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На основании рисунка можно составить векторные уравнения замкнутости: 

 53 H 3

64 H 4

L L L  ;

L L L  .

 
 

 (1) 

Проецируя первое векторное уравнение системы (1) на оси координат, 
можно получить: 

53 5 H H 3 2

53 5 H H 3 2

L cos L cos L cos  ;

L sin L sin L sin  .

    
      

Легко доказать, что угол поворота сателлита 2 H
2


   . С учётом этого: 

 53 5 H H 3 H

53 5 H H 3 H

L cos L cos L sin  ;

L sin L sin L cos  .

    
    

 (2) 

Отсюда, выполняя преобразования, можно получить выражения для 
определения радиус-вектора точки A и угла поворота кулисы. 

2 2
53 H 3 H 3 H

H H 3 H
5

53

H H 3 H
5

53

L L L 2L L cos2  ;

L cos L sin
cos  ;

L

L sin L cos
sin  .

L

   
  

 

  
 

 

Для решения второй задачи кинематики систему (2) можно продиффе-
ренцировать по обобщенной координате H: 

 53 5 53 5 5 H H 3 H

53 5 53 5 5 H H 3 H

L cos L sin L sin L cos  ;

L sin L cos L cos L sin  .

         
        

 (3) 

Отсюда легко определить передаточные функции скорости кулисы и ку-
лисного камня в его относительном движении вдоль кулисы: 

53 H H 5 3 H 5

H H 5 3 H 5
5

53

L L sin( ) L cos( ) ;

L cos( ) L sin( )
.

L

         
       

 
Аналогично решается третья задача кинематики. После дифференцирова-

ния системы (3) по обобщенной координате H, получаются уравнения: 
2

53 5 53 5 5 53 5 5 53 5 5 H H 3 H
2

53 5 53 5 5 53 5 5 53 5 5 H H 3 H

L cos 2L sin L sin L ( ) cos  L cos L sin  ;

L sin 2L cos L cos L ( ) sin L sin L cos ;

                  
                  

 

на основании которых определяются передаточные функции ускорения кулисы 
и кулисного камня в его относительном движении вдоль кулисы: 
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2
53 53 5 H H 5 3 H 5

H H 5 3 H 5 53 53
5

53

L L ( ) L cos( ) L sin( ) ;

L sin( ) L cos( ) 2L
.

L

          
           

 
Аналогично, преобразовывая второе уравнение системы (1), можно полу-

чить уравнения для кулисы 6 и кулисного камня 4. 
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К ВОПРОСУ О ЗАКОНЕ ИЗМЕНЕНИЯ УГЛА МЕЖДУ РЫЧАГАМИ 
РЫЧАЖНО-КУЛАЧКОВОГО МЕХАНИЗМА Ю. Н. ЛУКЬЯНОВА 

 
Рассматривается вопрос о выборе оптимальноого закона изменения угла между 

рычагами рычажно-кулачкового четырёхзвенного механизма. 
 
Ключевые слова: рычажно-кулачковый механизм, угол между рычагами, закон 
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В настоящее время довольно широкое распространение получили 
роторно-лопастные машины. Данные конструкции используются при 
проектировании и изготовлении компрессоров, насосов, тепловых двигателей, 
расширительных машин. 

Одним из основных узлов таких агрегатов является механизм 
преобразования движения лопастей во вращение выходного вала. 
Перспективным развитием класса подобных механизмов является рычажно-
кулачковый четырёхзвенный механизм Ю. Н. Лукьянова (рис. 1) [1, 2, 3]. 

 


