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УКАЗАТЕЛЬ МЕХАНИЗМОВ 
ПО СТРУКТУРНО-КОНСТРУКТИВНЫМ ПРИЗНАКАМ

Т а б л и ц а  1

| Г руп п а  механизмов

К« группы IV

Н азван ие
группы К улисно-ры чаж н ы е механизмы

И ндекс V  огруппы хЧг*

И ндекс № №
п /п Н азван ие под­ м ехан и з­

группы мов

1 М еханизм ы  трехзвенны е общ его н а­ т 868—882
значения

2 М еханизм ы  четы рехзвенны е общего Ч 883 -941
н азначен ия

3 М еханизм ы  пятизвенны е общего н а­ П 942—946
значения

4 М еханизмы ш естизвенны е общего Ш 947-972
назначен ия

5 М еханизмы м ногозвенны е общего м 973—986
н азначен ия

6 М еханизмы д л я  воспроизведения вк 987-1199
кри вы х

7 М еханизм ы  для  м атем атических оп е­ МО 1200—1261
раци й

8 М еханизм ы  тормозов Тм 1262—1263
9 М еханизм ы  качаю щ ихся шайб шк 1264-1265

10 М еханизм ы  молотов, прессов и М П 1266-1267
ш тампов

11 М еханизм ы  регуляторов Р г 1268—1271
12 М еханизм ы  парораспределен ия Пр 1272-1277
13 М еханизмы с остановкам и о 1278—1293
14 М еханизмы н аправляю щ ие и ин­ ни 1294-1314

версоры
15 М еханизмы п ереклю чения, вклю че­ пв 1315

ния и вы клю чения
16 М еханизмы сортировки , подачи и СП 1316-1319

питания
17 М еханизм ы  грейферов ки ноап па­ ГК 1320—1333

18
ратов

М еханизм ы  муфт и соединений мс 1334—1335
19 М еханизм ы  клави ш к 1336
20 М еханизмы порш невы х машин пм 1337—1351
21 М еханизм ы  ш асси самолетов шс 1352—1375
22 М еханизм ы  изм ерительн ы х и испы ­ и 1376-1377

тательн ы х устройств
23 М еханизмы пантограф ов Пт 1378—1379
24 М еханизм ы  п рочи х  целевы х уст ­ ЦУ 1380—1401

ройств
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Т а б л и ц а  1 (продолжение)

Г руп п а м еханизмов

№ группы У

Н азван ие
группы К ривош ипно-ползунны е механизмы

И ндекс
группы к п

п/п Н азван ие
И ндекс

п од­
груп п ы

м еханиз­
мов

1 М еханизмы трехзвенны е общего на­
значени я

т 1402—1403

2 М еханизм ы  четырехэвенные общего 
н азначен ия

Ч 1404-1428

3 М еханизмы ш естизвенны е общего 
н азначен ия

Ш 1429-1452

4 М еханизмы многозвенные общего 
назначения

М 1453-1468

5 М еханизмы н аправляю щ ие и инвер­
соры

Н И 1459-1483

6 М еханизмы порш невы х машин п м 1484-1512

7 М еханизмы качаю щ ихся шайб ш к 1513-1521

8 М еханизмы д л я  матем атических 
операций

МО 1522-1523

9 М еханизм ы  для  воспроизведения 
кривы х

в к 1524—1545

10 М еханизмы остановов, стопоров и 
запоров

0 3 1546-1549

11 М еханизмы молотов, прессов и 
ш тампов

М П 1550-1554

12 М еханизмы регуляторов Р г 1555-1559

13 М еханизмы захватов, заж им ов и 
распоров

3 3 1660-1564

14 М еханизм ы  с остановкам и о 1565-1567

15 М еханизмы грузоподъем ны х уст­
ройств

Гп 1568

16 М еханизм ы  грейф еров киноаппаратов ГК 1569—1575

17 М еханизм ы  парораспределен ия Пр 1576-1577
18 М еханизм ы  ш асси самолетов ш с 1578-1581
19 М еханизм ы  сорти ровк и , подачи й 

п и тан и я
СП 1682-1586

20 М еханизмы изм ерительны х и испы­
тательн ы х устройств

и 1587—1588

21 М еханизм ы  прочих целевы х уст­
ройств

ц у 1589-1599
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УКАЗАТЕЛЬ МЕХАНИЗМОВ по Ф У Н К Ц И О Н А Л Ь Н О М У ^ 2
НАЗНАЧЕНИЮ

№ Индекс
Н азван ие  подгруппы

И ндекс группы
п/п под­

группы КР КП

I Гп М еханизмы грузоподъем ны х уст­
ройств

- 1568

2 ВК М еханизмы д л я  воспроизведения 
кривы х

987-1199 1524-1545

3 МО М еханизмы д л я  м атем атических опе­
раци й

1200—1261 1522-1523

4 3 3 М еханизмы захватов, заж им ов, зап о­
ров

- 1560—1564

5 И М еханизмы измерительны х и испы­
тательны х устройств

1376-1377 1587—1588

6 ш к М еханизмы качаю щ ихся шайб 1264-1265 1513-1521

7 к М еханизмы клавиш 1336 -

8 м М еханизмы многозвенные общего н а ­
значения

973-986 1453-1458

9 МП М еханизмы молотов, прессов и ш там­
пов

1266-1267 1550-1554

10 м с М еханизмы муфт и соединений 1334-1335 -

11 н и М еханизмы н аправляю щ ие и и н вер ­
соры

1294—1314 1459-1483

12 0 3 М еханизмы остановов, стопоров и 
запоров

— 1546—1549

13 Пт М еханизмы пантограф ов 1378-1379 —
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Т а б л и ц а  2 (продолжение)

№
п /п

Индекс
п од­

группы
Н азван и е  п одгруп пы

И ндекс

К Р

груп п ы

КП

14 Пр М еханизм ы  парораспределен ия 1272-1277 1576-1577

15 ПВ М еханизмы переклю чения, вклю че­
ния и вы клю чения

1315 -

16 ПМ М еханизмы порш невы х машин 1337-1351 1484—1512

17 Ц У М еханизмы прочих целевы х уст ­
ройств

1380—1401 1539—1599

18 П М еханизмы п ятизвенны е общ его н а­
значения

942—946 -

19 Р г М еханизмы регуляторов 1268-1271 1555-1559

. 20 СП М еханизмы сортировки, подачи и 
п итания

1316-1319 1582-1586

21 О М еханизмы с остановками 1278—1293 1565—1567

22 Тм М еханизм ы  тормозов 1262—1263 -

23 т М еханизмы трехзвенны е общ его н а ­
значения

868—882 1402-1403

24 ч М еханизм ы  четырехзвенные общего 
н азначения

883-941 1404-1428

25 шс М еханизмы ш асси самолетов 1352-1375 1578—1581

26 ш М еханизм ы  шестизвенные общего н а­
значения

947—972 1429-1452

27 ГК М еханизмы грейферов киноап паратов 1320—1333 1569-1575
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IV

К У Л И С Н О - Р Ы Ч А Ж Н Ы Е
М Е Х А Н И З М Ы

КР

I. Механизмы трехзвенные общего назначения Т 
(868—882). 2. М еханизмы четырехзвенного общего 
назначения Ч (883—941). 3. Механизмы пятизвен­
ные общего назначения П (942—946). 4. Механиз­
мы шестизвенные общего н азначен ия Ш (947— 
972). 5. Механизмы многозвенные общего назначе­
ния М (973—986). 6. М еханизмы для воспроизведе­
ния кривых ВК (987—1199). 7. М еханизмы для 
математических операций МО (1200—1261). 8. Ме­
ханизмы тормозов Тм (1262—1263). 9. Механизмы 
качающихся шайб Ш К (1264—1265). 10. Механиз­
мы молотов, прессов и штампов М П (1266—1267).
II. М еханизмы регуляторов Рг (1268—1271). 12. Ме­
ханизмы парораспределения Пр (1272—1277). 13. Ме­
ханизмы с остановками О (1278—1293). 14. Механиз­
мы направляющие и инверсоры НИ (1294—1314).
15. Механизмы переключения, включения и выклю­
чения ПВ (1315). 16. Механизмы сортировки, подачи 
и питания СП (1316—1319). 17. Механизмы грей­

феров киноаппаратов ГК (1320—1333). 18. Механиз­
мы муфт и соединений МС (1334—1335). 19. Меха­
низмы клавиш К (1336). 20. Механизмы поршневых 
машин ПМ (1337—1351). 21. Механизмы шасси са­
молетов ШС (1352—1375). 22. Механизмы измери­
тельных и испытательных устройств И (1376— 
1377). 23. М еханизмы пантографов Пт (1378—1379).
24. Механизмы прочих целевых устройств ЦУ (1380—

1401).





1. МЕХАНИЗМЫ ТРЕХЗВЕННЫЕ ОБЩЕГО 
НАЗНАЧЕНИЯ (8 6 8 -8 8 2 )

868 ТРЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫИ МЕХАНИЗМ
С ВРАЩАЮЩЕЙСЯ КУЛИСОЙ

KP

Длины звеньев механизма удовлетво­
ряют условию ЛВ > АС. Звено 1, 
вращающееся вокруг неподвижной 
оси А, имеет палец а, скользящий 
в прорези Ь кулисы 2, вращающейся 
вокруг неподвижной оси С. Кулиса 2 
совершает полный оборот вокруг оси С.

869 ТРЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫ И МЕХАНИЗМ 
С КАЧАЮЩЕЙСЯ КУЛИСОЙ

KP

Длины звеньев механизма удовлетво­
ряют условию A B  <  АС, поэтому при 
полном обороте звена 1 вокруг непод­
вижной оси А  кулиса 2 не совершает 
полного оборота, а поворачивается во­
круг неподвижной оси С на угол ß, 
определяемый равенством

й о • Авр — 2 arcsin
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870 ТРЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫИ МЕХАНИЗМ
С ПОДВЕШЕННОЙ КУЛИСОЙ

KP

При вращении звена 1 кулиса 2 совер­
шает качательное движение вокруг не­
подвижной оси С. Ось кулисы 2 не про­
ходит через центр С вращения ку­
лисы 2. Полный угол р поворота ку­
лисы определяется равенством

A B  — CD 
А С +  arcsin

A B A -C D  
АС ’

где СП — кратчайшее расстояние оси 
кулисы 2 от точки С,

871 ТРЕХЗВЕННЫЙ КУЛИСНЫЙ МЕХАНИЗМ
с КРУГОВОЙ КУЛИСОИ

к р

Длины звеньев механизма удов­
летворяют условиям

А В  +  ВС  < Л П + П С
и

А В  <  ЛП <  ВС < П С .
Звено 1 оканчивается пальцем Ь, 
скользящим в подвижной кру­
говой направляющей а — о с 
центром в точке С. При качании 
звена 1 вокруг неподвижной 
оси А  кулиса 2 совершает также 
качательное движение. Меха­

низм эквивалентен четырехзвенному двухкоромысловому механиз­
му АВСО,  у которого звено ВС  — шатун, а звенья А В  и ПС —

коромысла.
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872 ТРЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫИ МЕХАНИЗМ
С ДВУМЯ НАПРАВЛЯЮ Щ ИМИ

КР

Звено 1, движущееся возвратно-посту­
пательно в неподвижных направляю ­
щих Ь — Ь, входит во вращательную 
пару А со звеном 2. Палец с скользит 
в неподвижных направляющих а — а 
звена 3. Оси направляющих а — а и 

Ь — Ь взаимно перпендикулярны.

873 ТРЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫ И МЕХАНИЗМ
с к р у г о в о й  к у л и с о и

КР

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси А, имеет палец Ь, 
скользящий в подвижной круговой направляющей а — а с цент­
ром в точке С. При вращении звена 1 кулиса 2 движется воз­
вратно-поступательно вдоль оси х — х. Механизм эквивалентен 
кривошипно-ползунному механизму ABC, у которого АВ — кри­

вошип, ВС — шатун, а кулиса 2 — ползун.
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0,„  ТРЕХЗВЕННЫЙ КУЛИСНЫ Й МЕХАНИЗМ КР
874 с к р у г о в о й  к у л и с о и

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси А, имеет палец Ь, 
скользящий в подвижной круговой направляющей а — а с цент­
ром в точке С. При вращении кривошипа 1 кулиса 2 движется 
возвратно-поступательно вдоль оси х  — х. Механизм эквивален­
тен дезаксиальному кривошипно-ползунному механизму ABC, 
у которого АВ — кривошип, ВС — шатун, кулиса 2 — ползун, 

d —д е за к с и а л .

ТРЕХЗВЕННЫЙ КУЛИСИЫЙ МЕХАИИЗМ КР
875 С ПОСТУПАТЕЛЬНО ДВИЖУЩЕЙСЯ 

КУЛИСОЙ т

Звено 1 имеет кулису а, в которой скользит палец Ь звена 2. 
Ось кулисы образует угол -у с направлением движения звена 1. 
Угол у наклона оси кулисы к оси звена 1 должен быть выбран 
в пределах, устраняющих возможность заклинивания механизма.
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876 ТРЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫИ
ТАНГЕНСНЫЙ МЕХАНИЗМ

КР

Кулиса 1 качается вокруг не­
подвижной оси А. В ее прорези 
скользитцилиндрический палец Ь 
ползуна 2, движущегося воз­
вратно-поступательно в прямо­
линейных направляющих а — а 
станины. Перемещение х точки В 
ползуна 2 относительно среднего 
положения В' равно

х =  £ tg а ,
где а  — угол поворота кулисы 1, 
а А — расстояние точки В' до 

оси А .

877
ТРЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ 
МЕХАНИЗМ С РЕГУЛИРУЕМ Ы М  ХОДОМ 

ВЫХОДНОГО ЗВЕНА

КР

Звено 2 имеет расширенную втулку Ъ, 
охватывающую эксцентрик 1, вращаю­
щийся вокруг неподвижной оси А, и 
передает движение звену 3. Эксцент­
рик 1 приводит в движение также зве­
но 2, прорезь а — а которого скользит 
по неподвижному ролику В. Изменяя 
при помощи винта 4 расстояние между 
осью А и центром ролика В, можно 

регулировать ход звена 3,
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878 ТРЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫИ МЕХАНИЗМ
КР

Кулиса 1, имеющая форму диска 
с тремя симметрично располо­
женными диаметральными про­
резями а, вращается вокруг не­
подвижной оси А. Звено 3, вра­
щающееся вокруг неподвижной 
оси В, несет на себе ролики 2, 
расположенные на окружности 
диаметра (1 — 2АВ под углами 
в 120° друг к другу. Наличием 
трех прорезей а обеспечивается 
большая равномерность распре­
деления усилий и большая плав­
ность движения механизма. При 
вращении звена 3 в направле­
нии, указанном стрелкой, ро­
лики 2 движутся в диаметраль­
ных прорезях кулисы 1, сообщая 
ей вращение в том же направле­
нии. Передаточное отношение и31 
между звеньями 3 и 1 равно

И31 =
<йз
«1

=  2.

Таким образом, угол поворота 
звена 3 всегда равен двум углам 

поворота звена 1,
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ТРЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫИ
СФЕРИЧЕСКИЙ МЕХАНИЗМ

КР
879

Т

Л

Кулиса 1 снабжена двумя круговыми направляющими а. Звено 2 
заканчивается круглыми цилиндрическими пальцами Ь, скользя­
щими в направляющих а. Диаметр пальцев Ь равен ширине на­
правляющих а. При установке стойки 3 в различных положениях 
поворотом ее вокруг неподвижной оси А и закреплением вра­
щение от звена 1 передается звену 2 при условии, что оси шар­
ниров, круговой направляющей и пальцев Ь пересекаются в одной 
точке. Механизм позволяет осуществлять передачу вращения 
от вала А к валу В  при различных углах между этими осями.

ТРЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫ И МЕХАНИЗМ 
С ПРЯМ ОЛИНЕЙНОЙ КУЛИСОЙ

КР
880

т

Звено 1 движется 
ступательно В непод! 
ющей. Звено 2, вр< 
неподвижной оси Л 
перемещающийся в и 
рина которой равн

метру пей
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ТРЕХ ЗВЕНН Ы И КУДИСЦ Ы И М ЕХА ЦИ ЗМ
с КРИВОЛИНЕИНОИ КУЛИСОИ

КР

При возвратно-поступательном дви­
жении ползуна 1 цилиндрический 
палец 2 ползуна 1 скользит в про­
рези криволинейной кулисы 3, ко­
торая совершает колебательное дви­
жение вокруг неподвижной оси А.

882
КУЛИСНО-РЫЧАЖНЬШ  

п р о с т р а н с т в е н н ы й  
ТРЕХЗВЕННЫИ МЕХАНИЗМ

КР

^а.

г'Ш А

Е ф Л
- Ъ

ш я , -

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси А, имеет сферу а, 
соприкасающуюся с плоскостью Ь звена 2, вращающегося вокруг 
неподвижной оси В. Механизм осуществляет передачу вращения 

между двумя произвольно расположенными осями А  и В.

20



2. МЕХАНИЗМЫ ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫЕ 
ОБЩЕЕО НАЗНАЧЕНИЯ (883-941)

883
ЧЕТЫ РЕХЗВЕННЫИ

КУЛИСНЫЙ МЕХАНИЗМ
С КАЧАЮЩЕЙСЯ КУЛИСОЙ

KP

Длины звеньев механизма удовлетво­
ряют условию

А В < А С .
При полном обороте звена 1 кулиса 2 
не совершает полного оборота, 
а поворачивается вокруг неподвижной 
оси С на угол (5, определяемый равен­
ством

о о • А Вр = 2  агсэш .

884
ЧЕТЫ РЕХЗВЕННЫИ 

КУЛИСНЫЙ МЕХАНИЗМ 
С ПОДВЕШЕННОЙ КУЛИСОЙ

KP

При вращении звена 1 вокруг непод­
вижной оси А  кулиса 3 совершает 
качательное движение вокруг непод­
вижной оси С. Ось направляющей пол­
зуна 2 не проходит через центр С вра­
щения кулисы 3. Полный угол ß по­
ворота кулисы 3 вокруг оси С равен

. A B  — CD , . A B  +  CD
ß =  arcsin — ------ (- arcsin —АС

где CD =  е — кратчайшее расстояние 
оси кулисы 3 от точки С.
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885
ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫЙ 

КУЛИСНЫЙ МЕХАНИЗМ 
С ВРАЩАЮЩЕЙСЯ КУЛИСОЙ

КР

Длины звеньев механизма удовлетво­
ряют условию АС  >  А В .  Углы а  и |3 
поворота звена 1 и кулисы 2 вокруг 
неподвижных осей А и В  связаны 
уравнением

a AC  sin а  
g p _  AC cos а — АВ '

Передаточное отношение ы:з равно 
sin ос 1

« 1 2  = sin 8 cos (Р— а)

Звено 1 и кулиса 2 могут совершать 
полный оборот вокруг осей А и В.

ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫЙ КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ 
МЕХАНИЗМ С ВРАЩАЮЩЕЙСЯ КУЛИСОЙ

КР

Длины звеньев механизма удовлетво­
ряют условию АС  — А В .  Кривошип 1, 
вращающийся вокруг неподвижной 
оси А,  входит во вращательную пару С 
с ползуном 2, скользящим в кулисе 3, 
вращающейся вокруг неподвижной 
оси В.  Кривошип 1 приводит кулису 3 
во вращательное движение вокруг не­
подвижной оси В. Передаточное отно­
шение и13 механизма равно

и1з =  ~ -  =  2,!
0)з

где СО! и со3 — угловые скорости зве- 
ньев /  и 3, т. е. кулиса 3 делает один 
оборот за два оборота кривошипа 1.

22



887
ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫИ 
МЕХАНИЗМ С ПОСТУПАТЕЛЬНО 

ДВИЖУЩЕЙСЯ КУЛИСОЙ

КР

Звено 1 имеет кулису, в которой 
скользит ползун 2. Ось кулисы 
перпендикулярна к оси движения 
звена. Перемещение я звена 1 от 
крайнего левого его положения 
равно

я =  ЛВ (1— соэа).

ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫИ 
МЕХАНИЗМ С ПОСТУПАТЕЛЬНО 

ДВИЖУЩЕЙСЯ КУЛИСОЙ

КР

Звено /  имеет кулису, в которой 
скользит ползун 2. Ось кулисы 
образует угол у  с направлением 
движения звена 1. Угол у  дол­
жен быть выбран в пределах, 
обеспечивающих отсутствие за­

клинивания механизма.
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889
ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫЙ 

КУЛИСНЫЙ МЕХАНИЗМ 
С КРЕСТООБРАЗНОЙ КУЛИСОЙ

КР

Кривошип 1 вращается вокруг неподвижной оси А .  
Ползун 3 скользит в прямолинейной направляющей 
Ь Ь звена 2, которое движется возвратно-поступа­
тельно в неподвижных направляющих с — с. Про­
резь а — а скользит по оси А . Перемещение «2 звена 2 
равно =  А В -соы х,  где А В  — длина кривошипа 1 и 
а  — угол, образованный направлением А В  с осью х  — х.

890
ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫЙ КУЛИСНЫЙ 
МЕХАНИЗМ С КРЕСТООБРАЗНОЙ 

ВРАЩАЮЩЕЙСЯ КУЛИСОЙ

КР

Вокруг неподвижной оси А  вращается 
звено 1 с направляющими а — а. Зве­
но 2 выполнено в виде кулисы Ь с двумя 
отростками с, скользящими в напра­
вляющих а. Угол между осями ку­
лисы Ь и направляющих а — а равен 
90°. Ползун 3 вращается вокруг не­
подвижной оси В. Механизм осущест­
вляет постоянное передаточное отноше­
ние м13, равное и13 =  1. Движение ку­
лисы 2 тождественно качению без сколь­
жения подвижной окружности е по 

неподвижной окружности й.
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891 ЧЕТЫ РЕХЗВЕНН Ы И  КУЛИСНЫ И
МЕХАНИЗМ С ДВУМЯ ПОЛЗУНАМИ

КР

Ползуны 2 и 3 вращаются вокруг не­
подвижных осей А  и В. Угол между 
осями кулис равен 90°. Точка Е  ку­
лисы 1 описывает окружность. Любая 
другая точка кулисы, например точка I7, 
лежащая на окружности Ь радиуса, 
равного АВ, описывает кордиоиду АВ. 
Движение кулисы 1 тождественно ка­
чению без скольжения подвижной ок­
ружности Ь по неподвижной окруж­

ности а.

892 ЧЕТЫ РЕХЗВЕНН Ы И  КУЛИСНЫ И 
МЕХАНИЗМ С ВРАЩАЮЩЕЙСЯ КУЛИСОЙ

КР

Длины звеньев механизма удовлетво­
ряют условию АВ — АО —АС. Зве­
но 2, выполненное в виде двух взаимно 
перпендикулярных кулис, вращается 
вокруг неподвижной оси С. Привод 
звена 2 может осуществляться одним 
ползуном. Второй ползун обеспечивает 
переход механизма через предельное 
положение. Механизм осуществляет пе­
редаточное отношение и12, равное

и12 = <01
ша

= 2,

где со1 и со2 — угловые скорости зве­
ньев 1 и 2.
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893
ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫЙ 

КУЛИСНЫ ЙМ ЕХАНИЗМ 
С ПРЕДОХРАНИТЕЛЬНЫМИ УПОРАМИ

КР

Ч

Длины звеньев механизма удовлет­
воряют условию А В = АС. Звено 2 
выполнено в виде кулисы, снабжен­
ной двумя перпендикулярными к ее 
оси отростками с. Концы отростков 
имеют упоры Ъ. Звено 1 снабжено 
роликом а. Переход механизма через 
предельное положение, когда точ­
ка С совпадает с точкой В, происхо­
дит с помощью ролика а, входящего 

в упор Ъ.

ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫЙ КР
894 КУЛИСНЫ ИМ ЕХАНИЗМ

МУФТЫ  ОЛЬДГЕМА ч

Механизм предназначен для передачи вращения между несоос­
ными валами А  и В  с передаточным отношением иа, равным ии = 1. 
На валах А  и В  жестко посажены диски 1 и 3, снабженные па­
зами а' и Ъ'. Между дисками установлена планшайба 2 с двумя 
выступами а и Ь, расположенными под углом 90° и входящими 
в пазы а' и Ь' звеньев 1 и 3. Механизм муфты может работать 

при изменении величины эксцентриситета е.
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895 ЧЕТЫ РЕХЗВЕННЫЙ КР

КУЛИСНЫ И МЕХАНИЗМ ч

Звено 1, выполненное в виде зубча­
того колеса, вращается вокруг не­
подвижного вала 4 с центром в точ­
ке Л, получая вращение от привода, 
на чертеже не показанного. Звено 2 
вращается вокруг неподвижной 
оси В. Звено 3 вращается вокруг 
вала 5 с центром в точке С. Со зве­
ньями 1 и 2 жестко связаны пальцы а 
и Ь, скользящие в радиальной про­
рези (4 звена 3. При равномерном 
вращении звена 1 звенья 2 и 3 
вращаются неравномерно, совершая 
полные обороты вокруг центров В 

и С.

ЧЕТЫ РЕХЗВЕННЫЙ КР
898 КУЛИСНЫИ МЕХАНИЗМ

С КАЧАЮЩЕЙСЯ к у л и с о и ч

Звено 1 снабжено прорезью а—а, 
скользящей по неподвижному 
ползуну 2. Звено 3, вращающееся 
вокруг неподвижной оси А , имеет 
прорезь Ь — Ь, скользящую по 
ползуну 4, который входит во 
вращательную пару В  со зве­
ном 1. Ось прорези b — b не 
проходит через точку А .  При 
возвратно-поступательном дви­
жении звена 1 кулиса 3 качается 
вокруг оси А .  Перемещение sx 
звена 1 связано с углом а  поворота звена 3 условием

е sin а  — АСs — -------------------
cos а  ’

где А С  — кратчайшее расстояние от центра А  до оси прорези
b —  b.
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897
ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫИ 

КУЛИСНЫЙ МЕХАНИЗМ 
ВРАЩАЮЩЕГОСЯ ЦИЛИНДРА

КР

Длины звеньев механизма удовлет­
воряют условию

АВ<ВС.
Кривошип 1, вращающийся вокруг 
неподвижной оси В, входит во вра­
щательную пару С со штоком зве­
на 2. При вращении кривошипа 1 
звено 2 скользит в цилиндре 3 и 
вращает его вокруг неподвижной 

оси Л.

ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫИ 
КУЛИСНЫЙ МЕХАНИЗМ 

С ПРИВОДОМ ОТ ШАТУНА

КР

Шатун 1 входит во вращательную пару 
В  с ползуном 3 и своим концом сколь­
зит в сухаре 2, вращающемся вокруг 
неподвижной оси А. Сложное движе­
ние шатуна 1 преобразуется в прямо­
линейное возвратно-поступательное 
движение ползуна 3 в неподвижных 

направляющих а — а.
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ЭКСЦЕНТРИКОВЫЙ 
КУЛИСНЫЙ МЕХАНИЗМ

Кривошип 1 выполнен в виде 
эксцентрика. Ползун 2 имеет 
расширенную втулку, охваты­
вающую этот эксцентрик. Пере- і------
мещение в3 звена 3 равно Ч  ~—

53 =  ЛВ • соэ а ,
т. е. звено 3 совершает движение 
по простому гармоническому за- / 

кону. і

900 КУЛИСНО-РЬТЧАЖНЬТЙ МЕХАНИЗМ КР

С ЭКСЦЕНТРИКОМ ч

Эксцентрик 1, вращающийся вокруг 
неподвижной оси Л, охватывается 
расширенной втулкой а звена 2, 
которое скользит в направляющей 
звена 3, вращающегося вокруг не­
подвижной оси В. При вращении 
эксцентрика 1 звено 3 совершает

качательное движение. С
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901 ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫЙ МЕХАНИЗМ КР

С к р у г о в о й  к у л и с о и ч

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям АВ + ВС < 
< А О  + I X '  и  А  /1 < А ( ) <  ЛС '< 1 )С .  Ползун 2  скользит в  под­
вижной круговой направляющей а — а с центром в точке С. 
При качании звена 1 кулиса 3 совершает также качательное 
движение. Механизм эквивалентен четырехзвенному двухкоро- 
мысловому механизму АВСБ, у которого звено ВС — шатун, 

а звенья АВ  и БС — коромысла.

902
ЧЕТЫ РЕХЗВЕНН Ы И  КУЛИСНЫИ 
МЕХАНИЗМ С ПОСТУПАТЕЛЬНО 

ДВИЖУЩИМИСЯ ЗВЕНЬЯМИ

КР

Звено 1, движущееся возвратно-поступа­
тельно в неподвижных направляющих 
Ь — Ь, входит во вращательную пару А 
со звеном 2. Ползун 3, входящий во вра­
щательную пару В  со звеном 2, скользит 
в неподвижных направляющих а — а. Оси 
направляющих а — а и Ь — Ь взаимно 

перпендикулярны.
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903 ЧЕТЫ РЕХЗВЕННЫ И КУЛИСНЫ И
МЕХАНИЗМ  С КРУГОВОЙ КУЛИСОЙ

КР

Звено 7, вращающееся вокруг неподвижной оси А, имеет палец В, 
связанный с ползуном 5, скользящим в подвижной круговой 
направляющей а — а с центром в точке С. При вращении кри­
вошипа 1 звено 2 движется возвратно-поступательно вдоль оси 
х — х. Механизм эквивалентен кривошипно-ползунному меха­
низму ABC, у которого АВ — кривошип, ВС — шатун, а зве­

но 2 — ползун.

904 ЧЕТЫ РЕХЗВЕНН Ы И КУЛИСНЫ И  
МЕХАНИЗМ С КРУГОВОЙ КУЛИСОЙ

КР

Звено 1, вращающееся во­
круг неподвижной оси А, 
входит во вращательную 
пару В  с ползуном 2, 
скользящим в подвижной 
круговой направляющей 
а — а с центром в точке С.
При вращении кривоши­
па 1 кулиса 3 движется 
возвратно-поступательно 
вдоль оси х — х. Меха­
низм эквивалентен дезак-
сиальному кривошипно-ползунному механизму ABC, у которого 

АВ — кривошип, ВС — шатун, а звено 3 — ползун.
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905 ЧЕТЫ РЕХЗВЕННЫ И КУЛИСНЫИ
МЕХАНИЗМ С КРУГОВОЙ КУЛИСОЙ

КР

Длины звеньев механизма удов­
летворяют следующим условиям:

AB<BC<DC<AD  

AB <D C <A D <B C ,
Звено 3 выполнено в форме коль­
цевого ползуна, скользящего в 
подвижной круговой направля­
ющей а — а с центром в точке С. 
При вращении кривошипа 1 ку­
лиса 2 качается вокруг непод­
вижной оси В. Механизм экви­

валентен четырехзвенному кривошипно-коромысловому механиз­
му АВСО, у которого АВ — кривош ип, ВС — шатун, а ОС — 

коромысло.

906 ЧЕТЫ РЕХЗВЕНН Ы И  КУЛИСНЫ И 
МЕХАНИЗМ С КРУГОВОЙ КУЛИСОЙ

КР

Длины звеньев механизма 
удовлетворяют следующим 
условиям:

а в + в о о с + а б
и

Л П < Л 1 3 < 1 Х < 1 К \
Ползун 1 скользит в непод­
вижной дуговой направляю­
щей Ь — Ь с центром в точ­
ке А. Кулиса 2 имеет круго­
вую направляющую а — а 
с центром в точке С, скользя­
щую по ползуну 5, вращаю­
щемуся вокруг неподвижной 
оси Б. При движении ползуна 
1 по направляющей Ь — Ь 

звена 4 кулиса 2 совершает сложное движение, а ползун 3 пово­
рачивается вокруг оси Б . Механизм эквивалентен четырехзвен­
ному двухкривошипному механизму АВСБ, у которого АВ и 

БС — кривошипы, а ВС — шатун.
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907
ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫИ 
МЕХАНИЗМ С ПОСТУПАТЕЛЬНО 

ДВИЖУЩЕЙСЯ КРУГОВОЙ КУЛИСОЙ

КР

Ползун 1, скользящий по непод­
вижной направляющей а, выпол­
нен в виде круговой кулисы с 
центром в точке А, по которой 
скользит ползун 2, входящий во 
вращательную пару В со штан­
гой 3, скользящей в неподвиж­
ной направляющей Ь. При дви­
жении круговой кулисы 1 по не­
подвижной направляющей а 
штанга 3 движется возвратно­
поступательно в неподвижной 

направляющей Ъ.

908
ЧЕТЫ РЕХЗВЕННЫ И КУЛИСНЫ И 
МЕХАНИЗМ С ВРАЩАЮЩИМСЯ 

КРУГОВЫМ ПОЛЗУНОМ

КР

Звено 1, вращающееся вокруг непод­
вижной оси А, входит во вращатель­
ную пару В с круговой кулисой 2 
с центром в точке С. Кулиса скользит 
в круговом ползуне 3, вращающемся 
вокруг неподвижной оси £>. При по­
вороте звена 1 ползун 3 поворачивается 
вокруг неподвижного центра И. Меха­
низм эквивалентен ш арнирному четы- 

рехзвен н и ку  АВСБ,

2 И. И . Артоболевский, т. II 33



909 ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫИ
МЕХАНИЗМ С КРУГОВОЙ КУЛИСОЙ

КР

Звено 1, вращающееся вокруг не­
подвижной оси А, входит во враща­
тельную пару В с ползуном 3, 
скользящим по круговой кулисе 2 
с центром в точке С. При повороте 
звена 1 круговая кулиса 2 вращается 
вокруг неподвижной оси И. Меха­
низм эквивалентен шарнирному че- 

тырехзвеннику АВСИ,

ЧЕТЫ РЕХЗВЕННЫ Й КУЛИСНЫЙ КР
910 МЕХАНИЗМ С КРУГОВОЙ к у л и с о и , 

СОВЕРШАЮЩЕЙ СЛОЖНОЕ ДВИЖ ЕНИЕ ч

Звено 3, вращающееся вокруг 
неподвижной оси В, входит в по­
ступательную пару Б  со звеном 1, 
имеющим круговую кулису а 
с центром в точке С, скользящую 
по ползуну 2, поворачивающе- 

^  муся вокруг неподвижной оси А.
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911 ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫИ МЕХАНИЗМ 
С КРЕСТООБРАЗНЫМ ЗВЕНОМ

КР

Кривошип 1, вращающийся 
вокруг неподвижной оси А, 
входит во вращательную па­
ру В с ползуном 5, скользя­
щим в круговой кулисе а — а 
с центром в точке С. Круговая 
кулиса а — а принадлежит 
звену 2, имеющему крестооб­
разную форму, отростки Ь ко­
торого скользят в неподвиж­
ных направляющих с — с с 
центром в точке В. Механизм 
эквивалентен шарнирному 

четырехзвеннику АВСБ.

912 ЧЕТЫ РЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫИ МЕХАНИЗМ
с КРУГОВОЙ КУЛИСОИ

КР

Кривошип 1, вращающийся 
вокруг неподвижной оси В, 
входит во вращательную па­
ру С со звеном 2. Звено 3, вхо­
дящее в поступательную па­
ру Б  со звеном 2, выполнено 
в виде круговой кулисы а, 
скользящей в неподвижной 
направляющей Ь с центром 
в точке А. Кулиса 2 скользит 
вдоль прямолинейной напра­

вляющей с звена 3.
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913 ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫИ „МЕХАНИЗМ
с к р у г о в о й  к у л и с о и

КР

Звено 1, вращающееся вокруг 
неподвижной оси А, входит 
в поступательную пару С со 
звеном 2, которое входит в по­
ступательную пару Б  со зве­
ном 3, имеющим круговую 
кулису а с центром в точке В, 
скользящую по неподвиж­
ному ползуну Ъ стойки. При 
повороте звена 1 звено 2 
скользит вдоль кулисы 1, 
а звено 3 скользит по непод­

вижному ползуну Ъ, совершая качательное движение вокруг 
точки В. Угловые скорости всех звеньев равны между собой.

914 ЧЕТЫ РЕХЗВЕННЫ И КУЛИСНЫИ МЕХАНИЗМ 
С КРУГОВОЙ КУЛИСОЙ

КР

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси Н, входит во 
вращательную пару С со звеном 2, имеющим круговую кулису а. 
Ползун 3 вращается вокруг неподвижной оси А. При вращении 
кривош ипа 1 кулиса а скользит по ползуну 3. Механизм экви­
валентен четырехзвенному ш арнирно-рычажному механизму

ЛВС'/).



915
ЧЕТЫ РЕХЗВЕНН Ы И  КУЛИСНЫ И МЕХАНИЗМ 

С ПОСТУПАТЕЛЬНО 
ДВИЖУЩ ИМСЯ ЗВЕНОМ

КР

Звено 2, скользящее в не­
подвижных направляющих 
Ь — Ь, входит в поступа­
тельную пару В со зве­
ном 1, которое входит во 
вращательную пару А с ду­
говым ползуном 3, сколь­
зящим в неподвижных кру­
говых направляющих а—а 
с центром в точке Б . При 
движении ползуна 3 по 
направляющим а — а зве­
но 2 движется возвратно-поступательно в неподвижных напра­
вляющих Ь — Ь. Звено 1 участвует одновременно в двух посту­

пательных движениях вдоль осей X — X и у — у.

916 ЧЕТЫ РЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫИ МЕХАНИЗМ
с УГОЛКОВОЙ КУЛИСОЙ

кр

Звено 1 вращается вокруг непод­
вижной оси А и входит в посту­
пательную пару В с уголковой 
кулисой 2, имеющей прорезь 
Ь — Ь. Ползун 3 вращается во­
круг неподвижной оси С. При 
качании звена 1 звено 2 скользит 
по ползуну 3. Угловые скорости 
всех звеньев равны между собой,
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917 ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫИ МЕХАНИЗМ 
С РЕГУЛИРУЕМОЙ ДЛИНОЙ КРИВОШИПА

КР

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси А, входит во 
вращательную пару В со звеном 5, скользящем в ползуне 4, вра­
щающемся вокруг неподвижной оси С. Со звеном 1 жестко свя­
зана прямолинейная кулиса Ь. Ползун 3 с помощью винта а 
может быть закреплен в различных положениях вдоль оси ку­

лисы Ь. Тем самым изменяется длина АВ кривошипа 1.

ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫИ МЕХАНИЗМ 
918 С ПОСТУПАТЕЛЬНО

ДВИЖУЩИМСЯ ЗВЕНОМ

КР

Кривошип 1, вращающийся вокруг неподвижной оси А, входит 
во вращательную пару В со звеном 2. Звено 3 скользит вдоль 
оси х — х  звена 2 и в неподвижных направляющих Ь — Ь. При 
вращении кривошипа 1 звено 2 совершает круговое поступатель­

ное движение.
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ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫЙ 
СФЕРИЧЕСКИЙ КУЛИСНЫЙ МЕХАНИЗМ

Кривошип 1, вращающий­
ся вокруг оси у, входят во 
вращательную пару с пол­
зуном 3. Ось ъ пальца 
кривошипа пересекается с 
осью у  в точке О. Звено 2, 
имеющее кулису, ось ко­
торой криволинейна и сов­
падает с дугой большого 
круга сферы, движется в 
неподвижных направляю­
щих, ось которых совпа­
дает с дугой большого круга сферы, перпендикулярного к оси х. 
Звенья 1 и 2 вращаются вокруг взаимно перпендикулярных 

осей у и х .

920 ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫЙ КР

КУЛИСНЫИ СФЕРИЧЕСКИЙ МЕХАНИЗМ ч

Звено 1 имеет дуговую 
направляющую а с цент­
ром в точке О. Звено 3 
входит во вращательную 
пару со звеном 2, выпол­
ненным в виде призмати­
ческого ползуна, скользя­
щего в направляющей а.
При установке стойки 4 в различных положениях поворотом ее 
вокруг неподвижной оси А и закреплением вращение от звена 1 
через звено 2 передается звену 3, вращающемуся вокруг непод­
вижной оси В, при условии, что оси всех шарниров в круговой 
направляющей пересекаются в одной точке О. Механизм позво­
ляет осуществлять передачу вращения от вала 1 к валу 3 при 

различных углах пересечения этих осей в точке О.
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921 Ч Е Т Ы Р Е Х З В Е И Н Ы И  

К У Л И С Н Ы Й  С Ф Е Р И Ч Е С К И Й  М Е Х А Н И З М

КР

Звено 1 снабжено двумя кру­
говыми направляющими а. 
Звено 2 выполнено в виде 
двух призматических ползу­
нов, скользящих в направля­
ющих а и вращающихся во­
круг оси валика й. При уста­
новке стойки 4 в различных 

положениях поворотом ее вокруг оси А и закреплением вращение 
от звена 1 передается звену 3 при условии, что оси всех ш арни­
ров и круговой направляющей пересекаются в одной точке. 
Механизм позволяет осуществлять передачу вращения от вала 1 
к валу 3 при различных углах пересечения этих осей в постоян­

ной точке.

