \ 2 /

Для совместного удовлетворения условиям (8) и (9) при выборе разме­
ров Ь и с необходимо, чтобы большая полуось оллкдеа 2 была боль­
ше меньшей полуоси эллипса I,, _т_ е-.

а) 6}
Рис. 2. Области сутсстяпвания: /—дпуяхрямсипшнмх чехппяэчок первого 
рода; 2 двуххрнвошнппых мехамнямоп второго рида;’ ձ кривошипне՛ коро- 

mhcagbmi механизмов

Преобразуя выражение (10), получим

ат d 

tg(45֊ (И)

Для пятизвенных механизмов, в которых I d (рис. 1, а), имеем:

/г — '2bc cos 'Pr.ir. 4- с2 — [a -J- d /)" 0; (12)

ձ2 '2be cos Հայս I r։ — id— a — /) 0. (13)

Зависимости (12) и (13) представляют собой эллипсы 7 и 2 (рис. 4,6), 
уравпеиия которых в системе координат ВО(՝ соответственно будут:



Научные заметил 67

^HpJU ’’’ 1 '■ ■ "_____
.. ........ , у ■ d !

I ~7\~ • I *Tlinк1 ~
(12a)

Длк совместного удовлетворения условиям (12) и (13) 
чтобы большая полуось эллипса 2 была больше меньшей 
липса 7, т. е.

d — I a d • i

I “2 sin /2 cos 1522-
2 2

(13a)

необходимо, 
полуоси эл-

(14)

Рис. 3. К определению области существования двухкривошипных механизмов 
первого рода при условиях / >с/ и 7>7։i.jn

Преобразуя выражение (14), получим.

(15)

4. Как следует из вышеприведенного исследования, при проектиро­
вании пятизвенных двухкривошипных механизмов первого рода с га­
рантированным отсутстпнем возможности заклинивания (*' ' |С п) длины 
двух кривошипов и стойки, должны удовлетворять соотношению (11) 
либо (15). При этом длины шатунов Ь п г должны быть выбраны в 
заштрихованной области А (рис- 3, б и 4, о), заключенной между эл-
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липсамн / и 2, уравнения которых в системе координат ВОС выража­
ются зависимостями (8а), (9а) либо (12а), (13а). Естественно, что вы-

Рйе. 4. К определению области сущеети;>։н։нин дну ххришнпиипых механизмов 
первого рода при уелокикх /■ d и -'■|!I։jI1

шепрнисденные условия более строги, чем условия /'>о (1 и (11. ли­
бо (В՜: а - (! и (4), обеспечивающие чисто геометрическую возмож­
ность существования двухкривошииного механизма первого рода.

Ер-иач.т.'ин политехиичесхии кп< и։։ ут 
км. К. Маркса

I lot",.шло 20.IV. 1971

ЛИТЕ Р А Т У Р А

1. Kirchh'if ЛЛ Dtis Gclcnhfuiifeck nnd scin Bewcguogsberekdi. „MasehinenbaiJlcdHiik'’, 
/>. 1963. 2.

2 Kirchhtif M. EiHwiirf fiinlgliedriger Z.wcikurbclgctriebe ujtlcr Berucksichtigung des 
UbcrtragUJigSwinkrh. „M iachincnLauleehnik", /2, 1963. 6.

3. Krnmcr Ji. Das fun'” liedr.kjer /.՛.-:ku H H iyI r՛.՛ . .■ SElYl At.«rivh ..y.ris.-!iin-n:..e:- 
tcchiiik", /4. 1965, 9.

1

4. i Э. Г. Условия наличия одного и днух кришмпипоп и Влтивемком шар­
нирном механизме. Bui. hisl politclin Iasi, fO, 1964. 1 2.

5 ('-'рич-ч П. Jd.. Ttiuiixcau'i Id. .4. Анализ и элементы синтеза днухкрикошНиных 
нн ги чи-iuiit • кинематических цопеГ։. <_'б, „Теория механизмов и динамика ма­
шин". Омск. 1967.

6. Сиакл.ч .'9. С. Условия проворачивания ведущих хпеииеп в плоских и.чтизвеины.х 
механизмах г вертикальными кинсййтичдскпми нарами. „Известия АН 
Лрм.ССР (.ерия Т. Н.Г. т. ХХШ. № 5. 1970.


	64
	65
	66
	67
	68

