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Устройство, контролирующее превышение скорости, размещаемое на шки-

ве ограничителя, является квазисимметричным относительно оси z (рис. 1, а). 
При повороте входного звена 1, несмотря на равенство размеров пар звеньев 2  
и 3, выходные звенья 3 раскрываются несинхронно [1, с. 66–67]. 

 
                     а)                                                                  б) 

                   
 
Рис. 1. Кинематическая (а) и конструктивная (б) схемы устройства, контролирующего 

превышение скорости: 1 – входное звено; 2 – шатуны; 3 – выходные звенья; 4 – шкив;  
5 – натяжной механизм; 6 – упоры; 7 – стопор; C456 , C7 – центры масс шкива в сборе и стопора 

 
Выразим координаты центров пар звеньев 2 и 3. Для звеньев, располо-

женных слева, в обозначении добавляем индекс L: 
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Зависимости углов поворота правого γ и левого γʹʹ выходных звеньев 3 от 

угла поворота φ1 входного звена 1 были определены ранее [1, с. 66]. Раскрытие 
выходных звеньев 3 приводит к дисбалансу [2] исследуемой системы (рис. 1, б). 
Определим координаты смещения ее центра масс хС(φ1) и yC(φ1) как функции от 
угла поворота φ1 входного звена 1 (рис. 2): 
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где m1, m2, m3, m456, m7 – массы входного звена 1, шатунов 2, выходных звеньев 3, 
шкива 4 в сборе с натяжным механизмом 5 и упорами 6 и стопора 7; х1, х2, х3, х456, 
х7, y1, y2, y3, y456, y7 – координаты центров масс соответствующих звеньев;  
l1, l2, l3 – длины входного звена 1, шатунов 2 и выходных звеньев 3. 
 
а)                                                        б)                                              в) 

     
 
Рис. 2. Смещение координат центра масс системы по оси абсцисс (а), ординат (б)  

и соотношение их между собой (в) при раскрытии выходных звеньев из «нерабочего» 
положения в «рабочее» 
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