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В сучасних машинах легкої промисловості для забезпечення технологічного процесу 

використовують механізми з просторовими [1] та плоскими [2] структурними групами 

ланок, що дозволяють отримувати необхідні траєкторії робочих органів обладнання за 

певними законами руху. Як правило, групи ланок третього [3, 4] та вище [5, 6] класів є 

складними, тому для визначення послідовності подальшого дослідження механізмів на їх 

основі [7, 8, 9] необхідно проводити структурний аналіз. 

Розглянемо складний механізм третього класу (рис. 1), що складається з ведучих 

ланок 1 та 2, які з’єднані зі стояком 0 та інших ведених ланок 4 ÷6, серед яких ланки 3, 4, 6 

– шатуни, 5– коромисло.

Рисунок 1 - Складний механізм третього класу з двома ведучими ланками 

Механізми першого класу ( ланки 0, 1 та - 0, 2) разом з структурною групою третього 

класу третього порядку, до складу якої надходить сукупність чотирьох рухомих ланок 3÷6 

(n=4) разом з шістьма кінематичними парами п’ятого класу A1 ÷ A6, (p5=6) утворюють 

механізм третього класу з ступенем вільності два та двома ведучими кривошипами, 

формула будови якого: 

. 

Метою роботи є проведення структурного аналізу механізму з структурною групою 

ланок третього класу третього порядку за допомогою способу, в якому умовно змінюється 

початковий механізм, що призводить до визначення такої послідовності дослідження, для 

якої спостерігається  зменшення класу механізму з одночасним спрощенням його 

подальшого аналізу. При проведенні дослідження враховуємо структурну особливість 

механізму - двох ведучих ланок. 

Вважаємо кривошип 2 механізму умовно нерухомим. З формули будови механізму 

маємо формулу де ведучою ланкою є кривошип 1: 

. 
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Досліджуємо механізм в послідовності, яка обумовлена іншою умовно можливою 

ведучою ланкою 5. Якщо за початковий механізм вибрати сукупність ланок 0, 5 - формула 

будови механізму має вигляд: 

. 

Якщо ведучою ланкою умовно вибрати ланку 4, то зміни в формулі будови 

механізму спостерігаються в структурній групі, яка безпосередньо приєднана до такого 

початкового механізму: 

. 

Вважаємо кривошип 1 механізму умовно нерухомим, тоді маємо механізм: 

Структурно досліджуємо його в послідовності, яка обумовлена іншою умовно 

можливою ведучою ланкою 5. Формула будови механізму набуває вигляду: 

. 

Якщо ведучою ланкою умовно вибрати ланку 3, маємо: 

. 

Виконано структурне дослідження механізму третього класу третього порядку з 

двома ведучими кривошипами, що базується на положеннях про властивість механізмів 

вищих класів змінювати свій клас в залежності від умовно обраного іншого можливого 

початкового механізму. Отримано формули будов механізмів другого класу, за якими 

можна визначитись з послідовністю подальшого аналізу механізму третього класу, 

урахування яких дозволить отримати результати розрахунків з більшою точністю. 
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