922
К у л и с н о - р ы ч а ж н ы й  
ПРОСТРАНСТВЕННЫЙ 

СИММЕТРИЧНЫЙМЕХАНИЗМ

КР

Знено 1 входит в сферическую пару А со звеном 2. Звенья 1 и 2 
снабжены направляющими а, в которых перекатываются шарики 3 
и 4. Вращение от вала 1 передается валу 2 при условии пересе­
чения их осей в одной общей точке А и симметричного располо­

жения промежуточных звеньев 3 и 4.
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923 ЧЕТЫРЕХЗВЕИНЫИ КУЛИСНЫИ
СФЕРИЧЕСКИЙ МЕХАНИЗМ

КР

Диск 1, плоскость которого обра­
зует угол, не равный 90°, с осью 
х — х, вращается вокруг неподвиж­
ной оси х — х. Вращательная пара, 
в которую входят звенья 1 и 2, 
выполнена в виде обода а, скользя­
щего в прорези Ъ. Звено 2 входит 
во вращательную пару со звеном 3, 
выполненным в виде кругового пол­
зуна, скользящего в неподвижной 
круговой направляющей с. При 
вращении вокруг оси х — х диска 1, 
скользящего в прорези кулисы 2, 
которая входит во вращательную 
пару с ползуном 3, последний сколь­
зит в круговых направляющих стойки, совершая качательное 
движение вокруг оси у — у  при условии, что оси всех кинема­

тических пар пересекаются в одной точке,

924 ЧЕТЫ РЕХЗВЕИНЫ И КУЛИСНЫИ 
СФЕРИЧЕСКИЙ МЕХАНИЗМ

КР

Кривошип 1, вращающийся во­
круг неподвижной оси х — х, 
входит во вращательную пару 
со звеном 2. Кинематическая 
пара, в которую входят звенья 2 
и 3, выполнена в виде круговых 
ползуна 2 и кулисы 3 с проре­
зью а. Звено 3 вращается вокруг 
неподвижной оси у — у. При 
вращении кривошипа 1 вокруг 
оси х — х ползун 2 скользит 
в прорези кулисы 3, которая со­
вершает качательное движение 
вокруг оси у — у  при условии, 
что оси всех шарниров пересе­

каются в одной точке.
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КУ Л ИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И
923 ПРОСТРАНСТВЕННЫ Й ч е т ы р е х з в е н н ы и  „

М ЕХАНИЗМ  С ЧЕТЫ РЕХПОДВИЖ НОИ ПАРОЙ
КР

/ е й

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной 
оси А, входит во вращательную пару С со 
звеном 2, палец а которого скользит в про­
рези Ь кулисы 3, вращающейся вокруг не­
подвижной оси В. Механизм осуществляет 
передачу вращения между двумя произволь­

но расположенными осями А и В,

КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И
926 ПРОСТРАНСТВЕННЫЙ ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫЙ 

МЕХАНИЗМ С ЧЕТЫРЕХПОДВИЖ НОЙ ПАРОЙ

КР

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной 
оси А, входит во вращательную пару с кули­
сой 2. Палец а звена 3, вращающегося вокруг 
неподвижной оси В, скользит в прорези Ь 
кулисы 2. Механизм осуществляет передачу 
вращения между двумя произвольно располо­

женными осями А и В.
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КУЛИСНО-ЕЫ ЧАЖ НЫ И „ КР
927 п р о с т р а н с т в е н н ы й  ч е т ы р е х з в е н н ы и „  _

М ЕХАНИЗМ  С ЧЕТЫРЕХПОДВИЖ НОИ ПАРОЙ ч

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной 
оси А, входит во вращательную пару С со 
звеном 2. Палец а звена 2 входит в прорезь Ъ 
кулисы 3, вращающейся вокруг неподвижной 
оси В. Механизм осуществляет передачу вра­
щения между двумя произвольно располо­

женными осями А и В.

КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И „ к р  
928 ПРОСТРАНСТВЕННЫЙ ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫ И„ 

М ЕХАНИЗМ  С ЧЕТЫРЕХПОДВИЖНОИ ПАРОЙ

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной 
оси А, входит в поступательную пару С со 
звеном 2. Звено 3 вращается вокруг неподвиж­
ной оси В и слева заканчивается шаровой 
поверхностью а, скользящей в полой цилинд­
рической поверхности Ь звена 2, М еханизм 
осуществляет передачу вращения между дву­
мя произвольно расположенными осями А и В.
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929
К У Л И С В Д Ы Ч А Ж Н Ы И  

ПРОСТРАНСТВЕННЫЙ ЧЕТЫ РЕХЗВЕННЫ И  
МЕХАНИЗМ С ТРЕХПОДВИЖНОИ ПАРОЙ

КР

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси А, 
входит в кинематическую пару С со звеном 2. Пара С 
допускает два вращ ения вокруг двух взаимно пер­
пендикулярных осей. Прямоугольный хвостовик а 
звена 2 скользит в прорези Ь кулисы 3, вращаю­
щейся вокруг неподвижной оси В. Механизм осу­
ществляет передачу вращения между двумя произ­

вольно расположенными осями А и В.

930
КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ 

ПРОСТРАНСТВЕННЫЙ ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫЙ 
МЕХАНИЗМ С ТРЕХПОДВИЖНОЙ ПАРОЙ

КР

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси А, входит в кине­
матическую пару С со звеном 2. Пара С допускает два вращения 
вокруг двух взаимно перпендикулярных осей. Звено 3, вращаю­
щееся вокруг неподвижной оси В, имеет хвостовик Ь, входящий 
в прорезь а звена 2. Механизм осуществляет передачу враще­
ния между двумя произвольно расположенными осями А и В.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И „ КР
931 ПРОСТРАНСТВЕННЫЙ ч е т ы р е х з в е н н ы и

М ЕХАНИЗМ  С ЧЕТЫ РЕХПОДВИЖ НОЙ ПАРОЙ

Звено 1, вращающееся вокруг неподвиж­
ной оси А, входит в поступательную пару й  
со звеном 2, входящим в четырехподвиж­
ную пару со звеном 3, состоящую из сфе­
рической поверхности а звена 2, входя­
щего в соприкасание с полой цилиндри­
ческой поверхностью Ь звена 3, вращаю­
щегося вокруг неподвижной оси В. Ме­
ханизм осуществляет передачу вращения 
между двумя произвольно расположен­

ными осями А и В.
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932 ПРОСТРАНСТВЕННЫЙ ч е т ы р е х з в е н н ы и  
КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ

КР

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной 
оси В, имеет палец а, скользящий в напра­
вляющей р крестообразного звена 3. Звено 2, 
вращающееся вокруг неподвижной оси А, 
имеет палец 3, скользящ ий в направляющей § 
звена 3. При повороте звена 1 крестообразное 
звено 3 перемещается по направляющим а и 3. 
При этом вал А поворачивается на некоторый 
угол. Таким образом, при качательном дви­
жении звена 1 вокруг вертикальной оси В 
звено 2 совершает качательное движение во­
круг горизонтальной оси А. Регулирование 
угла качания звена 2 осуществляется изме­
нением положения пальцев а и 3 в прорезях 

звеньев 1 и 2.
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933 КУЛИСНО-РЫЧАЖ НЫИ МЕХАНИЗМ 
УГОЛКОВОЙ ПЕРЕДАЧИ

КР

Звенья 1 и 4, конические колеса, 
связаны несколькимиуголками2—3, 
с которыми эти звенья входят в ци­
линдрические двухподвижные пары. 
Валы Л и Б, жестко связанные с ко­
лесами 1 и 2, входят во вращатель­
ные пары со стойкой, не показанной 

на чертеже.

934 ЧЕТЫ РЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫИ 
СФЕРИЧЕСКИЙ МЕХАНИЗМ

КР

Кривошип 1 вращается 
вокруг неподвижной оси 
х — х и  входит во враща­
тельную пару с диском 2, 
скользящим в прорезях а 
сегментов 3 и 4, вращаю­
щихся вокруг неподвиж­
ной оси у  — у. П ри вра­
щении вокруг ОСИ X — X 
кривошипа 1 сегменты 3 
и 4 совершают качатель- 
ное движение вокруг оси 
у  — у  при условии, что 
оси всех кинематических 
пар пересекаются в одной 

точке.
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935
ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫИ 
МЕХАНИЗМ С РЕГУЛИРУЕМЫМ 
ПЕРЕДАТОЧНЫМ ОТНОШЕНИЕМ

КР

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной 
оси А, входит во вращательную пару С с пол­
зуном 3, который скользит в пазу Ь звена 2, 
вращающегося вокруг неподвижной оси В. 
Ползун 3 можно закреплять в пазу Ь в раз­
личных положениях. При вращении криво­
шипа 1 вокруг оси А  кулиса 2 вращается 
вокруг оси В  со средним передаточным отно­
шением ип, равным

Так как ось В  сдвинута относительно оси А, 
то при одном обороте кривошипа 1 с постоян­
ной угловой скоростью кулиса 2 делает 
также один оборот, но с переменной угловой 
скоростью. Передвигая ползун 3 в пазу а 
кривош ипа 1 и закрепляя его, можно изме­

нять угловую скорость кулисы 2.
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936
Ч Е Т Ы Р Е Х З В Е Н Н Ы И  К У Л И С Н Ы И  
М Е Х А Н И З М  С Р Е Г У Л И Р У Е М Ы М  
П Е Р Е Д А Т О Ч Н Ы М  О Т Н О Ш Е Н И Е М

КР

Длины звеньев механизма 
удовлетворяют условию 
АВ = ВС. Кривошипы 1 к 2 
вращаются вокруг неподвиж­
ных осей А и В. В точках В 
и С этих кривошипов имеют­
ся ролики а и Ь, скользящие 
и перекатывающиеся в па­
зах й двойной кулисы 3. Ку­
лиса 3 вращается вокруг не­
подвижной оси Е ползуна 4, 
который может устанавли­
ваться и жестко фиксиро­
ваться в неподвижных на­
правляющих р. винтом е. 
Вращение ведущего криво­
шипа 1 передается посредст­
вом роликов а и Ь кулисы 3 
ведомому кривошипу 2. На 
чертеже показано положе­
ние, при котором расстояние 
АЕ = ЕД В этом случае 
вращение от звена 1 пере­
дается звену 2 с постоянным
передаточным отношением и 12 - =  1. Если передвинуть ползун, то
при вращении ведущего звена /  ведомое звено 2 вращается с тем же, но 

переменным внутри периода отношением и 12•

937 К У Л И С Н О -Р Ы Ч А Ж Н Ы И  М Е Х А Н И З М  
П А Р А Л Л Е Л Ь Н Ы Х  Л И Н Е Е К

КР

Д ли н ы  звеньев м еханизм а 
у д о вл етво р яю т у сл о ви ю  АС =  
= СВ = С Е  = СО. З в е н ь я  3  
и 4 снабж ены  п ал ьц ам и  а, 
скользящ и м и  в п р о р езях  Ь 
л и н еек  2  и 1; ш и р и н а  п роре­
зей р авн а  ди ам етру  пальцев. 
П ри  любом ф и к си р о в ан н о м  
п олож ен ии  л и н е й к и  2  ребро 
л и н е й к и  1 п ар ал л ел ьн о  ребру 

л и н е й к и  2.
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933 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ 
ОТВОДКИ РЕМЕННОГО ПРИВОДА

КР

Входной шкив 1 соединен с холо­
стыми шкивами 2 и 3 открытым 4 
и перекрестным 5 ремнями. Пере­
воды одного из ремней на рабочий 
выходной шкив 6 предусмотрены 
кулисно-рычажным механизмом 7 
отводки. Передаточные отношения 
открытой и перекрестной передачи 

равны, но отличаются знаками.

939 КУЛИСНЫ Й МЕХАНИЗМ ЦИРКУЛЯ
КР

Звено 1 скользит вдоль оси ножки а циркуля, вращаю­
щейся вокруг оси А. Ползун 3, скользящий вдоль оси 
ножки Ъ циркуля, входит во вращательную пару В со 
звеном 1, перемещая звено 1 вдоль оси а. Положение пол­

зуна 1 фиксируется закрепляющим винтом 2.

50



940 ЧЕТЫ РЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫИ МЕХАНИЗМ 
С ПРУЖ ИННЫМ  ЗВЕНОМ

КР

Под действием пружины 4 на ползун 2 звенья 3 и 1, входя­
щие во вращательную пару, поворачиваются вокруг не­
подвижных осей А и В. При этом звено 1 может занять 

одно из положений, фиксируемых штифтами 5.

941 КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й МЕХАНИЗМ КР

ПРИВОДА ШКИВА Ч

Входной шкив 1 и выходной ры­
чаг 3 вращаются вокруг непод­
вижной оси А. Палец а шкива 1 
входит в прорезь Ъ двуплечего 
рычага 2 с расширенной втул­
кой к, охватывающей неподвиж­
но установленный круглый экс­
центрик с. На другом плече ры­
чага 2 имеется палец 3, входя­
щий в прорезь е ведомого ры­
чага 3. При вращении шкива 1 
с постоянной угловой скоростью 
выходной рычаг 3 вращается с пе­

ременной угловой скоростью.
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МЕХАНИЗМЫ ПЯТИЗВЕННЫЕ ОБЩЕГО 
НАЗНАЧЕНИЯ (942-946)

КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И  
942 ПРОСТРАНСТВЕННЫЙ

ПЯТИЗВЕННЫ Й МЕХАНИЗМ

КР

Длины звеньев 1 и 2 соответственно 
равны длинам звеньев 4 и 3, Звено 1, 
вращающееся вокруг неподвижной 
оси JI, входит в поступательную пару С 
со звеном 2. Звено 3 входит в шаровую 
пару Е  со звеном 2 и поступательную 
пару D со звеном 4, вращающимся во­
круг неподвижной оси В. Механизм 
осуществляет передачу вращения между 
двумя произвольно расположенными 

осями А и В.
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1 КУЛИСНО-РЬШ АЖ НЫ И КР
943 ПЯТИЗВЕННЫ И М ЕХАНИЗМ

1 ЛОМАЮЩЕГОСЯ ПОДКОСА п

Коленчатый рычаг 3 вращает­
ся вокруг неподвижной оси С.
Цилиндр 1 входит во враща­
тельную пару В  с рычагом 3.
Шток поршня 4, скользящего 
в цилиндре 1, входит во вра- (- 
щательную пару А со зве­
ном 2. Звено 2, входящее во 
вращательную пару В  с ры­
чагом 5, имеет палец а, сколь­
зящий по неподвижной дуго­
вой направляющей Ь. При - 
движении поршня 4 внутри 
цилиндра 1 расстояние между 
осями А и В  уменьшается и 
звенья 2 и 3 занимают поло­
жение, показанное штриховой линией. В рабочем положении 

подкоса точки С, П и К  находятся на одной прямой.

КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И КР
944 ПЯТИЗВЕННЫ И М ЕХАНИЗМ

С ПОДВЕШЕННОЙ к у л и с о й п

7

Кривошип 2, вращающийся во­
круг неподвижной оси П, имеет 
палец а, скользящий в прямоли­
нейном пазе Ь звена 4, входящего 
во вращательную пару В  со зве­
ном 3, вращающимся вокруг не­
подвижной оси А. Изменяя по­
ложение оси А на стойке, можно 
получать различные законы дви­

жения ползуна 1.
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945
КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ 

ПЯТИЗВЕННЫЙ МЕХАНИЗМ  
с КРИВОЛИНЕЙНОЙ КУЛИСОЙ

Кривошип 1 несет ролик а, 
скользящ ийвкриволинейнойна- 
правляющей Ь кулисы 2; ши­
рина направляющей равна диа­
метру ролика. При вращении 
кривош ипа 1 кулиса 2 и соот­
ветственно ползун 4, приводи­
мый в движение шатуном 3, 
совершают несимметричное из­
меняющееся движение при пря­
мом и обратном ходах. Выполняя 
профиль прорези Ь по различным 
кривым, можно получать раз­
личные законы движения пол­

зуна 4.

КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ 
С ВРАЩАЮЩИМСЯ ДИСКОМ

Звено 5, вращающееся вокруг неподвижной оси А, выполнено 
в виде ползуна, по которому скользит кулиса 2 с прорезью а - а. 
Кулиса 2 снабжена роликом 4, входящим в прорезь диска 3, 
вращающегося вокруг неподвижной оси В. При равномерном 

вращении кривошипа 1 диск 3 вращается неравномерно.
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4. МЕХАНИЗМЫ ШЕСТИЗВЕННЫЕ ОБЩЕЕО 
Н АЗН АЧ ЕН И Я (947-972)

947 К У Л И С Н О -Р Ы Ч А Ж Н Ы И  М Е Х А Н И З М  
С Д В У М Я  П О Л З У Н А М И

KP

ш

При вращении кривошипа 1 вокруг непод­
вижной оси А  кулиса 2 вращается вокруг 
неподвижной оси В, а кулиса 3 качается 
вокруг неподвижной оси Е . Передаточное 
отношение и13 между угловыми скоростями

и 13 -

звена 1 и соя

СОз

звена 3 равно 
sin а

sin у cos (Р — а) cos (В +  у ; ’

где угол а =  L C A B , угол (5 =  /„CBq и 
угол у  =  L D E B  связаны условиями

, р  A C  sin ос _
— A C  cos а  — А В

tg y  = BD  sin ß
В Е  — BD  c o s  ß  

Полный угол ф поворота кулисы 3 равен

О • BDф = 2  arcsin -££-■
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ 
С ТРЕМЯ ПОЛЗУНАМИ

KP

ш

Кривошип 1, вращающийся 
вокруг неподвижной оси А, 
входит во вращательную па­
ру В  с ползуном 2, скользя­
щим вдоль звена 3, вращаю­
щегося вокруг неподвижной 
оси С. Звено 3 с промежуточ­
ным ползуном 4, скользящим 
в направляющих, принадле­
жащих ползуну 5, осущест­
вляет возвратно-поступатель­
ное движение ползуна 5. 
Ползун 5 имеет разные за­
коны движения при прямом 
и обратном ходах. При рав­
номерном вращении криво­

шипа 1 отношение к времени прямого и обратного ходов равно

*  = -----
arccos

AB
А С

949 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ 
С ПОДВЕШЕННОЙ КУЛИСОЙ

KP

ш

При вращении звена 1 кулиса 2 
совершает сложное движение, 
качаясь вокруг шарнира А и 
двигаясь вместе с ползуном 3. 
Изменяя длину ВС звена 4 и 
положение точки В на непод­
вижной стойке, можно получить 
различные законы движения пол­

зуна 3.
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950 КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й МЕХАНИЗМ ^
С ПОДВЕШЕННОЙ КУЛИСОЙ ~

Ползун 2, вращающийся вокруг 
неподвижной оси 2) и входящий 
во вращательную пару Е  с кри­
вошипом 1, скользит в кулисе 3. 
При вращении звена 1 кулиса 3 
скользит по ползуну 4, вращаю­
щемуся вокруг неподвижной 
оси А, совершая таким образом 
сложное движение: вращаясь во­
круг неподвижного шарнира А 
и скользя вдоль своей оси. Из­
меняя длину ВС звена 5 и поло­
жение точки В на неподвижной 
стойке можно получать различ­
ные законы движения кулисы 3.
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ 
951 С ПРИБЛИЖЕННО-РАВНОМЕРНЫМ

ПЕРЕМЕЩ ЕНИЕМ ВЫХОДНОГО ЗВЕНА

КР

ш

Длины звеньев механизма удовлетво­
ряют условию ВС — 0,34 В А . Криво­
шип 3, вращающийся вокруг неподвиж­
ной оси В , входит во вращательную 
пару А  с ползуном 4, скользящим по 
оси С А . Ползун 4 входит во вращатель­
ную пару с ползуном 5, скользящим по 
отростку а звена 1, скользящего в не­
подвижных направлениях Ь, ось кото­
рых перпендикулярна к направле­
нию ВС. Отросток а образует угол 90° 
с осью направляющих Ь. При равно­
мерном вращении звена 2 на у т л  ср 
в обе стороны от направления ВС  зве­
но I  движется приближенно-равно­

мерно,
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952 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
С ДВУМЯ ПОЛЗУНАМИ

КР

ш

Коромысло 4 шарнирного четырехзвенника АВС О , приводимое 
в движение шатуном 3, входит в кинематическую пару Е  с пол­
зуном 5, движущимся в направляющих звена 2. Звено 2 движется 
поступательно в неподвижных направляющих а. При вращении 
кривошипа 1 ползун 2 имеет разные скорости при прямом и 

обратном ходах.

953 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ 
С ДВУМЯ ПОЛЗУНАМИ

КР

ш

Звено 4, вращающееся вокруг 
неподвижной оси А, входит 
в поступательную пару с пол­
зуном 5, который приводится 
в движение кривошипом 1, 
вращающимся вокруг непод­
вижной оси Н. Звено 3 вхо­
дит во вращательные пары В 
и С со звеном 4 и ползуном 2.
При вращении кривошипа 1 
ползун 2 имеет разные за­
коны движения при прямом
и обратном ходах. Изменяя длину ВС звена 3, можно получать 

различные законы движения ползуна 2.
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954
К У Л И С Н О -Р Ы Ч А Ж Н Ы И  М Е Х А Н И ЗМ  
С П Р И Б Л И Ж Е Н Н О -Р А В Н О М Е Р Н Ы М  

П Е Р Е М Е Щ Е Н И Е М  В Ы Х О Д Н О ГО  ЗВ Е Н А

КР

ш

Длины звеньев механизма удов­
летворяют условиям: А С  =
=  1,83 А В  и / =  3,57 А В .  Кри­
вошип / ,  вращающийся вокруг 
неподвижной оси А,  входит во 
вращательную пару В  со зве­
ном 3, скользящим в ползуне 4, 
вращающемся вокруг неподвиж­
ной оси С. Звено 2 входит в по­
ступательную пару с ползуном 5, 
который входит во вращатель­
ную пару £> со звеном 2, сколь­
зящим в неподвижных напра­
вляющих а — а. При равномер­
ном вращении кривошипа 1 на 

угол ф в обе стороны от вертикали АС  звено 2 движется прибли­
женно-равномерно,

955
КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ 
С ПРИБЛИЖЕННО-РАВНОМЕРНЫМ

ПЕРЕМЕЩЕНИЕМ ВЫХОДНОГО ЗВЕНА

КР

Ш

Длины звеньев механизма 
удовлетворяют условиям: 
А С =  1,86 Л 5  и / =  3,57 А В .  
Кривошип 7, вращающийся 
вокруг неподвижной оси А, 
входит во вращательную па­
ру б  с ползуном 3, скользя­
щим вдоль оси звена 4. Зве­
но 4 входит в поступательную 
пару с ползуном 5, вращаю­
щимся вокруг неподвижной 
оси С. Звено 2, входящее во 
вращательную пару П со зве­
ном 4, скользит в неподвиж­
ных направляющих а — а. 

При равномерном вращении кривошипа 1 на угол ф в обе сто­
роны от вертикали А С  звено 2 движется приближенно-равномерно.
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956 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ
С ДВУМЯ ВРАЩАЮЩИМИСЯ КУЛИСАМИ

КР

ш

На рис, а) показана схема ме­
ханизма, а на рис. б) — конст­
руктивная схема коробки скоро­
стей, в основе которой лежит 
этот механизм. Звенья 1 и 2 
вращаются независимо друг от 
друга вокруг неподвижной 
оси А .  Звено 3, вращающееся 
вокруг неподвижной оси В, вы­
полнено в виде кулисы с двумя 
прорезями с и d и входит в по­
ступательные пары С и D  с пол­
зунами < и 5, которые в свою 
очередь входят во вращательные 
пары с кривошипами 1 и 2. 
Звенья 1 и 2 выполнены в виде 
зубчатых колес, входящих в за ­
цепление с зубчатыми колесами 6 
и 7, жестко связанными с ва­
лами Е и F, вращающимися в не­
подвижных подшипниках кор­
пуса коробки скоростей. Углы 
поворота <plt ф2 и ф3 звеньев 1, 
2 и 3 связаны условиями

ВС  sin фоф 1;_  „тГг , -------------------1=arctg

ф2 =

А В  А-ВС  cos ф3 
BD  sin фз 

~BL) — AD  cos фя

Ш Л п
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957 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ
С ДВУМЯ ВРАЩАЮЩИМИСЯ КУЛИСАМИ

КР

ш

На рис. а) показана кинематиче­
ская схема, а на рис. б) — кон­
структивная схема коробки ско­
ростей, в основе которой лежит 
этот механизм. Звенья 1 и 2 
вращаются вокруг неподвижной 
оси А независимо друг от друга. 
Звено 3, вращающееся вокруг 
неподвижной оси В, выполнено 
в виде двуплечего рычага, вхо­
дящего во вращательные пары С 
и О с ползунами 4 и 5, скользя­
щими в прорезях звеньев 1 и 2. 
Звенья 1 и 2 выполнены в форме 
зубчатых колес, входящих в за­
цепление с зубчатыми колесами 6 
и 7, жестко связанными с ва­
лами Е и F , вращающимися в не­
подвижных подшипниках, при­
надлежащих корпусу коробки 
скоростей. Углы поворота (pt , 
ф2 и ф3 звеньев / ,  2 й 3 связаны 
условиями

AC  sin го«фз г— •arr-trf ----------------’ —-■ arctg

q>a =  arctg

AC  cos фx — AB

BD  sin ф3 
A B — BD  cos фз
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958
ШЕСТИЗВЕННЫЙ

КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ
С ВРАЩАЮЩЕЙСЯ КУЛИСОЙ

KP

ш

Точка А  шатуна 2 шарнирного 
четырехзвенника СОЕР  описы­
вает шатунную кривую а с точ­
кой самопересечения. Ползун 4 , 
скользящий в прорези Ь — Ь 
кулисы 5, входит во вращатель­
ную пару А  со звеном 2. Ку­
лиса 5 вращается вокруг непод­
вижной оси В, совершая за один 
оборот кривошипа I один полный 
оборот вокруг центра В; при 
этом при прохождении точкой А 
шатуна 2  своей траектории ку ­
лиса 5 сначала вращается про­
тив движения часовой стрелки, 
потом повертывается на некото­
рый угол в обратную сторону, затем вновь продолжает движение 

в прежнем направлении.

959 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ 
С ПРИЦЕПНЫМ ШАТУНОМ И ПОЛЗУНОМ

KP

ш

Звено 1 четырех­
звенного кулисного 
механизма ЛВС  
приводит в движе­
ние шатун 2  и пол­
зун 3, который 
имеет разное время 
прямого и обратно­
го ходов. При рав­
номерном вращении 
кривошипа 4 отно­
шение 6  времени 
прямого и обратно­
го ходов равно

я

arccos
AB
АС

—  1.
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ КР
960 С ПОСТУПАТЕЛЬНО

ДВИЖУЩЕЙСЯ КУЛИСОИ ш

В кулисе 1 сколь­
зит ролик 2 , входя­
щий в кинематиче­
скую пару В  с пол­
зуном 3, скользя­
щим в направляю­
щей а — а звена 4. 
Кулиса 1 совершает 
полный оборот во­
круг неподвижной 
оси  А.

При равномерном 
вращении звена 1 
кривошип 5 вра­
щается вокруг не­
подвижной оси С

неравномерно, и звено 4 имеет разное время прямого и обратного
ходов.

Ш ЕСТИЗВЕН Н Ы И  
961 К УЛ И С Н О -РЫ Ч А Ж Н Ы Й  М ЕХАН И ЗМ

С КАЧА Ю Щ И М С Я  Р Ы Ч А ГО М

КР

ш

Звено 7, выполненное в форме 
зубчатого колеса, вращается 
вокруг неподвижной оси С. 
Кулиса 3 входит во враща­
тельную пару А с колесом 1. 
Ползун 4 вращается вокруг 
неподвижной оси В. Звено 5 
входит во вращательные па­
ры Е  и Б  с кулисой 3 и ры­
чагом 2 , качающимся вокруг 
неподвижной оси Е. При вра­
щении звена 1 рычаг 2 совер­
шает качательное движение. 
Точка Е  описывает шатунную 
кривую. Привод механизма 
осуществляется зубчатой пе­
редачей, не показанной на 

чертеже.
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962 ЭКСЦЕНТРИКОВЫЙ 
КУЛИСНЫЙ МЕХАНИЗМ

КР

Кулиса 3 имеет расширенную втулку а, охватываю­
щую неподвижный эксцентрик Ь с центром в точ­
ке О. Кривошип 1 входит во вращательную пару С 
с ползуном 2. Ползун 2 входит во вращательную 
пару В  с ползуном 4, скользящим в направляющей <4 
звена 5, совершающего возвратно-поступательное 
движение в неподвижной направляющей е. При 
вращении кривошипа 1 кулиса 3 поворачивается 
относительно неподвижного эксцентрика Ь, сообщая 
посредством ползуна 4 движение звену 5. Полный 
ход в звена 5 равен

5 =  2  [^ (Л С )З -(Л О Ц -Н В С )* ].

Отношение £ промежутков времени прямого и об­
ратного хода звена 5 равно

а г ^ АС
АО

■1.

3  И. И . Артоболевский, т. II 65



963 ЭКС ЦЕН ТРИ КО ВЫ Й  к р
К У Л И С Н Ы Й  М Е Х А Н И ЗМ  ш

Звено 1 выполнено в виде расширенной втулки с, 
охватывающей неподвижный диск d. Ползун 3 вра­
щается вокруг неподвижной оси С. Звено 2 скользит 
в направляющих е. В точке D звено 2 входит во 
вращательную пару с ползуном 4, скользящим 
в направляющих /  звена 5, совершающего возвратно­
поступательное движение в направляю щих g — g. 
Перемещение s звена 5 из крайнего левого или пра­
вого положений равно

s =  а (1  — sin а )  sin 2 а ,

где а  — угол поворота звена 2 , отсчитываемый от 
вертикальной оси. Отношение k  максимальных ско­
ростей прямого и обратного ходов равно

k — a ~ b
~  a - f b

Точка D механизма описывает конхоиду окруж­
ности,
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К У Л И С Н О -РЫ Ч А Ж Н Ы Й  М ЕХ А Н И ЗМ КР
964 С П РИ БЛИ Ж ЕН Н О -РАВН О М ЕРН Ы М

П ЕРЕМ Е Щ Е Н И ЕМ  ВЫХОДНОГО ЗВЕ Н А ш

Длины звеньев механизма удов­
летворяют условиям: АС  =
=  1,86 А В  и / =  3,47 А В . Кри­
вошип 1, вращающийся вокруг 
неподвижной оси А , входит во 
вращательную пару В  со зве­
ном 3. Звено 3 скользит в пол­
зуне 4, вращающемся вокруг 
неподвижной оси С, и в ползу­
не 5, входящем во вращательную 
вару  О со звеном 2. Звено 2 
скользит в неподвижных напра­
вляющих а. При равномерном 
вращении кривошипа 1 на угол ф 
в обе стороны от вертикали АС  
звено 2 движется приближенно- 

равномерно,
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ШЕСТИЗВЕННЫИ
965 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ

С ВРАЩАЮЩЕЙСЯ КУЛИСОЙ

КР

ш

Точка М  шатуна 2 двухкривошипного шар­
нирного четырехзвенника АЕСИ описы­
вает шатунную кривую а — а, имеющую 
одну точку самопересечения. Ползун 4, 
входящий во вращательную пару М. с ша­
туном 2, скользит в прорези кулисы 5, 
вращающейся вокруг неподвижной оси В. 
Кривошип 3 выполнен в форме расширен­
ной втулки 3, охватывающей неподвиж­
ный диск 6 с центром в точке А. Вследст­
вие формы шатунной кривой а — а ку­
лиса 5 за один оборот кривошипов 1 и 3 
совершает два полных оборота вокруг 

центра В.
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966
Ш ЕСТИЗВЕННЫИ МЕХАНИЗМ

С ЭЛЛИПТИЧЕСКИМ КРИВОШ ИПОМ
ПЕРЕМЕННОЙ ДЛИНЫ

KP

ш

Длины звеньев механизма удовлетворяют условию 
АВ = ВС. Звено 1, вращающееся вокруг неподвиж­
ной оси А, входит во вращательную пару В  со зве­
ном 2. Звено 2 входит во вращательные пары Б  и С 
со звеном 4 и ползуном 3, который скользит в не­
подвижных направляю щ их р —р. Звено 4 входит 
в поступательную пару с ползуном 5, вращающимся 
вокруг неподвижной оси Е.

Точка Б  механизма описывает эллипс с центром 
в точке Л, уравнение которого

Переменный вектор р =  AD  может рассматриваться 
как кривошип кулисного механизма A D E  с качаю­
щимся ползуном 5 с переменной длиной AD:

где ф — угол, образованный вектором р с осью Ах, 
т = -А В  и n — BD.

(т — я ) 2 (/n -j-n )3

т 2 -(- я 2 +  2 тп cos 2 ф ’
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967
ШЕСТИЗВЕННЫИ МЕХАНИЗМ 

СЭЛЛИПТИЧЕСКИМ КРИВОШ ИПОМ  
ПЕРЕМЕННОЙ ДЛИНЫ

KP

ш

•Е
Длины звеньев удовлетворяют условию АВ — ВС. 
Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси Л, 
входит во вращательную пару В  со звеном 2. Звено 2 
входит во вращательные пары Б  и С с ползунами 4 
и 3. Ползун 3 скользит в неподвижных направляю ­
щих р — р. Звено 4 входит в поступательную пару 
со звеном 5, вращающимся вокруг неподвижной 
оси Е. Точка П механизма описывает эллипс с цент­
ром в точке Л, уравнение которого

Переменный вектор р =  AD  может рассматриваться 
как кривошип кулисного механизма AD E  с пере­
менной длиной AD  кривошипа, равной

где ф — угол, образованный вектором р и осью А х, 
т =  А В  и n =  B D ,

ntа -|- Ф -\-2mn  cos 2 ф ’
1
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Ш ЕСТИЗВЕННЫЙ МЕХАНИЗМ KP
96S С ЭЛЛИПТИЧЕСКИМ КРИВОШИПОМ 

ПЕРЕМЕННОЙ ДЛИНЫ ш

- 9

- і

р

Длины звеньев удовлетворяют условию AB = ВС. Звено 1, 
вращающееся вокруг неподвижной оси JI, входит во враща­
тельную пару В  со звеном 2. Звено 2 входит во вращатель­
ные пары D и С с ползунами 4 и 3. Ползун 3 скользит в не­
подвижных направляю щ их р —р . Ползун 4 входит в посту­
пательную пару со звеном 5, скользящим в неподвижных 
направляющих q — q. Точка D механизма описывает эллипс 
с центром в точке JI, уравнение которого

X2 , X2 ,
(т — п)2 (т -\-п ) 2 —

Переменный вектор р =  AD  может рассматриваться как кри­
вошип кулисного механизма A D E  с переменной длиной AD  
кривошипа, равной

Л О = (о т 2 _ п2) 1 /  1 ------
4 ' \  т2 +  п2 -)- 2тп cos 2 ф

где ф — угол, образованный вектором р и осью А х , 
т  =  А В  и и =  ££».
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969
КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ

С ПЕРЕМЕННОЙ ДЛИНОЙ ХОДА
ПОЛЗУНА

КР

ш

Кулиса 2, подвеш енная в точке С 
к ползуну 4, скользит в направляю ­
щих 5 и 6, вращ ающихся вокруг осей А  
и В. С  помощью винта 3  и зм ен яется  
полож ение оси А,  а следовательно, и 
длина хода п олзуна 4. Полный ход 5 
ползуна 4  равен

970 КУЛ ИС Н О -РЫ Ч АЖ Н Ы И  М ЕХАН И ЗМ  
С РЕГУ Л И РУ Е М Ы М  ХОДОМ ПОЛЗУНА

КР

ш

Кривошип /  жестко скреплен 
с диском а, вращающимся в 
неподвижном кольце Ь с цент­
ром в точке А.  Звено 3 вхо­
дит во вращательные пары 
В и С со звеньями /  и 4. 
Звено 4 , вращающееся во­
круг неподвижной оси £>, 
входит во вращательную па­
ру Я с ползуном 5, скользя­
щим в направляющих е пол­
зуна 2, который в свою оче­
редь скользит в неподвиж­
ных направляющих  ̂ — /. 
Длина А В  кривошипа 1 мо­
жет быть изменена винтовым 
устройством а длина ВС  
шатуна 3 может быть изме­
нена перестановкой и закре­
плением втулки й в различ­
ных положениях на звене 3. 
При вращении кривошипа /  
ползун 2 движется возврат­
но-поступательно. Длина хо­

да ползуна 2 регулируется изменением длин кривошипа 1 и шатуна 3.
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971
КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ
ПРОСТРАНСТВЕННЫЙ

ШЕСТИЗВЕННЫЙ МЕХАНИЗМ

КР

ш

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси А, входит в по­
ступательную пару С со звеном 3. Звено 4 входит в цилиндриче­
скую пару Е  со звеном 3 и вращательную пару Е  со звеном 5, 
вращающимся вокруг неподвижной оси В. Механизм осуществ­
ляет передачу вращения между двумя произвольно расположен­

ными валами А и В.

972
К У Л И С Н О -Р Ы Ч АЖ НЫ И

ПРОСТРАНСТВЕННЫ Й  
Ш ЕС Т И ЗВ Е Н Н Ы Й  М ЕХАН И ЗМ

КР

ш

Звено I, вращающееся вокруг неподвижной оси А , входит в ци­
линдрическую пару С со звеном 2, входящим во вращательную 
пару И  с ползуном 3, скользящим в направляющих, принадле­
жащих звену 4, которое входит во вращательную пару Е  со зве­
ном 5, вращающимся вокруг неподвижной оси В . Механизм 
осуществляет передачу вращения между двумя произвольно рас­

положенными осями А к В .
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5. МЕХАНИЗМЫ МНОГОЗВЕННЫЕ ОБЩЕГО 
НАЗНАЧЕНИЯ (973-986)

973 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
С ТРЕМЯ ПОЛЗУНАМИ

КР

м

В прорезь звена 3 входит ползун 4, сидящий на цапфе Б  коро­
мысла 6. Ползун 5 скользит в направляющих кулисы 7. При 
вращении кривошипа 1 звено 3, связанное с ним через шатун 2 , 
совершает возвратно-поступательное движение, а коромысло 6 
и кулиса 7 — возвратно-колебательное движение вокруг непод­

вижных осей Е  и Е.

974 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ 
С ЧЕТЫРЬМЯ ПОЛЗУНАМИ

КР

м

tgp=
AC  sin а  

А В -\-А С  cos а

К звену 2 кулисного меха­
низма A BC  с кривошипом 1 
присоединен ползун 4, сколь­
зящий вдоль оси звена 3. 
К звену 3 присоединен пол­
зун 5, скользящий в напра­
вляющих ползуна 6. Если 
углы, образованные осями 
звеньев АС, ВС  и EF  с на­
правлением B E, обозначим 
соответственно через а  =  
=  L  C AE, р =  L  С ВА, у  =  
— L  D EB , то эти углы свя­
заны зависимостью

tg  V =
BD  sin p

E B -j-B D  cos P
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975 КУЛ ИС НО -РЫ ЧАЖ Н Ы Й  М ЕХАНИЗМ КР

С ДВУМ Я ЭКС ЦЕН ТРИ КАМ И М

Жестко связанные между 
соб9й эксцентрики 1 и 2 
вращаются вокруг непод­
вижной оси А. Звенья 4 и 5 
имеют расширенные втул­
ки а — а, охватывающие -  
эксцентрики 1 и 2. Дуго- " 
вая кулиса 6 входит со я . 
звеньями 4 и 5 во враща­
тельные пары С и  В.
В прорези кулисы 6 сколь­
зит дуговой ползун 8, 
входящий во вращательную пару со штангой 3, движущейся в не­
подвижной направляющей р. Звено 7, вращающееся вокруг не­
подвижной оси Б , входит во вращательную пару С с кулисой 6.
При вращении эксцентриков 1 и 2 штанга 3 движется возвратно­

поступательно.

