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Зростання робочих швидкостей машин-автоматів, а також під-
вищення їх надійності потребують постійного вдосконалення або 
пошуку нових циклових механізмів, ведена ланка яких здійснює 
складний рух періодичного характеру (розгон, рух з V-const, 
гальмування) . Це найчастіше комбіновані механізми змінної 
структури. Таким є механізм приводу талера двохобертових плос-
кодрукарських машин — зубчастий кулісно-рейковий (привод 
Mille) [2]. Однак він не може забезпечити роботу автомата на 
високих швидкостях. У цьому випадку необхідно застосовувати 
прості шарнірно-важільні механізми з ділянкою наближено-по-
стійної швидкості вихідної ланки. 

Розроблено синтез таких механізмів [3—5]. Синтезовані меха-
нізми забезпечували наближено-постійну швидкість при невели-
ких кутах повороту ведучої ланки — кривошипа, при цьому 
кривошип не повертався на повний оберт, а здійснював хиталь-
ний рух у заданих межах. Таким чином, одержані механізми 
були неповнообертовими, внаслідок чого їх використання обме-
жувалось. 

Аналітичні дослідження впливу геометричних параметрів на 
кінематику веденої ланки (повзуна) механізму (рис. 1) свідчать 
про можливість одержання ділянки наближено-постійної швидко-
сті руху повзуна при повнообертовому русі кривошипа. 

На рис. 1 зображено звичайний шестиланковий, кривошипно-
повзунний механізм КПМ-6/2 другого класу. Він умовно складаєть-
ся з двох вихідних взаємозв 'язаних механізмів — кривошипного 
шарнірного чотирьохланника 0\АВ02 (ДШЧ) і чотирьохланного 
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кривошипно-повзунного 02СД (КПМ—4/2). Наведемо його пара-

метри: Кі-

АВ 

ОлОг 

О, А 
— відносна довжина базовідстані Д Ш Ч ; К2

: 

відносна довжина шатуна Д Ш Ч ; А 3 = 
О, В 

віднос-
ОгА 01А 

на довжина другого кривошипа ДШЧ; ланка 0\А — кривошип гкР 
приймається за одиницю виміру всіх довжин у механізмі г к р = 1 ; 

С 

О, С 

01 А 

Рис. 1. Кінематична схема кривошипно-повзунного ме-
ханізму. 

відносна довжина поводка або кривошипа в другому 

СО 
вихідному механізмі КПМ—4/2; Я 5 = 

О і Л 
відносна довжина 

шатуна в КПМ—4/2; — відносна довжина зміщення центра 02 
відносно лінії руху повзуна; ав — кут установки базовідстані, 
тобто між лінією "базовідстані і лінією руху повзуна; аз — кут 
установки ланок між плечами 02В і 02С ланки В02С. Досліджен-
ня показали, що параметри а3 і ав рівнозначні і зв'язані залеж-
ністю 

аБ = а3 - л. (1) 
Математичні залежності для розрахунку кінематики Д Ш Ч і 

КПМ—4/2 відомі [1], і тому для розрахунку кінематики повного 
механізму можна відповідно одержати 

Мої = >-з-шз/-^кр. І, (2) 

\Ут = Х3 • • Ц/'кр. / + Х3 • єЗІ • 1/кр. і. (3) 

Особливість механізму — нерівномірне обертання кривошипа 
0 2 С — (ведучої ланки КПМ—4/2) за рахунок сумісної роботи з 
двохкривошипним механізмом Д Ш Ч , в якому рівномірно обер-
тається вхідна ланка (кривошип 0\А=ГКР). Кожен з умовно-
вихідних механізмів має свої окремі ланки: Д Ш Ч — Лі, Яз, Аз. 
КПМ—4/2 — >.4, А.5, Хе- Вихідні механізми розділяються кутом 
«з, за допомогою якого можна в широких межах здійснювати 
зміну розміщення одного механізму відносно іншого. Згідно з за-
лежністю (1), кут ав дає той же кінематичний ефект. 
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Постійну швидкість VDi = const руху повзуна в цьому меха-
нізмі можна одержати, якщо при обертанні кривошипа на де-
якому проміжку фКр значення мзі і змінюватимуться відпо-
відно так, що їх добуток залишатиметься постійним 

h • (озі • VKp./ = const. (4) 
Д л я цього необхідно знайти розміщення умовно-вихідних ме-

ханізмів Д Ш Ч і КПМ—4/2 один відносно іншого (зміною кутів 

W 60 80 100 120 т^ґбО 180 200 220 

X 
Рис. 2. Кінематичні діаграми синтезованого механізму. 

