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Рис. 1. Механизм поперечно-строгального станка: 1 – планетарный зубчатый 

механизм; 2 – зубчатый ряд; 3 – кулачковый механизм; 4 – рычажный механизм; 

Z1 – солнечное колесо; Z2, Z3 – сателлиты; Z4 – опорное колесо; h – водило;        

Z5, Z6 – шестерня и колесо зубчатого ряда; К – кулачок; Т – роликовый толкатель; 

КР – кривошип; КС – кулиса; КК – куличный камень; Ш – шатун; П – ползун. 
 

На входном звене привода (солнечном колесе Z1) задавалась частота 

вращения, а на выходных звеньях (ползуне П и толкателе Т) силы полезно-

го сопротивления. При этом частота вращения входного звена увеличивает-

ся от нулевого значения до постоянного, заданного значения. 

В результате анализа получены кинематические графики зависимости 

кинематических параметров (положений, скоростей и ускорений) от време-

ни работы для всех звеньев механизма. 

Анализ кинематических зависимостей для зубчатого планетарного зуб-

чатого механизма и зубчатого ряда (зависимостей угловых скоростей сател-

литов, водила, шестерни и колеса зубчатого ряда) показал неравномерность 

мгновенного значения частоты вращения, которая связана с упругими свой-

ствами материала зубьев, однако при аппроксимации полученных зависи-

мостей частоты вращения (а, следовательно, и передаточные отношения 

механизмов) совпали со значениями, полученными при расчете по аналити-

ческим зависимостям. 

Анализ кинематических зависимостей для кулачкового механизма поз-

волил определить такие геометрические параметры кулачка как углы холо-

стого хода, подъема и опускания, подъем толкателя. При этом также, как и 

для зубчатых анализ показал неравномерность мгновенного значения ско-
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Радиусы закруглений автомобильных дорог,  измеряемые электронным 

тахеометром при контроле качества работ, вычисляют по формуле 
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где  Хi; Уi – измеряемые тахеометром прямоугольные координаты точки 

круговой кривой закругления. 

Средняя квадратическая ошибка определения радиуса кривой  
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где Хm , Уm  – средние квадратические ошибки измерения прямоугольных 

координат точек. 

Эти ошибки находятся из выражений 
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где lm  – средняя квадратическая ошибка измерения расстояний; αi – ди-

рекционный угол направления на измеряемую точку кривой; m – средняя 

квадратическая ошибка измерения углов. 

Ошибки Хm и Уm
 при технической точности измерений ( m =30 ,      

lm = 0,1 м) не превосходят 0,1 м. При этом с увеличением Хm , значение 

Уm  уменьшается и наоборот. Усреднено можно принять, что угол αi  равен 

45º. Тогда 
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