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СТРУКТУРНИЙ АНАЛІЗ МЕХАНІЗМІВ ТРЕТЬОГО КЛАСУ 
З ГРУПАМИ ЛАНОК ЧЕТВЕРТОГО ПОРЯДКУ  

Механізмів третього класу з однією ведучою ланкою на основі 

можливих варіантів структурних груп третього класу четвертого 

порядку складається з одного початкового механізму та однієї 

структурної групи ланок третього класу четвертого порядку. 

Розглянемо різні можливі види структурних груп третього 

класу четвертого порядку, що складаються з шести ланок та 

дев’яти кінематичних пар (рис. 1-4). Кінематичні пари А2, А4, А6, 

А8, А9 є внутрішніми тому, що в їх утворенні приймають участь 

ланки даної групи, інші пари А1, А3, А5, А7 – зовнішні, для їх 

утворення в механізмі залучаються ланки, що не надходять до 

даної групи, а належать до зовнішніх структурних груп ланок. 

Використовуємо метод структурного дослідження механізму, 

який ураховує кількість та характер кінематичних пар, що 

надходять до складу структурних груп [1]. 

Для визначення послідовності подальших досліджень 

механізму на основі наведених варіантів структурних груп 

третього класу згідно з способом умовної заміни ведучої ланки 

механізму [2,3] будемо вважати, що дійсна ведуча ланка 1 

механізму утворює з ланкою 2 кінематичну пару А2, а інші 

зовнішні кінематичні пари А3, А5, А7 утворені, відповідно, ланками 

3, 4, 5 та стояком 0. 

Аналіз отриманих результатів дозволяє стверджувати, що 

складний плоский механізм третього класу на основі структурних 

груп третього класу четвертого порядку можна дослідити в 

послідовності, яка обумовлена формулою будови умовного 

структурно-еквівалентного механізму другого класу. 
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Рисунок 1 − Структурна група 

третього класу четвертого 

порядку з восьма обертальними 

та однією поступальною 

кінематичними парами 

Рисунок 2 − Структурна група 

третього класу четвертого порядку з 

сьома обертальними та двома 

поступальними кінематичними парами 

Рисунок 3 − Структурна група 

третього класу четвертого порядку 

з шістьма обертальними та трьома 

поступальними кінематичними 

парами 

Рисунок 4 − Структурна група 

третього класу четвертого порядку з 

п’ятьма обертальними та чотирма 

поступальними кінематичними 

парами 
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