€73 К У Л И С Н О -Р Ы Ч А Ж Н Ы Й  М ЕХАН И ЗМ КР

С РЕ Г У Л И РУ Е М Ы М  ХОДОМ ПО ЛЗУН А М

Кривош ип 1 вращается 
вокругнеподвижнойоси.4.
Прорезью а кулиса 7 
скользит по ползуну 3, 
вращающемуся вокруг не­
подвижной оси В. Ш а­
тун 8 входит во вращател ь- 
ные пары С и Ь  с кули­
сой 7 и поршнем 2, дви­
жущимся в неподвижном 
цилиндре Ъ. При вращении 
кривошипа 1 поршень 2 
движется возвратно-посту­
пательно. Перемещения порш ня регулируются винтовым уст­
ройством 4, с помощью которого изменяется расстояние ЕВ. 
Поворот винта осуществляется парой конических зубчатых ко­

лес 5 и 6.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ
С РЕГУЛИРУЕМЫМ ХОДОМ ПОЛЗУНА

Кривошип 5, вращающийся вокруг неподвижной 
оси С, жестко связан с зубчатым колесом 2, 
приводимым в движение зубчатым колесом 1. 
Кривошип 5 входит во вращательную пару А 
с ползуном 6 , скользящим в прорези а кулисы 3, 
вращающейся вокруг неподвижной оси В. Зве­
но 4 входит во вращательную пару Н с кулисой 3 
и вращательную пару Е  с ползуном 7, скользя­
щим в неподвижных направляющих ё — ё. 
Длина АС кривошипа 5 может быть изменена 
винтовым устройством 8, и тем самым может 
быть получен различный ход ползуна 7. Ползун 7 
имеет разные скорости при прямом и обратном 

ходах.
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978 КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й МЕХАНИЗМ
С РЕГУЛИРУЕМЫМ ХОДОМ ПОЛЗУНА

КР

м

Кулиса 2, вращающаяся вокруг неподвижной оси А, 
входит в поступательную пару с ползуном 3, вра­
щающимся вокруг оси пальца В  звена 1. Звено 1 
выполнено в форме зубчатого колеса, свободно 
вращающегося на неподвижном кольце а. Привод 
колеса 1 осуществляется зубчатым колесом 6 , вра­
щающимся вокруг неподвижной оси В. Шатун 7 
входит во вращательные пары Е  и Е  с кулисой 2 
и ползуном 4. Кулиса 2 снабжена прорезью, в ко­
торой может перемещаться ползун 8 с помощью 
винтового устройства 5. Таким образом, может из­
меняться длина АЕ  звена 2 и тем самым регулиро­
ваться ход ползуна 4 в неподвижных направляю ­
щих 4 — 4. При вращении колеса 6 ползун 4 дви­

жется возвратно-поступательно.
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979
ЭКСЦЕНТРИКОВО-КУЛИСНЫИ МЕХАНИЗМ

С РЕГУЛИРУЕМЫМ ХОДОМ
ВЫХОДНОГО ЗВЕНА

КР

м

Эксцентрик 1 вращается вокруг неподвижной оси А. 
Звено 2 движется в неподвижных направляющих р — р. 
Звено 2 имеет призматические направляющие 3 с проре­
зью а. С направляющими 3 жестко связаны зубчатые ко­
леса 5, находящиеся в зацеплении с зубчатыми колесами 4, 
поворот которых осуществляется маховиком 6. Перемеще­
ние s2 звена 2 равно

sa =  АВ  (sin ф — cos ф tg  а ) ,

где А В  —- расстояние от оси вращения А  до центра В 
эксцентрика 1\ ф — угол между направлением А В  и 
осью г — г и а  — угол между осью q — q прорези а и 
осью г — г. При вращении эксцентрика 1 кулиса 2 дви­
жется возвратно-поступательно. Изменение хода s2 ку­
лисы 2 достигается изменением угла а  наклона призма­
тических направляющих 3,  принадлежащих колесам 5, 

при помощи зубчатых колес 4,
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
980 С РЕГУЛИРУЕМЫМ ХОДОМ

ВЫХОДНОГО ЗВЕНА

КР

м

Кривошип 1, вращающийся вокруг непод­
вижной оси А, промежуточным звеном 5 
приводит в движение звено 6. Звено 6 
входит во вращательную пару В со зве­
ном 5 и в поступательную пару С со зве­
ном 2 , которое скользит в неподвижных 
направляющих а — а. Палец Ь звена 6 
скользит по кулисе 4 звена 4, вращаю­
щегося вокруг неподвижной оси В. Звено 7 
входит во вращательные пары Е  и Е со 
звеном 4 и ползуном 8, скользящим в не­
подвижных направляющих /. Ползун 8 
входит в винтовую пару со звеном 3. При 
вращении кривошипа 1 выходное звено 2 
совершает возвратно-поступательное дви­
жение. Длина хода звена 2 может регули­
роваться изменением положения звена 4, 
что достигается вращением винта 3. Регу­
лировка может совершаться в процессе 

работы.
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
981 С РЕГУЛИРУЕМЫМ УГЛОМ ПОВОРОТА

ВЫХОДНОГО ЗВЕНА

КР

м

Кривошип 1, вращающийся вокруг не­
подвижной оси В, входит во вращатель­
ную пару С с ползуном 4, скользящим 
в прорези а кулисы 5. Кулиса 5 вра­
щается вокруг оси А, принадлежащей 
неподвижному ползуну 6. Звено 2 вра­
щается вокруг неподвижной оси В и 
входит во вращательную пару Е  с пол­
зуном 7, скользящим в прорези а. 
При вращении кривошипа 1 звено 2 
совершает качательное движение. Угол 
поворота звена 2 может регулироваться 
изменением положения шарнира А 
винтом 3. Регулировка может совер­

шаться в процессе работы.
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
982 С РЕГУЛИРУЕМЫМ УГЛОМ ПОВОРОТА

ВЫХОДНОГО ЗВЕНА

КР

м

Кривошип 1, вращающийся вокруг непод­
вижной оси А, имеет палец а, скользящий 
в прорези Ъ звена 6. Палец 4 звена 6 
скользит в прорези е кулисы 5, жестко 
связанной с зубчатым сектором 4. Звено 6 
заканчивается лапками / ,  скользящими 
вдоль оси звена 2 , вращающегося вокруг 
неподвижной оси В. При вращении кри­
вошипа 1 ведомое звено 2 совершает кача- 
тельное движение. Угол поворота звена 2 
может регулироваться посредством зуб­
чатой рейки 3 и зубчатого сектора 4, ко­
торые меняют положение кулисы 5. Ре­
гулировка может совершаться в процессе 

работы.

81



КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
983 С РЕГУЛИРУЕМЫМ ХОДОМ

ВЫХОДНОГО ЗВЕНА

КР

м

Кривошип 1, вращающийся вокруг не­
подвижной оси В, входит во враща­
тельную пару С с ползуном 4, скользя­
щим в прорези а кулисы 5. Кулиса 5 
входит во вращательную пару А с пол­
зуном 2, скользящим в неподвижных 
направляющих р—р. Кулиса 5 про­
резью а скользит по пальцу Ъ, .принад­
лежащему ползуну 6. При вращении 
кривошипа 1 выходное звено 2 соверша­
ет возвратно-поступательное движение. 
Длина хода звена 2 может регулиро­
ваться изменением ползуна 6 при вра­
щении винта 3. Регулировка может 

совершаться в процессе работы,



КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
984 С РЕГУЛИРУЕМЫМ ХОДОМ

ВЫХОДНОГО ЗВЕНА

КР

м

В кулисе 2, вращающейся вокруг неподвижной 
оси А, скользит ползун 3, свободно вращающийся 
вокруг пальца, закрепленного на зубчатом колесе 1 , 
приводимом в движение зубчатым колесом 9. С ку­
лисой 2 жестко связано звено 6, ш арнирно соединен­
ное с ползуном 5, скользящим в кулисе 7. С кули­
сой 7 шарнирно соединен шатун 8, приводящий 
в движение ползун 4. При вращении колеса 1 пол­
зун 4 движется возвратно-поступательно вдоль оси 
х — х. Перемещения ползуна 4 регулируются из­
менением положения точки В ползуна 5 в напра­
вляющем пазу звена 6. Неравномерное вращение 
кулисы 2 может быть использовано для приведения 
в движение второго выходного звена, жестко поса­

женного на вал а.
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985 КУЛИСНО-ЕЫЧАЖНЫЙ  
ТАНГЕНСНЫИ МЕХАНИЗМ

КР

м

Звенья 1, 2, 3 и 4 скользят в неподвиж­
ных направляю щих р, q, т и п. Кре­
стообразное звено 5, вращающееся во­
круг неподвижной оси А, имеет про­
рези а, Ь, с и (1, в которых скользят 
пальцы е, / , к и к  звеньев 1, 2, 3 и 4, 
перемещение которых пропорционально 
тангенсу угла поворота крестообраз­

ного звена.
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ
ЛОМАЮЩЕГОСЯ ПОДКОСА

Коленчатый рычаг 2 вращается вокруг неподвижной 
оси С. Цилиндр 1 входит во вращательную пару В 
с рычагом 2. Шток поршня 6 цилиндра 1 входит во 
вращательную пару А со звеньями 4 и 5. Звено 5 
входит во вращательную пару Б  с рычагом 2 , а зве­
но 4 во вращательную пару Р  со звеном 3. Звено «5 
входит во вращательную пару Е  с рычагом 2 и 
в точке К  имеет палец а, скользящий в неподвиж­
ной дуговой направляющей Ъ. При перемещении 
штока поршня 6 внутри цилиндра 1 расстояние 
между осями А и В увеличивается и звенья 2, 3, 
4 и 5 занимают положения, показанные штриховыми 
линиями. В рабочем положении подкоса точки С, 

И, Е, Е и К  находятся на одной прямой.
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6. МЕХАНИЗМЫ ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ 
КРИВЫХ (987-1199)

К УЛ ИС Н О -РЫ Ч АЖ Н Ы Й  
ЭЛЛИПСОГРАФ АРТОБОЛЕВСКОГО

В основе механизма лежит антипарал­
лелограмм АВСИ с неподвижным ма­
лым звеном, к которому присоединена 
двухповодковая группа, состоящая из 
двух ползунов 5 и 6 с шарниром Е  
между ними. Механизм предназна­
чается для вычерчивания эллипсов. 
Шарниры А и Б  помещаются в фоку­
сах эллипса. Вычерчивающая точка 
находится в центре шарнира Е. Эл­
липсы с различными параметрами мо­
гут быть получены соответствующим 
выбором длин звеньев 7, 2, 3 и 4, что 
достигается перемещением шарниров В, 
С и 5  в прорезях Е, О, Е1 и К  звеньев 1, 

2, 3 и 4,
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988 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ ЭЛЛИПСОГРАФ
КР

в к

Звено 3, вращающееся вокруг неподвижной оси В, входит 
в поступательные пары с ползунами 2 и 4. Ползун 2 входит 
во вращательную пару с ползуном 5, скользящим в не­
подвижной направляю щ ей 1 — 1. Звено 5, входящее во 
вращательную пару Р  с ползуном 2, скользит в ползуне 7, 
вращающемся вокруг неподвижной оси А. Звено 1, вра­
щающееся вокруг неподвижной оси О, входит во враща­
тельную пару В  с ползуном 4. Ползуны 8 и 9, входящие 
во вращательную пару К, скользят вдоль осей звеньев 6 
и 1. Если 2р > q > 0, то при вращении кулисы 1 вокруг 
оси О точка К  опишет эллипс с уравнением

+  ■
!Г

(д +  г — рУ р2 (д +  г — рТ-д

где

- =  1.

(2р — <?)2 2 р — <?

р =  ВО; д =  АО; г — 0 0 .
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989 КУЛ ИСНО -РЫ ЧАЖ Н Ы И  
ЭЛЛИПСОГРАФ ИНВАРДСА

КР

ВК

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям
EB  — B C = C D = D E ,

т. е. фигура EBCD  является ромбом. Звенья 3 и 4 
вращаются вокруг неподвижной оси С. Звенья 5 и 6 
входят во вращательные пары со звеном 7, вращаю­
щимся вокруг неподвижной оси А . Звено 8 входит во 
вращательную пару В  со звеньями 3 и 5 и скользит 
в ползуне 2, входящем во вращательную пару К  с пол­
зуном 1. Таким образом, ось звена 8 образует диаго­
наль BD  ромба EBCD. Ползуны Г и 2, входящие во 
вращательную пару К , скользят вдоль осей звеньев 7 
и 8. При вращении звена 7 вокруг оси А  точка К  описы­
вает эллипс с уравнением

р =  / ] Л г
І2 -  Ф
- а 2 cos ф ’

где 21 =  А Е; а — АО =  ОС; р — радиус-вектор точ­
ки К  в полярной системе координат с началом в сере­
дине отрезка АС; ф — угол поворота радиуса-вектора р 
от постоянной оси. Д ля воспроизведения механизмом 

эллипса необходимо условие I >  а.



КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И
ЭЛЛИПСОГРАФ КЛЕЙБЕРА

КР

вк

Длины звеньев механизма удовлетворяют 
условиям

АС =  а\
А К - К С ^ Ь

и

/ с с = л : о = - ^ = ^ .

Звено 1, вращающееся вокруг неподвиж­
ной оси А , входит во вращательные пары К  
и С со звеном 5 и ползуном 3. Звено 5 
входит во вращательную пару О с ползу­
ном 2. Ползуны 2 и 3 скользят по штанге с1 
ползуна 4, ось которой перпендикулярна 
к оси А х  скольжения ползуна 4 в непод­
вижных направляющих р — р . При вра­
щении звена 1 вокруг оси А  точка В  опи­
сывает эллипс с центром в точке А  с урав­
нением

а% +  6 *
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й
ЭЛЛИПСОГРАФ КЛЕИБЕРА

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям 

Г О ==£ ± А  и AF==^ L = ± . GF =  FE —  A F,

где а и b — полуоси эллипса. Звено 1, вращающееся вок­
руг неподвижной оси А , входит во вращательные пары 
В и С со звеном 5 и ползуном 3, скользящим вдоль штан­
ги d ползуна 4. Звено 5 скользит в крестообразном пол­
зуне 6, оси направляющих которого взаимно перпенди­
кулярны. Ползун 6 скользит вдоль штанги d ползуна 4, 
скользящего в неподвижной направляющей р —р . При вра­
щении звена 1 вокруг оси А  точка D  ползуна 6 описывает 
эллипс q — q, параметрические уравнения которого

х  =  a cos ф и y — b sin ф,
где ф — угол, образованный осью АС  звена 1 с осью А х  
направляющей р  — р. Если присоединить к этому основ­
ному механизму звено 2, вращающееся вокруг неподвиж­
ной оси А , и звено 7, входящее во вращательные пары F 
и D со звеном 2 и ползуном 6, то точки £  и С звена 7 будут 
двигаться вдоль осей А х  и А у  и, следовательно, любая 

точка звена 7  опишет эллипс.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й
ЭЛЛИПСОГРАФ ДОБРОВОЛЬСКОГО

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям 
АО  =  £>£ =  т\
А В  = В С  =  п 

и 
АО  : А В  =  О Е  : ВС =  6 .

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси О, входит во 
вращательную пару С с ползуном 3, скользящим вдоль штанги /  
ползуна 4, скользящего в неподвижной направляющей £ — t, 
ось а — а которой параллельна оси Ох. Звено 5 входит во вра­
щательные пары Л и О со звеном 4 и звеном 6, которое входит 
во вращательную пару Е  со звеном 2, скользящим вдоль штанги [ 
ползуна 4. При вращении звена 1 вокруг оси в  точка Е  описы­
вает эллипс <7 —- г/, уравнение которого

/г2х2 +  г/2 -  Ш у  -  И- (Я2 -  Л2) =  О,
где Я — радиус окружности р, описываемой точкой С звена /. 
Уравнение эллипса 7  — д, отнесенное к главным осям коор­
динат,

Я2 т  /г2/?2 ’
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993 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ ЭЛЛИПСОГРАФ
КР

в к

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси О, входит 
в поступательные пары с ползунами 6 и 7. Звено 2 входит во 
вращательную пару Ь  с ползуном 6 и вращательные пары В 
и С с ползунами 3 и 4, скользящими в двух взаимно перпенди­
кулярных направляющих Г — Г и т — т. Ползун 5 входит 
во вращательную пару Е  с ползуном 7 и скользит по штанге й 
ползуна 4. При вращении звена 1 вокруг оси О точка И опи­
сывает эллипс р — р, а точка Е  эллипс q — q.

Уравнение эллипса р — р:

•'З , У±
а'{ Ь\

где ах =  ВО  и Ьг =  ОС. Уравнение эллипса д — д:

У 2

где а.2 =  й1! +  6 2 =  -— =  +  Следовательно, пара-
Ях

метры эллипсов р  — р я д  — д связаны условием

<4 =  ьл _
й2 Ь%

4 -  +  -

= 1,

= 1,
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994 КУЛИСНЫЙ ЭЛЛИПСОГРАФ КР
ЛЕОНАРДО ДА ВИНЧИ вк

л

К стойке 1, имеющей прорези а, винтами Ь 
прикрепляется кольцо 2 , которое можно 
установить в любом месте прорезей а, 
определяемом координатой х, равной АО, 
где О — центр кольца 2. Вокруг непод­
вижной оси А вращается ползун 3, рас­
положенный в прорези А — А планшайбы 5. 
Ползун 4, выполненный в виде кольца, 
охватывающего неподвижное кольцо 2 , 
имеет выступы с, расположенные в про­
рези /  — /  планшайбы 5. Оси прорезей 
А — А и /  — /  взаимно перпендикулярны. 
Карандаш, закрепленный на стойке 1, при 
вращении ползуна 3 вычерчивает на вра­
щающейся вокруг оси А и скользящей 
вдоль осей прорезей А — А и /  — /  план­
шайбы 5 эллипс, параметры которого за­
висят от предварительно устанавливаемой 

величины х.
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995
КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И

МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО
ДЛЯ ОГИБАНИЯ ЭЛЛИПСОВ

КР

ВК

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной 
оси А ,  входит во вращательную пару М  со 
звеном 2, имеющим форму уголкового рычага 
с углом ёМ {, равным ф. Сторона М З  звена 2 
скользит в ползуне 3, вращающемся вокруг 
неподвижной оси /С Если центр Е установить 
в одном из фокусов эллипса, а центр А  на 
оси Оу, проходящей через центр О эллипса 
на расстоянии АО, равном

ф

и выбрать длину А М  звена 1 равной А М  =

=  —г“— , где а — большая полуось эллипса, 
вш ф

то при вращении звена 1 вокруг оси А  пря­
мая М [ будет огибать эллипс д — д.
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996
КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И

МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО
ДЛЯ ОГИБАНИЯ ЭЛЛИПСОВ

КР

в к

Длины звеньев механизмов удовлетворяют 
условиям

Л С =  о; А Е ^ У ~ а 2 -\-Ь2,

где а и Ъ — большая и малая полуоси огибае­
мого эллипса и угол tEq = 90°. Звено 1, 
вращающееся вокруг неподвижной оси Л, 
входит во вращательную пару Е  со звеном 5, 
имеющим форму коленчатого рычага tEq. 
Звено 4, вращающееся вокруг неподвижной 
оси С, входит в поступательную пару с кре­
стообразным ползуном 3 и взаимно перпен­
дикулярными осями направляющих. Звено 5 
своей стороной скользит в ползуне 3. 
Звено 2, вращающееся вокруг неподвижной 
оси А, входит во вращательную пару В 
с ползуном 3. Если точку А установить в 
центре эллипса, а точку С — в одном из его 
фокусов, то при вращении звена 1 вокруг 
оси А стороны прямого угла tEq звена 5 

одновременно огибают эллипс р — р.
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997
КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И

МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО
ДЛЯ ОГИБАНИЯ ЭЛЛИПСОВ

КР

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям

А В  =  а и А Е  =  У~а?-\-Ь'1,
где а и Ь — большая и малая полуоси огибаемого 
эллипса. Звено 1, вращающееся вокруг неподвиж­
ной оси А, входит во вращательную пару В  с пол­
зуном 2 , скользящим вдоль оси звена 3, вращаю­
щегося вокруг оси С. Звено 5, вращающееся вокруг 
неподвижной оси А, входит во вращательную пару Е  
с ползуном 4, скользящим вдоль оси < — < траверзы, 
принадлежащей ползуну 2. Если точку А  устано­
вить в центре эллипса, а точку С — в одном из его 
фокусов, то при вращении звена 1 вокруг оси А, 
оси * — I и траверзы ползунов 2 и 4 одно­

временно огибают эллипс р —р .
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И КР
М ЕХАНИЗМ  АРТОБОЛЕВСКОГО _ _ _ _

ДЛЯ ОГИБАНИЯ ЭЛЛИПСОВ в к

Длины звеньев удовлетворяют условию АС < АБ. 
Кривошип 1 длины А В  вращается вокруг непод­
вижной оси А. Кулиса 3 вращается вокруг не­
подвижной оси С. Ползун 2, скользящий по 
кулисе 3, несет на себе планку П. При указан­
ном соотношении длин звеньев при вращении 
кривошипа 1, длина АВ  которого регулируется 
перестановкой ш арнира В  в прорези е, планка Л, 
соединенная жестко с ползуном 2 , огибает эл­
липс Н. Длина большой оси эллипса равна двой­
ной длине кривошипа АВ. Центр ш арнира С 
помещается в одном из фокусов эллипса, а центр 
шарнира А — в центре эллипса. Установкой 
шарниров В  и С в прорезях е й  g можно полу­

чать эллипсы с требуемыми параметрами.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И
МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО

ДЛЯ ОГИБАНИЯ СОФОКУСНЫХ ЭЛЛИПСОВ
К Р

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям 

ДВ = аа и АЕ — V а\-\-Ь\ = У а1-)гЬ\,
где а, и Ь2 — полуоси эллипса т — т, а а2 и Ь2 — полуоси 
эллипса р — р. Угол tEq равен 90°. Звено 1, вращающееся 
вокруг неподвижной оси А, входит во вращательную пару Е  
со звеном 5, имеющим форму двуплечего рычага tEq. Звено 4, 
вращающееся вокруг неподвижной оси С, входит в поступа­
тельную пару с крестообразным ползуном 3 с взаимно пер­
пендикулярными направляющими. Звено 5 своей стороной Й  
скользит в ползуне 3. Звено 2, вращающееся вокруг неподвиж­
ной оси А, входит во вращательную пару В  с ползуном 3. 
Если точку Л  установить в общем центре эллипсов т — т и 
р—р, а точку С — в одном из общих их фокусов, то при 
вращении звена 1 вокруг оси А стороны прямого угла tEq 
звена 5 одновременно огибают софокусные эллипсы т — т 

и  р—р.
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
1000 АРТОБОЛЕВСКОГО ДЛЯ ОГИБАНИЯ

СОФОКУСНЫХ э л л и п с о в

К Р

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям 

А В  =  а2 и А Е  =  У а1 +  Ь1 =  Уа-1-\-ЬЪ
где % и Ь1 — полуоси эллипса т  — т ,  а а2 и Ъ2 — 
полуоси эллипса р — р. Звено 1, вращающееся во­
круг неподвижной оси А,  входит во вращательную 
пару В с ползуном 2, скользящим вдоль оси звена 3, 
вращающегося вокруг неподвижной оси С. Звено 5, 
вращающееся вокруг неподвижной оси Л, входит 
во вращательную пару Е  с ползуном 4, скользящим 
вдоль оси Г— Г траверзы ползуна 2. Если точку А  
установить в общем центре эллипсов т  — т и р — р, 
а точку С — в одном из общих их фокусов, то при 
вращении звена 1, вращающегося вокруг оси А,  
оси Г — Г и <? — <? траверз ползунов 2 и 4 будут 

огибать софокусные эллипсы т — тир — р.
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
1001 АРТОБОЛЕВСКОГО ДЛЯ ЧЕРЧЕНИЯ

И ОГИБАНИЯ ЭЛЛИПСОВ

К Р

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют усло­
виям

АВ = DC; C B= AD
и

CB=CD>; А В  > В С .
Фигура A BCD является антипараллелограммом. 
Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси А, 
входит в поступательную пару с ползуном 5 
и вращательные пары В  со звеньями 3 и 8. 
Звено 4, вращающееся вокруг неподвижной 
оси D, входит в поступательную пару с ползу­
ном 6 и вращательную пару С со звеном 3. Пол­
зуны 5 и 6 входят во вращательную пару Е. 
Звено 9, вращающееся вокруг неподвижной оси D), 
входит во вращательные пары G со звеном 8 и 
ползуном 2, который скользит вдоль оси Ее 
звена 7, входящего во вращательную пару Е  
с ползунами 5 и 6. Если центры А и D установ­
лены в фокусах эллипса, то точка Е  описывает 
вллипс, а прямая Ее огибает эллипс, описывае­

мый точкой Е,
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
1002 АРТОБОЛЕВСКОГО ДЛЯ ЧЕРЧЕНИЯ

И ОГИБАНИЯ ЭЛЛИПСОВ

КР

в к

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси О, 
входит во вращательную пару М  со звеном 3, имею­
щим форму уголкового рычага ЗМ/ с углом, рав­
ным ф. Сторона М3 звена 3 скользит в ползуне 4, 
вращающемся вокруг неподвижной оси Р, а сторо­
ной М / скользит в крестообразном ползуне 2 со 
взаимно перпендикулярными осями направляющих. 
Ползуны 5 и 6, входящие во вращательную пару Р, 
скользят по направлениям Рт и Сп звеньев 4 и 1. 
Если центр Р  установить в одном из фокусов эл­
липса, а центр С — на оси Оу, проходящей через 
центр О эллипса на пересечении ОО с осью Рх, рав­
ном

<30 =  - ^ ,
tg ф

а
и выбрать длину вМ звена 1 равной вМ =  ,

где а — большая полуось эллипса, то при вращении 
звена 1 вокруг оси О прямая будет огибать 
эллипс q — д, а точка В  ползуна 2, находящаяся 
на пересечении направлений Рр  и А1/, будет описы­

вать эллипс д — д.
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
1003 АРТОБОЛЕВСКОГО ДЛЯ ЧЕРЧЕНИЯ

И ОГИБАНИЯ ЭЛЛИПСОВ И ГИПЕРБОЛ

КР

в к

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси А, 
входит в поступательную пару с ползуном 9 и вра­
щательную пару Е  со звеном 5. Звено 3 входит во 
вращательную пару Е  со звеньями 5 и 1 и скользит 
в крестообразном ползуне 7 с взаимно перпендику­
лярными осями направляющих. Звено 2 входит во 
вращательную пару О со звеньями 5 и 6 и скользит 
в ползунах 7 и 8. Ползуны 8 и 9 входят во вращатель­
ную пару С. Звено 6 вращается вокруг неподвижной 
оси В. Звено 3 скользит в ползуне 4, вращающемся 
вокруг неподвижной оси В. Если центры А и В 
установить в фокусах эллипса или гиперболы и 
принять длины звеньев 5 и 6 равными ЕВ = БВ, 
то при вращении звена 1 точка С механизма будет 
описывать эллипс или гиперболу; при этом пря­
мая будет огибать эллипс .или гиперболу. На 
чертеже показана настройка механизма для воспро­
изведения эллипса д—д. Центр О эллипса распола­

гается по середине между фокусами А и В.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И МЕХАНИЗМ
1004 АРТОБОЛЕВСКОГО ДЛЯ ЧЕРЧЕНИЯ

И ОГИБАНИЯ ЭЛЛИПСОВ

К Р

в к

В основе механизма лежит кулисный четырехзвен- 
ник ЛВС для огибания эллипсов, к которому при­
соединена двухповодковая группа, состоящая из 
двух ползунов 4 и 5, соединенных шарниром Р. 
Точка Р  вычерчивает неподвижную центроиду пол­
зуна 2. Ползуны 2 и 4 входят в поступательные пары 
с крестообразным ползуном 6 с взаимно перпенди­
кулярными осями движения. При вращении криво­
шипа 1 центр D крестообразного ползуна б движется 
по эллипсу, в то же время планка t—t, соединенная 
жестко с ползуном 2, огибает эллипс. Длина большой 
оси эллипса равна двойной длине АВ  кривошипа 1. 
Шарнир С помещается в одном из фокусов эллипса, 
шарнир А — в центре эллипса. Перемещением 
шарниров В  и С в прорезях е и g можно получать 

эллипсы с требуемыми параметрами,

103



КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ
ОБРАЩЕННОГО ЭЛЛИПСОГРАФА

Диск 1 снабжен двумя взаимно пер­
пендикулярными диаметральными 
прорезями а. В этих прорезях сколь­
зят ползуны 2 и 3. Звено 4 входит 
во вращательную пару В  с ползу­
ном 5, скользящим в неподвижных 
направляющих. Если отсоединить 
ползун 5 и остановить диск 1, то 
механизм переходит в эллипсограф, 
у которого точки звена 4 будут опи­
сывать эллипсы. За один оборот 
вала А поршень 5 совершает два 

двойных хода,
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1006 КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й
ГИПЕРБОЛОГРАФ НЕУБЕРГА

КР

в к

Рамка 1 скользит в неподвижных направляющих р —р. 
Звено 2, входящее во вращательную пару А  с рамкой 1, 
скользит в, ползуне 3, вращающемся вокруг неподвиж­
ной оси О. Ползуны 4 и 5 входят во вращательную 
пару К ■ Ползун 4 скользит вдоль оси звена 2, а ползун 
5 — вдоль стороны Ь рамки 1. При движении рамки 1 
по направляющей р —р точка К  описывает гиперболу, 
уравнение которой

ха
У~ Ч ^ ~ х '

где а — расстояние точки А  от оси х— х  направляющей 
р —р; 4 — расстояние между вертикальными сторонами 

рамки 1.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й
ГИПЕРБОЛОГРАФ РОТЧА

Ползун 1 скользит в неподвижной направляю­
щей д—д, С ползуном 1 жестко связана траверза 
р, по которой скользит ползун 2. Звено 3 вхо­
дит во вращательную пару К  со звеном 2 и 
в поступательные пары с ползунами 4 и 5. Пол­
зун 5 входит во вращательную пару С с ползу­
ном 1. Ползун 4 вращается вокруг неподвижной 
оси А. При движении ползуна 1 вдоль направ­
ляющей д—д точка К  описывает гиперболу, 
уравнение которой

х2 — 1§ Ф ху  +  (& 12  ф — а) х  +  ак 1§ <р =  О,
где а — расстояние точки А  до оси неподвижной 
направляющей д—у, £ =  СВ; <р — угол между 

осями направляющей д—д и траверзой р .
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1006 КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫИ
ГИ П ЕРБолоГРА Ф  ВЯТКИНА

К Р

в к

Вокруг неподвижной оси А вращается кулиса 7, по которой 
скользят ползуны 2, 3, 4. В точке К  ползун 2 входит во вра­
щательную пару со звеном 5. С другой стороны сквозь кресто­
вину 6 проходит звено 8, вращающееся вокруг неподвижной 
оси А и входящее во вращательную пару С со звеном 9. Край­
ние звенья 7 и 9 оканчиваются ш арнирам и, на которых за­
креплены ползуны 5, 10 и 4, 11. Ползуны 11 и 10 перемеща­
ются вдоль неподвижных направляющих г—г и г '—г'. При 
вращении кулисы 1 вокруг неподвижной точки А точка К  
опишет гиперболу, уравнение которой

*а_____________ У2

а2 1£2 ф — № '

где (а, 6) — координаты неподвижной точки А;  <р — угол, 
образованный направляющими г—г и г'—г' с положительным 

направлением оси х,
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И
ГИПЕРБОЛОГРАФ ВЯТКИНА

К Р

в к

К
/ А ж

Р

ЧГ“‘ Ч ' /уЧ
р /г

2  / К/ // / /
/ / /

\'вЖч */  /  з

Ползуны 1 и 2  скользят в неподвижных направля­
ющих р и ц, оси которых образуют углы ср с осью 
Ох. Коленчатый рычаг 3 скользит в ползунах 5 и 4, 
входящих во вращательные кинематические пары 
А  и В  с ползунами 1 и 2. Звено 6 скользит в направ­
ляющей а рычага 3 и ползуна 7, входящего во вра­
щательную пару В  с ползуном 4. При движении то­
чек А к В  вдоль направляющих р и ц точка К  опи­
сывает гиперболу, уравнение которой

X2 у2 ,
— 1 '

ш
где а =  К О ,
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й
ГИПЕРБОЛОГРАФ ИНВАРДСА

К Р

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: ЕВ  =  
=  ВС  =  CD =  D E, т. е. фигура EBCD  является ромбом. 
Звенья 3 и 4 вращаются вокруг неподвижной оси С. Звенья 
5 и 6 входят во вращательные пары со звеном 7, вращаю­
щимся вокруг неподвижной оси А . Звено 8 входит во враща­
тельную пару В  со звеньями 3 и 5 и скользит в ползуне 9, 
входящим во вращательную пару D  со звеньями 4 и 6. Таким 
образом, ось звена 8 образует диагональ BD  ромба EBCD. 
Ползуны 1 и 2, входящие во вращательную пару К , скользят 
вдоль осей звеньев 7 и 8. При вращении звена 7 вокруг оси А  
точка К  описывает гиперболу, уравнение которой

Р- V -а2 cos2 ф -
где а =  АО — ОС; 21— АЕ; р — радиус-вектор точки К. 
относительно начала координат О, расположенного в сере­
дине отрезка АС; ф — угол поворота радиус-вектора р от 
полярной оси, Д ля воспроизведения механизмом гиперболы 

необходимо условие I <  а.
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1011 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ ГИПЕРБОЛОГРАФ
КР

ВК

Звено 3, вращающееся вокруг неподвижной оси В, входит 
в поступательные пары с ползунами 2 и 4. Ползун 2 вхо­
дит во вращательную пару Р  с ползуном 5, скользящим 
в неподвижной направляющей /—/. Звено 6 , вращающееся 
вокруг неподвижной оси А, скользит в ползуне 7, входя­
щем во вращательную пару с ползуном 5. Звено 1, вра­
щающееся вокруг неподвижной оси О, входит во враща­
тельную пару К  с ползуном 4. Ползуны 8 и 9, входящие 
во вращательную пару К, скользят вдоль осей звеньев 
6 и 1. Если q > 2р и q > 0, то при повороте кулисы 1 
вокруг оси О точка К  описывает отрезок гиперболы, 
Уравнение гиперболы

=  1,
I 1г 2Рз р 1 ) 21 1  (д — р — О* д

( 9 - 2  р)2 9 - 2  р
г д е  р  =  В О ; д  =  О А ;  г  =  О  О.
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1012 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ ГИПЕРБОЛОГРАФ КР

АРТОБОЛЕВСКОГО
ВК

У

« г |

а

Ж з -

£ 0 0 ^

£ 4

3  1

- Ж --------- -

/

Р  А

л

к  0 3  1

............  й

« г

?

Звено / ,  имеющее форму коленчатого рычага ЬАа, 
вращается вокруг неподвижной оси А , сторона Аа  
звена 1 скользит в ползуне 2, а сторона АЬ — в пол­
зуне 5. Ползун 2 входит во вращательную пару О 
с ползуном 6, скользящим по траверзе <1— 4 пол­
зуна 3, скользящего по неподвижным направляю­
щим (— ось которых параллельна оси А х. Ползун 5 
входит во вращательную пару С с ползуном 4, 
скользящим в направляющих р—р, ось которых 
образует угол а  с осью А х. При вращении звена 1 
вокруг оси А  точка О описывает гиперболу р —р, 
уравнение которой

х3 +  Вхг/ +  2Ег/ =  0, 
н

где В =  — 1 § а ; Е =  1)- ;  п — постоянный размер 

механизма,
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1013 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ ГИПЕРБОЛОГРАФ
КР

ВК

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси А , 
входит в поступательные пары с ползунами 3 и 5. 
Ползун 3 входит во вращательную пару В  с пол­
зуном 4, скользящим в неподвижных направляю­
щих ц —ц, ось которых образует угол р =  135° 
с осью А х, и траверзой ВЬ и входит в поступатель­
ную пару с крестообразным ползуном 2 , оси направ­
ляющих которого взаимно перпендикулярны. Пол­
зун 2  скользит в неподвижных направляющих 
Ь—Ь, ось которых образует угол а  =  45° с осью А х. 
Звено 6 входит во вращательную пару С с ползуном 
5 и скользит в ползуне 2. При вращении звена 1 
вокруг оси А  точка С описывает гиперболу р —р, 
уравнение которой

х2 +  ху  — пх  — (т +  п) у =  О, 

где т  и п  — постоянные размеры механизма,
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й
ГИПЕРБОЛОГРАФ  ЛЕВО

Ползун 1, скользящий в неподвижных направ­
ляющих 1 7 — 17, входит во вращательную пару П 
с ползуном 4 и поступательную пару со звеном 5, 
которое входит во вращательную пару В  со зве­
ном 3. Звено 3 скользит в ползуне 4 и в  ползуне 2, 
вращающемся вокруг неподвижной оси А. При 
движении ползуна 1 в направляющих 17 — 17 
точка В  описывает равнобочную гиперболу р —р, 
уравнение которой

х у  =  <12,

где й — постоянный размер механизма. Оси Ох 
и Оу являются асимптотами гиперболы р—р.
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КР
1015 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ ГИПЕРБОЛОГРАФ

в к

а

х

Ползун 1, скользящий в неподвижных направляю­
щих р — р, траверзой ВЬ входит в поступательную 
пару с крестообразным ползуном 6, оси направля­
ющих которого образуют угол а. Звено 3, входящее 
во вращательную пару В  с ползуном 1, скользит 
в ползунах 5 и 4. Ползун 5 входит во вращательную 
пару А с ползуном 2, скользящ им в неподвижных 
направляющих <? — <?, который с траверзой Аа 
скользит в ползуне 6. Ползун 4 вращается вокруг 
неподвижной оси О. При движении ползуна 1 в на­
правляющих р — р точка С описывает равнобоч­
ную гиперболу, уравнение которой

ху  =  с" =  (а2 +  62),

где с — постоянный размер механизма; а и Ь — по­
луоси гиперболы. Оси Ох и Оу являются асимпто­

тами этой гиперболы.
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1016 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ ГИПЕРБОЛОГРАФ 
АРТОБОЛЕВСКОГО

КР

в к

Ползун 1, скользящий в неподвижных направляющих q — q, 
траверзой СВ входит во вращательную пару В  со звеном 3 и 
траверзой Cm скользит в ползуне 5. Звено 3 входит в поступа­
тельную пару с ползуном 2 и скользит в ползуне 4, вращающемся 
вокруг неподвижной оси А . Ползуны 2 и 5 входят во вращатель­
ную пару D. При движении ползуна 1 в направляющих q — q 
точка D  описывает гиперболу р — р, уравнение которой

Ах2 +  ABxy +  (/2 +  2Dx-)-2Ei/ =  0,
где

A =  t g a t g P ,

t g a  +  tg  ft _________
2 ~  2

B = tg  « tg P • с

(b — c) f g a  — b tg  p

б и с  — постоянные размеры механизма. Ось направляющих 
q — q образует угол а  с направлением СВ и осью А х. Ось тра­
верзы Cm ползуна 1 образует угол р с осью А х  и угол 180° — р 
с направлением СВ. Если с =  0 и углы а  и Р приняты равными 
а  =  45° и Р =  135°, то точка D  описывает равнобочную гипер­
болу, уравнение которой

х2— у2— 2Ьу — 0,
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1017 КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И
ГИПЕРБОЛОГРАФ АРТОБОЛЕВСКОГО

КР

в к

Ползун 1, скользящий в неподвижных направляющих 
д — ц, траверзой СВ входит во вращательную пару В 
со звеном 3, а траверзой СВ скользит в ползуне 5. Звено 3, 
входящее в поступательную пару с ползуном 2, скользит 
в ползуне 4, вращающемся вокруг неподвижной оси А . 
Ползуны 2 и 5 входят во вращательную пару П . При дви­
жении ползуна 1 в направляющих д — д точка О  описы­
вает гиперболу р — р, уравнение которой

Ах2+ к В х у  +  О/2+ 2Вх  -)- 2 Еу =  О,
где

A =  tg сс • tg  |3,
R _  t g a  +  t g p  # t g a - t g p  (2a +  b) . .

2 , и — 2 с — i,

и _  2a tg a  — Ь tg р _
2  ’

b и a — постоянные размеры механизма. Ось направля­
ющих q — q образует угол а  с направлением ВС  и осью 
А х . Ось траверзы Cm ползуна 1 образует угол [4 с осью А х  

и угол 180° — р с направлением ВС,
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1018 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ ГИПЕРБОЛОГРАФ
К Р

в к

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной 
оси А, входит в поступательные пары с ползу­
нами 3 и 5. Ползун 3 входит во вращательную 
пару В с ползуном 4, скользящим в неподвиж­
ных направляющих Г — Г, ось которых парал­
лельна оси Ау. Ползун 4 траверзой ВЬ входит 
в поступательную пару с крестообразным пол­
зуном 6, оси направляющих которого взаимно 
перпендикулярны. Ползун 2 скользит в непод­
вижных направляющих q — q, ось которых 
параллельна оси Ах, и траверзой Са скользит 
в ползуне 6. При вращении звена 1 вокруг 
оси А точка П, лежащая на пересечении направ­
лений ВЬ и Са, описывает равнобочную гипер­
болу р — р, уравнение которой

х у  = ст,
где с и т — постоянные размеры механизма, 
Оси Ах и Ау являются асимптотами гипер­

болы р  — р.



1019 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ ГИПЕРБОЛОГРАФ
КР

ВК

Звено / ,  вращающееся вокруг неподвижной оси А , входит 
в поступательные пары с ползунами 3 и 5. Ползун 3 вхо­
дит во вращательную пару В  с ползуном 4, скользящим 
в неподвижных направляющих ц — ц, ось которых обра­
зует угол {5 с осью А х, и траверзой ВЬ входит в поступа­
тельную пару с крестообразным ползуном 2, оси направ­
ляющих которого образуют угол 90° — у. Ползун 2 сколь­
зит в неподвижных направляющих / — I, ось которых 
образует угол а  с осью А х. Звено 6 входит во вращатель­
ную пару С с ползуном 5 и скользит в ползуне 2. При 
вращении звена 1 вокруг оси А  точка С описывает гипер­
болу р — р, уравнение которой

Ах2 +  Вху  +  2 0 х + 2Еу =  0,
где

А =  ^  а — tg у) tg Р; В =  — ^ с с  — 1§ ^); 
т tg y  — n 1§ и  — ш

2  ’
т и п  — постоянные размеры механизма,
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1020 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ ГИПЕРБОЛОГРАФ
КР

ВК

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной 
оси А , входит в поступательные пары с пол­
зунами 3 и 5. Ползун 3 входит во вращатель­
ную пару В  с ползуном 4, скользящим в не­
подвижных направляющих  ̂— t, ось ко­
торых образует угол Р =  135° с осью А х. 
Ползун 4 траверзой ВЬ входит в поступа­
тельную пару с крестообразным ползуном б, 
оси направляющих которого взаимно пер­
пендикулярны. Ползун 2 скользит в непод­
вижных направляющих ц — q, ось которых 
образует угол а  =  45° с осью А х, и травер­
зой Са скользит в ползуне 6. Оси направ­
ляющих t — t и — ц взаимно перпенди­
кулярны. При вращении звена 1 вокруг оси А  
точка £> ползуна 6, лежащ ая на пересече­
нии направлений ВЬ и Са, описывает равно­
бочную гиперболу р — р, уравнение которой

2  ху — тх - п у ~ \ -  тп — 0 , 

где т и п — постоянные размеры механизма.

