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МАШИНОСТРОЕНИЕ

Д. Л. ДЖАГЛЦПЛНЯН. К. X. ШАХБАЗЯН

0 СИНТЕЗ! ЭЛЛИПТИЧЕСКИХ ПРЯМИЛ

Существующие методы аналитического приближенного синтеза 
направляющих механизмов по прямой не позволяют заранее задавать 
вид приближающей кривой и величину допустимого максимального 
отклонения. В настоящей статье дастся метод приближенного синтеза 
двух гппоп прямолинейно-направляющих механизмов при заведомо 
извесгиом виде приближающей кривой и заданном максимальном 
отклонения от выбранной прямой па участке приближения.

В работе [1] даны соотношения длин звеньев кинематических 
схем двух шарнирно-стержневых четырехзвенников для воспроизведе
ния подоишенных кривых эллипса (рис. I) и гиперболы (рис. 2); на 
этих рисунках приняты обозначения:

.4 I) - ПС =с!՝>, Л Н^=КС=ВМ=а;2.

При определенном соотношении дл 
пая точка .44 на некотором участке бу. 
но по прямой (/—(/: 
аI параллельной АГ), при (рис. I), 
н) проходящей через точку .4 в заданном направлении с угловым 
коэффициентом /V. при а<^с (рис. 2).

Уравнение подошвенной кривой в принятой системе координат 
(рнс. I, 2) будет:

(.Г՛֊ у»)2 _гг2д;2 _|_ г=)у2, (1)
При выражение (1) является уравнением подошвенной кривой 
эллипса, а при а :с—подошвенной кривой гиперболы.
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Касательные к подошвенной кривой в точках К,. ЛК. .И, (рис. И 
и в точках И,. М* (рис. 2) будут параллельны прямой </—</. так как 
траектория чертящей тчки Л1. ։՝. е. приближающая кривая па участ
ке приближения в укачанных точках имеет максимальное отклонение 
от прямой <] </. Из сказанного следует, что первая производная вы
ражения (1) по переменной х в точках ЛД, М.. и Л1а (для случая 
а с) равна угловому коэффициенту прямой -.;֊ ■</ (рис. !). Дифферен
цируя выражение (I) ио х. получим

л-|2(л-Н-У-,)֊^| 
у[а2 с2 2(х2 у2)| '

Расстояние точки Л1{- от прямой // </ будет:

д = Лл7֊^-/?уг- С 
/ /Р-|՝Ла

(2)

(31

где Л. /? и С коэффициенты уравнения прямой, заданного в виде 
Дх | С-0; л՜,.-, у, координаты точки ЛД, 7^1, 2. 3.

Выражения (Г), 12) и (3) позволяют определить огноснтел.ъ.ные 
величины координат точек /VI,, .И.,, Д1Л, и так же соотношение пара
метров механизма я и с.

1. Для подошвенной кривой эллипса (рис. 1) в точках Л/։, /И2, 
М3 у'=0. Следовательно, согласно выражению (2) имеем

х(2х2-}-2у«-л2)=0. (4)
Принимая с=|, из (I) и (4) получим:

л\а- /ОД—0,25 у։л~0,5(»г;

х2=-0;

Как из рис. 1. так и из выражения (3) следует, что расстояния то
чек Л/,. .1/2. .VI., от прямой </ —<7 определятся по формуле

А= У-^-. (6)

Подставляя значения уч.у и у2, получим

« = 1г2(24 : 1) ■ 4)'д7 (7)

Длина прямолинейного участка определится по формуле

(8)
где х/: н X/ абсциссы точек Е и /•', определяемые из выражения (Ь 
посредством подстановки \՝к.г֊-уг=1 <■' И

л‘е.г=4-/2 -<г. (9)

Из (8) и (9) имеем
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/ 212 а'՝. (10)

Как следует из выражения (9). Л<4 2. Следовательно, в (7) перед 
слагаемой 41' А необходимо взять знак минус, тогда

а - /2<2Л4 П-4/д. (Н)
2. Для подошвенной кривой гиперболы уравнение прямой (] г/ 

примет вид:
у-А*. (12)

Как следует из выражений (3), (12) и рис. 2. расстояния точек /И։. 
А!., от прямой </—(/ определятся по формуле

а • (13)
Г /<2 II

Решая нелинейную систему уравнений (I), (2). (12) и (13). оп
ределяем относительные величины координат точек Л/։. .И.„ Г и 
параметр а (при с I).
Длина прямолинейного участка (рис. 2)

/ 2Г4 # ֊ Дг. (|4)

। к՝ Л/ ул координаты точки £’.
Так как кривая симметричная, следовательно, полученные направля
ющие механизмы будут иметь соответственно два симметричных, от
носительно координатных осей, участка приближения к прямой.

Пример. Требуется спроектировать чстырехзвенный прямоли
нейно направляющий механизм по заданным значениям А и заданно
му виду приближающейся кривой (подошвенная кривая эллипса). 
Задачу решаем для случаев: Д 0.005 и 4֊ 0.0005.
Принимая с—I, по формулам (1<>) и (II) определяем относительные 
величины параметра а и длин) участка приближения /:

а -1.31421;

/—1,044:

ч - 1.38584;

/=0,5636.

Как видно, с повышением степени точности приближения к прямой 
(в 10 раз) уменьшается длина прямолинейного участка (в 0.51 раза) 
и незначительно увеличивается параметр а (в 1.05 раза).

ЕрГУ Поступило 2I.IV.W72
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II. 11' փ ո փ ո ։ մ
Հողվտծոէ մ ւոըւքսւմ Լ եքէկա տիպի т ղղաղիծ- «ւ ղղиըղ մեխանիզմների 

и ին [1 ե զմ ան մ եք) ող, երր նախօր որ հայտնի են մերձեցող կւ՚րի տեսքը ե մե- 
ձաէ/ույն զեղումը ընտրած ուղղիր մեըծերման ղծտմասւսմ։
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I. Шихбаз.чн К Л՜.. Лмисацпин.чн Д | Об одном методе замены ногтупательиих 
пар прашательными п некоторых кулисно-рычажных механизмах «Известна 
АП Ар.м. ССР (серия Т. II.)֊, т XXVI. № 3, 1973.
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