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Дослідження складних плоских механізмів є актуальними, тому в 

наукових роботах їм приділяється значна увага: в одних виконується  

структурний [1-4] та кінематичний аналізи [5-8], в інших - розглядаються 

задачі аналізу складних просторових механізмів [9]. 
 

 
 

Рисунок 1 – Складний плоский механізм 

Розглянемо механізм 

четвертого класу з структурною 

групою ланок відповідного класу 

та чотирма поступальними парами 

(рис.1). Механізм  утворений 

одним початковим механізмом 

(ланки 0, 1) та структурною 

групою четвертого класу третього 

порядку, до складу якої надходить 

сукупність шістьох рухомих ланок 

2÷7 та дев’яти кінематичних пар 

п’ятого класу А1-А9. 
 

 

До структурної особливості механізму можна віднести наявність 

чотирьох поступальних і п’яти обертальних кінематичних пар та рухомого 

замкненого контуру, що утворений ланками 3-6. Якщо ведучий кривошип 

приєднаний поступальною парою А1 до ланки 2, а нерухомі напрямні 

стояка утворюють з ланками 4 та 7 пари А9 та А8, то формула будови 

механізму набуває вигляду: 
 

 
 

Для структурного дослідження такого механізму четвертого класу 

використовуємо властивість механізмів змінювати клас в залежності від 

умовно обраної іншої можливої ведучої ланки. 
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Досліджуємо механізм, якщо умовно ведучими ланками будуть 

повзун 4 або 7. Якщо початковими ланками обрати повзуни 4 або 7 

формули будови механізму набувають вигляду: 

 

 

 
 

Отримані результати дозволять по-перше розробити послідовність 

дій для подальших досліджень, а по-друге – виконати аналіз механізму 

четвертого класу методами дослідження механізмів другого класу. 
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