119



1021 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ ГИПЕРБОЛОГРАФ
КР

ВК

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси А, 
входит в поступательные пары с ползунами 3 и 5. 
Ползун 3 входит во вращательную пару В  
с ползуном 4, скользящим в неподвижных на­
правляющих  ̂ ось которых образует угол 
в 90° с осью А х. Ползун 4 траверзой ВЬ входит 
в поступательную пару с крестообразным ползу­
ном 6, оси направляющих которого взаимно пер­
пендикулярны. Ползун 2 скользит в неподвижных 
направляющих 17 — ось которых образует угол а  
с осью А х, и траверзой Са скользит в ползуне 6. 
При вращении звена 1 вокруг оси А  точка б  пол­
зуна 6, лежащ ая на пересечении направлений ВЬ 
и Са, описывает равнобокую гиперболу р — р, 
уравнение которой

В « /+  2 0 х +  Р =  0 ,
где

т  tg а  ^  тп 1§ а
В =  — и2 2 

т  и п — постоянные размеры механизма.
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1022 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ ГИПЕРБОЛОГРАФ
КР

ВК

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси А , вхо­
дит в поступательные пары с ползунами 3 и 5. Ползун 3 
входит во вращательную пару В  с ползуном 4, скользя­
щим в неподвижных направляющих t — ось которых 
образует угол в 90° с осью А х . Ползун 4 траверзой ВЬ 
входит в поступательную пару с крестообразным ползу­
ном 6, оси направляющих которого образуют угол 90° — 
— у. Ползун 2 скользит в неподвижных направляющих 
<7 — q, ось которых образует угол а  с осью А х, и травер­
зой Са скользит в ползуне 6. При вращении звена 1 вокруг 
оси А  точка О ползуна 6, лежащ ая на пересечении на­
правлений ВЬ и Са, описывает гиперболу р — р, урав­
нение которой

Ах2 +  Вху  +  2 0 *  +  И =  0,
где

а . щ ;  в — 1 ; р - г а ^ д а ,

т и п

Б =  — гпп tg  а; 
постоянные параметры механизма.
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1023 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ ГИПЕРБОЛОГРАФ
КР

ВК

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси А , вхо­
дит в поступательные пары с ползунами 3 и 5. Ползун 3 
входит во вращательную пару В  с ползуном 4, скользя­
щим в неподвижных направляющих I — Ь, ось которых 
образует угол |3 с осью А х .  Ползун 4 траверзой ВЬ вхо­
дит в поступательную пару с крестообразным ползу­
ном 6, оси направляющих которого взаимно перпенди­
кулярны. Ползун 2 скользит в неподвижных направля­
ющих <7 — ц, ось которых образует угол а  с осью Ах, 
и траверзой Са скользит в ползуне 6. При вращении 
звена 1 вокруг оси А  точка О ползуна 6, лежащ ая на пе­
ресечении направлений ВЬ и Са, описывает гиперболу 
р  — р, уравнение которой

Влл/ +  2О;с +  2Еу +  Р =  0,
где

В =  — р — 1§сс); Э =
m tg  а  tg р

п  tg а — m n ig  а  tg  Р;

т и п  — постоянные параметры механизма.
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1024 КУЛ ИСНО-РЫЧАЖИЫИ ГИГ! Ейг'ВОЛОГРАФ
КР

в к

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси А , входит 
в поступательные пары с ползунами 3 и 5. Ползун 3 входит 
во вращательную пару В  с ползуном 4, скользящим в не­
подвижных направляющих Ь — ось которой образует 
угол {5 с осью А х. Ползун 4 траверзой ВЬ входит в посту­
пательную пару с крестообразным ползуном 6, оси направ­
ляющих которого образуют угол 90° — у, где у — угол, 
образуемый осыо траверзы ВЬ ползуна 4 с осью А х. Пол­
зун 2 скользит в неподвижных направляющих q — д, ось 
которых образует угол а  с осыо А х, и траверзой Са скользит 
в ползуне 6. При вращении звена 1 вокруг оси А  точка О 
ползуна 6, лежащ ая на пересечении направлений ВЬ и Са, 
описывает гиперболу р — р, уравнение которой

Ах2 +  Вху  +  20% +  2Еу  +  Р =  О,
где

А =  р — ех) (5; В =  — ^  р — «);

р  mt gf i t gy  — n t g a t g y  — mt g a t g 8

Е — — и tg  a; F  =  — тп tg a  tg  (3; 
т и п  — постоянные параметры механизма.
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1025 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ ГИПЕРБОЛОГРАФ
КР

ВК

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси А , 
входит в поступательные пары с ползунами 3 и 5. Пол­
зун 3 входит во вращательную пару В  с ползуном 4, 
скользящим в неподвижных направляющих ^ — д, 
ось которых образует угол Р с осью А х, и траверзой 
ВЬ входит в поступательную пару с крестообразным 
ползуном 2, оси направляющих которого взаимно 
перпендикулярны. Ползун 2 скользит в неподвижных 
направляющих t  — ось которых образует угол а  
с осью А х. Звено 6, входящее во вращательную пару С 
с ползуном 5, скользит в ползуне 2. При вращении 
звена 1 вокруг оси А  точка С описывает гиперболу 
Р — Р> уравнение которой

А х2 +  В ху  +  20 *  +  2Ег/ =  О,
где

я tg «  tg р 
2 

И
р — п 1$ а

В = ^ а ;  0  =

Е =  -

т и п  — постоянные параметры механизма.
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1026 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ
ГИПЕРБОЛОГРАФ ЛЕВО

КР

ВК

Ползун 1, скользящий в неподвижных направляю­
щих q — q, входит во вращательную пару D  с пол­
зуном 4 и поступательную пару со звеном 5, кото­
рое входит во вращательную пару В  со звеном 3, 
имеющим форму коленчатого рычага пВт . Звено 
3  стороной В т  скользит в ползуне 4, а стороной 
В п  — в ползуне 2, вращающемся вокруг непод­
вижной оси А . При движении ползуна 1 в направ­
ляющих q — q точка В  описывает гиперболу р — р, 
уравнение которой

I/г sin  ̂Р -j- ху  sin (Р — а) — у [е sin p +  d sin (р + а ) ]  — 
— х  [d sin p +  e sin (p — a)] =  0,

где d u e  — постоянные размеры механизма, a a  
и Р — постоянные углы, удовлетворяющие усло­
вию Р ф  а .  Если угол р =  а ,  то точка В  будет 

вычерчивать параболу,
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ ГИПЕРБОЛОГРАФ
АРТОБОЛЕВСКОГО

\  ' 1
/ \л0 й

____
*?• ^ т ч 5 ч

’ \  Ш к

В основе механизма лежит антипараллелограмм ABCD, 
к которому присоединена двухповодковая группа, состо­
ящая из двух ползунов 5 и 6 с шарниром Е  между ними. 
Механизм предназначается для вычерчивания гипербол. 
Шарниры А и D помещаются в фокусах гиперболы. Вы­
черчивающая точка находится в центре шарнира Е. На 
чертеже показано положение механизма, вычерчивающего 
правую ветвь H t, гиперболы; для вычерчивания левой ветви 
Е13 механизм нужно провернуть на 180°. Гиперболы раз­
личных параметров могут быть получены соответствую­
щим выбором длин звеньев 1, 2, 3 и 4, что достигается пе­
ремещением шарниров В, С и D в прорезях F, G, К  и L 

звеньев 1, 2, 3 и 4.
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1028 КУЛИСНО-РЫЧАЖ НЫЙ ГИПЕРБОЛОГРАФ 
ЛЕВО

КР

в к

127

Ползун 1, скользящий в неподвижных направляю щ их 
q — q, входит во вращательную пару О с ползуном 4 и 
поступательную пару со звеном 5, которое входит во вра­
щательную пару В со звеном 3. Звено 3 скользит в пол­
зуне 4 и в  ползуне 2, вращающемся вокруг неподвижной 
оси А. При движении ползуна 1 в направляющих q — q 
точка В описывает равнобочную гиперболу р — р, урав­
нение которой

х у = ё 2,

где <1 — постоянный размер механизма. Оси Ох и Оу 
являются асимптотами гиперболы р —р.



1029 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ КР

ДЛЯ ОГИБАНИЯ ГИПЕРБОЛ ВК

*

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям 

А В  =  а и ЛЕ =  ]Лг2 — 6 2 и а > Ь ,
где а и Ь — действительная и мнимая полуоси огибаемой 
гиперболы и угол Ж? = 90°. Звено 1, вращающееся во­
круг неподвижной оси Л, входит во вращательную пару 
Е  со звеном 5, имеющим форму коленчатого рычага tEq. 
Звено 4, вращающееся вокруг неподвижной оси С, входит 
в поступательную пару с крестообразным ползуном 3, 
с взаимно перпендикулярными осями направляющих. 
Звено 5 своей стороной 2й скользит в ползуне 3. Звено 2, 
вращающееся вокруг неподвижной оси А, входит во вра­
щательную пару В  с ползуном 3. Если точку А  установить 
в центре гиперболы, а точку С — в одном из ее фокусов, 
то при вращении звена 1 вокруг оси А  стороны прямого 
угла tEq звена 5 одновременно огибают гиперболу. Меха­
низм осуществляет огибание только участков гиперболы.
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ
ДЛЯ ОГИБАНИЯ ГИПЕРБОЛ

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям
АВ — а\ А Е  =  }^а 2 — Ь2 и Ь с а ,

где а и Ь — действительная и мнимая оси огибаемой 
гиперболы. Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной 
оси А, входит во вращательную пару В  с ползуном 2, 
скользящим вдоль оси звена 3, вращающегося вокруг 
неподвижной оси С. Звено 5, вращающееся вокруг непод­
вижной оси А, входит во вращательную пару Е  с ползу­
ном 4, скользящим вдоль оси < — < траверзы, принадле­
жащей ползуну 2. Если точку Л  установить в центре ги­
перболы, а точку С — в одном из его фокусов, то при вра­
щении звена 1 вокруг оси Л, оси < — < и Е  — q траверз 
ползунов 2 и 4 одновременно огибают гиперболу. Меха­
низм осуществляет огибание только участков гиперболы.

б  И. И. Артоболевский, т. II 129



КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И
М ЕХАНИЗМ  АРТОБОЛЕВСКОГО

ДЛЯ ОГИБАНИЯ ГИПЕРБОЛ
К Р

в к

Звено / ,  вращающееся вокруг неподвижной оси А , входит 
во вращательную пару М со звеном 2 , имеющим форму 
коленчатого рычага с углом йМ{, равным (р. Сторона МЛ 
звена 2  скользит в ползуне 3, вращающемся вокруг не­
подвижной оси F. Если центр Е установить в одном из 
фокусов гиперболы, а центр А  — на оси Оу, проходящей 
через центр О гиперболы- на расстоянии

<§ф
и выбрать длину А М  звена 1 равной А М

а — действительная полуось гиперболы, 
нии звена 1 вокруг оси А  прямая / — 

гиперболу д — д.

а
■, где Sin ф ’

то при враще-
f  будет огибать
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1032
КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ

МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО
ДЛЯ ОГИБАНИЯ ГИПЕРБОЛ

КР

в к

Длины звеньев удовлетворяют условиям АС > 
> АВ. Кривошип 1 длины АВ вращается во­
круг неподвижной оси А. Кулиса 3 вращается 
вокруг неподвижной оси С. Ползун 2, сколь­
зящий по оси кулисы 3, несет на себе планку Б. 
При указанном выше условии при вращении 
кривошипа 1, длина А В которого регулиру­
ется перестановкой шарнира В в прорези, план­
ка Б, соединенная с ползуном 2, огибает гипер­
болу Н. Расстояние между вершинами гипер­
болы равно двойной длине кривошипа АВ. 
Центр шарнира С помещается в одном из фоку­
сов гиперболы. Установкой шарниров В и С 
в прорезях Е  и С можно получать гиперболы 

требуемых параметров,
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й МЕХАНИЗМ
ДЛЯ Ч Е РЧ ЕН И Я  И ОГИБАНИЯ ГИПЕРБОЛ

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям 
АВ =  ОС; ВС =  АО; СВ =  СО

и
А В < В С .

Фигура АВСО является антипараллелограммом. Звено 1, 
вращающееся вокруг неподвижной оси А, входит в поступа­
тельную пару с ползуном 5 и вращательные пары В  со звень­
ями 3 и 8. Звено 4, вращающееся вокруг неподвижной оси Б, 
входит в поступательную пару с ползуном 6 и вращательную 
пару С со звеном 3. Ползуны 5 и 6 входят во вращательную 
пару Е. Звено 9, вращающееся вокруг неподвижной оси Б, 
входит во вращательные пары О со звеном 8 и ползуном 2 , 
который скользит вдоль оси Ее звена 7, входящего во вра­
щательную пару Е  с ползунами 5 и 6. Если центры А и И 
установлены в фокусах гиперболы, то точка Е  описывает 
гиперболу, а прямая Ее огибает гиперболу, описываемую

точкой Е,
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ КР
1034 АРТОБОЛЕВСКОГО ДЛЯ ЧЕРЧЕНИЯ

И ОГИБАНИЯ ГИПЕРБОЛ в к

В основе механизма лежит кулисный четырехзвен- 
ник ABC для огибания гипербол, к которому при­
соединена двухповодковая группа, состоящая из 
двух ползунов 4 и 5, соединенных шарниром Р. 
Точка Р  вычерчивает неподвижную центроиду пол­
зуна 2. Ползуны 2 и 5 входят в поступательные 
пары с крестообразным ползуном 6 с взаимно пер­
пендикулярными осями движения. При вращении 
кривошипа 1 центр D крестообразного ползуна 6 
движется по гиперболе, в то же время планка 
t—t, соединенная жестко с ползуном 2 , огибает 
гиперболу. Ш арнир С помещается в фокусе гипер­
болы, шарнир А — в центре ее. Перемещением шар­
ниров В и С в прорезях Е  и G можно получать ги­

перболы требуемых параметров,

__
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1035
КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
АРТОБОЛЕВСКОГО ДЛЯ ЧЕРЧЕНИЯ

И ОГИБАНИЯ ГИПЕРБОЛ

КР

ВК

У

Ч

1 0

г

/

/ /  ' г
1, а, ,

А

/  \  |  в 
;  X

Звено 7, вращающееся вокруг неподвижной оси б, входит 
во вращательную пару М со звеном 3, имеющим форму ко­
ленчатого рычага с углом с1М[, равным ф. Сторона Мс1 звена 3 
скользит в ползуне 4, вращающемся вокруг неподвижной 
оси Р, а сторона М / скользит в крестообразном ползуне 2 
с взаимно перпендикулярными осями направляющих. Пол­
зуны 5 и 6, входящие во вращательную пару Р, скользят по 
направлениям Рт и От звеньев 4 к 1. Если центр ^  установлен 
в одном из фокусов гиперболы, а центр б  — на оси Оу, про­
ходящей через центр О гиперболы на расстоянии вО , равном

0 0  = ОР
^<р  ’

и выбрать длину ОЛТ звена 1 равной ОМ  = , где а —

действительная полуось гиперболы, то при вращении звена 1 
вокруг оси О прямая будет огибать гиперболу д — д, 
а точка В  ползуна 2, находящаяся на пересечении направ­

лений Рр и Л1/, будет описывать гиперболу д — д.
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1036 КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й
ПАРАБОЛОГРАФ АНТОНОВА

КР

в к

З вен о  2, вы полненное в фор­
ме колен ч атого  ры ч ага , в р а ­
щ ается  в о к р у г  неп одви ж ной  
оси О. Одной стороной  звено 
ск о л ь зи т  в п олзун е  4, а д р у ­
гой — в п олзун е  3. П олзун  4 
входит во вр ащ ател ь н у ю  п а­
р у  к  со звеном  5, а п ол­
зун  3 — во вращ ательн ую  
п ар у  В  с крестообразны м  
ползуном  /  со взаим но п ер ­
п ен ди кулярн ы м и  осям и. П ол­
зун  /  с к о л ьзи т  в н еп од ви ж ­
ной н ап р авл яю щ ей  р .  З в е ­
но 5 входит в поступ ательн ую  
п а р у  с п олзуном  1. П ри  д в и ­
ж ени и  п о лзу н а  1 вд оль оси г  
п араболу , уравн ен и е  которой

. г

/

У

3 ^ '

р - ~ '

■г р  I
<0  X

— г н ап равляю щ ей  
у 2 =  2рх ,  где 2р -  

д о  оси г  — к.

р  точка  К  оп исы вает 
р ассто ян и е  от оси у

1037 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ ПАРАБОЛОГРАФ
КР

вк

К улиса /  вращ ается  во к р у г н еподвиж ной  оси О. По оси кули сы  I с к о л ь ­
зит п олзун  2, входящ и й  в п оступ ательн ую  п ар у  с п олзуном  4. П олзун  4 
входит во вр ащ ательн ую  п ар у  А  со звеном  5, дв и ж у щ и м ся  п о ступ а­
тельно  в н еподвиж ны х н ап р авл яю щ и х  ц — Зв ен о  5 вы полнено в виде 
крестооб разного  ры ч ага, один кон ец  которого  с к о л ьзи т  в п о лзу н е  3, 
входящ ем  во вращ ательн ую  п ар у  С с п олзуном  2. П ри вращ ени и  к р и ­
вош ипа 1 точка С описы вает п ар аб о л у  И,  у р авн ен и е которой  у 2 =  ах, 

где а — постоянн ы й  п арам етр .
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1038 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ ПАРАБОЛОГРАФ 
ВЯТКИНА

КР

ВК

Кривошип 1, вращающийся вокруг неподвижной 
оси О, скользит в ползунах 3 и 4. Ползун 3 
входит во вращательную пару К  с ползуном 5, 
который скользит по направляющей р ползуна 2. 
Направляющая 17 звена 2 скользит в ползуне 6, 
который входит во вращательную пару А  с пол­
зуном 4. Ползун 7 скользит по неподвижной на­
правляющей т, ось которой перпендикулярна 
к оси неподвижной направляющей /, по кото­
рой скользит ползун 2. При вращении кулисы 1 
вокруг оси А  точка К  описывает параболу, урав­
нение которой

х 2 . х
У--

где а — расстояние от оси у  до вертикальной 
направляющей ш; а  — угол между направля­

ющими р а д .

136



 _

1039 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ ПАРАБОЛОГРАФ
КР

в к

Длины звеньев механизма 
удовлетворяют условию: 
А в  = Ь. Звено 2, вращ аю ­
щееся вокруг неподвиж ной 
оси О, скользит в ползунах 3 
и 4. Ползун 4 входит во 
вращ ательную  пару С с пол­
зуном 5, скользящим вдоль 
неподвижных направляю ­
щих р — р. Звено 1, вра­
щающееся вокруг неподвиж­
ной оси А, входит в поступа­
тельную пару с ползуном 6 
и во вращательную пару В 
с ползуном 1, скользящим 
по направляющей а пол­
зуна 5. Ползуны 3 и о входят 
во вращательную пару К. 
При повороте кулисы 7 во­
круг оси А точка К  описы­
вает отрезок параболы, урав­
нение которой

у  + 2ах — а == О, 
где а =  ОА.

1040 КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И  
ПАРАБОЛОГРАФ  ЛЕВО

КР

в к

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси А, входит в поступатель­
ную пару со звеном 3, которое скользит в ползуне 4, входящем во враща­
тельную пару со звеном 2, скользящим в неподвижных направляющих 
р - р. Отросток а звена 2, ось которого перпендикулярна к оси движе­
ния звена 2, входит в поступательную пару с ползуном 5. Звено 3 и пол­
зун 5 входят во вращательную пару К. При вращении^ звена /  вокруг 
оси А точка К описывает параболу, уравнение которой у = 2рх, где 2р — 

расстояние от точки В до оси отростка а звена 2.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖНЫЙ ПАРАБОЛОГРАФ 
ИНВАРДСА

Длины звеньев механизма удовлетворяют усло­
виям: АО = Д З = ВС = СА, т. е. фигура
АОВС является ромбом. Звенья 5 и 6 вращ аются 
вокруг неподвижной оси А. Звенья 1 ж 8 входят 
во вращательные пары В  со звеном 1 с ползу­
ном а, скользящим вдоль неподвижной направ­
ляющей — д. Ползун 3 входит во вращатель­
ную пару К  с ползуном 4, сквозь который про­
ходит звено 9, образующее диагональ БС ромба 
А О В С . При движении ползуна а вдоль направ­
ляющей точка К  описывает параболу,
уравнение которой у = 2рх, где р — расстоя­
ние от точки А до оси направляющей д — д.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й ПАРАБОЛОГРАФ
АРТОБОЛЕВСКОГО

Ползун 1 скользит вдоль неподвижных направ­
ляющих 4 — 4, ось которых параллельна оси 
Оу1 и траверза Аа входит в поступательную 
пару с ползуном 7. Ползун 6, скользящий в не­
подвижных направляю щ их Г — Г, ось которых 
совпадает с осью Оу, входит во вращательную 
пару В с ползуном 5. Траверза ВЪ скользит в пол­
зуне 4, входящем во вращательную пару Л 
с ползуном 7. Звено 3 входит во вращательную 
пару А с ползуном 1 и поступательные пары 
с ползуном 5 и ползуном 2, вращающимся во­
круг неподвижной оси В. Если точку В  устано­
вить в фокусе параболы, а направляющие 4 — 4 
совместить с директрисой параболы, то при дви­
ж ении ползуна 1 вдоль направляющих 4 — 4 
точка Л опишет параболу q — q, уравнение 
которой у  = 2рх, где р — параметр параболы.

139



1043 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ ПАРАБОЛОГРАФ КР
АРТОБОЛЕВСКОГО в к

Ползун 1, скользящий в неподвижных направ­
ляющих  ̂ ось которых параллельна оси Ау,  
входит во вращательную пару В  с ползуном 3. 
Траверза ВЪ ползуна 1 скользит в крестообразном 
ползуне 4, оси направляющих которых взаимно 
перпендикулярны. Ползун 4 скользит в непод­
вижных направляющих р — р, ось которых 
образует угол а  с осью Ах,  входя в поступатель­
ную пару со звеном 6, входящим во вращатель­
ную пару С с ползуном 5. Звено 2, вращающееся 
вокруг неподвижной оси А,  входит в поступа­
тельные пары с ползунами 3 и 5. При движении 
ползуна 1 в направляющих Ь — t точка С опи­
сывает параболу д — уравнение которой

Ах2 +  2О* +  2Е1/ =  0,
» 1  ^  п1е  а  „  тгде A  =  tg a ;  Э = --------—  и Е = ------^  ;

т и п  — постоянные параметры механизма,
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1044 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ ПАРАБОЛОГРАФ
АРТОБОЛЕВСКОГО

КР

ВК

Ползун 1, скользящий в неподвижных направляющих 
^ о с ь  которых параллельна оси А у,  входит во вра­
щательную пару В  с ползуном 3. Траверза ВЬ ползуна 1 
скользит в крестообразном ползуне 4, оси направляющих 
которого образуют угол у — а . Ползун 4 скользит в не­
подвижных направляющих р — р , ось которых образует 
угол а  с осью Ах,  и входит в поступательную пару со зве­
ном 6, входящим во вращательную пару С с ползуном 5. 
Звено 2, вращающееся вокруг неподвижной оси А,  входит 
в поступательные пары с ползунами 3 и 5. При движений 
ползуна 1 в направляющих t — < точка С описывает пара­
болу д — д, уравнение которой

Ах2-(-2Ш + 2Е г/ =  0,

« х д ™ m t g y  — n t g a  „  т  где A  =  t g a  — tgY; 0  = -------------------   и Е =  — - у ;

т и п  — постоянные параметры механизма.
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1045 КУЛИСНО-РЫЧАЖ НЫЙ ПАРАБОЛОГРАФ КР

ЛЕВО ВК

Ползун 1, скользящий в направляющих р — р, 
ось которых совпадает с осью Ах, входит в по­
ступательную пару со звеном 5, входящим во 
вращательную пару В  со звеном 3, имеющим 
форму коленчатого рычага с углом пВт, рав­
ным 90°. Сторона Вп звена 3 скользит в пол­
зуне 4, входящем во вращательную пару Б  
с ползуном 1, а сторона Вт, скользящая в пол­
зуне 2, вращается вокруг неподвижной оси А. 
При движении ползуна 1 в направляющих р — р 
точка В  описывает параболу q — q, уравнение 
которой

у 2 = 2 р х ,

где р — параметр параболы.



1046 КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И ПАРАБОЛОГРАФ
К Р

в к

Ползун 1, скользящий в неподвижных направля­
ющих 1 — 1, ось которых совпадает с осью Оу, 
входит во вращательную пару С со звеном 3, имею­
щим форму коленчатого рычага. Стороной СЗ зве­
но 3 скользит в ползуне 2, вращающемся вокруг 
неподвижной оси А, а стороной СЗ — в ползуне 4. 
Крестообразный ползун 6 с взаимно перпендику­
лярными направляющими входит в поступатель­
ные пары с траверзой С / звена 1 и звеном 5, сколь­
зящим в направляющих г — г, ось которых сов­
падает с осью Ох. При движении ползуна /  в на­
правляющих Г — Г точка П описывает параболу 
4 — 4, уравнение которой у = 2рх, где р — пара­

метр параболы.
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1047 КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й ПАРАБОЛОГРАФ КР

ЛЕВО ВК

Е Э
- р-

X

Ползун 1, скользящий в неподвижных направляющих 
р  — р,  ось которых параллельна оси Ах,  входит в по­
ступательную пару со звеном 5, входящим во враща­
тельную пару В  со звеном 3, имеющим форму колен­
чатого рычага с углом пВт,  равным а , где а  — угол, 
образованный осями координат А х  и Ау.  Сторона Вт  
звена 3 скользит в ползуне 4, входящем во вращатель­
ную пару О с ползуном 1, а сторона Вп  — в ползуне 2, 
вращающемся вокруг неподвижной оси А .  При движе­
нии ползуна 1 в направляющих р — р точка В  описы­
вает параболу уравнение которой

С г / 2 + 2 О х  +  2 Е у = 0 ,

где

С = з і п а ;  0  =  — ~2 =  — р;

е - |-2 іісо за  
Е = ------------2---------:

р  — параметр параболы.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й ПАРАБОЛОГРАФ 
ИНВАРДСА

Длины звеньев удовлетворяют условию
I X ,  ( , Е  Г О  П О .

Фигура вРОЕ является ромбом. Ползун 1, 
скользящ ий в неподвижных направляющих 
Г — Г, входит во вращательные пары Е  со 
звеньями 3 и 6. Звено 7, входящее во враща­
тельные пары О со звеньями 3 и 4, скользит 
в ползунах 2 и 8. Ползун 2 входит во враща­
тельную пару С с ползуном 9, а ползун 8 
входит во вращательные пары I) со звеньями 
5 и 6. Ползун 9 скользит по траверзе ЕЕ 
звена 1. Если точку Е  установить в фокусе 
параболы, а ось ё — ё  направляющих Г — Г 
совместить с директрисой параболы, то при 
движении ползуна 1 в направляющих Г — Г 
точка С будет описывать параболу д — д 
с параметром р. При этом прямая ЕЮ будет 

огибать параболу.
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ
ПАРАБОЛОГРАФ АРТОБОЛЕВСКОГО

В основе механизма лежит шарнирный четырех- 
звенник, состоящий из ползуна 1, скользящего 
в неподвижной направляющей Ы, коленчатого ры­
чага 2 , входящего с ползуном 1 во вращательную 
пару А, и ползуна 3, вращающегося вокруг непод­
вижной оси Н, в котором одной из своих сторон 
скользит рычаг 2. К этому механизму присоединена 
двухповодковая группа, состоящая из двух пол­
зунов 5 и 4 с шарниром Е  между ними. При пере­
мещении звена 1 вдоль оси х — х неподвижной 
направляющей N  центр шарнира Е  вычерчивает 
параболу Н. Неподвижный шарнир Н помещается 
в фокусе, ось х — х совпадает с директрисой пара­
болы, а расстояния АК  и ВЬ  равны. Параболы с раз­
личными параметрами могут быть получены пере­
мещением неподвижного шарнира Б  в прорези Е 
стойки и подвижного шарнира А в прорези О 

звена 2 .
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И
М ЕХАНИЗМ  АРТОБОЛЕВСКОГО

ДЛЯ О ГИ БА Н И Я  ПАРАБОЛ

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси 
А , входит в поступательную пару со звеном 3, 
которое входит во вращательную пару В  с пол­
зуном 4, скользящим в неподвижных направ­
ляющих а — а, ось которых параллельна оси А у. 
Звено 3 траверзой В ( входит в поступательную 
пару со звеном 5. Звено 5 входит во вращатель­
ную пару Е  с ползуном 2, скользящим в непод­
вижных направляющих Ь — Ь, ось которых 
параллельна оси А у. Если центр А  установить 
в общем фокусе огибаемых парабол, ось направ­
ляющей а — а совместить с директрисой пара­
болы д — д и ось направляющей Ь — Ь устано-

Р +  Р'вить на расстоянии, равном с = —-~ — , где р

и р '  — параметры парабол д — у и д' — д ', 
то при вращении звена 1 вокруг оси А траверзы 
В (  и Еп  будут одновременно огибать софокус- 

ные параболы д — д и д' — д ' .
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ КР
1051 МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО

ДЛЯ ОГИБАНИЯ ПАРАБОЛ в к

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной 
оси А, входит в поступательную пару со 
звеном 8, которое входит во вращательную 
пару В  с ползуном 4, скользящим в непод­
вижных направляющих а — а, ось которых 
параллельна оси Ау. Траверза 2Й звена 3 
входит в поступательную пару с ползуном 5, 
входящим во вращательную пару Е  с ползу­
ном 2 , скользящим в неподвижных направ­
ляющих 3 — 3, ось которых параллельна 
оси Ау. Если центр А установить в фокусе 
огибаемой параболы и ось направляющей 
3 — 3 совместить с директрисой параболы, 
то при вращении звена 1 вокруг оси А тра­
верзы 5? и Еп будут одновременно огибать 

параболу д — д.



1052
КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И  

МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО К Р

ДЛЯ ОГИБАНИЯ ПАРАБОЛ в к

Ползун 1, скользящий в неподвижных на­
правляющих 1 — /, ось которых проходит 
через точку А  под утлом ф к оси Ох, входит 
во вращательную пару М  со звеном 2, имею­
щим форму коленчатого рычага с углом йМ[, 
равным ф. Сторона М й  звена 2 скользит 
в ползуне 3, вращающемся вокруг неподвиж­
ной оси Если точку Р  установить в фокусе 
параболы, а точку А  выбрать на оси Оу, 
проходящей через вершину О параболы, на 
расстоянии АО, равном

АО =  -т— -  =  — ,ф 2  ф

где р — заданный параметр параболы, то 
при движении ползуна 1 в направляющих 
{ — t  прямая М [ будет огибать параболу

я — Я-
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫИ КР
1053 МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО

ДЛЯ ОГИБАНИЯ ПАРАБОЛ в к

Кулиса 1 вращается вокруг неподвижной оси С. 
Ползун 2, скользящий по оси кулисы 1, несет 
на себе планку П. Ползун 3, скользящий по 
неподвижной направляющей С, входит во вра­
щательную пару В  с ползуном 2. При враще­
нии кулисы 1 планка Б , жестко соединенная 
с ползуном 2, огибает параболу Н. Точка С 
помещается в фокусе параболы. Прямолинейная 
направляющая С неподвижна. Перемещая центр 
шарнира С в прорези Е, можно получать пара­

болы с разными параметрами.
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1054
КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ

МЕХАНИЗМ ДЛЯ ЧЕРЧЕН И Я
И ОГИБАНИЯ ПАРАБОЛ

КР

в к

Длины звеньев удовлетворяют условиям

И Е =  Е>Е и  А К  = БО ,
где ВО — кратчайшее расстояние от фокуса пара­
болы до ее директрисы. Ползун 1, скользящ ий в не­
подвижных направляющих ? — I, входит в посту­
пательную и вращательную пары с ползуном 5 и 
вращательные пары А со звеньями 3 и 8. Ползун 4, 
вращающийся вокруг неподвижной оси Б , входит 
в поступательную пару с ползуном 6 и поступатель­
ную пару со звеном 3. Ползуны 5 и 6 входят во 
вращательную пару Е. Звено Р, вращающееся во­
круг неподвижной оси Л, входит во вращательные 
пары О со звеном 8 и ползуном 2 , который скользит 
вдоль оси Ее. Звено 7 входит во вращательную пару 
Е  с ползунами 5 и 6. Если точку В  установить в фо­
кусе параболы, а ось направляю щ их ? — ? совме­
стить с директрисой параболы, то при движении 
ползуна 1 в направляю щ их ? — ? точка Е будет опи­
сывать параболу, а прямая Ее будет огибать пара­

болу, описываемую точкой Е
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1055
КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ

МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО
ДЛЯ ЧЕРЧЕНИЯ И ОГИБАНИЯ ПАРАБОЛ

КР

ВК

У

3 ®

/і™0
РЖ?

1Ж в \  
\ 7

Ф -  /  , /  *
/  / г 4

м

ж

Ползун 1, скользящий в неподвижных направляющих 
 ̂— t, ось которых проходит через точку 6  под углом ср 

к оси Ох, входит во вращательную пару М  со звеном 3, 
имеющим форму коленчатого рычага с углом <1М1, рав­
ным ф. Сторона М 3  звена 3 скользит в ползуне 4, враща­
ющемся вокруг неподвижной оси Р, а сторона М / сколь­
зит в крестообразном ползуне 2 с взаимно перпендикуляр­
ными осями направляющих. Ползуны 5 к 6, входящие во 
вращательную пару Р , скользят по направляющим М п  
и Р т  ползунов 1 и 4. Если точку Р  установить в фокусе 
параболы, а точку б  выбрать на оси Оу, проходящей через 
вершину О параболы на расстоянии 6 0 , равном

6 0  =  -т——- =  трг-—  1

где р — заданный параметр параболы, то при движении 
ползуна 1 в направляющих  ̂ < прямая А1/  будет шибать
параболу д — <?, и точка В  ползуна 2, находящаяся на пе­
ресечении осей Р £  и М /, будет описывать параболу д — д.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И Кр
1056 МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО ---------

ДЛЯ ЧЕРЧЕН И Я И ОГИБАНИЯ ПАРАБОЛ ВК

Ползун 1, скользящий в неподвижных направляющих 
t — t, входит траверзой в поступательную пару с ползу­
ном 9 и вращательную пару А со звеном 5. Звено 3, входя­
щее во вращательную пару А со звеньями 5 и 1, скользит 
в крестообразном ползуне 7 с взаимно перпендикуляр­
ными осями направляющих. Звено 2, входящее во враща­
тельные пары I) со звеньями 5 и 6, скользит в ползунах 7 
и 8. Ползуны 8 и 9 входят во вращательную пару С. Зве­
но 6 вращается вокруг неподвижной оси В. Звено 3 сколь­
зит в ползуне 4, вращающемся вокруг неподвижной оси В. 
Если точку В установить в фокусе параболы, а ось а — а 
направляющих Г — Г совместить с директрисой параболы 
и принять длины звеньев 5 и 6 равными, то при движении 
ползуна 1 в направляющих Г — Г точка С будет описывать 
параболу § — § с параметром р. При этом прямая 

будет огибать эту параболу,
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
1057 АРТОБОЛЕВСКОГО ДЛЯ ЧЕРЧЕНИЯ

И ОГИБАНИЯ ПАРАБОЛ

КР

ВК

В основе механизма лежит кулисный четы- 
рехзвенник BCD для огибания парабол. 
К этому четырехзвеннику присоединена двух­
поводковая группа, состоящая из двух пол­
зунов 4 и 5, соединенных шарниром Р. Точ­
ка Р  вычерчивает неподвижную центроиду 
ползуна 2. Ползуны 2 и 5 входят в поступа­
тельные пары с крестообразным ползуном 6 
с взаимно перпендикулярными осями движе­
ния. При перемещении ползуна 1 вдоль оси 
х — х неподвижной направляющей N  точка D 
крестообразного ползуна 6 движется по пара­
боле, в то же время планка t — t, соединен­
ная жестко с ползуном 2, огибает параболу. 
Шарнир С помещается в фокусе параболы. 
Перемещая шарнир С в прорези Е, можно по­

лучить параболы с разными параметрами.
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1058 КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И М ЕХАНИЗМ  
КОНИКОГРАФ А БОГУСЛАВСКОГО

КР

в к

Коленчатые рычаги 1 и 2, вращающиеся вокруг 
неподвижных осей А  и В, входят в поступатель­
ные пары с ползунами 3, 6 и 4, 5. Ползун 7 
скользит вдоль неподвижных направляющих 
р  — р . При перемещении ползуна 7 вдоль на­
правляющих р — р точка С описывает кониче­
ское сечение, уравнение которого

А х2 +  2В ху  -|~ С у2 - \ -2 D x - \-2 F y -0 ,
где

А =  й а  0 — 0)4^а-И йР;
2 В = А  ^  р — те — р в — 6);

С =  й (1 -И й Р 0 )4 -1 д а -И д  Р;
2 D  =  C ( k t g a , ^ g $  —  k t g a t g в  —  t g f i  —  ^ga,)■,

2Е =  С ( 1 - / ^ Р + А  1 8 8 - ^ «  1§Р);
А В  (АВ +  В Е )

В Е - А Р

Настройка механизма для воспроизведения раз­
личных конических сечений производится изме­

нением углов а ,  р и коэффициента к.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й
КОНИКОГРАФ КРАУФОРДА

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям
А В = А С =  Ь и  В О  =  ±

Кривошип 1, вращающийся вокруг неподвижной 
оси Л, входит во вращательную пару В с ползуном 2, 
скользящим вдоль оси ъ — ъ коленчатого звена 3, 
вращающегося вокруг неподвижной оси С. Колен­
чатое звено 4, входящее во вращательную пару Е  
со звеном 3, своей стороной Eq скользит в ползуне 5, 
а стороной Ер — в ползуне 6, входящем во враща­
тельную пару П с ползуном 2. Ползун 5 входит во 
вращательную пару с ползуном 7, скользящим вдоль 
оси ъ — г звена 3. При вращении кривошипа 1 
вокруг оси А точка К  описывает коническое сече­
ние: 'при 2Ь/а< 1 — эллипс; при 2Ъ/а  = 1 — пара­

болу и при 2Ъ/а > 1 — гиперболу.
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1060 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ
КОН И КО ГРАФ КАМИНСКОГО

КР

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям 

(ОС) 2 +  (б / 7) 2 =  (СВ ) 2 +  (О/ 7)2

и
А В  : СВ =  В О : ВВ.

В основе механизма лежит шарнирный четырехзвенник 0 А 8 0 .  
Звено 5 входит во вращательную пару В  со звеньями в  и 7 и 
поступательную пару с ползуном 1, скользящим в прорези р 
звена 5. Ползун 1 входит во вращательные пары со звеньями 8 
и 9, входящими во вращательные пары С и б  со звеньями 6 и 7. 
Вследствие принятых соотношений длин звеньев направление оси 
прорези р звена 5 всегда перпендикулярно к направлению диа­
гонали ЛС четырехзвеыника О А В в. Ползуны 2 и 3, входящие 
во вращательную пару Е, скользят в направляющих р и д звеньев 
5 и 4. Точка Е  механизма описывает коническое сечение, полярное 
уравнение которого

Р

где

р — ОЕ; р ■

^  1 +  е С0!3 ф ’

(ОС)2 +  (ЛВ )2 — (ОЛ)2- (СВ)2

2  • О А
ОС,
ОА

Точка Е  описывает эллипс, если е <  / ,  параболу, если е =  1, 
и гиперболу, если е >  1. Ось направляющей р звена 5 всегда 
касательна к описываемому коническому сечению. Настройка 
производится изменением длины О А  звена 4, что достшается 
перемещением шарнира А  вдоль направляющей д и его закрепле­

нием в выбранном положении.
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1061 К У Л И С Н О -Р Ы Ч А Ж Н Ы И
КОНИКОГРАФ КАМИНСКОГО

КР

в к

В основе механизма лежит шарнирный четырехзвенник ОАВО. 
Ползун 1, входящий во вращательные пары В со звеньями 6 
и 7, скользит в прорези р звена 3. Звено 3 имеет жестко связан­
ный с ним ползун а, ось скольжения которого перпендикулярна 
к оси прорези р. Ползун а звена 3 скользит вдоль прорези q 
звена 2, вращающегося вокруг неподвижной оси О. Звено 2 вхо­
дит в поступательную пару с ползуном 8, входящим во враща­
тельную пару А со звеном 5, вращающимся вокруг неподвиж­
ной оси О. Звено 3 входит во вращательную пару Е  с ползуном 4, 
скользящим в прорези г звена 5. Точка Е  механизма описывает 
коническое сечение, полярное уравнение которого

1 + е сс® ф ’
где

. л „. _ ( 0 С )2 + (Л В ) 3 - ( 0 Л ) 2 _ ( С В ) 3  „  ,  оа
р =  0 £ , р = ------------------2 0 Л------------------- 11 е = '0 А -

Точка Е  описывает эллипс, если е < 1, параболу, если е = 1, 
и гиперболу, если е > 1. Ось направляющей р звена 3 всегда 
касательна к описываемому коническому сечению. Настройка 
механизма для черчения различных конических сечений произ­
водится изменением длины ОА звена 5, что достигается перемеще­
нием шарнира А вдоль направляющей г и его закреплением 

в выбранном положении.
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1062 КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И КОНИКОГРАФ
ВЛАСОВА

КР

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям

РО = ОЛ = Р Е  = Е В = с ;
РА = РВ = 2с и ОБ = 0Е = Ъ.

