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Целью кинематического исследования является: определение кинема-

тических характеристик звеньев, оценка кинематических условий работы 

выходного звена, определение необходимых численных данных. 

Кинематический анализ используется для решения следующих задач: 

о положениях звеньев механизма, определение траекторий движения 

точек; 

о скоростях звеньев или отдельных точек механизма; об ускорениях 

звеньев или отдельных точек механизма. 

Существует 3 метода кинематического анализа: графический, графо-

аналитический, аналитический. В работе проведен кинематический анализ 

на примере кривошипно-кулисного механизма аналитическим методом. 

Преимущество графического метода заключается в наглядности и простоте. 

Он хорош для кинематического анализа звеньев, совершающих возвратно-

поступательное движение. Недостаток метода – невысокая точность, кото-

рая зависит от графических построений. 

Работа направлена на устранение этого недостатка путем автоматизи-

рования процесса вычислений и построения кинематических диаграмм, тем 

самым сводя погрешность в построении к нулю. 

Исследование начинается с построения различных положений меха-

низма. Строится “N” последовательных положений механизма, которые он 

занимает в процессе работы в пределах одного цикла (обычно один полный 

оборот входного звена). Количество положений механизма “N” выбирается 

в зависимости от необходимой точности исследования. При чисто графиче-

ском решении задачи обычно принимают N = 12. Это обеспечивает в боль-

шинстве случаев достаточную практическую точность при относительно 

небольшом количестве построений.  

При использовании графического метода в качестве алгоритма реше-

ния задачи с помощью ЭВМ количество положений механизма, выбирае-

мых для исследования, не имеет ограничений. 

Таким образом, устраняются погрешности, и дается возможность по-

строения диаграмм с максимальной точностью при использовании неогра-

ниченного количества положений кривошипа.  
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Целью работы являлась оценка кинематических характеристик сфери-

ческой передачи с промежуточными телами качения, у которой входной вал 

соединен с входным звеном передачи (внутренним кулачком) посредством 

карданного шарнира. 

На первом этапе исследований в системе Siemens NX была разработана 

модель шариковой передачи с постоянным мгновенным передаточным от-

ношением i = 5. В качестве кривых центровых профилей кулачков исполь-

зовались синусоидальные кривые. Далее была разработана модель передачи 

c карданным шарниром (показана на рис. 1). 
 

а)                                                б) 

 
 

Рис. 1. Модель сферической передачи: а ‒ оси валов совпадают; б ‒ оси ва-

лов пересекаются под углом 
 

Установлено, что соосная сферическая передача без карданного шар-

нира обеспечивает кинематические параметры, аналогичные параметрам 

цилиндрической передачи. Установка карданного шарнира изменяет кине-

матику передачи, которая соответствует схеме с остановленным сепарато-

ром (i = 4). Наклон ведущего вала увеличивает неравномерность угловой 

скорости вращения ведомого вала (сепаратора) при постоянной скорости 

ведущего вала. 

Преимуществами разработанной конструкции являются малогабарит-

ность в осевом и радиальном направлении и высокая нагрузочная способ-

ность, т. к. мощность передается одновременно по множеству потоков (тел 

качения).  




