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Дослідження параметрів механізмів вищих класів є актуальними на 

підставі того, що для різноманіття таких механізмів не існує 

універсального метода, який би дозволив виконати їхній аналіз: в кожному 

конкретному випадку необхідно розробляти індивідуальну послідовність 

такого дослідження. Так в наукових роботах їм приділяється значна увага: 

розглядаються питання теорії будови таких механізмів [1,2] та 

кінематичного аналізу [3-6], вирішуються задачі для складних просторових 

механізмів [7]. 

Розглянемо механізм четвертого класу (рис. 1), який складається з 

початкового механізму (ланки 0,1) та структурної групи четвертого класу 

(ланки 2-7). 

 

 
 

Рисунок 1 – Механізм четвертого класу 

 
 

Рисунок 2 – Графоаналітичний спосіб 

 

Для проведення кінематичного дослідження механізму 

використовуємо спосіб умовної заміни ведучої ланки на іншу умовно 

можливу ланку 4, тоді формула будови такого механізму набуває вигляду: 
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Згідно з отриманою формулою будови визначаємо послідовність 

кінематичного дослідження та складаємо системи векторних рівнянь для 

умовно іншого механізму: 
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які розв’язуємо в довільному масштабі за допомогою 

графоаналітичного способу (рис. 2) за умови того, що умовно задаємося 

кінематичними параметрами руху умовно іншого кривошипу 4 за модулем 

та напрямком (довільно задаємося напрямком та величиною кутової 

швидкості ланки 4). 

За отриманою довжиною відрізка, що позначає на плані швидкостей 

вектор швидкості точки, що співпадає з центром кінематичної пари, якою 

дійсний кривошип механізму четвертого класу з’єднаний з структурною 

групою ланок відповідного класу та дійсними кінематичними параметрами 

руху кривошипа 1 виконуємо розрахунок величини масштабного 

коефіцієнту плану швидкостей, що відповідає умові вихідних параметрів 

дослідження та визначаємо кінематичні параметри механізму четвертого 

класу. 
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