Фигура СЮРЕ является ромбоидом. Звенья 1 и 7, вращающиеся 
вокруг неподвижной оси О, входят во вращательные пары Е  
и Б  со звеньями 6 и 5, вводящими во вращательную пару Р. 
Звенья 5 и 6 входят во вращательные пары А и В с ползунами 3 
и 4, скользящими по траверзе а — а. Звено 2 вращается вокруг 
неподвижной оси С; точка Р  описывает коническое сечение с урав­
нением

Р

где

р =

р =  ОР; р

и ф — полярный угол, образованный вектором р с полярной 
осью Ох. При е >  1 точка Р  описывает гиперболу, при е <  1 

точка Р  описывает эллипс и при е — 1 — параболу,
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1063 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ КОНИКОГРАФ
АРТОБОЛЕВСКОГО

КР

ВК

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям D P  =  DG,
ОР ■ OG =  (O D f — (DG)-‘ — const.

Звено 4 вращается вокруг неподвижной оси С. Звено 1, имею­
щее форму коленчатого рычага, стороной Gq скользит в на­
правляющей F  звена 4, а стороной Gp — в ползунах 3 и 2. Пол­
зун 2 вращается вокруг неподвижной оси О. Звено 5 входит 
во вращательные пары О и D  с ползуном 2 и звеньями 6 и 7. 
Звено 6 входит во вращательную пару С со звеном 1, а звено 7 — 
во вращательную пару Р  с ползуном 3. При вращении ползуна 2 
вокруг оси О точка Р  описывает коническое сечение, уравнение 
которого

Р —  Р

где

р =  ОР; р -

1 -ре  COS ф  ’

(O D f-{D G )*  
CF '■

ОС
CF

Ф — полярный угол, образованный вектором р с полярной осью 
Ох. При е >  1 точка Р  описывает гиперболу. При е <  1 точка Р  

описывает эллипс и при е =  1 — параболу,
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1064 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ КОНИКОГРАФ
КР

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям:
D E — GF; DG =  F.F; А С ^ О С  и OD : OE =  D P : ЕВ; 

ОР ■ OB =  DP ■ ЕВ  — OD ■ ОЕ — const.

Фигура DEFG  является антипараллелограммом. В ползуне 1, 
вращающемся вокруг неподвижной оси О, скользит звено 3, 
входящее во вращательные пары Р, А  и В  со звеньями 2, 4 и 6. 
Звено 2 входит во вращательные пары D и G со звеньями 5 и 7. 
Звено 6 входит во вращательную пару F со звеном 7 и вращатель­
ную пару Е  со звеном 5, вращающимся вокруг неподвижной 
оси О. При вращении звена 4 вокруг неподвижной оси С точка Р 
описывает коническое сечение, уравнение которого

Р = - 1 -j-e COS ф  ’

где
D P ■ E B — OD ■ ОЕ р =  0 Р ; р =    • е =

2 АС
А В  :

Ф — полярный угол, образуемый вектором р с полярной осью 
Ох. При е >  1 точка Р  описывает гиперболу, при е <  1 точка Р  

описывает эллипс и при е — 1 — параболу.
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1065 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ КОНИКОГРАФ
АРТОБОЛЕВСКОГО

KP

ВК

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: 
А С  — ОС; O P -O B — (OD)1. Звено 1, имеющее форму 
коленчатого рычага, вращается вокруг неподвижной 
оси О, скользя стороной Da в ползуне 6. Звено 7, входя­
щее во вращательную пару D  со звеном 1, скользит в кре­
стообразном ползуне 5, оси направляющих которого 
взаимно перпендикулярны. Звено 2, вращающееся вокруг 
неподвижной оси О, скользит в ползунах 5 и 3. Звено 3 
входит во вращательную пару В  с ползуном 6 и вращатель­
ную пару А  со звеном 4, вращающимся вокруг неподвиж­
ной оси С. При вращении звена 1 вокруг оси О точка Р  
описывает коническое сечение, уравнение которого

где

р = .

р =  ОР\ р -

1 + £  COS ф  ’

2 АС  
A B  >

ф — полярный угол, образуемый вектором р с поляр­
ной осью Ох. При е >  1 точка Р  описывает гиперболу, 
при е <  1 точка Р  описывает эллипс и при е =  1 — пара­

болу.
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1066 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ КОНИКОГРАФ
АРТОБОЛЕВСКОГО

КР

ВК

В механизме всегда удовлетворяется условие инверсии

О В -О Р  =  (ОП)2.

Звено 2, вращающееся вокруг неподвижной оси О, входит в по­
ступательные пары с ползунами 6, 9 и 3. Звено 7, имеющее форму 
коленчатого рычага, вращается вокруг неподвижной оси О, 
входя во вращательную пару О с ползуном 1, и своей сторонойБ а  
скользит в ползуне 8. Ползун 1 скользит вдоль оси ЕЬ звена 5, 
входящего во вращательную пару Е  с ползуном 4 и поступатель­
ную пару с крестообразным ползуном 6, направляющие которого 
взаимно перпендикулярны. Ползуны 8 и 9 входят во вращатель­
ную пару Р. Ползун 3 входит во вращательную пару С с ползу­
ном 4, скользящим в неподвижных направляющих р — р, ось 
которых параллельна оси Оу. При вращении звена 2 вокруг оси О 
точка Р  описывает коническое сечение, уравнение которого

2 — 2рх — (\ —е2) л:2,
где

При е >  1

2  р- (ОРГ
ОС

ЕС_
ОС

Р  описывает гиперболу, при е <  1 — эллипс 
и при е =  1 — параболу.
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К У Л И С Н О -Р Ы Ч АЖ НЫ Й
КОНИКОГРАФ  АРТОБОЛЕВСКОГО

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси Н, входит 
во вращательную пару В  с ползуном 3, скользящим вдоль 
оси СВ ползуна 4, движущегося в неподвижных направ­
ляющих р — р. Ползуны 7 и 2, входящие во вращатель­
ную пару Е, скользят вдоль осей Па и ЕЪ звеньев 5 и 1. 
Звено 5 скользит в ползуне 6, вращающемся вокруг оси А. 
Если центр Е  установить в фокусе конического сечения, 
центр А установить в точке пересечения перпендикуляра, 
опущенного из точки Е  на заданную директрису 4 — 4, 
и удовлетворить условию вЕ  : ОА = ЕВ : ОА = е, где 
е — заданный эксцентриситет конического сечения, то 
при вращении звена 1 вокруг оси Е  точка Е  описывает 
коническое сечение. При е > 1 точка Е  описывает гипер­

болу, при е < 1 — эллипс и при е = 1 — параболу.
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1068 КУЛ И СН О -РЫ ЧА Ж Н Ы И  МЕХАНИЗМ
КОНИКОГРАФА С ОГИБАЮ Щ ЕЙ ПРЯМОЙ

КР

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют условию

Фигура А й С В  является ромбом. Звено 1, вращающееся вокруг 
неподвижной оси О, входит в поступательную пару М  с ползуном 
2 и вращательную пару А  со звеньями 3 и 6. Звено 7, скользящее 
в ползунах 8 и 9, входит во вращательную пару О со звеньями 
5 и 6. Звенья 4 и 5 вращаются вокруг неподвижной оси С. Пол­
зун 8 входит во вращательную пару В  со звеньями 3 я 4. Пол­
зуны 2 и 9 входят во вращательную пару М . При вращении зве­
на 1 вокруг оси О точка М  описывает коническое сечение с урав­
нением

Р -  Р
где

1 +  е сое ф ’

(ОС)3 - ( О А )2 

20 А
г =

ОС
ОА

и ср — полярный угол, образуемый вектором р с полярной 
осью Ох. При е >  1 точка М  описывает гиперболу, при е <  1 — 
эллипс и при е — 1 — параболу.
При этом прямая Ой огибает коническое сечение, воспроизво­

димое точкой М .
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1069
ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫИ МЕХАНИЗМ 

НЬЮТОНА ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ 
ЦИССОИДЫ ДИОКЛЕСА

КР

ВК

Ползун 2 скользит в непод­
вижной направляющей
р — р.  Звено / входит во 
вращательную пару А  с пол­
зуном 2 и в  поступательную 
пару с ползуном 3, вращаю­
щимся вокруг неподвижной 
оси С. При движении пол­
зуна 2 вдоль направляющей 
р — р точка К  кулисы 1 
описывает циссоиду, уравне-
ние которой у2—    — ,

СІ +  Х
где а =  Л К  — КВ; ОС =  

=  2й,

КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И
МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ 
ЦИССОИДЫ ДИОКЛЕСА

КР

ВК

Длины звеньев механизма удовлетво­
ряют условиям: ВС =  В Ь  =  М Р  =
=» А В  ~  ^  и В В  — В М  . Ф и г у р а  В О Р М
является параллелограммом. Звено /, 
вращающееся вокруг неподвижной 
оси А,  входит в поступательные пары 
с ползунами 2 и 7. Звено 3, вращаю­
щееся вокруг неподвижной оси В. 
входит во вращательные пары С и £> 
с ползуном 2 и звеном 4. Звено 4 входит 
во вращательную пару Е со звеном 5, 
враща ющимся вокруг неподвижной 
оси М.  Ползун в, входящий во враща­
тельную пару С с ползуном 7, скользит 
вдоль оси звена 4. При вращении 
звена / вокруг оси А точка О описывает 
циссоиду 5 Диоклеса, уравнение кото- 

х2рои уг — --------- .
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1071

КУЛИ СН О -РЫ ЧАЖ Н Ы И  
М ЕХАНИЗМ  АРТОБОЛЕВСКОГО  

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ ЦИССОИДЫ 
д и о к л е с а  и  Тее  к о н х о и д ы

к р

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют условию 
ОД =  ОД =  6 .

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси А , входит в по­
ступательную пару с ползуном 3, траверза ВЗ которого сколь­
зит в крестообразном ползуне 2, оси направляющих которого 
взаимно перпендикулярны. Ползун 4 скользит в неподвижных 
направляющих < — (, ось которых образует угол 90° с осью Ох, 
и входит во вращательную пару В с ползуном 3. Ползун 2 сколь­
зит по оси 0$ звена 5, вращающегося вокруг неподвижной оси О. 
При вращении звена 1 вокруг оси А  точка О ползуна 2 описы­
вает циссоиду Диоклеса в — з, уравнение которой

р£) =  0 0 =  а вир ф
сое ф

точки Е и Р опишут конхоиду 5' — 5' ЦИССОИДЫ 5 — з. Уравнение 
конхоиды б' — х'

Рр =  Ро -  Ь’

где ф — полярный угол, образованный вектором рд> с полярной 
осью Ох. На чертеже показана ветвь конхоиды, описанной точ­

кой Д,
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И к р
М ЕХАНИЗМ  АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ
ЦИССОИДЫ ДИОКЛЕСА в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют условию

л о  =  л в = ! .

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси О, входит 
в поступательные пары с ползунами 2 и 3. Ползун 4 сколь­
зит в неподвижных направляющих t — t, ось которых об­
разует угол 90° с осью Ох, входя траверзой А В  во враща­
тельные пары А со звеном 5 и В с ползуном 3. Звено 5 
входит во вращательную пару D с ползуном 2. При вра­
щении звена 1 вокруг оси О точка D ползуна 2 описы­
вает циссоиду Диоклеса окружности р — р, проходя­
щей через точку 0 , и касательной прямой q — q. Уравне­
ние циссоиды Диоклеса

CL X®
p n =  OD = ------------ acosm  или i/2 = ---------- ,

и  cos ф ' а — х
где ф — полярный угол, образованный вектором pD и 

полярной осью Ох.
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1073
КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И

МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО
ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ ЦИССОИДЫ

KP

в к

Звено 1, вращаясь вокруг неподвижной оси О, входит 
в поступательные пары с ползунами 2 и 3. Ползун 4, сколь­
зящий в неподвижных направлениях t — t, ось которых 
образует угол а  с осью Ох, входит во вращательную пару 
С со звеном 5, скользящим в крестообразном ползуне 2, 
оси направляющих которого образуют угол 90° — ß, 
где ß — угол, образованный радиусом OF =  г окружности 
р — р  с осыо Ох, равный

о аß — arccos — - .r  2 г

Ползун 3 входит во вращательную пару В  с ползуном 4. 
При вращении звена 1 вокруг оси О точка D ползуна 2 
описывает циссоиду s — s окружности р — р, проходящей 
через точку О, и прямой q — q. Уравнение циссоиды

pD — OD =  b ■
sin а

2 г cos (ß — ф) ,sin (а  — ф)

где ф — полярный угол, образованный вектором и 
полярной осью Олт,
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1074
КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫИ

М ЕХАНИЗМ  АРТОБОЛЕВСКОГО
ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ ЦИССОИДЫ

КР

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: 
АЕ  = ЕВ = ЕО = Ь/2 и АС = а/2. Звено 1 вращается 
вокруг неподвижной оси С и входит во вращательные 
пары А со звеньями 3 и 5. Звено 5 входит в поступатель­
ные пары с ползунами 2 и 6. Звено 3, имеющее форму ко­
ленчатого рычага, стороной Вп входит в поступательную 
пару с ползуном 7, входящим во вращательную пару Б  
с ползуном 2. Звено 4 входит во вращательные пары Е  
и О со звеном 3 и ползуном 6, вращающимся вокруг не­
подвижной оси О. При вращении звена 1 вокруг оси С 
точка Б  описывает циссоиду окружности р — р и прямой 
<7 — <7, перпендикулярной к оси Ох. Уравнение циссоиды

Ро =  0 £> :

или

у2 — X2

С05 ф

\а — (с — х)]

а соэ <р

где ф — полярный угол, ооразованный вектором е по­
лярной осью 0 хй и с =  Ь2/а ,
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1075

КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ 
МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ ЦИССОИДЫ 
ДИОКЛЕСА

КР

в к

ЗЕейо 1, вращающееся вокруг неподвижной оси О, входит в по­
ступательные пары с ползунами 2 и 3. Ползун 4 скользит в не­
подвижных направляющих 7 — 7, ось которых образует угол 90'3 
с осью Ох и входит во вращательную пару С со звеном 5, скользя­
щим в крестообразном ползуне 2 со взаимно перпендикуляр­
ными осями направляющих. Ползун 3 входит е о  вращательную 
пару В  с ползуном 4. При вращении звена 1 вокруг оси О точка Ц 
ползуна 2 вписывает циссоиду Диоклеса э — э, уравнение 
которой

Ро- - -0 0 =  а-
соз ф

где а — диаметр окружности р — р и ф — полярный угол, 
образованный вектором и полярной осью Ох. Циссоида Д и­
оклеса является циссоидой окружности р — р  диаметра а, про­
ходящей через точку О, и прямой <7 — <?, касательной к этой 

окружности в точке О.
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1076

КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И  
М ЕХАНИЗМ  АРТОБОЛЕВСКОГО

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ СПУТНИЦЫ 
ЦИССОИДЫ ДИОКЛЕСА

К Р

в к

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси О, входит в по­
ступательные пары с ползунами 2 и 3. Ползун 4 скользит в непо­
движных направляющих < — /, ось которых образует угол 90° 
с осью Ох, и входит во вращательную пару С со звеном 5, сколь­
зящим в крестообразном ползуне 2 со взаимно перпендикуляр­
ными осями направляющих. Ползун 3 входит во вращательную 
пару В  с ползуном 4. При вращении звена 1 вокруг оси О точка Л 
ползуна 2 описывает спутницу а — а циссоиды Диоклеса, урав­
нение которой

2 ц
р0  =  ОЛ =  7 7 ^ г - а с о з ф .

или

Г

СОЭф

х2 (2а— х) 
х — а

где а — диаметр окружности р — р и ф  — полярный угол, об­
разованный вектором р0  с полярной осью Ох. Кривая а — а 
является спутницей циссоиды Диоклеса, т. е. циссоидой окруж­
ности р — р диаметра а, проходящей через точку О, и прямой 

д — д, касательной к этой окружности в точке Ц.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И
МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ 
ЦИССОИДЫ ЛОНГШАМА

КР

вк

Звено 1, вращаясь вокруг неподвижной оси О, входит в поступа­
тельные пары с ползунами 2 и 3. Ползун 4 скользит в неподвиж­
ных направляющих I — ось которых образует угол а  с осью Ох 
и входит во вращательную пару С со звеном 5, скользящим в кре­
стообразном ползуне 2, оси направляющих которого образуют 
угол а .  Ползун 3 входит во вращательную пару В  с ползуном 4. 
При вращении звена 1 вокруг оси О точка О ползуна 2 описы­
вает циссоиду 5 — а Лонгшама, уравнение которой

Р ц- -.ОР =  2г в т 2 ф
з т  (а  — ф) ’

где ф — полярный угол, образованный вектором р0  с полярной 
осью Ох. Циссоида Лонгшама является циссоидой окружности 
р — р радиуса г, проходящей через точку О, и прямой ^ — ц, 

касательной в точке О к окружности р — р.
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ 
МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ 
ЦИССОИДЫ ШТЕЙНЕРА

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: ЕС  =  Ь; 
ОЕ =  а; О А =  0 8  =  У  а2— № и а >  Ь, где а и Ь —  постоянные 
параметры. Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси Е, 
входит во вращательную пару С с ползуном б, скользящим вдоль 
траверзы Е[ звена 3 Т-образной формы. Звено 3 стороной  ̂— t 
скользит в ползуне 4, вращающемся вокруг неподвижной оси В, 
и в ползуне 9 , входящем во вращательную пару О  с ползуном 2. 
Ползун 2 скользит вдоль оси СЗ звена 7, входящего во вращатель­
ную пару с ползуном 6. Звено 7 входит в поступательную пару 
с крестообразным ползуном 8, оси направляющих которого вза­
имно перпендикулярны. Ползун 8 скользит вдоль неподвижных 
направляющих р — р, ось которых совпадает с осью Ох. При вра­
щении звена 1 вокруг оси Е  точка О описывает циссоиду д — д 
Штейнера, уравнение которой

ф  [Ь2 -  (х — а) '] =  [х2 -  (а2 — 6 2)]2.

Д ля  воспроизведения симметричной ветви — д ' циссоиды 
Штейнера необходимо звено 1 и ползун 6 расположить так, 
чтобы точка С заняла положение С ', лежащее на направлении /-/, 

и расстояние Е С  было равно Е С ' =  ЕС.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И  
МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ КРИВОЙ, 
СОПУТСТВУЮЩЕЙ ц и с с о и д е  д и о к л ё с а

К Р

в к

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси О, входит в по­
ступательные пары с ползунами 2 и 3. Ползун 4 скользит в не­
подвижных направляющих t — t, ось которых образует угол 903 
с осью Ох, и входит во вращательную пару С со звеном 5, сколь­
зящим в крестообразном ползуне 2 со взаимно перпендикуляр­
ными осями направляющих. Ползун 3 входит во вращательную 
пару В  с ползуном 4. При вращении звена 1 вокруг оси О точка D 
ползуна 2 описывает кривую s — s, сопутствующую циссоиде 
Диоклеса, уравнение которой

2  а
pD =  OD =  —  -  a cos ф

или

Г

COS ф

х'2 (х — а) 
2 а — х

где а — диаметр окружности р — р, касающейся кривой 5 — в 
в точке С, и ф — полярный угол, образованный вектором р0  

с полярной осью Ох,
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й
М ЕХ А Н И ЗМ  АРТО БОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ В О С П РО И ЗВ ЕД ЕН И Я  Ц И С С О ИДЫ 
Э Л Л И П С А

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям 

DK =  a и DC =  b,

где а и & — полуоси эллипса р — р. Звено 1, вращающееся 
вокруг неподвижной оси О, входит в поступательные пары с пол­
зунами 3 и 7. Ползун 4 крестообразной формы скользит в непод­
вижных направляющих t — t, ось которых образует угол 9 0 ’ 
с осью Ох, и входит в поступательную пару с ползуном 5 и во 
вращательную пару В  с ползуном 3. Звено 6 входит во враща­
тельные пары С, D  и К  с ползунами 5, 7 и 2. Ползун 2 входит 
в поступательную пару с ползуном 4. При вращении звена 1 
вокруг оси О точка D  звена 6 описывает циссоиду s — s эллипса 
р — о н  прямой а — а, касательной к эллипсу в точке G. Уравне­
ние кривой s — s

™  2 а  2 T C0S(P Ь*
2 ^ = 7 ’

т  S in 2 ф  +  —jj- COS2 ф

где ф — полярный угол, образованный вектором pD и поляр­
ной осью Ох.
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1081
КУЛИ с н  О-РЫЧАЖНЫЙ м е х а н и з м

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ
ЦИССОИДЫ ЭЛЛИПСА

КР

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: КС = СА, 
BN = АК = I, CG : GD = EH : DH, CF = EF, к = Ъ2/ а2, где 
а и Ь — полуоси эллипса q — q. Ползун 1, скользящий в непод­
вижных направляющих t — t, ось которых параллельна оси Оу, 
проходит через центр N  окружности р—р радиуса а= 1/2 . 
Звено 5, имеющее форму коленчатого рычага, входит во враща­
тельную пару А с ползуном 1, скользя стороной Km в ползуне 4, 
вращающемся вокруг неподвижной оси В. Крестообразный 
ползун 6, оси направляющих которого взаимно перпендику­
лярны, скользит в направляющих г — г, ось которых совпадает 
с осью Ох. Звено 9 входит во вращательные пары El, G и D со 
звеньями 2, 7 и ползуном 6. Звено 7 входит во вращательные 
пары С и F  со звеньями 3 и 8. Звенья 2 и 8 входят во вращатель­
ную пару Е. Звено 5, входящее во вращательную пару С со зве­
ном 3, скользит в ползуне 6. При движении ползуна 1 в направ­
ляющих t — t точка С звена 3 описывает циссоиду s — s окруж­
ности р — р и прямой п — п, касательной к окружности р — р 
в точке М. Точка Е — центр вращательной пары, в которую 
входят звенья 2 и 8, описывает циссоиду s' — s' эллипса q — q 
и прямой п — п. Отношение ординат у Е и у е кривых s — s и 

s '—s' всегда равно у Е = кус.
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1082

КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И  
М ЕХАНИЗМ  АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ СПУТНИЦЫ 
ЦИССОИДЬГ ЭЛЛИПСА

КР

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: ВК = а
и БС = Ь, где а и Ь — полуоси эллипса. Звено 1, вращающееся 
вокруг неподвижной оси О, входит в поступательные пары с пол­
зунами 3 и 7. Ползун 4, имеющий крестообразную форму, сколь­
зит в неподвижных направляющих Г — Г, ось которых образует 
угол 90° с осью Ох, и входит в поступательную пару с ползуном 5 
и во вращательную пару В с ползуном 3. Звено 6 входит во вра­
щательные пары С, Б , К  с ползунами 5, 7 и 2. Ползун 2 входит 
в поступательную пару с ползуном 4. При вращении звена 1 
вокруг оси О точка В  звена 6 описывает спутницу в — в циссо­
иды эллипса р — р и прямой q — q, касательной к эллипсу в точ­
ке О. Уравнение кривой в — 5

„ 6 а

Р о' = 0 0 :
СОЭ ф

ССЙ ф ■ » I ь281П" ф +  — СОБ ф

ИЛИ

где ф ■

*2(4 Р - х )  
у  х — 2 а ’ 

■ полярный угол, образованный вектором рв  с полярной 
осью Ох, и р =  Ь^/а.
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ
МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ СПУТНИЦЫ

Звено 1 вращается вокруг неподвижной оси О 
и входит в поступательные пары с ползунами 2 
и 3. Ползун 4 скользит в неподвижных направ­
ляющих I — ось которых образует угол а  
с осью Ох и входит во вращательную пару С 
со звеном 5, скользящим в крестообразном 
ползуне 2 , оси направляющих которого обра­
зуют угол 90° — р, где Р — угол, образованный 
радиусом ОИ =  г окружности р  — р  с осью Ох. 
Ползун 3 входит во вращательную пару В  с пол­
зуном 4. При вращении звена 1 вокруг оси О 
точка О ползуна 2  описывает спутницу циссоиды 
3 — 5 окружности р  — р, проходящей через 
точку О, и прямой д —  д. Уравнение спутницы 
4' — 5 циссоиды

где ф — полярный угол, образованный вектором 
р0  и полярной осью Ох,

ЦИССОИДЫ в к
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й  
1084 М ЕХАНИЗМ  АРТОБОЛЕВСКОГО

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ КРИВОЙ, 
СОПУТСТВУЮЩЕЙ ЦИССОИДЕ

КР

в к

Звено 1 вращается вокруг неподвижной оси О 
и входит в поступательные пары с ползунами 2  
и 3. Ползун 4 скользит в неподвижных направ­
лениях t — ось которых образует угол а  
с осыо Ох и входит во вращательную пару С 
со звеном 5, скользящим в крестообразном пол­
зуне 2 , оси направляющих которого образуют 
угол 90° — (5, где {3 — угол, образованный ра­
диусом (V  =  г окружности р — р с осью Ох. 
Ползун 3 входит во вращательную пару В  с пол­
зуном 4. При вращении звена 1 вокруг оси О 
точка О ползуна 2  описывает кривую я — в, 
сопутствующую циссоиде окружности р — р, 
проходящей через точку О, и прямой р — q. 
Уравнение кривой а — 5, сопутствующей циссо­
иде,

рл  =  0 £ ) =  26 - — 2г соэ ((5 — ф ) ,
Бш (а — ф) ’

где ф — полярный угол, образованный векто­
ром рд  с полярной осью Ох,

180



1085

КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ 
МЕХАНИЗМАРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ КРИВОЙ, 
СОПУТСТВУЮЩЕЙЦИССОИДЕЭЛЛИПСА

КР

ВК

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: ВК  = а, 
ВС= Ь, где а и Ь — полуоси эллипса р — р. Звено 1 враща­
ется вокруг неподвижной оси О и входит в поступательные пары 
с ползунами 3 и 7. Ползун 4, имеющий крестообразную форму, 
скользит в неподвижных направляющих t — t, ось которых об­
разует угол 90° с осью Ох, и входит в поступательную пару С 
с ползуном 5 и во вращательную пару В с ползуном 3. Звено 6 
входит во вращательные пары С, Б  и К  с ползунами 5, 7 и 2. 
Ползун 2 входит в поступательную пару с ползуном 4. При вра­
щении звена /  вокруг оси О точка В  звена 6 описывает кривую 
5 — 5, сопутствующую циссоиде эллипса р — р и прямей § —д, 
касательной к эллипсу в точке С. Уравнение кривой 5 — 5

Pd = 0 D : 4а
о ьг2  —  cos ш а т

сое ф
sin2 f-J - соэ2 ф

или

где ф •

у ~  сР 4 а — х  ’

■ полярный угол, образованный вс 
осью Ох.

ктором Рд с полярной
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ЧЕТЫ РЕХЗВЕНИЫИ КУЛИСНЫИ 
1086 МЕХАНИЗМ ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ

СТРОФОИДЫ

К Р

в к

Ползун 1 скользит в неподвижной направ­
ляющей I — I- Звено 2 входит во враща­
тельную пару А с ползуном 1 ивпоступа- 
тельную пару с ползуном 3, вращающимся 
вокруг неподвижной оси В. При движе­
нии ползуна 1 вдоль направляющей I  — I 
точка К  звена 2 описывает строфоиду, 
уравнение которой

р  =  * . А- Хй +  х ’ 

А К  =  ОВ,

132



КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И МЕХАНИЗМ
1087 ВЯТКИНА ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ

СТРОФОИДЫ

К Р

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют 
условию

А К = К В = В О  =  ОА,

т. е. фигура АКВО является ромбом. Пол­
зун 4 скользит в неподвижной направляю ­
щей р — р. Вокруг неподвижной оси С вра­
щается кулиса 1, скользящая в ползунах 2 
и 3. Ползун 3 входит во вращательную пару И 
с ползуном 4. Звено 5, ось которого образует 
диагональ АВ  ромба АКВО, шарнирно со е ­
диненное в точке Б  с ползунами 3 и 4, сколь­
зит в ползунах 6 и 7, входящих в точках А 
и В во вращательные пары. При повороте 
кулисы 1 вокруг оси С точка К  описывает 
строфоиду, уравнение которой

г/2 =  х 2 а-

где а

а -\-х  ’ 

= ОС.
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1088 К У Л И С Н О -РЫ Ч А Ж Н Ы Й  М ЕХАНИЗМ  КР
д л я  в о с п р о и з в е д е н и я  с т р о ф о и д ы  в к

Звено 1 коленчатой формы своими сторонами а 
и Ъ скользит в ползунах 4 и 5, вращающихся 
вокруг неподвижных осей А и О. Звено 1 
входит во вращательную пару В с ползуном 2, 
скользящим по стороне 4 рамки 3, движущей­
ся поступательно в направляющих р — р. 
Ползуны 6 и 7, входящие во вращательную 
пару К, скользят по стороне г рамки 3 и 
по стороне Ъ звена 1. При движении рамки 3 
вдоль направляющей р — р точка К  описы­
вает петлю строфоиды, уравнение которой

где а — расстояние между вертикальными 
сторонами due рамки 3, равное
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Кулисно-рычажный
М Е Х А Н И ЗМ  АРТОБОЛЕВСКОГО  

ДЛ Я ВО С П РО И ЗВ ЕД Е Н И Я  СТРОФОИДЫ

КР

ВК

Длины звеньев механизма удовлетворяют условию 

О А = А С  =  а .
Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси О, входит во 
вращательную пару А с ползуном 3, скользящим по траверзе 
Ги ползуна 4, который скользит в неподвижных направля­
ющих р — р, ось которых совпадает с осью Ох. Звено 5, вра­
щающееся вокруг неподвижной оси О, входит в поступатель­
ные пары с ползунами 6 и 7. Ползун 7 входит во вращательную 
пару Б  с ползуном 2. При вращении звена 1 вокруг оси О 
точка Б  описывает строфоиду в — в, уравнение которой

р в  — 0 О =  а соэ 2 ф
СОЭ ф ’

где ф ■ ■ полярный угол, образованный вектором рв  и по­
лярной осью Ох,
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1090 КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й МЕХАНИЗМ КР

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ СТРОФОИДЫ в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: 
АВ = ВС = СО = БА и ЕВ = ОЕ = а. Фигура 
АВСБ является ромбом. Звено 4, выполненное в форме 
коленчатого рычага, стороной Вп скользит в ползуне 3, 
вращающемся вокруг неподвижной оси Е, и входит во 
вращательную пару Е  с ползуном 2, скользящим в не­
подвижных направляющих г — г. Ползуны 1 и 9 сколь­
зят в направляющих Г — Г. Точки В и В  вычерчивают 
строфоиду. При этом точка В описывает участок р — р 
строфоиды, а точка П — участок § — являющийся 
зеркальным отображением участка р — р относительно 
оси Ох, Уравнение воспроизводимой строфоиды
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И
1091 М ЕХАН И ЗМ  АРТОБОЛЕВСКОГО

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ СТРОФОИДЫ

КР

в к

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной 
оси В, входит во вращательную пару С с ползу­
ном 4, скользящим в неподвижных направляю­
щих р — р, ось которых перпендикулярна к оси 
Ох. Траверза t — t звена 3, ось которой перпен­
дикулярна к оси Bq звена 1, входит в поступа­
тельную пару с крестообразным ползуном 2, 
оси направляющих которого взаимно перпен­
дикулярны. Звено 5, вращающееся вокруг не­
подвижной оси О, входит в поступательную 
пару с ползуном 2. При вращении звена 1 во­
круг оси В  точка D описывает строфоиду s — s, 
уравнение которой

„ „  cos 2 <рр =OZ? =  a -------
a J  c o s  ф

где ф — полярный угол, образованный векто­
ром pD с полярной осью Ох,
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ЧЕТЫ РЕХЗВЕННЫ Й К У Л И С Н Ы Й  МЕХАНИЗМ  КР
1092 ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ У Л И Т К И  —-------

ПАСКАЛЯ ВК

Кривошип /,  вращающийся вокруг неподвижной оси А,  входит во 
вращательную пару В  со звеном скользящим в ползуне 3, вращаю­
щемся вокруг неподвижной оси О. При вращении кривошипа / вокруг 
оси А  точка К  (и Кг)  описывает улитку Паскаля, уравнение которой 
в полярных координатах относительно центра О имеет вид р д  =  
*  2 г - с о ь  ф  ±  Ь, где Ь — К В  — В К и  г  =  О А ; Р д  — радиус-вектор, 

проведенный из центра О в точку К  (КЛ; Ф — полярный угол.

1093 ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫЙ КУЛИСНЫЙ МЕХАНИЗМ КР

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ КАРДИОИДЫ ВК

При перемещении коленча­
той кулисы / в направляю­
щих 2 и з, вращающихся 
вокруг неподвижных осей А 
и В,  точка К  кулисы описы­
вает кардиоиду, уравнение 
которой

P = 6 _ 2 a i i ! L ! ! L ± ! E L ,
sin а

где я — 2 ь — СК; р —
— В1\\  ф — полярный угол; 
а  — угол А С В  коленчатой 
кулисы J. Если а  ~  п/2  и 
а ■— Ь, то уравнение кардиои­
ды будет р == 2а (I — соs ф).
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К У Л И С Н О -Р Ы Ч А Ж Н Ы Й  М Е Х А Н И ЗМ КР
1094 ДЛ Я В О С П РО И ЗВ Е Д Е Н И Я  У Л И Т К И

П А С К А Л Я в к

4 /

Длины звеньев удовлетворяют условиям: 
А В  =  АО =  а и ВС  =  СО =  /. Фигура 
ЛВСО является ромбоидом. Звено 1, враща­
ющееся вокруг неподвижной оси О, входит 
во вращательную пару С со звеном 3 и посту­
пательную пару с ползуном 5. Звено 4, вра­
щающееся вокруг неподвижной оси А,  вхо­
дит во вращательную пару В  со звеном 3 
и поступательную пару с ползуном 2, входя­
щим во вращательную пару D с ползуном 5. 
При вращении звена 1 вокруг оси О точка D 
описывает улитку П аскаля, уравнение ко­
торой

pD =  0D  =  a cos ф +  Ь,

ы р  , ы ц  
г д е а = ^т=7г; b = =  d * — f * ' и ф — п а р ­
ный угол, образованный вектором рд  и по­

лярной осью Ох,
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1095
К УЛ ИС НО -РЫ ЧАЖ Н Ы И  М ЕХ А Н И ЗМ

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ КАРДИОИДЫ

КР

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют условию OB =  CD »  а ,
и ползун 1 вращается вокруг неподвижной оси О. Звено 3 входит в по­
ступательные пары с ползуном /  и траверзой Cd с ползуном 2, который 
вращается вокруг неподвижной оси В; при вращении ползуна 1 вокруг 
оси О точка D звена <5 описывает кардиоиду q — q. Ту же кардиоиду опи­
сывает и точка звена 3, лежащ ая на расстоянии а слева от течки С. 
Уравнение кардиоиды р£> — OD =  а (1 -j- cos <р), где <p — полярный 

угол, образованный вектором с  полярной осью Ох.

1096
КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И  

М ЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 
ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ КАРДИОИДЫ

КР

в к

OD =  а (1 +

Длины звеньев механизма 
удовлетворяют условию 
ОА =  А В  — а. Звено I, вра­
щающееся вокруг неподвиж­
ной оси О, входит в поступа­
тельную пару с крестообраз­
ным ползуном 3 с взаимно 
перпендикулярными осями 
направляющих. Звено 2, име­
ющее форму коленчатого ры­
чага, вращается вокруг не­
подвижной оси А и стороной 
ВЬ скользит в ползуне 3. 
При вращении звена / во­
круг оси О точка D ползуна 3 
описывает кардиоиду q — q, 
уравнение которой р — 

cos ф), где ф — полярный угол, образованный векто­
ром Р/) с полярной осью Од*.
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1097
КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ

МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО
ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ КАРДИОИДЫ

КР

ВК

Д л и н ы  звен ьев  механизма удовлет­
в о р я ю т  услови ю  ОА — А В  =  а.  
Зв ен о  Is вр ащ а ю щ е еся  в о к р у г  не ­
п одви ж н ой  оси О, входит  во в р а ­
щ а т ел ь н у ю  п а р у  А  с п олзуном .V, 
с к о л ь з я щ и м  по траве рзе  67/ пол­
зун а  4, который с к о л ь зи т  в непод­
в и ж н ы х  н а п р а в л я ю щ и х  р  — р,  ось 
к оторы х совпадает  с осью  Оу.  З в е ­
но / входит  в п о ступ ательн ую  п ар у  
с крестооб разны м  п олзуном  2, оси 
н ап р а в л я ю щ и х  которого  взаимно 
п ер п е н д и к у л я р н ы .  З в ен о  5 входит  
во вр а щ а т ел ь н у ю  п а р у  с п о л з у ­
ном 3 и в  п оступ ательн ую  п а р у  с 
ползуном  2.  П ри  вр ащ ен и и  звена / 
в о к р у г  оси О точка D  звена 2 о п и ­
сывает к а р д и о и д у  q — q, у р а в н ен и е  
которой р£) ~  OD =  а (1 4* cos ф), 
где ф — п олярн ы й  угол, о б р а зо в ан ­
ный вектором Р д  с п о ляр н о й  осью 

Ох.

1098
ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫИ 

КУЛИСНЫЙ МЕХАНИЗМ 
ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ КАРДИОИДЫ

КР

ВК

К р и в о ш и п  /, в р а щ аю щ и й с я  во к р у г  неподвижной  оси А ,  входит во в р а ­
щ ательн ую  п а р у  В  с ш атуном 2 , ск о л ьзя щ и м  в ползуне  7, вращ аю щ емся  
в о к р у г  неподвижной  оси О. П ри  вращ ени и  кри вош и па  1 в о к р у г  оси А 
точка  К  ку л и сы  2 описывает  карди оиду ,  уравн ен и е  которой р =  
=  2а  (1 — соз ф), где а =  А О  =  А В  ~  В К / 2 \  р — радиус-вектор ,  про­

веденный из центра  О в то ч к у  К;  Ф — п о ляр н ы й  угол.

191



КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й
МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ЧЕРЧЕН И Я И ОГИБАНИЯ 
КАРДИОИДЫ

Длины звеньев механизма удовлетворяют усло­
виям: АС = О А = а и НС = СЕ = 2а. Звено 1, 
вращающееся вокруг неподвижной оси А, вхо­
дит во вращательную пару С с ползуном 5, сколь­
зящим вдоль оси В/  звена 4, вращающегося во­
круг неподвижной оси В. Звено 5, имеющее 
форму коленчатого рычага, стороной Ей сколь­
зит в ползуне 2 , входящем во вращательную 
пару Е  с траверзой СП ползуна 3. При враще­
нии звена) вокруг оси А точки Б  и Е  описы­
вают кардиоиду р — р, а стороны ЕЬ и звена 5 
огибают эту кардиоиду. Уравнение кардиоиды

рд  =  0 О = 2 а (1 Д-соэф), 
где ф — полярный угол, образованный векто­

ром с полярной осью Ох.
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1100
ЧЕТЫ РЕХЗВЕННЫ И КУЛИСНЫ И МЕХАНИЗМ 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ
к о н х о и д ы  ПРЯМОЙ

К Р

в к

Механизм предназначен для 
воспроизведения конхоиды 
прямой Никомеда. Звено 1 
скользит в ползуне 2, вра­
щающемся вокруг неподвиж­
ной оси В. Точки С и С', ле­
жащие на расстоянии Ь от 
точки В, описывают две ветви 
конхоиды прямой с — с. Ура­
внение конхоиды в поляр­
ных координатах

В Вс с = сое а

Уравнение конхоиды в пря­
моугольных координатах

( х - а ) 2( х + у )  = Ъ2*х2.