а з або а Б ) , при якому одна з величин добутку (4) зменшувати-
меться, а друга одночасно збільшуватиметься. Слід відшукати 
значення геометричних параметрів Аі—Аб, при яких, на деякому 
куті повороту кривошипа, значення «з/ і VKp.r добутку (4) зміню-
ються таким чином, що добуток (4) залишається приблизно по-
стійним. 

Розв 'язання цих задач можливе тільки при застосуванні швид-
кодіючих ЕЦОМ. За складеною програмою проводять аналіз 
швидкісних характеристик обох уявно-вихідних механізмів, в ході 
якого знаходять максимальні значення соз/ і V K p . i , їх фазове 
розміщення по куту повороту кривошипа, нахил швидкісних ха-
рактеристик по різні боки екстремальних значень і обчислюють 
кут «з для визначення розташування Д Ш Ч і КПМ—4/2. Най-
більш складна частина програми: використовуючи знайдене зна-
чення кута аз , провести пошук геометричних параметрів Лі—Хв, 
при яких одержується задана наближено-постійна швидкість на 
заданому проміжку кута повороту кривошипа. 

Критерієм оцінки знайдених значень параметрів вибрана 

A Vdi — У Dl m a x — V d i min, ( 5 ) 

яка визначається на заданому проміжку [cpH, фк], де VDI max,' 
Vdi min — максимальне та мінімальне значення швидкості повзу-
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на заданому проміжку. В ході синтезу програмою відшукують 
мінімум AVDI д л я к о ж н о г о і з заданих параметрів Я і—Аб і нарешті 
друкують кінцеві значення параметрів і одержане АVDi. Якщо 
одержане AVDI не задовольняє, пошук можна продовжити, бе-
ручи за вихідні знайдені параметри. Повторний пошук завжди 
дає ліпші результати відносно AVDI-

На рис. 2 показані кінематичні діаграми механізму, геомет-
ричні параметри якого розраховані за допомогою ЕЦОМ. 
Д л я даного механізму A V d i = 0,0058 в інваріантному вигляді, що 
становить 0,59% від максимального значення швидкості на зада-
ному проміжку. У розмірному вигляді при швидкості головного 
вала «==60 об/хв значення AVD1 = 0,0105 м/с. Прискорення на 
ділянці наближено-постійної швидкості коливається близько нульо-
вого значення (в інваріантному вигляді) — в плюсі на 0,0717, 
або 7,17%, і в мінусі на 0,177, або на 17,7%- Довжина ділянки 
наближено-постійної швидкості може становити 50 . . . 60° кута 
повороту кривошипа. При переході до реальних значень (розмір-
них) довжин ланок з урахуванням зміни довжин у межах допусків 
і посадок, мінімальні значення А VDI змінюються від 0,00582 до 
0,00580, або на 0,034%. 

Такі механізми з ділянкою наближено-постійної швидкості 
повзуна можна застосувати там, де виконуюча ланка повинна 
рухатися з постійною швидкістю на заданому проміжку часу. 
Використання механізму для руху талера в двообертових плоско-
друкарських машинах типу ПП-84 дасть змогу спростити привод 
друкарського апарата в цілому, підвищити швидкість роботи 
машини, підняти якість друку. 
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The article shows the possibility of synthesis with the help of electronic 
digital Computer of simple hinge-lever crank-sl iding mechanism with the area 
of appromimately permanent speed at ful l-rotat ion crank movement. 

The length of area and the degree of approximation are given before the 
synthesis begin. 
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