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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. 
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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]. 
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The question of the variation of the angle between the levers of the cam-and-lever mecha-

nism is considered. 
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