1101
КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ ИМ ЕХАНИЗМ  

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ 
КОНХОИДЫ НИКОМЕДА

КР

в к

Звено 1, вращающееся вокруг не­
подвижной оси А, входит в посту­
пательную пару с ползуном 3, вхо­
дящим во вращательную пару Б  с 
ползуном 2, скользящим в неподвиж­
ных направляю щ их^ — р. При вра­
щении звена 1 вокруг оси А точки В 
и С ползуна 3, равноотстоящие от 
точки Б,  воспроизводят две ветви 
<7 — <7 конхоиды Никомеда, уравне­
ние которой

( х —  а ) ’ ( Х ’ +  у 2) = Ь 2х2,

где а — постоянный параметр меха­
низма и Ъ = ОВ = СО,
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КУЛ ИС Н О -РЫ Ч АЖ Н Ы Й  М ЕХАНИЗМ КР
1102 ДЛЯ ВО С П РО И ЗВЕД ЕН И Я

КОНХОИДЫ  ЭЛЛИПСА в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: ВО — 
=  Л О =  а; ВС — Ь, где а и Ь — полуоси эллипса р — р 
и РВ — В Е  =  с!. Ползун /  скользит в неподвижных направ­
ляющих I — ось которых параллельна оси Ау,  и проходит 
через центр О эллипса р — р.  Ползун 1 входит во вращатель­
ную пару П со звеном 4. Звено 4 входит во вращательные 
пары В и С со звеном 2 и ползуном 5, который скользит в не­
подвижных направляющих г — г, ось которых совпадает 
с осью А х.  Звено 2 входит в поступательную пару с ползу­
ном 3, вращающимся вокруг неподвижной оси А .  При дви­
жении ползуна 1 в направляющих I — г1 точка В  звена 4 
описывает эллипс р  — р, а точки Р и Е  звена 2 описывают 
конхоиды эллипса р  — р, уравнение которой

СУ2 + х2) (а2у2 + Ь2х2 — 2аЬх2)2 = 3 (а2у2 + ЬЧ2)2.
Если й =  2а, то точки Е и Е  описывают кардиоиду эллипса 
р — р, уравнение которой

(У2+х2) (а2у2 + ЬЧ2—2аЬЧ)2 = 4а2 (а2у + ЬЧ2)2.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И
1103 М ЕХАНИЗМ  АРТОБОЛЕВСКОГО ДЛЯ

ВО С П РО И ЗВ ЕД ЕН И Я  к о н х о и д ы  
КЮЛЬПА

К Р

вк

Длины звеньев механизма удовлетворяют условию 
ОС —г, где г — радиус окружности р—р. Ось 
направляющих ? — ? касательна к окружности 
р —р.  Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной 
оси О, входит во вращательную пару С со звеном 5 
и в поступательную пару с ползуном 3. Ползун 4 
скользит в неподвижных направляющих ? — ?, ось 
которых параллельна оси Оу, и входит во вращатель­
ные пары В с ползуном 3 и траверзой В/, ось кото­
рой параллельна оси Ох. Ползун 4 входит в посту­
пательную пару с крестообразным ползуном 2 , оси 
направляющих которого взаимно перпендикуляр­
ны. Звено 5 входит в поступательную пару с ползу­
ном 2. При вращении звена 1 вокруг оси О точка Б  
ползуна 2 описывает конхоиду Кюльпа q — q, 
уравнение которой

2/2  , 2\ 4х (г + у )= г .
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К У Л И С Н О -РЫ Ч А Ж Н Ы И  М ЕХАНИЗМ
1104 ДЛЯ ВО С П РО И ЗВЕДЕН И Я

КОНХОИДЫ  ПАРАБОЛЫ

К Р

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют условию 
ЕЮ = 2р, где р — фокальный параметр параболы 
<7 — 17. Звено 1, имеющее форму коленчатого рычага 
с углом 90°, вращается вокруг неподвижной оси О, 
входя стороной Оп в поступательную пару с пол­
зуном 3, а стороной От — в поступательную пару 
с ползуном 2. Звено 4 входит во вращательную 
пару В  с ползуном 3 и поступательную пару с кре­
стообразным ползуном 5, оси направляю щ их кото­
рого взаимно перпендикулярны. Ползун 5 скользит 
в неподвижных направляющих 7 — 7, ось которых 
параллельна оси Оу, входя во вращательную пару А 
с ползуном 2. При вращении звена 1 вокруг оси О 
точка В  описывает параболу § — а точки Е и В — 
ветви конхоиды в — в параболы 17 — 17. Уравнение 
конхоиды в — в

( у +  х 2) ( у 2- 2 р х ) 2= А2у 4.
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1105

К У Л И С Н О -РЫ Ч А Ж Н Ы И  М ЕХАНИЗМ
ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ
КОНХОИДЫ  ГИПЕРБОЛ Ы

КР

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям 
АС = ОП;
СО — АО — 2с =  2 у 'ср  _|_

В Е  = В Е = с1  и  А О = с  — а,
где а и Ь — действительная и мнимая полуоси гиперболы и 
с — расстояние между фокусами гиперболы. Фигура АСШ  яв­
ляется антипараллелограммом. Звено 1, вращающееся вокруг 
неподвижной оси А, входит во вращательную пару С со зве­
ном 6 и поступательную пару с ползуном 7. Звено 6 входит 
во вращательную пару Л со звеном 5, вращающимся вокруг 
неподвижной оси С. Звено 5 входит в поступательную пару 
с ползуном 4, входящим во вращательную пару В с ползу­
ном 7, Звено 2 входит во вращательную пару В с ползунами 
4 и 7 и поступательную пару с ползуном 3, вращающимся 
вокруг неподвижной оси О. При вращении звена 1 вокруг 
оси А точка В описывает ветвь гиперболы q — q, а точки 
Е  и Л — ветвь конхоиды р — р гиперболы q — q. Уравнение 
конхоиды р — р:

(у2+ х2)  (ЬЧ — а2у2 — 2аЬ2х) = с12 (Ь2х2 — а2у 2).
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1106

КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И  
МЕХАНИЗМ  АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ  
КРИВОЙ «КА1Ш А»

К Р

вк

Звено 1, имеющее форму коленчатого рычага 
с углом АО(1, равным 90°, вращается вокруг 
неподвижной оси О, входя во вращательную 
пару А с ползуном 2, скользящим вдоль тра­
верзы ползуна 3, скользящего в непо­
движных направляющих р — р, ось которых сов­
падает с осью Ох. Стороной 0(1 звено 1 скользит 
в ползуне 5, входящем во вращательную пару В 
с ползуном 4, скользящим вдоль траверзы 1 — 1 
ползуна 3. При вращении звена 1 вокруг 
оси О точка В описывает кривую «каппа», урав­
нение которой

У
X1

а2 — х 2

где а ОА,
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К У Л И С Н О -Р Ы Ч А Ж Н Ы И  М Е Х А Н И З М  ЛЕВО 
1107 ДЛ Я В О С П РО И ЗВ ЕД ЕН И Я

К РИ В О Й  «К А П П А »

КР

в к

Ползун 1 вращается вокруг неподвижной оси О. 
Звено 3, имеющее форму крестообразного рычага, 
входит в поступательную пару с ползуном 1 и вра­
щательную пару А с ползуном 2, скользящим в не­
подвижных направляющих р — р, ось которых 
совпадает с осью Ох. При вращении ползуна 1 
вокруг оси О точка О звена 3 описывает кривую 
«каппа» д — д, уравнение которой

Рд = --OD
tgq>

или а-х2 =  у 2 (х2 -)- у-).

Точка В звена 3 описывает конхоиду д' — д' кривой 

«каппа», уравнение которой р в ~ О В  =  - ~ -  т Ь

или (ах' +  Ь у ')2 =  у '2 (х '2 +  у '2). Точка С ЗЕена 3 
описывает ортоконхоиду д" — У  кривой «каппа», 
уравнение которой

рс = О С  = ■ Y -4
ИЛИ

+  da

х " 2 [(а +  d f  — у"2] =  [у"2 — d (a  +  d)]2,
где a, b u d  — постоянные параметры механизма 

и ср — полярный угол.
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1108 К У Л И С Н О -РЫ Ч А Ж Н Ы И  М ЕХ А Н И ЗМ  ЛЕВО
ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ «ПА Н КА П П Ы »

КР

в к

Ползун 1 вращается вокруг неподвижной оси О. Звено 3, имею­
щее форму крестообразного рычага, входит в поступательную 
пару с ползуном 1 и вращательную пару А  с ползуном 2, сколь­
зящим в неподвижных направляющих р — р, ось которых па­
раллельна оси Ох. При вращении ползуна 1 вокруг оси О, точка Н 
звена 3 описывает «панкаппу» у — у, уравнение которой

л п  с , а 
р о  =  ОД =

S111 ф tg  ф

или а-х- =  (у — с)- <хг +  у').  Точка В  звена 3 описывает кон­
хоиду «панкаппы» у ' — у',  уравнение которой

а
Р В =  0 В :

SH1 ф tg ф

(ах' — Ьу')2 =  (у ' —с) 2 (V 2 +  у ’3)-

Точка С звена 3 описывает ортоконхоиду ц — ц «панкаппы», 
уравнение которой

Р с - < x = Y ( - зЯ П  ф t g  ф

ИЛИ

х" 2 [(а +  d )^ ~ (y "  — с)2] =  1(у* — с) — d (с +  d ) f ,

где а, Ь, с и 3. — постоянные параметры механизма, удовлетво­
ряющие условию с <  а, и ф — полярный угол.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й МЕХАНИЗМ ЛЕВО
ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ "ПАНКАППЫ"

Ползун 1 вращается вокруг неподвижной 
оси О. Звено 3, имеющее форму коленчатого 
рычага, входит в поступательную пару с пол­
зуном 1 и во вращательную пару А  с пол­
зуном 2, скользящим в неподвижных направ­
ляющих р — р, ось которых параллельна 
оси Ох. При вращении ползуна 1 вокруг 
оси О точка й  звена 3 описывает «панкаппу», 
уравнение которой

где а к с — постоянные параметры механизма, 
удовлетворяющие условию с >  а, и гр — 
полярный угол, образованный вектором р0

или
а2х'2 =  (с — у)2 (х2+ у 2),

и полярной осью Ох,
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1110

КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И  
МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ 
«ТРЕХЛЕПЕСТКОВОЙ РОЗЫ»

К Р

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: 
FC = а и BF = За. Звено 1, вращающееся вокруг 
неподвижной оси О, входит в поступательную пару 
с крестообразным ползуном 7, оси направляющих ко­
торого взаимно перпендикулярны. Звено 3, имеющее 
форму коленчатого рычага с углом 90° при точке А, 
входит во вращательную пару А с ползуном 2, сколь­
зящим в неподвижных направляющих р — р, ось ко­
торых совпадает с осью Оу. Стороной АЬ звено 3 вхо­
дит в поступательную пару с ползуном 5, а стороной 
Ас — в поступательную пару с ползуном 4. Ползун 6 
скользит в неподвижных направляющих t — t, ось 
которых параллельна оси Ох, и входит во вращатель­
ные пары В и С с ползунами 3 и 4. При вращении зве­
на 1 вокруг оси О точка D ползуна 7 описывает трех­
лепестковую розу q — q, уравнение которой

р0  =  OD — a sin Зср,

где ф — полярный угол, образуемый вектором рд  
с полярной осью Ох.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И
МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ 
«ЧЕТЫ РЕХЛЕПЕСТКОВОЙ РОЗЫ»

КР

ВК

Звено / ,  вращающееся вокруг неподвижной 
оси А,  входит в поступательную пару с кресто­
образным ползуном 2 , оси направляющих кото­
рого взаимно перпендикулярны. Звено 5 входит 
в поступательную пару со звеном 2  и враща­
тельные пары В и С с ползунами 3 и 4. Ползун 3 
скользит в неподвижных направляющих р — р, 
ось которых совпадает с осью Ау,  а ползун 4 
скользит в неподвижных направляющих t — t, 
ось которых совпадает с осью А х.  При враще­
нии звена 1 вокруг оси А точка D ползуна 2 
описывает «четырехлепестковую розу» q — q, 
уравнение которой =  AD  =  a sin 2<р, где <р — 
полярный угол, образуемый вектором рд  с по­

лярной осью Ах; а =  0,5 ВС,
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И
1112 МЕХАНИЗМ ВЯТКИНА

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ АСТРОИДЫ

КР

в к

Ползуны 1 и 2 скользят в неподвижных на­
правляющих р и q, оси которых взаимно 
перпендикулярны. Отростки а и Ъ ползунов 
1 и 2 скользят в крестообразном ползуне 3, 
оси которого также взаимно перпендикуляр­
ны. Звено 4 входит во вращательную пару С 
с ползуном 3 и скользит в крестообразном 
ползуне 5, который скользит вдоль оси звена 
6, входящего во вращательные пары А и В 
с ползунами 1 и 2. При движении ползунов 
1 и 2 вдоль направляющих р и q точка К  
описывает дугу астроиды, уравнение кото­
р о й  х 2/3+  у /3 = Р  где /=  А В .  Прямая 

АВ  при этом огибает астроиду.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й
МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ 
ВИРТУАЛЬНОЙ ПАРАБОЛЫ КРАМЕРА

Длины звеньев механизма удовлетворяют усло­
виям: АС А В  — а; ВЕ  =-- 2а; СИ : ОР  =
=  Н Е : РЕ — 2. Звено 7, вращающееся вокруг 
неподвижной оси А ,  входит во вращательную 
пару С с ползуном 4, скользящим вдоль травер­
зы I — t ползуна 3, скользящего вдоль непо­
движных направляющих р — р, ось которых 
параллельна оси Ох. Звено 8 входит во враща­
тельные пары С и Я  с ползуном 4 и звеном 7, 
которое входит во вращательные пары Е  и Р 
с ползуном 6 и звеном 9. Звено 9 входит во вра­
щательную пару Я с ползуном 2, скользящим 
вдоль траверзы 7 — 7 ползуна 3. Звено 5, враща­
ющееся вокруг неподвижной оси В, входит во 
вращательную пару Е  с ползуном 6, также 
скользящим вдоль траверзы  ̂ При враще­
нии звена 1 вокруг оси А  точка О описывает 
виртуальную параболу ^ Крамера, уравне­
ние которой

2у~угх (2a—x)-\•Yx̂  (4а—х).
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й К Р

1114 М Е Х А Н И ЗМ  АРТО БОЛЕВСКОГО
ДЛЯ В О С П РО И ЗВ ЕД ЕН И Я

П А РА БО ЛЫ  К РА М ЕРА в к

Звено 1, имеющее форму коленчатого рычага 
с углом 90° при точке О, вращается вокруг не­
подвижной оси О и стороной О/ скользит в пол­
зуне 3, а стороной ОЬ — в ползуне 5. Ползун 3 
входит во вращательную пару В  с ползуном 4, 
скользящим в неподвижных направляющих р —р, 
ось < —  ̂ которых параллельна оси Оу. Пол­
зун 4 траверзой ВС  входит во вращательную 
пару С со звеном 7, которое входит во враща­
тельную пару О с ползуном 2, скользящим 
вдоль траверзы Ай, принадлежащей ползуну б. 
Направление Ай  параллельно оси Оу. Пол­
зуны 5 и 6 входят во вращательную пару А.  
При вращении звена 1 вокруг оси О точка О 
описывает параболу д — Крамера, уравнение 
которой

у  — У  ах — У  2 ах  — х",
где а — постоянные размеры механизма.



КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й
М Е Х А Н И ЗМ  А РТО БО Л ЕВСКО ГО  

ДЛЯ В О С П Р О И ЗВ Е Д Е Н И Я  
П О Д О Ш В Е Н Н О Й  К РИ В О Й  Г И П Е РБ О Л Ы

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям 

ОС =  а\ ОВ =  с =  у га2 -\- Ь'1 и а <  с,
где а и Ь — действительные и мнимые полуоси гиперболы. Звено I  
вращается вокруг неподвижной оси О и входит во вращательную 
пару С с ползуном 3, скользящим вдоль оси Вт  звена 4, вращаю­
щеюся вокруг неподвижной оси В.  Траверза 1 — 1 ползуна 3 
входит в поступательную пару с крестообразным ползуном 2, 
оси направляющих которого взаимно перпендикулярны. Пол­
зун 2 скользит вдоль оси Оп звена 5, вращающегося вокруг не­
подвижной оси О. Если центр О установить в центре гиперболы, 
а центр В  — в одном из ее фокусов, то при вращении звена 1 
вокруг оси О точка О ползуна 2 описывает подошвенную кри­
вую ц — гиперболы, уравнение которой

ра  =  0 0  — V а?  — с2 в т 2 ф или (х2 +  г/ 2) 2 =  а2* 2 — Ь-у3,

где ф — полярный угол, образованный вектором р0  с полярной 
осью Ох. Если длины звеньев механизма удовлетворяют усло­
вию с — / 2 «, то точка £) описывает лемнискату Бернулли 
с уравнением

ра  =  0 0  =  а У  2 соз2ф

или
( Х2 . | _ {/2)2 =  4 и 2 ( х 2 — !/2) .
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И к р

1 1 1 6  МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО
ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ 

ПОДОШВЕННОЙ КРИВОЙ ЭЛЛИПСА ВК

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям 
ОС — а\ OB =  с =  у га2 — Ь2 и а > с ,

где а и b — полуоси эллипса. Звено 1 вращается вокруг непо­
движной оси О и входит во вращательную пару С с ползуном 3, 
скользящим вдоль оси Вт  звена 4 , вращающегося вокруг не­
подвижной оси В. Траверза t — t ползуна 3 входит в поступатель­
ную пару с крестообразным ползуном 2 , оси направляющих кото­
рого взаимно перпендикулярны. Ползун 2 скользит вдоль оси On 
звена 5, вращающегося вокруг неподвижной оси О. Если центр О 
установить в центре эллипса, а центр В  в одном из его фокусов, 
то при вращении звена 1 вокруг оси О точка D  ползуна 2 опи­
шет подошвенную кривую q — q эллипса, уравнение которой

р0  =  0D  =  |Л г2 — с2 sin2 ф

или
(х2+ \Р )2 =  а2х2 +  Ь2у2, 

где ф — полярный угол, образованный вектором pD с осью Ох.
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1117

КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ 
МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ ВИРТУАЛЬНОЙ 
ПАРАБОЛЫ ВИНЧЕТИО

К Р

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: 
А В  =  ОА =  а; ОС =  СЕ =  <4 и 1§ а  =  Ь/а, где а  — 
жесткий угол СО/ и Ь — У з ? — а2. Звено 1, имеющее 
форму коленчатого рычага с жестким углом а  при 
точке О, вращается вокруг неподвижной оси О и вхо­
дит во вращательную пару С  со звеном 5 и в поступа­
тельную пару с ползуном 3. Ползун 3 входит е о  вра­
щательные пары В  со звеном 4, вращающимся вокруг 
неподвижной оси А,  и звеном 7, скользящим в кресто­
образном ползуне 2, оси направляющих которого 
взаимно перпендикулярны. Звено 5 входит во враща­
тельную пару Е  с ползуном 6, скользящим вдоль не­
подвижных направляющих р — р, ось которых совпа­
дает с осью Оу. При вращении звена 1 вокруг оси О 
точка О ползуна 2 описывает виртуальную параболу 
д — д Винчетио, уравнение которой

у  =  У 2 а х  — ] / " 462 —
2  Ьп~
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1118

КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И
МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ ЛЕМНИСКАТЫ 
СЛЮСА

К Р

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют усло­
виям: ОС = а и  ОА = А В  = а/2Ь , где Ь — 
произвольная постоянная. Звено 1 вращается 
вокруг неподвижной оси О и входит во враща­
тельную пару С с ползуном 5 и поступательную 
пару с ползуном 3. Звено 4 входит во враща­
тельную пару В  с ползуном 3 и вращается вокруг 
неподвижной оси А. Ползун 5 скользит вдоль 
траверзы ползуна 6 , скользящего в неподвиж­
ных направляющих р — р, ось которых парал­
лельна оси О х. Звено 7 входит во вращательную 
пару В  с ползуном 3 и скользит в крестообраз­
ном ползуне 2, оси направляющих которого 
взаимно перпендикулярны. Ползун 2 скользит 
вдоль траверзы ползуна 6. При вращении звена /  
вокруг оси О точка Л ползуна 2 описывает лем­
нискату Слюса, уравнение которой

/ 2  2 \ 2   1 2 2(а —х )  х  =  Ь у  .
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Кулисно-рычажный
МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ ЛЕМНИСКАТЫ 
ЖЕРОНО

Звенья механизма удовлетворяют условиям: ЕЕ = 0(7; ОЕ == 
= ЕС = ЕС = ВА - ОБ = й/2. Фигура £Л50 является 
параллелограммом. Звено 1 вращается вокруг неподвижной 
оси В и входит во вращательную пару А с ползуном 4, сколь­
зящим вдоль оси звена 3, вращающегося вокруг неподвижной 
оси О. Звено 5 входит во вращательные пары Е, 7  и С со 
звеньями 2 и б и ползуном 7, скользящим в неподвижных 
направляющих р — р, ось которых совпадает с осью Оу. 
Звено 2 вращается вокруг неподвижной оси О. Звено 6 входит 
во вращательную пару (7 со звеном 3. Звено 8 входит во вра­
щательную пару А с ползуном 4 и скользит в крестообразном 
ползуне 9, оси направляющих которого взаимно перпенди­
кулярны. Ползун 9 скользит по траверзе СУ ползуна 7. При 
вращении звена 1 точка Б  ползуна 9 описывает лемнискату 
q — q Жероно, уравнение которой

/ =  а4(у2 - х 2).
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й
МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ 
ПОЛИЗОМАЛЬНОЙ КРИВОЙ БЕРНУЛЛИ

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: 
АО =  а \ г 2 и А В  =  а. Ползун 1 скользит в неподвиж­
ных направляющих I — t, ось которых совпадает с осью Оу 
и входит во вращательные пары А  со звеньями 3 и 5. Звено 3 
входит во вращательную пару В, с ползуном 4, скользя­
щим в неподвижных направляющих р — р , ось которых 
совпадает с осью Ох. Звено 5 входит во вращательную 
пару О с ползуном 2, скользящим вдоль траверзы пол­
зуна 4, ось ВЪ которой параллельна оси Оу. При движе­
нии ползуна 1 в направляющих t — / точка £> описывает 
верхнюю ветвь у — ^ полизомальной кривой Бернулли, 
уравнение которой

у  =  У 2 а 2 — *2 + / а 2—

Д ля воспроизведения нижней ветви д' — д' этой кривой 
надо перестроить механизм симметрично относительно 

оси Ох.
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1121

КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫИ  
МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ ОДИНОЧНОГО 
ПРЯМОГО ЛИСТА

К Р

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: 
А В  — ОА =  а/2 и А Е  =  ЕВ — ЕС =  а/4 . Звено 1 
вращается вокруг неподвижной оси О и входи г 
в поступательные пары с крестообразным ползу­
ном 2, оси направляющих которого взаимно перпен­
дикулярны, и с ползуном 3. Звено 4 вращается 
вокруг неподвижной оси А  и входит во вращатель­
ные пары Е  и В  со звеном 5 и ползуном 3. Звенья 5 
и 7 входят во вращательную пару С с ползуном 6, 
скользящим в неподвижных направляющих р — р. 
При вращении звена 1 вокруг оси О точка D пол­
зуна 2 описывает одиночный прямой лист, урав­
нение которого

рD = O D  =  a cos3 ф
или

(х2 +  г/2) 2 =  ах3,

где ф — полярный угол, образованный вектором pD 
с полярной осью Ох,
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И  
„ „  МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО КР

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ ДВОЙНОГО
ПРЯМОГО ЛИСТА в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют условию 
А В =  АО — Ь/2. Крестообразный ползун I, оси на­
правляющих которого взаимно перпендикулярны, 
скользит в неподвижных направляющих р — р. Звено 5 
входит в поступательную пару с ползуном 1 и во вра­
щательную пару В  с ползуном 3, скользящим вдоль 
оси Od звена 2, вращающегося вокруг неподвижной 
оси О. Звено 7 входит во вращательную пару С с пол­
зуном 1 и в  поступательную пару с крестообразным 
ползуном 6, оси направляющих которого взаимно пер­
пендикулярны. Звено 4 вращается вокруг неподвижной 
оси А и входит во вращательную пару В  с ползуном 3. 
При движении ползуна 1 в направляющих р — р 
точка D ползуна Ь описывает двойной прямой лист 
q — q, уравнение которого

рд  =  OD =  Ь ■ sin ф cos5 ф
или

(а'5 +  1/5)2 =  6 ;й/, 

где ф — полярный угол, образованный вектором pD
и полярной осью Ох,
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ 
МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ КОСОГО 
ДВОЙНОГО ЛИСТА

КР

в к

Крестообразный ползун 1 со взаимно перпендикулярными 
осями направляющих скользит в неподвижных направ­
ляющих р — р и входит во вращательную пару С со зве­
ном 7, скользящим в крестообразном ползуне 6 со взаимно 
перпендикулярными осями направляющих. Звено 3, име­
ющее форму коленчатого рычага, стороной ВЗ скользит 
в ползуне 4, вращающемся вокруг неподвижной оси Л, 
а стороной В / — ползуне 2, вращающемся вокруг непо­
движной оси О. Звено 5 входит во вращательную пару В 
со звеном 3 и скользит в ползуне 1. При движении пол­
зуна 1 в направляющих р — р точка Ь  описывает косой 
двойной лист q — q, уравнение которого

или
ра  =  ОБ =  а соб3 ф +  6 ьш ф соб3 ф 

(*“ +  У2)'2 — х2 (ах +  Ьу),
где а и Ь — постоянные параметры механизма и ср — по­
лярный угол, образованный вектором рй  с полярной осью 

Ох,
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ 
МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ ТРОЙНОГО 
ПРЯМОГО ЛИСТА в к

КР

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: АВ = 
= ОВ = а\ ОС = ОЕ и СЕ = РЕ. Фигура ЕСОЕ является 
ромбоидом. Звено 1 вращается вокруг неподвижной оси В 
и входит во вращательные пары А со звеном 9 и ползуном 3, 
скользящим вдоль оси Ой звена 2 , вращающеюся вокруг 
неподвижной оси О. Звено 9 входит в поступательную 
пару с крестообразным ползуном 4, оси направляющих 
которого взаимно перпендикулярны. Ползун 4 скользит 
по оси ОЬ звена 8, вращающегося вокруг неподвижной 
оси О, и входит во вращательную пару Р  со звеном 7. 
Звено 5 входит во вращательную пару С со звеном 2. 
Звенья 5 и 7 входят во вращательные пары Е с ползуном 6, 
скользящим в неподвижных направляю щих р —р. При 
вращении звена 1 вокруг оси В точка I) ползуна 4 описы­
вает тройной прямой лист <? — <?, уравнение которого

(х2 +  у2)* =  2ах (хя— у2), 

где ф —- полярный угол, образованный вектором рд  с по­
лярной осью Ох,

ра  О й  =  2 а соэ ф бш2 ф
или
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1125 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ ^
д л я  в о с п р о и з в е д е н и я  о ф и у р и д ы  в к

Ползун 1 скользит в неподвижных направ­
ляющих р — р и входит во вращательную 
пару В со звеном 2, имеющим форму колен­
чатого рычага с углом, равным 90°. Сторона 
Еа звена 2 входит в поступательную пару 
с ползуном 3, вращающимся вокруг непо­
движной оси А. При движении ползуна 1 
в направляющих р — р точка Б  описывает 
офиуриду 8 — 8, уравнение которой

( с - х ) 3 =  ( Ь + у )  (ЗЬс +  су  -  Ьх +ух), 
где Ь и с — постоянные параметры механизма.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И  
М ЕХАНИЗМ  ПОЛЫНОВСКОГО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ КРИВЫ Х  
ФОКАЛЬНОЮ ТИПА

К Р

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: 
ВЕ  — ОА =  (I и ^  ВЕа  =  90°. Ползун 1 скользит 
в неподвижных направляющих р — р и входит 
во вращательную пару со звеном 2, сторона Еа  
которого скользит в ползуне 3, вращающемся вокруг 
неподвижной оси А.  При вращении ползуна 3 во­
круг оси А  точка Е звена 3 описывает кривую 
3-го порядка типа фокальных кривых. На чертеже 
в качестве примера показаны кривые я — 5 И 5 ' — я', 
описываемые точками ^  и й .

Если точки Р и О лежат на прямой ВЕ, то они 
описывают конхоиду и строфоиду, уравнение кото­
рых

„ а ± с —х

где а — ОА и с — кратчайшее расстояние точек 
и О  от прямой Еа,
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К У Л И С Н О -Р Ы Ч А Ж Н Ы Й  
М Е Х А Н И З М  А РТО БО Л Е В С К О ГО  

ДЛ Я В О С П Р О И З В Е Д Е Н И Я  П О Д ЕРЫ  
Г И П Е Р Б О Л Ы

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: ОС =  
=  0 А  =  a, OB =  c = Y а2-\-Ь2 и а  <  с, где а и Ь — 

действительная и мнимая полуоси гиперболы. Звено 1 
вращается вокруг неподвижной оси О и входит во враща­
тельную пару С с ползуном 3, скользящим вдоль оси Вт  
звена 4, вращающегося вокруг неподвижной оси В. Тра­
верза t — t ползуна 3 входит в поступательную пару 
с крестообразным ползуном 2, оси направляющих кото­
рого взаимно перпендикулярны. Ползун 2 скользит вдоль 
оси А п  звена 5, вращающегося вокруг неподвижной оси А .  
Если центр О установить в центре гиперболы, а центр В  — 
в одном из ее фокусов, то при вращении звена 1 вокруг 
оси О точка D ползуна 2 описывает подеру q — q гиперболы 
относительно одной из ее вершин. Уравнение подеры q — q

pD =  AD =  а cos ф + V а2 — с2 sin2 ф
или (х2 +  у2)2 +  2. (х2 +  у') ах — Ь'у2, где ф — полярный 
угол, образованный вектором pD и полярной осью Ах.
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ 
АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ ПОДЕРЫ 
ЭЛЛИПСА

КР

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют усло­
виям: ОС =  О А  =  а; ОВ — с = У а г — Ь2 и
а >  с, где а и Ь — полуоси эллипса. Звено 1 
вращается вокруг неподвижной оси О и входит 
во вращательную пару С с ползуном 3, сколь­
зящим вдоль оси Вт  звена 4, вращающегося 
вокруг неподвижной оси В.  Траверза / — Ь 
ползуна 3 входит в поступательную пару с кре­
стообразным ползуном 2, оси направляющих 
которого взаимно перпендикулярны. Ползун 2 
скользит вдоль оси А п  звена 5, вращающегося 
вокруг неподвижной оси А .  Если центр О уста­
новить в центре эллипса, а центр В  в одном 
из его фокусов, то при вращении звена 1 вокруг 
оси О точка О ползуна 2 описывает подеру q — ц 
эллипса относительно одной из его вершин, 
Уравнение подеры ц — ц

Р д : - А О  =  а с-оъ у - { - V  а2— сг 5Іп3 ф
или

(х2 +  г/3)3 — 2 (х3 +  у3) ах  =  6 3у3,

где ф — полярный угол, образованный векто­
ром рд  и полярной осью Ах,
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К У Л И С Н О -Р Ы Ч А Ж Н Ы И  
М Е Х А Н И ЗМ  АРТО БОЛЕВСКОГО 

ДЛ Я В О С П РО И ЗВ ЕД ЕН И Я  
Г И П Е РБО Л И Ч Е С К О Й  Л ЕМ Н И С К А ТЫ  

БАУТСА

КР

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: 
ОА =  ВС =  а; ОС — А В  =  CD — Ь и Ь <  а. Фи­
гура ОАВС  является антипараллелограммом. Зве­
но 1 вращается вокруг неподвижной оси О и входит 
во вращательные пары С со звеньями 3 и 7. Звенья 3 
и 7 входят во вращательные пары В  и D с ползу­
нами 6 и 2, скользящими вдоль неподвижной оси On. 
При вращении звена 1 вокруг оси О точка D описы­
вает гиперболическую лемнискату q — q Баутса, 
уравнение которой

рд  =  OD =  2 V Ь2 — a2 sin2 ф
или

(х2 +  y Y  =  d2x2 — f2y 2,

где d2 — 4b2; f2 =  4 (ti2 — а2) и ф — полярный угол, 
образованный вектором pD и полярной осью Ох. 
Если длины звеньев в механизме удовлетворяют 
условию а =  й]^2, то точка D  описывает лемни­

скату Бернулли.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й  
МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 

и з о  д л я  ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ
ЭЛЛИПТИЧЕСКОЙ л е м н и с к а т ы

БАУТСА

КР

в к

Фигура ОАВС  является антипараллелограм­
мом. Звено 1 вращается вокруг неподвижной 
оси О и входит во вращательные пары С со 
звеньями 3 и 7. Звенья 3 и 7 входят во вращате­
льные пары В и О с ползунами 6 и 2, скользя­
щими вдоль оси Оп звена 5, вращающегося во­
круг неподвижной оси О. Звено 4 вращается 
вокруг неподвижной оси А  и входит во враща­
тельную пару В  с ползуном 6. При вращении 
звена 1 вокруг оси О точка О описывает эл­
липтическую лемнискату уравнение
которой

рд  =  О И — Ь3 — а2 эщ2 ф
или

(Х2 + у2)2= л ч 2 + Р у2,

где <3? =  462; р  =  4 (63 — а2) и ф — поляр­
ный угол, образованный вектором рд  и по­

лярной осью Ох.
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1131

КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И  
МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ КОНХОИДЫ
СЛЮСА

КР

вк

Ползун 1 скользит в неподвижных направляющих р — р и вхо­
дит во вращательную пару А со звеном 3, траверза /  — /  кото­
рого скользит в ползунах 4 и 7. Ползун 4 вращается вокруг 
неподвижной оси О и входит во вращательную пару с ползуном 5, 
вращающимся также вокруг оси О. Звено 2, имеющее форму ко­
ленчатого рычага с углом ЗВЬ =  90°, входит во вращательную 
пару В со звеном 3 и стороной ВЬ скользит в ползуне 6, а сторо­
ной ВЗ — в ползуне 5. При движении ползуна 1 в направляющих 
р — р точка О описывает правую ветвь я — 8 конхоиды Слюса. 
Точка О, лежащ ая на направляющих /  — /  на расстоянии АП' =  
=  АО,  всегда располагается на левой ветви У — «' конхоиды. 
Д ля вычерчивания конхоиды «' — в' необходимо перенастроить 
механизм или ввести дополнительные звенья, обеспечивающие 
равенство отрезка АП' и АП. Уравнение конхоиды Слюса

а , к 2р „  =  ОП = ----------------- сое ш
и  сов ф а

или а (хг +  у 1) (х —  а) =  ± & 2х2, где ф — полярный угол, обра­
зованный вектором р0  с полярной осью Ох, и 4 =  А В .  Знак 
плюс соответствует ветви я — в, а знак минус — ветви з- — а'.
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ КР
1132 МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ
ВККУБИЧЕСКОМ ДУБЛИКАТРИСЫ

Звено 1 вращается вокруг неподвижной оси О и входит 
в поступательные пары с ползунами 3 и 2. Ползун 3 входит 
во вращательную пару В  с ползуном 4, скользящим вдоль 
неподвижных направляющих р — р, ось которых образует 
угол 90° с осью Ох. Звено 3 траверзы ВЪ скользит в пол­
зуне 5, который входит во вращательную пару С с пол­
зуном 6, скользящим вдоль неподвижных направляющих 
ц — ц. Ползуны 2 и 7 входят во вращательную пару П . 
При вращении звена 1 вокруг оси О точка б  описывает 
кубическую дубликатрису в — я, уравнение которой

р  = о о = - 4 -  
схФ <р

или
{/2 =  Ха — , а '

где ф — полярный угол, образованный вектором р0  и 
полярной осью Ох,
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И  
М ЕХАНИЗМ  АРТОБОЛЕВСКОГО

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ к о с о г о  
ПАРАБОЛИЧЕСКОГО ЛИСТА

К Р

в к

Звено 1 вращается вокруг неподвижной оси О и входит в по­
ступательные пары с крестообразным ползуном 2, оси направ­
ляющих которого взаимно перпендикулярны, и ползуном 3. 
Ползун 3 входит во вращательную пару А с ползуном 4, 
скользящим в неподвижных направляющих р — р, ось ко­
торых образует угол 90° с осью Ох. Траверза АЗ  ползуна 3 
входит в поступательную пару с ползуном 6, входящим во 
вращательную пару В  с ползуном 5, скользящим в неподвиж­
ных направляющих р — р, ось которых образует угол 90° 
с осью Оу. Траверзой Ве ползун 6 входит в поступательную 
пару с ползуном 7, входящим во вращательную пару С с пол­
зуном 8, скользящим в направляющих р — р. Траверза С/ 
ползуна 7 входит в поступательную пару с ползуном 2. Так 
как оси Ос, АЗ, Ве, взаимно перпендикулярны, то фигура 
И А В С  будет всегда прямоугольником. При вращении звена 1 
вокруг оси О точка £> ползуна 2 описывает косой параболи­
ческий лист 5 — э, уравнение которого

р +  ф)
COS ф

х3 =  а (х2 — у2) +  Ьху, где ф — полярный угол, обра­
зованный вектором pD и полярной осью Ох.

8  И, И. Артоболевский,  т. II 225



КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И
1134 М ЕХАНИЗМ  АРТОБОЛЕВСКОГО

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ ВЕРСЬЕРЫ
К Р

в к

Звено 1 вращается вокруг неподвижной оси А и 
входит в поступательные пары с ползунами 3 и 5. 
Звено 2 вращается вокруг неподвижной оси Е  и 
входит во вращательную пару С с ползуном 3. 
Ползун 6, скользящий в неподвижной направляю­
щей р —р,  входит во вращательную пару В  с ползу­
ном 5. Крестообразный ползун 4 со взаимно перпен­
дикулярными осями движения входит в поступа­
тельные пары со звеньями 6 и 7. Звено 7 входит во 
вращательную пару С с ползуном 3. При вращении 
звена 2 вокруг оси Е  точка П ползуна 5 описывает 
версьеру 5 — 5, уравнение которой 4гх + ху = 8г , 

где  г  =  ЕС.

2 2 6



1135

КУ ЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И
МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ 
ПСЕВДОВЕРСЬЕРЫ

КР

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют усло­
вию АС = ОА = а. Звено 1 вращается вокруг 
неподвижной оси О и входит в поступательные 
пары с ползунами 3 и 4. Ползун 3 входит во 
вращательную пару В  с ползуном 6, скользящим 
в неподвижных направляющих р — р, ось ко­
торых проходит через точку А  и образует угол 
90° с осью Ох. Ползун 6 траверзой ВЬ входит 
в поступательную пару с крестообразным ползу­
ном 7, оси направляющих которого взаимно 
перпендикулярны. Звено 5 входит во вращатель­
ную пару С с ползуном 4 и скользит в ползуне 7. 
При вращении звена 1 вокруг оси О точка Б  
ползуна 7 описывает псевдоверсьеру в — в, 
уравнение которой

х у 2 =  2 а  ( а  — х ) .
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й
МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ ВЕРСЬЕРЫ 
ЭЛЛИПСА

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: АС = Ъ, 
СЕ = а, где а и Ъ — полуоси эллипса р— р. Ползун 1 
скользит в неподвижных направляющих t — t, ось которых 
совпадает с осью Ох и входит во вращательную пару А со зве­
ном 3. Звено 3 входит во вращательную пару С с ползуном 2 
и вращательную пару Е  с ползуном 4, скользящим вдоль 
неподвижных направляющих т — т, ось которых образует 
угол 90° с осью Ох. Звено 5, вращаясь вокруг неподвижной 
оси О, входит в поступательные пары с ползунами 2 и 6. 
Ползун 7 скользит в неподвижных направляющих q — q, 
ось которых образует угол 90° с осью Ох и траверзой ВЪ 
скользит в крестообразном ползуне 8, оси направляющих 
которого взаимно перпендикулярны. Звено 9 входит во вра­
щательную пару С с ползуном 2 и скользит в ползуне 8. 
При движении ползуна 1 в направляю щих t — t точка С 
описывает эллипс р — р, а точка D — версьеру s — s этого 
эллипса, уравнение которой

4Ь2х  +  х у 2 = 8аЪ2.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И  
МЕХАНИЗМ  АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ КРИВЫХ  
ТИПА ВЕРСЬЕРЫ

КР

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют усло­
вию АС— ОА = г. Звено 1 вращается вокруг 
неподвижной оси О и входит в поступательные 
пары с ползунами 3 и 4. Ползун 3 входит во 
вращательную пару В с ползуном 6, скользящим 
вдоль неподвижных направляющих р — р, ось 
которых образует угол 90° к оси Ох. Ползун 6 
траверзой ВЬ входит в поступательную пару 
с крестообразным ползуном 7, оси направляю­
щих которого взаимно перпендикулярны. Звено 5 
входит во вращательную пару С с ползуном 4 
и скользит в ползуне 7. При вращении звена 1 
вокруг оси О точка И ползуна 7 описывает кри­

вую 5 — 5 типа версьеры, уравнение которой
2  | 2    2а х  +  х у  =  2 а  г.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И  
М ЕХАНИЗМ  АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ 
ТРИСЕКТРИСЫ МАКЛОРЕНА

К Р

в к

Звено 1 вращается вокруг неподвижной оси О и входит в поступа­
тельную пару с крестообразным ползуном 5, оси направляющих 
которого взаимно перпендикулярны. Звено 2 вращается вокруг 
неподвижной оси А  и входит в поступательную пару В  с ползу­
ном 4, траверза ВЬ которого скользит в ползуне 5. Ползун 3 
входит во вращательную пару В  с ползуном 4, скользящим вдоль 
неподвижных направляющих q — q, ось которых образует угол 
90° с осью Ох. При вращении звена 1 вокруг оси О точка D  пол­
зуна 5 описывает трисектрису Маклорена s — s, уравнение 
которой

1 — 4cos2mр z=OD =  —  а --------------J-
и  cos ф

где ф ■ ■ полярный угол, образованный вектором pD с полярной 
осью Ох.



КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ
1139 МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ ОФИУРИДЫ

КР

в к

Звено 1 вращается вокруг неподвижной оси 
и входит в поступательную пару с ползуном 3, 
входящим во вращательную пару В  с ползу­
ном 4, скользящим вдоль неподвижных направ­
ляющих Г — Г, ось которых образует угол 90° 
с осью Ох. Звено 2 вращается вокруг неподвиж­
ной оси О и входит в поступательную пару 
с крестообразным ползуном 6, оси направляю­
щих которого взаимно перпендикулярны. Пол­
зун 6 скользит по траверзе В /  ползуна 3, ось 
которой перпендикулярна к направлению Ж  
При вращении звена 1 вокруг оси Р  точка I) 
ползуна 6 описывает офиуриду в — в, уравнение 
которой х  (х2 + у2)  = у  (тх — ау), где а и т — 

постоянные размеры механизма.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И  
МЕХАНИЗМ  АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ ПРЯМОГО 
ПАРАБОЛИЧЕСКОГО ЛИСТА

КР

в к

Звено 1 вращается вокруг неподвижной оси О и входит в поступа­
тельные пары с крестообразным ползуном 2, оси направляющих 
которого взаимно перпендикулярны, и с ползуном 3. Ползун 3 
входит во вращательную пару А  с ползуном 4, скользящим в не­
подвижных направляющих р — р, ось которых образует угол 
90° с осью Ох. Траверза Ad  ползуна 3 входит в поступательную 
пару с ползуном 6, входящим во вращательную пару В  с пол­
зуном 5, скользящим вдоль неподвижных направляющих q — q, 
ось которых совпадает с осью Ох. Траверза Be ползуна 6 входит 
в поступательную пару с ползуном 7, входящим во вращатель­
ную пару С с ползуном 8 , скользящим вдоль направляющих 
р — р.  Траверза Cf ползуна 7 входит в поступательную пару 
с ползуном 2. Фигура D A B C  будет всегда прямоугольником,- 
При вращении звена 1 вокруг оси О точка D  ползуна 2 описывает 
прямой параболический лист s — s, уравнение которого

_ „  cos 2 ф pn  =  OD = а — —К- 
и  cos3 ф

где ф — полярный угол, образованный вектором pD и полярной
осью Ох.

или Xs =  а (х2 —  г/2),
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И КР
1141 М ЕХАНИЗМ  АРТОБОЛЕВСКОГО

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ ЛИСТА
в кДЕКАРТА

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: ОР = ОС 
и Ш  = ОН. Звенья 1 и 3 вращаются вокруг неподвижной 
оси О и входят во вращательные пары С и Е  со звеньями 4 
и 5, входящими во вращательные пары Н  с ползуном 6, 
скользящим вдоль неподвижных направляющих Г — Г, ось 
которых образует угол 45° с осью Ох. Звено 3 входит в по­
ступательные пары с ползунами 7 и 8. Ползун 7 входит во 
вращательную пару А с ползуном 11, скользящим в непо­
движных направляющих р — р, ось которых образует угол 
90° с осью Ох. Ползун 8 входит во вращательную пару В с 
ползуном 10, скользящим вдоль неподвижных направляющих 
§ — ось которых образует угол 90° с осью Оу. Звено 2 вхо­
дит в поступательную пару с ползуном Р и во вращательную 
пару Е  с ползуном 11. Ползуны 12 и 13 входят во вращ а­
тельные пары П и скользят вдоль осей звеньев 1 и 2. При вра­
щении звена 1 вокруг оси О точка Б  описывает лист Декарта 
в уравнение которого

х3 + у3 = Заху.
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КУ Л ИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И  

МЕХАНИЗМ  АРТОБОЛЕВСКОГО „ 
ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ КРИВОЙ

ЛОНГШАМА

К Р

в к

Звено 1 вращается вокруг неподвижной оси О и входит 
в поступательные пары с ползунами 2 и 3. Ползун 4 сколь­
зит в неподвижных направляющих t  — i, ось которых 
образует угол 90° с осью Ох и входит во вращательную 
пару С со звеном 5, скользящим в крестообразном пол­
зуне 2  со взаимно перпендикулярными осями направляю­
щих. Ползун 3 входит во вращательную пару В  с ползу­
ном 4. При вращении звена 1 вокруг оси О точка D пол­
зуна 2 описывает кривую s — s Лонгшама, уравнение ко­
торой

р = O D  =  —Г 1_2 г  cos ф,
D  COS ф  т

где ф — полярный угол, образованный вектором рд  и 
полярной осью Ох. Кривая Лонгшама является спутницей 
циссоиды окружности р  — р с центром F и радиусом г, 
проходящей через точку О, и прямой q — q, проходящей 

через центр F,
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И МЕХАНИЗМ 
ВЯТКИНА ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ 

ОВАЛОВ КАССИНИ в к

К Р

а

Длины звеньев механизма удовлетворяют усло­
виям: ЕС = Сй = ЕЕ = ЕЕ, т. е. фигура йСйй 
является ромбом. Коленчатое звено 3 стороной 
Ва скользит в ползуне 5, вращающемся вокруг 
неподвижной оси А, а стороной ВЬ — в пол­
зуне 6, входящем во вращательную пару С 
с ползуном 7. Звено 4 входит во вращательную 
пару В  со звеном 3 и в  поступательную пару К  
со звеном 1. Ось звена 4 перпендикулярна к оси 
звена 1. Звенья 8, 9, 10 и 11 входят друг с дру­
гом во вращательные пары. Звенья 9 и 10 вра­
щаются вокруг неподвижной оси Е. Звено 2, 
входящее во вращательную пару К  со звеном 4, 
скользит в ползунах 12 и 13, образуя диагональ 
ЕВ  параллелограмма ЕСОЕ. При вращении 
кулисы 1 точка К  механизма описывает овал 
Кассини с уравнением относительно начала коор­
динат О

(х2+ у) - 2с12 (х2 — у 2)  = а — (Ґ, 

где а = В К  ж 2с1 = А ґ  = 2 0 Р  = 20А.
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1144
КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ 

ДЛЯ ЧЕРЧЕНИЯ ИЗОМЕТРИЧЕСКОЙ 
ПРОЕКЦИИ

КР

ВК

Механизм состоит из двух пантографов. Первый пантограф со­
стоит из звеньев 1 ,2 ,  3 и 4. Второй пантограф образован звенья­
ми 1, 4, 5 и 6. Звено 1 вращается вокруг неподвижной оси А.  
Звено 4 вращается вокруг неподвижной оси С. Звено 4 вхо­
дит во вращательную пару Р со звеном 3. Звенья 4 и 7 
входят во вращательные пары Р и Е ' с ползуном 8, скользящим 
по стороне а рамки 9. Звенья 5 и б входят во вращательную пару О 
с ползуном 10, скользящим вдоль стороны Ь рамки 9. При об­
водке копирующим штифтом В  ортогональной проекции каран­
даш К  вычерчивает искаженную проекцию любой плоской фи­
гуры. Общее искажение масштаба фигуры равно 1/2. Кроме того, 
в направлении оси х  масштаб будет искажаться еще на величину 
А О /А Р ,  так что искажение масштаба в направлении оси х будет 
т/2 . Д ля осуществления такой проекции длины звеньев должны 
удовлетворять условиям А А '  — А 'О  =  А "0 ';  ОО'  =  О 'Е  =  
=  А'А"; А В" =  2 С С  =  В"В =  2В'В"  =  2В 'В  =  2А!'Р =  2Р'Р"\ 
РР' — А " Р А " С '  =  АС.  При этих условиях точки А ,  О , Р 
и В  лежат на одной прямой, а расстояния А Р  и РВ  равны между 
собой. Если выбрать положение точки О так, что т =  0,577, 

т. е. А й  =  0,577 ЛЕ, то проекция будет изометрической.
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КУЛИСН О-РЫ ЧАЖ Н Ы Й МЕХАНИЗМ
ПРЕОБРАЗОВАТЕЛЯ

Коленчатое звено 1 вращается вокруг неподвижной 
оси А .  Ползун 3 скользит в неподвижных направ­
ляющих г — г. Ползуны 4 и 5, входящие во враща­
тельную пару С, скользят вдоль направляющих 
Аа и Ь — Ь звеньев 1 и 3. Ползуны 2 и 6, входящие 
во вращательную пару О, скользят вдоль направля­
ющих Ай  и Ь — Ь звеньев 1 и 3. Если точку С вести 
по заданной кривой ф ( |,  г|) =  0  с координатами 
|  и г), то точка Ь  воспроизводит кривую К (х , у) =  О 
с координатами х  и у.  Координаты т) и х, у  свя­
заны условием х =  £ и у =  | 2/г). Таким образом, 
механизм преобразует кривую ф ( |,  11) =  0  в кри­

вую К (х, у) =  0 .
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ
ПРЕОБРАЗОВАТЕЛЯ

Ползун 3 вращается вокруг неподвижной оси А . Звено 1 
входит в поступательные пары с ползунами 3 и 5 а во враща­
тельную пару В  со звеном 4, скользящим в неподвижных 
направляющих р — р.  Звено б входит во вращательную пару С 
с ползуном 5 и в  поступательную пару с крестообразным пол­
зуном 2 со взаимно перпендикулярными направлениями дви­
жения, который входит в поступательную пару с отростком а 
звена 4. Если точку О ползуна 2 вести по заданной кривой 
ф Й> ч) =  0 с координатами £ и г|, то точка С ползуна 5 
воспроизводит кривую К (х, у) =  0  с координатами х  и у. 
Координаты 1] и х, у  связаны условиями

х = |  и

где а — постоянный параметр механизма. Таким образом, 
механизм преобразует кривую ф (1 , г)) =  0  в кривую

Р (х, у ) — 0.
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ
ПРЕОБРАЗОВАТЕЛЯ

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси А,  вхо­
дит в поступательные пары с ползунами 3 и 5. Звено 4, 
входящее во вращательную пару В  с ползуном 3, сколь­
зит вдоль неподвижных направляющих р — р. Кресто­
образный ползун 2 со взаимно перпендикулярными на­
правлениями движения входит в поступательные пары 
со звеном 4 и звеном 6, входящим во вращательную пару С 
с ползуном 5. Если точку С ползуна 5 вести по заданной 
кривой qp (1, т]) =  0 с координатами |  и т), то точка D 
ползуна 2 воспроизводит кривую F (х, у) =  0 с коорди­
натами х н у .  Координаты т| и х, у  связаны условиями

* =  £ и У =

где а — постоянный параметр механизма. Таким образом, 
механизм преобразует кривую ф ( |,  г]) =  0  в кривую

F (х, у ) =  0.
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1148
КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ
КУБИЧЕСКОЙ ПАРАБОЛЫ

КР

в к

скользит вдоль неподвижных направляющих і — Ї, ось ко­
торых параллельна оси Ах,  входя во вращательную пару С 
с ползуном 4. Траверзой Ст ползун 3 входит в поступатель­
ную пару с ползуном 5, входящим во вращательную пару О 
с ползуном 6. Ползун 6 траверзой й п  входит в поступатель­
ную пару с ползуном 7, входящим во вращательную пару Е 
с ползуном 2. При вращении звена 1 точка О  описывает пара­
болу д — д, а точка Е  — кубическую параболу в — в, уравне­

ние которой Xі  =  -
2  р у  \  где 2р  — постоянный размер меха­

низма,

240



КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ КР
1149 ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ

ЭВОЛЮТЫ ЭЛЛИПСА в к

Звено 3 входит во вращательные пары А и В  с пол­
зунами 2 и 4, скользящими вдоль неподвижных направ­
ляющих а и Ь. Траверзы c u d  этих ползунов скользят 
вдоль направляющих крестообразного ползуна 5. 
Звено 1 входит во вращательную пару С со звеном 3 
и в поступательную пару с ползуном 6, входящим во 
вращательную пару D  с ползуном 5. При движении 
ползуна 2 по направляющей а точка С механизма опи­
сывает эллипс р  — р с уравнением

—5 - +  -гт  =  1. где а =  АС  и Ь =  СВ. a2 bi

При этом прямая t  — t огибает эволюту q — q эллипса, 
уравнение которой

{ a x f 3 +  ( b y f 3 =  {a2- b 2)V3.
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К У Л И С Н О -РЫ Ч А Ж Н Ы Й  М ЕХ А Н И ЗМ КР
1150 ДЛЯ ВО С П РО И ЗВ Е Д ЕН И Я  КАСАТЕЛЬНОЙ

и  ш а т у н н о й  к р и в о й в к

В основе механизма лежит ш арнирны й четырехзвенник 
ВСЕЕ, точка М  шатуна 6 которого описывает шатунную 
кривую — д. Ползуны 7 и 8 , входящие во вращательную 
пару Р, скользят вдоль осей ВЬ и Е/звен ьев  2 и 3. Звено 4 
входит во вращательную пару М  со звеном б и в  поступа­
тельную пару с ползуном 5, вращающимся вокруг точки Р. 
Точка Р  описывает кривую р — р, являющуюся неподвиж­
ной центроидой звена 6. Прямая ГМ, принадлежащая зве­
ну 4, всегда является касательной к шатунной кривой — д. 
Звено 9, вращающееся вокруг неподвижной оси А, вхо­
дит в поступательную пару с крестообразным ползуном 10 
с взаимно перпендикулярными осями направляющих. 
Точка П ползуна 10 описывает кривую г — г, являющуюся 
подерой относительно центра А шатунной кривой д — д.
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1151

КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й  
М ЕХ А Н И ЗМ  АРТОБОЛЕВСКОГО

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ 
ПОЛИТРОПИЧЕСКОЙ КРИВОЙ

КР

вк

Звено 1, имеющее форму коленчатого рычага, стороной ОЬ входит 
в поступательную пару с ползуном 3, а стороной Ой — в посту­
пательные пары с ползунами б и 7. Ползун 3 входит во враща­
тельную пару А с крестообразным ползуном 4, оси направляющих 
которого взаимно перпендикулярны. Ползун 4 скользит вдоль 
неподвижных направляющих г — г, ось которых параллельна 
оси Оу. Звено 5 входит во вращательную пару С с ползуном 6 
и в поступательную пару с ползуном 4. Ползун 8, скользящий 
вдоль неподвижных направляющих I — /, ось которых парал­
лельна оси Оу, входит во вращательную пару В  с ползуном 7. 
Траверзой В/, ось которой параллельна оси Ох, ползун 8 входит 
в поступательную пару с крестообразным ползуном 2, оси на­
правляющих которого взаимно перпендикулярны. Звено 9 вхо­
дит во вращательную пару С с ползуном 6 и поступательную 
пару с ползуном 2. При вращении звена 1 вокруг оси О точка С 
описывает параболу в — а точка О  ползуна 2 описывает верх­
нюю ветвь политропической кривой ц — ц, уравнение которой 
у  =  &Х“ 1/2, где к = а [ ^ 2 р ,  2р  и а — постоянные размеры меха­
низма. Д ля воспроизведения нижней части кривой 9 — ^ меха­
низм должен быть симметрично перестроен относительно оси Ох.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И КР
1152 МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЩТЕНИЯ
ГИПЕРБОЛЫ 4-ГО ПОРЯДКА вк

Ползун 1, скользящий вдоль неподвижных направляющих 
г — г, ось которых параллельна оси Оу, входит во вращательную 
пару В с ползуном 2 и в поступательную пару с крестообраз­
ным ползуном 3, оси направляющих которого взаимно пер­
пендикулярны. Ползун 7 скользит в неподвижных направ­
ляющих t — t, ось которых параллельна оси Оу. Ползун 7 
входит во вращательную пару А со звеном 8, имеющим форму 
коленчатого рычага с углом 90° при точке F. Траверзой Ad, ось 
которой параллельна оси Ох, ползун 7 входит в поступатель­
ную пару с ползуном 6, который входит во вращательную 
пару С с ползуном 5. Стороной Ff звено 8 входит в поступатель­
ную пару с ползуном 9, вращающимся вокруг неподвижной 
оси О. Ползун 9 траверзой On входит в поступательные пары 
с ползунами 5 и 2. Звено 4 входит в поступательную пару 
с ползуном 3. При движении ползуна 1 вдоль направляющих 
г — г точка С описывает параболу s — s, а точка D — гиперболу 
4-го порядка, имеющую три ветви. Уравнение гиперболы 
q — q:

2  2  О 2 2 2х у  — 2ра х = а р  , 
где аир — постоянные размеры механизма.
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1153

КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И  
МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ 
ПАРАБОЛЫ ВЫСШЕГО ПОРЯДКА

КР

в к

Звено 1, имеющее форму коленчатого рыча! а, вращающееся во­
круг неподвижной оси О, сторонами Ой и 0[ входит в поступа­
тельные пары с ползунами З к б .  Ползун 3 входит во вращатель­
ную пару А  с крестообразным ползуном 4, оси направляющих 
которого взаимно перпендикулярны. Ползун 4 скользит вдоль 
неподвижных направляющих  ̂ ось которых параллельна 
оси Оу. Ползун 7 входит во вращательную пару В  с крестообраз­
ным ползуном 8, оси направляющих которого взаимно перпенди­
кулярны. Ползун 8 скользит вдоль неподвижных направляющих 
г — г, ось которых параллельна оси Оу. Звено 5 Т-образной фор­
мы траверзой т — т. входит в поступательные пары с ползунами 
4 и 8, а траверзой Сп — с ползуном 10. Ползун 6 входит во вра­
щательную пару С со звеном 5. Ползун 10 входит во вращатель­
ную пару В  с ползуном 2. При вращении звена 1 вокруг оси О 
точка С описывает параболу в — в, а точка О описывает параболу 
Еысшего порядка 17 — 17, уравнение которой у  =  кх3' 2, где А =  

и У%Р=  к — — , а р и а — постоянные размеры механизма.
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1154

КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ 
МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ КРИВОЙ 
С НАКЛОННЫМ УЗЛОМ

КР

в к

Звено 1 в форме двойного коленчатого рычага 
с углом 90° при точках С и Е, вращающееся во­
круг неподвижной оси О, стороной Ст входит 
в поступательную пару с ползуном 5, а сторо­
ной Еп — в поступательную пару с ползуном 2. 
Ползун 2 входит во вращательную пару А с пол­
зуном 3, скользящим вдоль неподвижных на­
правляющих р — р, ось которых совпадает 
с осью Ох. Траверзой ? — ось которой парал­
лельна оси Оу, ползун 3 входит в поступатель­
ную пару с ползуном 4, входящим во вращатель­
ную пару I) с ползуном 5. При вращении звена 1 
вокруг оси О точка И описывает кривую с на­
клонным узлом, уравнение которой

сР , .
„2  ~Г~ , .ч I ’

где а = ОЕ и Ь
Г

= ЕС — постоянные 
механизма.

размеры
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1155

КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ 
МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ КРИВОЙ 
С НАКЛОННЫМ УЗЛОМ

К Р

в к

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси О, входит 
во вращательную пару А с ползуном 3 и в  поступательную 
пару с крестообразным ползуном 6, оси направляющих 
которого взаимно перпендикулярны. Ползун 4, скользя­
щий в неподвижных направляющих р — р, ось которых 
совпадает с осью Ох, траверзой 1 — 1 входит в поступатель­
ные пары с ползунами 2 и 3. Ползун 7, входящий во вра­
щательную пару Е  с ползуном 2, скользит вдоль оси В/  
звена 5. При вращении звена 1 вокруг оси О точка Б  пол­
зуна 2 описывает кривую § — § с наклонным узлом, урав­
нение которой

^  _  62 _
ж2 у 1

где а = ОД и 6 = ВЕ — постоянные размеры механизма.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И Кр
1156 М ЕХАНИЗМ  АРТОБОЛЕВСКОГО __ _

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ ТРИСЕКАНТЫ  в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: 0/1 =  А В  =  
=  ВС  =  СО =  ОЕ =  К ? =  СЕ =  ЕО — а и 0 #  =  а/2. Фигуры 
ОАВС  и ОВСЕ являются ромбами. Звено / ,  вращающееся вокруг 
неподвижной оси О, входит в поступательные пары с ползунами 
2 и 8 и во вращательную пару А со звеном 3. Звено 5, вращаю­
щееся вокруг неподвижной оси О, входит в поступательную пару 
с ползуном 6 и вращательную пару Е  со звеном 7. Звено 10, вы­
полненное в форме коленчатого рычага с углом 90° при точке 
Н , входит во вращательную пару Е со звеном 9, скользя стороной 
Щ  в ползуне 11, входящем во вращательную пару с ползуном 2. 
Звенья 7 и 9 входят во вращательные пары О с ползуном 8, 
скользящим вдоль оси От звена 1. Звено 3 входит во враща­
тельную пару В  с ползуном 6, скользящим вдоль оси Оп звена 5. 
Ползун 6 входит во вращательную пару В со звеном 4, вращаю­
щимся вокруг неподвижной оси С. При вращении звена 1 вокруг 
оси С точка О  описывает трисеканту с уравнением рд  =  ОО =  

а
=  ц Г Т А  или ~  У2} (х 2 У2) =  ~лГ > где а — постоянный^ сое (срI
размер механизма, ср — полярный угол, образуемый вектором рв  

и полярной осью Ох.
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1157

КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ  
М ЕХАНИЗМ  АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ПРЕОБРАЗОВАНИЯ ЭЛЛИПСА 
В АНТИВЕРСЬЕРУ

КР

в к

Длины звеньев механизма 
удовлетворяют условиям:
А О  =  Ь; И Е  =  а и 0 0 '  =
— О Т  =  а, где а и Ь — 
полуоси преобразуемого 
эллипса р — р . Ось на­
правляющих Ь —  ̂ про­
ходит через центр О’ эл­
липса р — р, а ось на­
правляющих г  — г каса- 
тельна к эллипсу в точ­
ке Р. Ползун 1, скользя­
щий вдоль неподвижных 
направляющих э — э, ось 
которых совпадает с осью 
Ох, входит во вращатель­
ную пару А  со звеном 3.
Звено 3 входит во враща­
тельную пару О с крестообразным ползуном 9, оси направляющих 
которого взаимно перпендикулярны, и во вращательную пару Е 
с ползуном 4, скользящим вдоль неподвижных направляющих 
Ь — I, ось которых параллельна оси Оу. Звено 5, вращающееся 
вокруг неподвижной оси О, входит в поступательные пары с пол­
зунами 6 и 7. Ползун 7 входит во вращательную пару В  с пол­
зуном 8, скользящим вдоль неподвижных направляющих г — г, 
ось которых параллельна оси Оу. Траверзой В[ ползун 8 входит 
в поступательную пару с ползуном 9. Звено 2 входит во враща­
тельную пару С с ползуном 6 и поступательную пару с ползу­
ном 9. При движении ползуна 1 в направляющих э — з точка О 
описывает эллипс р — р, а точка С — антиверсьеру у — ^ эл­
липса, уравнение которой

х*— 2ах3 +  4 ^ - г/2 =  0.

Если ось вращения звена 5 перенести в точку О ', то точка С 
будет описывать кривую, уравнение которой

д 4 _ а2л2+ | 1  у2 = 0.
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1158

КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И  
МЕХАНИЗМ  АРТОБОЛЕВСКОГО „ 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ КРИВОЙ  
ЖЕРАКЕКА

К Р

в к

Звено 1, имеющее форму коленчатого рычага 
с углом 90° при точке А , вращается вокруг 
неподвижной оси А  и стороной А й  скользит 
в ползуне 3. Ползун 3 входит во вращательную 
пару В  со звеном 4, вращающимся вокруг не­
подвижной оси О. Ползуны 2 и 5, входящие 
во вращательную пару Е>, скользят вдоль сто­
роны А[ звена 1 и оси Вт  звена 4. При вращении 
звена 1 вокруг оси А  точка О описывает кривую 
Ж ерабека, уравнение которой

РгУ -0 О  =  а а-\-Ь  соэф 
Ь +  а соэ ф

а 2 ( х — а)2 (х2 +  у2) =  Ь2 (ах— х2— у2)2,
где а и Ь — ОВ — постоянные размеры меха­
низма, а ф — полярный угол, образуемый век­

тором рд  и полярной осью Ох,
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫИ
1159 МЕХАНИЗМ  АРТОБОЛЕВСКОГО

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ А П И ЕН Н Ы
КР

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: 
А С  = Ъ; О Г = Е Н - О Н  - Е Е; Е В  : В Н  = ЕП : Н С  
и ЕО-НС — ЕВ*ВН  = Ъ1. Фигура ОЕНЕ является 
антипараллелограммом. Звено 1, вращающееся во­
круг неподвижной оси А, входит во вращательную 
пару С с ползуном 3, скользящим вдоль траверзы ВЗ 
ползуна 4, ось которой параллельна оси Оу. Пол­
зун 4 скользит вдоль неподвижных направляющих 
р — р, ось которых параллельна оси Ох. Звено 5 
входит во вращательные пары Е, В и Е1 со звеном 2, 
ползуном 4 и звеном 6. Звено 6 входит во вращатель­
ные пары С и О с ползуном 3 и звеном 7, которое 
входит во вращательную пару Е  со звеном 2. При 
вращении звена 1 вокруг оси А точка П звена 2 
описывает апиенну, уравнение которой 

у 2 (х —Ь)2 — 2Ьу + Ь4 = О,

где Ь — постоянный размер механизма.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й
МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ 
РАКОВИНЫ ДЮРЕРА

Крестообразный ползун 1, оси направляющих которого вза­
имно перпендикулярны, скользит вдоль неподвижных на­
правляющих р — р, ось которых совпадает с осью Ох. Ползун 2, 
скользящий вдоль неподвижных направляющих п — п, ось 
которых образует угол 45° с осью Ох, траверзой Дг, ось ко­
торой параллельна оси Оу, входит в поступательную пару 
с ползуном 1, а траверзой Ат, ось которой параллельна оси- 
Ох, — в поступательную пару с крестообразным ползуном 4, 
оси направляющих которого взаимно перпендикулярны. 
Ползун 4 скользит вдоль неподвижных направляющих г — г, 
ось которых совпадает с осью Оу. Звено 5 входит во враща­
тельную пару В с ползуном 1 и поступательную пару с пол­
зуном 3, входящим во вращательную пару С с ползуном 4. 
При движении ползуна 1 вдоль неподвижных направляющих 
р — р точки И и И' звена 5 описывают ветви q — q и q' — q' 
раковины Дюрера, уравнение которой

(х - у  + я)2(Ь2 -  у2 -  ху) = (Ь2-  у -х у )2,

где а — ОЕ и Ъ = ВО = Ж)' — постоянные размеры ме­
ханизма.
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1161
КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
ПОНСЕЛЕ ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ

КАПРИКОРНИОИДЫ

К Р

в к

Звено 1, имеющее форму коленчатого рычага с углом 90’ 
при точке О, вращается вокруг неподвижной оси О, входя 
во вращательную пару В с ползуном 3, скользящим вдоль 
оси A d  звена 4, вращающегося вокруг неподвижной оси А. 
Ползуны 2 и 5, входящие во вращательную пару D , сколь­
зят вдоль осей Ad  и Of звеньев 4 и 1. При вращении звена 1 
вокруг оси О точка D описывает каприкорниоиду q — q, 
уравнение которой

ab sin ip 9d  =  OD--------------- L

или
а +  Ь cos ф 

--Ф (by— t f — y'2)-,Ь*х'Цх* + У2)--
где а =  ОВ и Ь =  ОА — постоянные размеры механизма 
и ф — полярный угол, образованный вектором рд  и по­

лярной осью Ох,
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И
М Е Х А Н И ЗМ  А РТО БО Л ЕВ С К О ГО  

Д Л Я  П Р Е О Б Р А ЗО В А Н И Я  О К РУ Ж Н О С Т И  
В П ЕРИ Ф О РМ У

К Р

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют условию Дй = г, 
где г — радиус окружности р — р, преобразуемой в периформу. 
Звено 1 вращается вокруг неподвижной оси А и входит во вра­
щательную пару й  с крестообразным ползуном 2, оси направ­
ляющих которого взаимно перпендикулярны. Звено 3 вращается 
вокруг неподвижной оси О и входит в поступательные пары с 
ползунами 4 и 5. Ползун 5 входит во вращательную пару В 
с ползуном 6, скользящим вдоль неподвижных направляющих 
1— 6 ось которых параллельна оси Оу. Траверзой В/, ось кото­
рой параллельна оси Ох, ползун 6  входит в поступательную 
пару с ползуном 2. Звено 7 входит во вращательную пару с пол­
зуном 4 и поступательную пару с ползуном 2. При вращении 
звена 1 вокруг оси А точка Е) описывает окружность р — р, 
а точка С — обобщенную периформу уравнение которой

х — 2Ьх2 —( г —Ь2)х 2 + а  у =0,
где а и Ь — постоянные размеры механизма. Если центр враще­
ния звена 3 будет в точке О', лежащей на окружности, то точка 
С описывает периформу уравнение которой

4 о  3 , 2 2  г,х  —2гх + а у  = 0.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й
МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ПРЕОБРАЗОВАНИЯ ОКРУЖНОСТИ 
В КРИВУЮ СЛЮСА

Длины звеньев механизма удовлетворяют условию ОБ = г, 
где г — радиус окружности р — р, преобразуемой в кри­
вую Слюса. Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной 
оси О, входит во вращательную пару I) с крестообразным 
ползуном 2, оси направляющих которого взаимно перпен­
дикулярны. Звено 3, вращающееся вокруг неподвижной 
оси О, входит в поступательные пары с ползунами 4 и 5. 
Ползун 5 входит во вращательную пару В с ползуном 6, 
скользящим вдоль неподвижных направляющих / — /, 
ось которых параллельна оси Оу. Траверзой В/, ось ко­
торой параллельна оси Ох, ползун 6 входит в поступатель­
ную пару с ползуном 2. Звено 7 входит во вращательную 
пару С с ползуном 4 и поступательную пару с ползуном 2. 
При вращении звена 1 вокруг оси О точка I) описывает 
окружность р — р, а точка С — кривую <? — <? Слюса, 
уравнение которой

х4  + г х 2 + а у 2 = О, 

где а — постоянный размер механизма,
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1164

КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И  
М ЕХАН И ЗМ  АРТОБОЛЕВСКОГО  

ДЛЯ ПРЕОБРАЗОВАНИЯ ОКРУЖНОСТИ  
В Л ЕМ Н И С К А ТУ  ЖЕРОНО

К Р

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют условию ОЛ = г, 
где г — радиус окружности р — р, преобразуемой в лемни­
скату Жероно. Ось направляющих г — г касательна к 
окружности р — р. Звено 1 вращается вокруг неподвижной 
оси О и входит во вращательную пару Л с крестообразным 
ползуном 2, оси направляю щ их которого взаимно перпен­
ди кулярн ы . Звено 3 вращается вокруг неподвижной оси О 
и входит в поступательные пары с ползунами 4 и 5. Ползун 5 
входит во вращательную пару В  с ползуном 5, скользящим 
вдоль неподвижных направляю щ их г — г, ось которых 
параллельна оси Оу. Траверзой В/, ось которой параллель­
на оси Ох, ползун 6 входит в поступательную пару с пол­
зуном 2. Звено 7 входит во вращательную пару С с ползу­
ном 4 и в  поступательную пару с ползуном 2. При враще­
нии звена 1 вокруг оси О точка Л описывает окружность 
р — р, а точка С — лемнискату Жероно, уравнение кото­
рой

4 2  /  2 2\X  = г  (х — у).
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КУЛНСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И  
М ЕХАНИЗМ  АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ПРЕОБРАЗОВАНИЯ ОКРУЖНОСТИ 
В ПЕРИФОРМУ

КР

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют условию ОА = 
= АО = г, где г — радиус окружности р — р, преобра­
зуемой в периформу. Звено 1 вращается вокруг неподвиж­
ной оси А и входит во вращательную пару Ь  с крестооб­
разным ползуном 2, оси направляющих которого взаимно 
перпендикулярны. Звено 3 вращается вокруг неподвиж­
ной оси О и входит в поступательные пары с ползунами 5 
и 4. Ползун 5 входит во вращательную пару В  с ползу­
ном 6, скользящим вдоль неподвижных направляю щ их 
t — t, ось которых параллельна оси Оу и проходит через 
центр А окружности р —р. Траверзой В/, ось которой 
параллельна оси Ох, ползун 6 входит в поступательную 
пару с ползуном 2. Звено 7 входит во вращательную 
пару С с ползуном 4 и поступательную пару с ползуном 2. 
При вращении звена 1 вокруг оси А точка Л описывает 
окружность р — р, а точка С — периформу, уравнение 
которой

х4 — 2гх + г у  =  О,

9  И. И. Артоболевский, т. II 257
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КУ ЛИ СН О -РЫ ЧАЖ Н Ы И  
МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ПРЕОБРАЗОВАНИЯ ОКРУЖНОСТИ  
В АНТИВЕРСЬЕРУ

к р

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют условию ОА = 
= ДО — г, где г — радиус окружности р — р, преобра­
зуемой в антиверсьеру. Ось направляющих Г—Г каса-
тельна к окружности р — р. Звено 1 вращается вокруг
неподвижной оси А и входит во вращательную пару О 
с крестообразным ползуном 2, оси направляю щ их кото­
рого взаимно перпендикулярны. Звено 3 вращается во­
круг неподвижной оси О и входит в поступательные 
пары с ползунами 4 и 5. Ползун 5 входит во вращательную 
пару В с ползуном 6, скользящим в неподвижных направ­
ляющих Г — Г, ось которых параллельна оси Оу. Тра­
верзой В/, ось которой параллельна оси Ох, ползун 6 
входит в поступательную пару с ползуном 2. Звено 7
входит во вращательную пару С с ползуном 4 и поступа­
тельную пару П с ползуном 2. При вращении звена 1 
точка Б  описывает окружность р — р, а точка С — анти­
версьеру, уравнение которой

х4 - 2гх + 4г у = 0.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫИ  
МЕХАНИЗМ  АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ПРЕОБРАЗОВАНИЯ ОКРУЖНОСТИ
В КРИВУЮ 4-ГО ПОРЯДКА

КР

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют условию АС= 
= г, где г — радиус окружности р — р, преобразуемой 
в кривую 4-го порядка. Звено 1 вращается вокруг непо­
движной оси А и входит во вращательную пару С с ползу­
ном 3. Звено 4 вращается вокруг неподвижной оси О и 
входит во вращательные пары с ползунами 3 и 5. Ползун 5 
входит во вращательную пару В с ползуном 6, скользя­
щим вдоль неподвижных направляющих ? — б ось кото­
рых параллельна оси Оу. Траверзой В/, ось которой парал­
лельна оси Ох, ползун 6 входит в поступательную пару 
с крестообразным ползуном 2 , оси направляю щих кото­
рого взаимно перпендикулярны. Звено 7 входит во враща­
тельную пару С с ползуном 3 и скользит в ползуне 2. 
При вращении звена 1 вокруг оси А точка С описывает 
окружность р — р, а точка Л ползуна 2 — кривую 4-го 
порядка, уравнение которой

а х  + хгу2 — 2агЬх = а2 (г — Ь2) ,  
где а и Ь — постоянные размеры механизма.
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ 
МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ПРЕОБРАЗОВАНИЯ ОКРУЖНОСТИ 
В КРИВУЮ 4-ГО ПОРЯДКА

КР

ВК

Длины звеньев механизма удовлетворяют условию ОС = г, 
где г — радиус окружности р — р, преобразуемой в кри­
вую 4-го порядка. Звено 1 вращается вокруг неподвижной 
оси О и входит во вращательную пару С со звеном 5, входя­
щим в поступательную пару с крестообразным ползуном 2, 
оси направляющих которого взаимно перпендикулярны. 
Ползун 4 скользит вдоль неподвижных направляющих 1 — 1, 
ось которых параллельна оси Оу и входит во вращательную 
пару В с ползуном 3, входящим в поступательную пару со 
звеном 1. Траверзой В/, ось которой параллельна оси Ох, 
ползун 4 входит в поступательную пару с ползуном 2. При 
вращении звена 1 вокруг оси О точка С описывает окруж­
ность р — р, а точка Ъ ползуна 2 — кривую 4-го порядка, 
уравнение которой

х (а + у ) = а  г, 
где а — постоянный размер механизма.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й
МЕХАНИЗМ НЕУБЕРГА -  ПОЛЫНОВСКОГО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ КРИВЫХ 
4-ГО ПОРЯДКА

Ползун 1 скользит в неподвижных направ­
ляющих р — р, ось которых совпадает с осью 
Оу. Звено 3, имеющее форму коленчатого 
рычага с углом 90° при точке С, входит во 
вращательную пару А с ползуном 1 и сторо­
ной Cf скользит в ползуне 2, вращающемся 
вокруг неподвижной оси В. При движении 
ползуна 1 в направляющих р — р точка D 
звена 3 описывает алгебраическую кривую 
4-го порядка, уравнение которой

(х3— а х  +  cd f- +  (ух — be)2 = (ab + dy  — Ьх)г,

где а, Ъ, e n d — постоянные размеры меха­
низма.

При а = АС точка D описывает алгебраи­
ческую кривую 3-го порядка.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И
МЕХАНИЗМ НЕУБЕРГА -  ПОЛЫНОВСКОГО

ДЛЯ ВОСГ КРИВЫХ

Ползун 1 скользит в неподвижных направ­
ляющих р — р, ось которых совпадает с 
осью Оу. Звено 3, имеющее форму коленча­
того ры чага с углом 90° при точке С, входит 
во вращательную пару А с ползуном 1 и 
стороной С / скользит в ползуне 2, вращаю­
щемся вокруг неподвижной оси В. При дви­
жении ползуна 1 в направляющих р — р 
точка Б  звена 3 описывает алгебраическую 
кривую 4-го порядка, уравнение которой

(х2 — а х  + сА)2 + (ух + Ьх)2 = (аЪ + с1у — Ьх)2,
где а, Ь, с и ё  — постоянные размеры меха­
низма.

При а = АС точка Б  описывает алгебраи­
ческую кривую 3-го порядка.

ВК
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1171 КУ Л И СН О -РЫ ЧА Ж Н Ы И  МЕХАНИЗМ
ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ НЕФРОИДЫ

КР

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют условию 
Об =  а. Звено 1 вращается вокруг неподвижной 
оси О и входит во вращательную пару В  с ползу­
ном 3, скользящим вдоль оси АЬ звена 4. Звено 4 
вращается вокруг неподвижной оси А . Звено 5 
входит во вращательную пару С с ползуном 3 и вра­
щательную пару О с ползуном 2 , скользящим вдоль 
оси Ой звена 1. Точка О описывает нефроиду р — р, 
уравнение которой

=  О й — а ^ 1 +  2 в т  £ 

или
(.V3 +  г/3) (л:3 +  у2 — а2)2 =  4а2 (х2 +  у2 — ах)2, 

где ф — полярный угол, образуемый вектором Рд 
и полярной осью Ох,
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1172 К У Л И С Н О -РЫ ЧА Ж Н Ы И  МЕХАНИЗМ
ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ КРА НИО ИДЫ

КР

ВК

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: AD  =  
=  CF =  Е А ' и CF >  С £. Звено 7 вращается вокруг 
неподвижной оси С. Кулиса 2 вращается вокруг непо­
движной оси Е. В кулисе 2 скользит ползун 3, входящий 
во вращательную пару со звеном 1. Звено 4 входит во 
вращательные пары D  и А  со звеном 1 и ползуном 5, 
скользящим вдоль кулисы 2. При указанных соотноше­
ниях длин звеньев точки А  и А ' механизма описывают 
краниоиду, состоящую из двух ветвей а и Ь, полярное 
уравнение которой

p =  acosq> -f- b Y  1 — т2 sin2ф -j- c Y  1 — № sin2 ф> 
где р =  £74; а == ЕС; b =  CD; с =  AD  =  CF;

ЕС  . FD 
т =  ж - к  =  т - ш

и ф — угол, образованный вектором р с осью Е у. При 
указанном положении звена AD  точка А  описывает первую 
ветвь а краниоиды. При установке звена 4 в положение 4' 
точка А ' описывает вторую ветвь краниоиды, самопересе- 

кающуюся в точке £ ,

264



КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ 
МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ 
Ш И Д И С Т А Н Т Ы  Й Л И П С А

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: ВО = а; 
ВС = Ь, где а и Ь — полуоси эллипса — д. Ползун 1 сколь­
зит вдоль неподвижных направляющих р — р, ось которых 
совпадает с осью Оу и входит во вращательную пару П со 
звеном 4, входящим во вращательную пару С с ползуном 5, 
скользящим вдоль неподвижных направляющих Г — Г, ось 
которых совпадает с осью Ох. Ползуны I  и 5 имеют траверзы 
Вс! и С/, оси которых параллельны соответственно осям Ох 
и Оу. Этими траверзами ползуны 1 и 5 входят в поступатель­
ные пары с крестообразным ползуном 6, оси направляющих 
которого взаимно перпендикулярны. Звено 2 входит во вра­
щательную пару В  со звеном 4 и поступательную пару с пол­
зуном 3, входящим во вращательную пару А с ползуном 6. 
Точка В  звена 2 описывает эллипс д — д. Любая другая 
точка этого звена будет описывать эквидистанту эллипса 
д — д. На чертеже показаны  эквидистанты 8 — 5 и г — г, 

описываемые точками Е  и Р  звена 2.
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ 
ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ ЭКВИДИСТАНТ 

ШАТУННОЙ КРИВОЙ ШАРНИРНОГО 
ЧЕТЫРЕХЗВЕННИКА

КР

в к

В основе механизма лежит шарнирный четырехзвенник 
АСИО, точка В шатуна 5 которого описывает шатунную 
кривую q — q. Звенья 1 и 6 входят в поступательные пары 
с ползунами 7 и 4, входящими во вращательную пару Р. 
Звено 2 входит во вращательную пару В с шатуном 5 
и в поступательную пару с ползуном 3, входящим во вра­
щательную пару Р  с ползунами 4 и 7. При вращении звена 1 
вокруг неподвижной оси А любая точка звена 2, лежащая на 
оси РВР, описывает эквидистанту шатунной кривой q — q. 
На чертеже показаны участки р — р и Г — Г эквидистант, 

описываемых точками Р и Р.
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1175
КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ КРИВЫХ

ДЕФОРМИРОВАННОЕО ЭЛЛИПСА

КР

ВК

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: ВО  =  а; 
ВС =  Ь, где а и Ь — полуоси эллипса д — </. Ползун 1 сколь­
зит вдоль неподвижных направляющих I — t, ось которых 
совпадает с осью Оу и входит во вращательную пару I) со 
звеном 4. Звено 4 входит во вращательные пары А и С со 
звеном 2 и ползуном 5, скользящим вдоль неподвижных на­
правляющих г — г, ось которых совпадает с осью Ох. Звено 2 
входит в поступательную пару с ползуном 3, вращающимся 
вокруг неподвижной оси О. При движении ползуна 1 в на­
правляющих Ь —  I точка В  звена 2 описывает эллипс ^ — <?, 
уравнение которого

Р в- --ОВ = /
а 26 2

6 2 соэ2 ф +  а2 э т 2 ф ’

где ф — полярный угол, образуемый вектором р д и поляр­
ной осью Ох. Любая другая точка звена 2, лежащая на его 
оси, опишет кривую, которая будет кривой деформирован­
ного эллипса по радиусу-вектору е началом в центре эллипса. 
На чертеже показаны кривые 1 —  1, э — э, т  — т  и п — п, 
описываемые точками С, £ , 7  и Я  звена 2. Полярное уравне­
ние для любой точки К , лежащей на расстоянии сі от точки В,

Р К  =  Р В ± й -
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й МЕХАНИЗМ КР
1176 ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ

ЛОГАРИФМИЧЕСКОЙ
ИЛИ ПОКАЗАТЕЛЬНОЙ КРИВОЙ вк

Крестообразный ползун 1 с взаимно перпен­
дикулярными осями скользит в направляю ­
щей р. Звено 3 скользит в ползуне 1 и входит 
во вращательную пару К  со звеном 4, которое 
скользит в ползуне 5, входящем во враща­
тельную пару А с ползуном 1. Ролик 2 с ост­
рым ребром вращается вокруг оси а — а. 
При движении ползуна 1 вдоль оси х — х 
направляющей р ролик 2 , врезаясь острым 
ребром в плоскость чертежа, в каждый мо­
мент движется вдоль прямой АК. Звено 3 
движется в направлении, перпендикуляр­
ном к оси х — х. Огибающая последователь­
ных положений прямой АК  представляет 
собой логарифмическую или показательную 
кривую, уравнение которой

у = к е вх,
где а = АВ, к — начальное положение орди­
наты у  при х = 0, е — основание натураль­

ных логарифмов.
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1177
КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
ВЯТКИНА ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ

ЕИПЕРБОЛИЧЕСКОЙ СПИРАЛИ

КР

ВК

Звено 1 вращается вокруг не­
подвижной оси А  и входит во 
вращательную пару В  с ползу­
ном 4, скользящим вдоль оси 
звена 5. Звено 3 входит во вра­
щательную пару К  со звеном 5 
и скользит в направляющей а, 
принадлежащей звену 1, ось 
которой перпендикулярна к на­
правлению А В . Ролик 2 с ост­
рым ребром вращается вокруг 
оси Ь — Ъ. При вращении звена 1 
вокруг неподвижной оси А  ро­
лик 2, врезаясь заостренным ребром в плоскость чертежа, в каж­
дый момент движется вдоль прямой В К . Огибающая последова­
тельных положений этой прямой представляет собой гиперболи­
ческую спираль, уравнение которой относительно полюса А 
в полярной системе координат рф — а , где р — А К', а — АВ;

Ф — угол поворота радиуса-вектора р.

1178
ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫИ 

МЕХАНИЗМ ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ 
ЛОЕАРИФМИЧЕСКОЙ СПИРАЛИ

КР

ВК

Ползун 1 вращается во­
круг неподвижной оси А .
В ползуне 1 скользит 
звено 3. Колесо 2 враща­
ется вокруг оси £> — П .
При вращении ползуна 1 
вокруг неподвижной оси А 
ролик 2, врезаясь острым 
краем в плоскость чер­
тежа, в каждый момент 
движется вдоль прямой, 
совпадающей с его пло­
скостью. Огибающая последовательных положений этой прямой 
представляет собой логарифмическую спираль, уравнение кото­
рой в полярных координатах относительно полюса А р — а е ^ 1еа, 
где р =  А К ; ф — угол поворота радиуса-вектора р ; а — А В  — 
начальная величина радиуса-вектора, е — основание натураль­

ных логарифмов.
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ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫИ 
1179 МЕХАНИЗМ ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ

ДУРИ ЭВОЛЬВЕНТЫ

КР

ВК

Звено 1 вращается вокруг не­
подвижной оси А  и входит в по­
ступательную пару В  со звеном 3. 
Ролик 2 вращается вокруг оси 
О — й .  При вращении звена 1 
вокруг неподвижной оси А ро­
лик 2, врезаясь заостренным 
ребром в плоскость чертежа, 
в каждый момент движется по 
прямой пересечения плоскости 
чертежа и плоскости ролика 2. 
Огибающая последовательных 
положений этой прямой пред­
ставляет собой эвольвенту, урав­
нение которой относительно по­
люса А

Л  =  сир,

где Л — А К \ а =  АВ; <р — угол 
поворота звена 1.
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ 
1180 ВЯТКИНА ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ

СПИРАЛИ АРХИМЕДА

КР

в к

Звено 1 вращается вокруг неподвижной оси А  и 
входит во вращательную пару В с ползуном 5, 
скользящим вдоль оси звена 4. Звено 3 входит во 
вращательную пару К  и скользит в направляющей а, 
принадлежащей звену 1, ось которой перпендику­
лярна к направляющей А В . Ролик 2 с острым 
ребром вращается вокруг оси звена 4. При враще­
нии звена 1 вокруг неподвижной оси А  ролик 2, 
врезаясь острым краем в плоскость чертежа, в каж ­
дый момент движется вдоль прямой пересечения 
плоскости чертежа и плоскости, перпендикулярной 
к оси вращения ролика. Огибающая последователь­
ных положений ролика 2 представляет собой спи­
раль Архимеда, уравнение которой в полярных 
координатах относительно полюса А

р = а ( < р  +  ф„),
где а =  А В \ р =  А К \ Ф — угол поворота радиуса- 

вектора р; фи — начальный угол.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й МЕХАНИЗМ КР
1181 ВЯТКИНА ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ ---------

ПОКАЗАТЕЛЬНОЙ к р и в о й в к

Крестообразный ползун 1 со взаимно перпен­
дикулярными осями скользит вдоль неподвиж­
ной направляющей р и входит во вращательную 
пару А  со звеном 2, которое скользит вдоль оси 
звена 7. Звено 7 входит во вращательную пару В 
со звеном 6, скользящим в направляющей q 
ползуна 1. Звенья 4 и 5, входящие во вращатель­
ную пару К, скользят вдоль оси звеньев 2 и 6. 
Ролик 3 с острым ребром вращается вокруг 
оси а — а. При движении ползуна 1 вдоль оси Ох 
направляющей р ролик 3, врезаясь острым 
краем в плоскость чертежа, в каждый момент 
движется вдоль прямой АВ. При этом кулиса 2, 
ось которой направлена перпендикулярно к пря­
мой АВ, поворачивается, и точка К  описывает 
показательную кривую, уравнение которой

у = Ь е~ ах,

где а = АО; Ь — значение ординаты у  при 
х = 0 , е — основание натуральных логарифмов,
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й КР
1182 МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ ЦЕНТРОИД
Ш АРНИРНЫ ХЧЕТЫ РЕХЗВЕННИКОВ в к

В основе механизма лежит шарнирный четы- 
рехзвенник АВСЕ), к которому присоединена 
двухповодковая группа, состоящая из двух 
ползунов 5 и 6 с шарниром Е  между ними. 
Механизм предназначен для вычерчивания 
центроид звеньев 2 и 4. Вычерчивающая точка 
находится в центре шарнира Е. На чертеже 
показано положение механизма, вычерчи­
вающего неподвижную центроиду С4, т. е. 
когда шарниры А и Н неподвижны. Для вы­
черчивания подвижной центроиды С2 за­
крепляются шарниры В и С, а шарниры 
А и Н освобождаются. Нужные центроиды 
могут быть получены соответствующим вы­
бором длин звеньев 1, 2, 3 и 4, что дости­
гается перемещением шарниров В, С и Н в 

прорезях Е, О, Н  и К  звеньев 1, 2, 3 и 4.
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КУЛИСНЫИ МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 
1183 ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ ЦЕНТРОИД

КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННОГО МЕХАНИЗМА

КР

в к

В основе механизмов лежит кривошипно- 
ползунный механизм ABC, к которому при­
соединена двухповодковая группа, состоя­
щая из двух ползунов 5 и 6 с шарниром Е 
между ними. Механизм предназначается для 
вычерчивания подвижных и неподвижных 
центроид звеньев 2 и 4. Вычерчивающая 
точка находится в центре шарнира Е. На чер­
теже показана настройка механизма для вы­
черчивания неподвижной центроиды Св, т. е. 
для случая, когда звено 4 неподвижно. 
Для вычерчивания подвижной центроиды Са 
шарниры В и С скрепляются с неподвижной 
плоскостью, а звено 4 освобождается. Раз­
личные очертания центроид могут быть по­
лучены соответствующим выбором длин 
звеньев 1 и 2, что достигается перемещением 
шарниров В и С в прорезях F  и G звеньев 1 и 2.
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КУЛИСНЫЙ МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 
ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ ЦЕНТРОИД 

КУЛИСНОГО МЕХАНИЗМА 
С ДВУМЯ КАЧАЮЩИМИСЯ ПОЛЗУНАМИ

В основе механизма лежит кулисный меха­
низм с двумя качающимися вокруг осей 
А и В ползунами, состоящий из звеньев 1, 
2, 3 и 4, к которому присоединен крестооб­
разный ползун 5. Механизм предназнача­
ется для вычерчивания подвижных и непо­
движных центроид звеньев 2 и 4. Вычерчи­
вающая точка Е  находится в центре кресто­
образного ползуна 5. На чертеже показана 
настройка механизма для вычерчивания не­
подвижной центроиды Св. Для вычерчивания 
подвижной центроиды Св звено 2 скрепляется 
с неподвижной плоскостью, а звено 4 осво­
бождается. Различные очертания центроид 
могут быть получены изменением расстояния 
между шарнирами А и В, что достигается 
перемещением шарнира А в прорези Е  звена 4.
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КУЛИСНЫЙ МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО КР
1185 ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ ЦЕНТРОИД 

МЕХАНИЗМА ЭЛЛИПСОГРАФА в к

В основе механизма лежит ку­
лисный механизм эллипсографа, 
состоящий из звеньев 1, 2, 3 и 4, 
к которому присоединен кресто­
образный ползун 5. Механизм 
предназначается для вычерчи­
вания подвижных и неподвиж­
ных центроид звеньев 2 и 4. 
Вычерчивающая точка Е  на­
ходится в центре крестообраз­
ного ползуна 5. На чертеже 
показана настройка механизма 
для вычерчивания неподвижной 
центроиды Сн. Для вычерчи­
вания подвижной центроиды Св 

звено 2 скрепляется с неподвижной плоскостью, а звено 4 осво­
бождается. Различные очертания центроид могут быть получены 
изменением расстояния между шарнирами А и В, что достигается 

перемещением шарнира В в прорези Е  звена 2.

КУЛИСНЫЙ МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО КР
1186 ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ ЦЕНТРОИД 

ТАНГЕНСНОГО МЕХАНИЗМА в к

В основе механизма лежит тан- 
генсный механизм, состоящий 
из звеньев 1, 2, 3 и 4, к которому 
присоединена двухповодковая 
группа, состоящая из ползунов 
5 и 6 с шарниром Е  между ними. 
Механизм предназначается для 
вычерчивания подвижных и не­
подвижных центроид звеньев 2 
и 4. Вычерчивающая точка на­
ходится в центре шарнира Е. 
На чертеже показана настройка 
механизма для вычерчивания не­
подвижной центроиды Сн. Для 
вычерчивания подвижной цент­
роиды Св ползун 2 скрепляется 
с неподвижной плоскостью, а 
звено 4 освобождается. Различ­
ные очертания центроид могут 

быть получены соответствующим выбором положения шарнира 
А в прорези Е  звена 4.



1187
КУЛИСНЫИ МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ ЦЕНТРОИД
КУЛИСНОГО МЕХАНИЗМА

КР

ВК

В основе механизма лежит кулисный механизм ABC 
с качающейся вокруг неподвижной оси С кулисой 3, 
к которой присоединена двухповодковая группа, со­
стоящая из двух ползунов 5 и 6 с шарниром Е  между 
ними. Механизм предназначается для вычерчивания 
подвижных и неподвижных центроид звеньев 2 и 4. 
Вычерчивающая точка находится в центре шарнира Е. 
На чертеже показана настройка механизма для вы­
черчивания неподвижной центроиды Св, т. е. для слу­
чая, когда звено 4 неподвижно. Для вычерчивания 
подвижной центроиды Св ползун 2 скрепляется с не­
подвижной плоскостью, а звено 4 освобождается. Раз­
личные очертания центроид могут быть получены со­
ответствующим выбором длин звеньев 1 и 4, что дости­
гается перемещением шарниров В и С в прорезях F  и G 

звеньев 1 и 4.
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КУЛИСНЫЙ МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 
ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ ЦЕНТРОИД 

КУЛИСНОГО МЕХАНИЗМА 
С КАЧАЮЩИМСЯ ПОЛЗУНОМ

В основе механизма лежит кулисны й механизм 
ABC с качающимся вокруг неподвижной оси С 
ползуном 3, к которому присоединена двухпо­
водковая группа, состоящая из двух ползунов 
5 и 6 с шарниром Е  между ними. Механизм 
предназначается для вычерчивания подвижных 
и неподвижных центроид звеньев 2 и 4. Вычер­
чивающая точка находится в центре шарнира Е. 
На чертеже показана настройка механизма для 
вычерчивания неподвижной центроиды Св. Для 
вычерчивания подвижной центроиды Св кулиса 2 
скрепляется с неподвижной плоскостью, а звено 4 
освобождается. Различные очертания центроид 
могут быть получены соответствующим выбором 
длин звеньев 1 и 4, что достигается перемещением 
шарниров В и С в прорезях F  и G звеньев 1 и 4.
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1189

к у л и с н о -р ы ч а ж н ы й

МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 
ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ РУЛЕТТ 

ЦЕНТРОИД ШАРНИРНЫХ 
ЧЕТЫРЕХЗВЕННИКОВ

KP

в к

В основе механизма лежит шарнирный четырехзвенник ABCD, 
к которому присоединена двухповодковая группа, состоящая 
из двух ш арнирно соединенных ползунов 5 и 6. Звенья 1 и 3 
снабжены колесиками 7 и 8 с острыми ребрами, имеющими 
возможность только поворачиваться вокруг своих осей. 
Механизм предназначается для вычерчивания рулетт центроид 
звеньев 2 и 4, для чего острие, находящееся в центре шарнира 
Е, устанавливается на кривой, относительно которой необ­
ходимо получить рулетту центроиды звена 2 или 4; колесики 
7 и 8 устанавливаются на планшете. Если перемещать острие 
шарнира Е  вдоль указанной кривой так, чтобы колесики 7 и 8 
катились по планшету, то любая из точек плоскостей G и Н, 
скрепленных со звеньями 2 и 4, будет описывать соответствую­
щую рулетту центроиды звена 2 или звена 4. На чертеже 
показана рулетта /  — /  центроиды С2 звена 2, описанная 
точкой Е  звена 2 при перемещении острия ш арнира Е  вдоль 
прямой а — а, что соответствует качению подвижной цент­
роиды С2 звена 2 по прямой а — а. Настройка механизма 
на различные центроиды осуществляется установкой шарни­

ров В, С и D в соответствующих прорезях.
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1190

КУЛИСНЫИ МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 
ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ РУЛЕТТ 

ЦЕНТРОИД КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННОГО 
МЕХАНИЗМА

КР

в к

В основе механизма лежит кривошипно-ползунный механизм ЛВС, 
к которому присоединена двухповодковая группа, состоящая 
из двух ползунов 5 и 6 с шарниром Е  между ними. Звенья 1 и 3 
снабжены колесиками 7 и 8 с острыми ребрами, имеющими воз­
можность только поворачиваться вокруг своих осей. Механизм 
предназначается для вычерчивания рулетт центроид звеньев 
2 и 4, для чего острие, находящееся в центре ш арнира Е, уста­
навливается на кривой, относительно которой необходимо полу­
чить рулетту центроиды звена 2 или звена 4. Колесики 7 ж 8 
устанавливаются на планшете. Если перемещать острие ш арнира 
Е  вдоль выбранной кривой так, чтобы колесики 7 и 8 катились 
по планшету, то любая из точек плоскостей С и Е[, скрепленных 
со звеньями 2 и 4, будет описывать соответствующую рулетту 
центроиды звена 2 или звена 4. Настройка механизма на различ­
ные центроиды осуществляется установкой шарниров В  и С 

в соответствующих прорезях.
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1191
КУЛИСНЫЙ МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОЕО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ РУЛЕТТ 
ЦЕНТРОИД ТАНГЕНСНОГО МЕХАНИЗМА

КР

вк

/ к

В основе механизма лежит тангенсный механизм, со­
стоящий из звеньев 1, 2, 3 и 4, к которому присоединена 
двухповодковая группа, состоящая из двух ползунов 
5 и 6 с шарниром Е  между ними. Звенья 1 и 3 снабжены 
колесиками 7 и 8 с острыми ребрами, имеющими воз­
можность только поворачиваться вокруг своих осей. 
Механизм предназначается для вычерчивания рулетт 
центроид звеньев 2 и 4, для чего острие, находящееся 
в центре ш арнира Е, устанавливается на кривой, отно­
сительно которой необходимо получить рулетту цент­
роиды звена 2 или звена 4. Колесики 7 и 8 устанавли­
ваются на планшете. Если перемещать острие ш арни­
ра Е  вдоль выбранной кривой так, чтобы колесики 
7 и 8 катились по планшету, то любая из точек плоско­
сти С и  Н, скрепленных со звеньями 2 и 4, будет опи­
сывать соответствующую рулетту центроиды звена 2 
или звена 4. Настройка механизма на различные 
центроиды осуществляется установкой шарнира А 

в прорези звена 4.



1192

КУЛИСНЫИ МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 
ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ РУЛЕТТ 

ЦЕНТРОИД КУЛИСНОГО МЕХАНИЗМА 
С КАЧАЮЩИМСЯ ПОЛЗУНОМ

К Р

в к

В основе механизма лежит кулисный механизм ABC 
с качающимся ползуном 3, к которому присоединена 
двухповодковая группа, состоящая из двух ползунов 
5 и 6 с шарниром Е  между ними. Звенья 1 и 3 снабжены 
колесиками 7 и 8 с острыми ребрами, имеющими воз­
можность только поворачиваться вокруг своих осей. 
Механизм предназначается для вы черчивания рулетт 
центроид звеньев 2 и 4, для чего острие, находящееся 
в центре ш арнира Е, устанавливается на кривой, отно­
сительно которой необходимо получить рулетту цент­
роиды звена 2 или звена 4. Колесики 7 и 8 устанавли­
ваются на планшете. Если перемещать острие ш арнира Е  
вдоль выбранной кривой так, чтобы колесики 7 и i  
катились по планшету, то любая из точек плоскостей 
(7 и Н  скрепленных со звеньями 2 и 4, будет описывать 
соответствующую рулетту центроиды звена 2 или 
звена 4. Настройка механизма на различные центроиды 
осуществляется установкой шарниров В  и С в соответ­

ствующих прорезях.
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КУЛИСНЫИ МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО КР
1193 ДЛЯ ВО С П РО И ЗВЕДЕН И Я РУЛЕТТ

ЦЕНТРОИД КУЛИСНОГО М ЕХАН И ЗМ А в к

В основе механизма лежит кулисный механизм ЛВС 
с качающейся кулисой 3, к которому присоединена двух­
поводковая группа, состоящая из двух ползунов 5 и 6 с 
шарниром Е  между ними. Звенья 1 и 3 снабжены колеси­
ками 7 и 8 с острыми ребрами, имеющими возможность 
только поворачиваться вокруг своих осей. Механизм пред­
назначается для вычерчивания рулетт центроид звеньев 
2 и 4, для чего острие, находящееся в центре ш арнира Е, 
устанавливается на кривой, относительно которой необ­
ходимо получить рулетту центроиды звена 2 или звена 4. 
Колесики 7 и 8 устанавливаются на планшете. Если пере­
мещать острие ш арнира Е  вдоль выбранной кривой так, 
чтобы колесики 7 и 8 катились по планшету, то любая 
из точек плоскостей С и  Н, скрепленных со звеньями 
2 и 4, будет описывать соответствующую рулетту центро­
иды звена 2 или звена 4. Настройка механизма на раз­
личные центроиды осуществляется установкой шарниров 

В и С в соответствующих прорезях.
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1194

КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И  
М ЕХАНИЗМ  АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ РУЛЕТТ 
ОКРУЖНОСТЕЙ

к р

в к

В основе механизма лежит четырехзвенный кулис­
ный механизм двух ползунов, состоящий из звеньев 
1, 2, 3 и 4 с присоединенным крестообразным пол­
зуном 5 с острием Е  в центре. Звенья 1 и 3 снаб­
жены колесиками 6 и 7 с острыми ребрами. Меха­
низм предназначается для вычерчивания рулетт 
окружности, для чего острие Е  устанавливается на 
кривой, относительно которой необходимо полу­
чить рулетту окружности; колесики б и 7 устанав­
ливаются на планшете. Если теперь перемещать 
острие Е  вдоль указанной кривой так, чтобы ко- 
Лесйки 6 и 7катились по планшету, то любая из точек 
плоскости Е[, скрепленной со звеном 4, будет опи­
сывать соответствующую рулетту окружности. На­
стройка механизма на различные окружности осу­

ществляется установкой ш арнира С в прорези.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И КР
МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ РУЛЕТТ

В основе механизма лежит антипараллело­
грамм АВСЛ, к которому присоединена двух­
поводковая группа, состоящая из двух ш ар­
нирно соединенных ползунов 5 и 6. Звенья 
1 и 3 снабжены колесиками 7 и 8 с острыми 
ребрами. М еханизм предназначается для вы­
черчивания рулетт эллипса, для чего острие, 
находящееся в центре ш арнира Е, устанав­
ливается на кривой, относительно которой 
необходимо получить рулетту эллипса; ко­
лесики 7 и 8 устанавливаются на планшете. 
Если теперь перемещать острие ш арнира Е  
вдоль указанной кривой так, чтобы колесики 
7 и 8 катились по планшету, то любая из то­
чек плоскости Н, скрепленной со звеном 4, 
будет описывать соответствующую рулетту 
эллипса. Н астройка механизма на различные 
эллипсы осуществляется установкой шар­
ниров В, С и Е) в соответствующих прорезях.

ЭЛЛИПСОВ ВК
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й
МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ РУЛЕТТ 
ГИПЕРБОЛ

В основе механизма лежит антипараллелограмм АВСБ, 
к которому присоединена двухповодковая группа, состоя­
щая из двух шарнирно соединенных ползунов 5 и 6. Звенья 
1 и 3 снабжены колесиками 7 и 8 с острыми ребрами. Ме­
ханизм предназначается для вычерчивания рулетт гипер­
болы, для чего острие, находящееся в центре шарнира Е, 
устанавливается на кривой, относительно которой необ­
ходимо получить рулетту гиперболы; колесики 7 и 8 уста­
навливаются на планшете. Если теперь перемещать ост­
рие Е  вдоль указанной кривой так, чтобы колесики 7 и 8 
катились по планшету, то любая из точек плоскости Н, 
скрепленной со звеном 4, будет описывать соответствую­
щую рулетту гиперболы. Настройка механизма на раз­
личные гиперболы осуществляется установкой шарни­

ров В, С и И в соответствующих прорезях.

К Р

ВК
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И КР
1197 МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ РУЛЕТТ
в кПАРАБОЛ

В основе механизма лежит четырехзвенный кулисный 
механизм, состоящий из звеньев 1, 2, 3 и 4, к которому 
присоединена двухповодковая группа, состоящая из двух 
шарнирно соединенных ползунов 5 и 6. Звенья 1 и 3 
снабжены колесиками 7 и 8 с острыми ребрами. Механизм 
предназначается для вычерчивания рулетт параболы, для 
чего острие, находящееся в центре шарнира Е, устанав­
ливается на кривой, относительно которой необходимо 
получить рулетту параболы; колесики 7 и 8 устанавлива­
ются на планшете. Если теперь перемещать острие шар­
нира Е  вдоль указанной кривой так, чтобы колесики 
7 и 8 катились по планшету, то любая из точек плоскости Н, 
скрепленной со звеном 4, будет описывать соответствующую 
рулетту параболы. Настройка механизма на различные 
параболы осуществляется установкой шарниров А и О 

в соответствующих прорезях.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й МЕХАНИЗМ КР
1198 АРТОБОЛЕВСКОГО С КАЧАЮЩЕЙСЯ

КУЛИСОИ ДЛЯ ОГИБАНИЯ ТОЧЕК ВК

Длины звеньев удовлетво­
ряют условию АВ = 

= АС. Кривошип 1 дли­
ны АВ вращается вокруг 
неподвижной оси А. Ку­
лиса 3 вращается вокруг 
неподвижной оси С. Пол­
зун 2, скользящий по оси 
кулисы 3, несет на себе 
планку В. При указанном 
соотношении длин звеньев 
при вращении кривоши­
па 7, длина АВ которого 
регулируется перестанов­
кой шарнира В  в прорези 

Е, планка Б , соединенная жестко с ползуном 2, огибает точку Н, 
т. е. кромка планки  В  всегда проходит через точку Н. При этом 
звено 2 совершает карданово движение. Установкой шарниров 
В  и С в прорезях Е  и О можно получать огибающие различных 

точек, лежащих на прямой АС.

КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ КР
1199 АРТОБОЛЕВСКОГО С ВРАЩАЮЩЕЙСЯ

КУЛИСОИ ДЛЯ ОГИБАНИЯ ОКРУЖНОСТЕЙ ВК

В случае смещения центров 
неподвижных шарниров А и С 
четырехзвенного кулисного 
механизма, показанного на 
рисунке, при вращении кри­
вошипа 1 планка В, соеди­
ненная жестко с ползуном 2 , 
огибает окружность Н. Пере­
мещением шарниров В и С 
в прорезях Е м О можно по­
лучать окружности требуе­

мого радиуса.
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7. МЕХАНИЗМЫ ДЛЯ МАТЕМАТИЧЕСКИХ 
ОПЕРАЦИЙ (1200-1261)

КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й  
с у м м и р у ю щ и й  м е х а н и з м

Звенья 1 и 2 перемещаются по­
ступательно в направляющих с. 
Звено 3 при этом перемещается 
в направляю щей 3, а ролики а 
скользят в прорезях Ь. Л иней­
ное перемещение х звена 3 вы­
ражается зависимостью

а1 . «1
X =  г  *1 Ч---------Г-----Х2,ах а2 ах 4- а2

где х ; и х2 — соответственно 
линейны е перемещения звеньев 
1 и 2, т. е. механизм осуществ­
ляет операцию суммирования 
двух величин х 1 и х2, вводимых 
в виде перемещений звеньев 

1 и 2.

1201 КУЛИСНС-РЫ ЧАЖ НЫ Й КР

СУММИРУЮЩИМ М ЕХАНИЗМ МО

Звено 2 скользит вдоль не­
подвижных направляю щ их а.
Звено 1 скользит в направ­
ляющих Ь звена 2. Звено 3 
скользит в неподвижных на­
правляющих е. Оси направ­
ляющих а и е параллельны, 
и обе перпендикулярны  к оси 
направляющей Ь. Звену 1 
принадлежит направляю щ ая 
с, ось которой образует по­
стоянный угол а с осью на­
правляющей Ь. Со звеном 3 
жестко связан сухарь 3, об­
разующий постоянный угол 
(90° — а) с осью направляю ­
щей е. Перемещение йз звена 3 складывается из перемещений 

й; и §з звена 1 и звена 2: = $г + Ц , где к = tg а.

1 0  И. И . Артоболевский, т. II 289



1202 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ
СУММИРУЮЩИЙ МЕХАНИЗМ

КР

МО

Кривошипы 4 и 5, врзадающиеся вокруг непод­
вижной оси А, входят во вращательные пары 
В и С с ползунами 6 и 7, скользящими в направ­
ляющих 4 — (1 и е — е звеньев 1 и 2, движу­
щихся вдоль неподвижных направляю щ их 
р и Звено 1 входит во вращательную
пару Е  с кулисой 10. Звено 2 входит во враща­
тельную пару Е  с ползуном 8, скользящим вдоль 
кулисы 10. Звено 3, скользящее вдоль непод­
вижной направляющей 1, входит во вращатель­
ную пару I) с ползуном 9, скользящим в прореза 
/ — /  кулисы 10. Перемещение в3 звена 3 равно

где
вз =  Ш БШ ф ! .

-— ^ ■ А В \а-\-Ь

: п бш ф2>

а-\-Ь АС,

а фз и ф3 — углы поворота звеньев 4 и 5. Таким 
образом линейное перемещение звена 3 полу­
чается как сумма или разность линейных пере­
мещений звеньев 1 и 2. Длины А В  и А С  криво­

шипов 4 и 5 не равны между собой.
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1203 К У Л И С Н О -РЫ Ч А Ж Н Ы И
СУММИРУЮ Щ ИЙ МЕХАНИЗМ

КР

МО

Длины звеньев механизма удовлетворяют условию А В  =  АС  =  
Кривошипы 4 и 5, вращающиеся вокруг неподвижной оси А, 
входят во вращательные пары В и С с ползунами 6 и 7 , скользя­
щими вдоль направляющих й — й и е  — е звеньев 1 и 2 , движу­
щихся в неподвижных направляющих р и д. Звено 1 входит во 
вращательную пару Е  с кулисой 10. Звено 2 входит во вращатель­
ную пару К с ползуном 8, скользящим вдоль кулисы 10. Звено 3, 
скользящее вдоль неподвижной направляющей I, входит во вра­
щательную пару О с ползуном 9, скользящим в прорези /  — /  
кулисы 10. Перемещение в3 звена 3 равно

где т и п ■

ка

в3 =  т Вт ф! нь я вш ф2, 

постоянные величины, равные т Ы)

а +  Ь
, а ф] и і

а +  Ь »

углы поворота звеньев 4 и 5. Таким образом

линейное перемещение звена 3 получается как сумма или раз­
ность линейных перемещений звеньев 1 и 2,

10' 291



КУЛИСНО-РЫ ЧАЖНЫЙ
МНОЖИТЕЛЬНЫЙ МЕХАНИЗМ

Кулиса 1 вращается вокруг неподвижной оси О. 
Звенья 3, 7 и 4 движутся поступательно в непод­
вижных направляющих р — р, q — q и г — г. 
Звено 6 движется поступательно в направляю­
щих Звенья 1 ,3 ,  7, 4 и 6 имеют проре­
зи, в которые входят пальцы А и С ползунов 
2 и 5, скользящих в прорезях звеньев 7 и 4. 
Устанавливая звенья 4, 3 и 7 на расстояниях: 
х, = ОВ, хг = СБ и х3 = ОБ, получаем пере­
мещение звена 6: = ВА, равное

Таким образом механизм осуществляет операцию 
умножения трех сомножителей: х2 и 1/х3,
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ
МНОЖИТЕЛЬНЫЙ МЕХАНИЗМ

В прорези кулисы 2, вращающейся вокруг не­
подвижной оси А , скользят ползуны 1 и 7, вхо­
дящие во вращательные пары С и В со звеньями 
5 и 4. Звено 4 движется поступательно вдоль 
неподвижной направляющей р, а звено 6 дви­
жется поступательно вдоль неподвижной нап­
равляющей 5, которые могут перемещаться 
посредством винта 3, перемещающего гайку 
Б  вдоль оси винта. Устанавливая с помощью 
винтового устройства точку Б  на расстоянии 
х 2 =  Б Б 0 от точки Б 0, а точку В  звена 4 на 
расстоянии хг =  ВВ д от точки В„, получаем 
перемещение х  — СС0 точки С звена 6: х  —

1 ь=  £  * 2  -х 2, где к — постоянный размер механиз­

ма. Таким образом механизм осуществляет опе­
рацию умножения двух сомножителей Хх и хг.
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ
МНОЖИТЕЛЬНЫЙ МЕХАНИЗМ

В прорези кулисы 3, вращающейся вокруг 
неподвижной оси А, скользят ползуны 2 и 5, 
входящие во вращательные пары В и С со 
звеньями 1 и 4, движущимися поступательно 
в неподвижных направляющих р и q. Пере­
мещения и в4 звеньев 1 и 4 связаны условием 
у, = Ц  , где к = Ь/а — постоянная величина. 
Таким образом механизм осуществляет опе­
рацию умножения заданного числа на по­

стоянное число к.



1207 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ
МНОЖ ИТЕЛЬНЫЙМЕХАНИЗМ

К Р

МО

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: 
Е в = КН  и ЕК = ОН. Таким образом, звенья 4, 5, 6 
и 7 механизма образуют шарнирный параллелограмм. 
Звенья 1, 2 и 3 движутся поступательно вдоль неподвиж­
ных направляющих А, Ь и М. Ползуны 8, 9 и 10 скользят 
вдоль осей звеньев 5 и 7 и входят во вращательные пары 
Е, С и В со звеньями 1, 3 и 2. Звено 7 вращается вокруг 
неподвижной оси О. Направления движения звеньев 2 и 3 
взаимно перпендикулярны и проходят через точку О. 
Направления движения звеньев 1 и 3 параллельны. При 
смещении звена 1 на величину х, а звена 2 — на величину у 
ведомое звено 3 сместится на величину, равную

х - у  
к ’

где к — постоянный размер механизма. Таким образом 
механизм осуществляет перемножение двух независимых 

величин х н у .

г  —  -

295



1208 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ
МНОЖИТЕЛЬНЫЙ МЕХАНИЗМ

К Р

М О

ние ху — аЬ, где х - 
звена 2 ; а и Ь

Звено 1 скользит вдоль 
неподвижной направляю­
щей р. Звено 2 скользит 
вдоль неподвижной на­
правляющей ось кото­
рой перпендикулярна к 
оси направляющей р. Зве­
но 3 вращается вокруг 
неподвижной оси А и 
имеет прорезь 3, ось кото­
рой параллельна стороне 
АВ  звена 3. Палец В, 
принадлежащий звену 3, 
скользит в прорези /  зве­
на 2, а палец Е, принад­
лежащий звену 1, сколь­
зит в прорези 3. Механизм 
воспроизводит соотноше- 

перемещение звена 1; у — перемещение 
- постоянные размеры механизма.

КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й  
м н о ж и т е л ь н ы й  м е х а н и з м

Звенья 1 и 2 скользят вдоль 
неподвижных направляющих § 
и р, оси которых параллельны. 
Звено 3 вращается вокруг не­
подвижной оси А. Пальцы 3 и е, 
принадлежащие звеньям 2 и 1, 
скользят в прорезях а и Ь, при­
надлежащих звену 3. Механизм 
воспроизводит соотношение у = 
= кх, где у — перемещение зве­
на 1; х  — перемещение звена 2 ; 
к = а /  Ь — отношение постоян­

ных размеров механизма.
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1210 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ
МНОЖИТЕЛЬНЫЙ МЕХАНИЗМ

К Р

МО

Звено 1 скользит вдоль неподвижных направляющих 
р — р. Звено 3 скользит вдоль неподвижной направляю­
щей q, ось которой перпендикулярна к оси направляю­
щих р — р. Коленчатый рычаг 4 вращается вокруг не­
подвижной оси А. Звено 2, снабженное прорезью Ъ, 
скользит вдоль неподвижных направляющих т — т. 
Ось кулисы Ъ перпендикулярна к оси направляющих 
т — т. Звено 3 имеет вилку с, оканчивающуюся на­
правляющими п — п, в которых скользит звено 5. 
Палец а, принадлежащий звену 5, скользит одновре­
менно в прорезях Ъ и 4, принадлежащих звеньям 2 и 4. 
Палец / ,  принадлежащий звену 1, скользит в прорези 
е, принадлежащей звену 4. Величина одного из сомно­
жителей х устанавливается перемещением звена 1. 
Величина второго сомножителя у  устанавливается 
перемещением звена 2. Тогда звено 3 перемещается 
на величину і, равную

хуг =
к

где к  — постоянный размер механизма.
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1211 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ
МНОЖИТЕЛЬНЫЙ МЕХАНИЗМ

КР

МО

Звено 1 движется вдоль неподвижной направ­
ляющей Ь и имеет кулису й, ось которой пер­
пендикулярна к перемещению звена 1. Звено 
2 движется вдоль неподвижной направляющей 
с и имеет кулису ось которой перпендику­
лярна к оси движения звена 2. Звено 5 входит 
во вращательные пары А  и В  с ползунами 3 
и 4, скользящими в кулисах сі и / . Величина 
одного из сомножителей х  устанавливается 
перемещением ползуна 3 относительно кули­
сы 1 .  Величина второго из сомножителей у  

устанавливается перемещением кулисы 2 
от некоторой фиксированной точки С. Если 
теперь установить кулису 1 на произвольном 
расстоянии а от точки С звена 5, то ползун 4 
будет находиться от оси движения кулис 1 н 2 
на расстоянии г, равном

ху
а
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1212 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ
МНОЖ ИТЕЛЬНЫЙМЕХАНИЗМ

К Р

МО

Звено 1 движется вдоль неподвижных направляю ­
щих а — а и имеет палец 4 скользящий в кулисе 
е, принадлежащей звену 5. Звено 5, вращающееся 
вокруг неподвижной оси Л, имеет кулису/ ,  
которая скользит по пальцу к, принадлежащему 
звену 4. Звено 4 входит в поступательную пару В 
со звеном 2, движущимся вдоль неподвижной 
направляющей с, и имеет палец к, скользящий 
в кулисе т, принадлежащей звену 3, движуще­
муся вдоль неподвижной направляющей Ь. 
Величина одного из сомножителей х  устанавли­
вается перемещением звена 1. Величина второго 
из сомножителей у  устанавливается перемеще­
нием звена 2; при этом звено 4 и кулиса 3 пере­
мещаются по вертикали на величину 

1
ХУ,

где к — постоянный размер механизма, являю­
щийся кратчайшим расстоянием оси направляю­

щих от точки А ,
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1213
КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ

МНОЖИТЕЛЬНЫЙ МЕХАНИЗМ

К Р

МО

Звено 1 движется вдоль неподвижных направ­
ляющих а — а и имеет кулису Ь, ось которой пер­
пендикулярна к оси движения звена 1. Звено 3 
движется вдоль неподвижных направляю щ их 
с — С иимееткулису ё, ось которой перпенди­
кулярна к оси движения звена 3. Оси кулис Ь и ё 
взаимно перпендикулярны. Звено 4 движется 
вдоль неподвижных направляющих е — е, ось 
которых параллельна оси направляющих а — а 
и имеет п алец/, скользящ ий в кулисе q, принад­
лежащей звену 2, вращающемуся вокруг не­
подвижной оси О. Палец 5 скользит одновременно 
в кулисах Ь, ё  и q. При перемещении пальца /  
на величину х и перемещении звена 3 на величину 
у  перемещение і  звена 1 определяется по формуле

г = т ху ' 
где постоянный размер механизма к является 
кратчайшим расстоянием оси направляющей е 

от точки О.
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1214 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ
МНОЖИТЕЛЬНЫЙ МЕХАНИЗМ

К Р

МО

Звенья 1 и 2 скользят в направ­
ляющих р — р и q — q, оси ко­
торых параллельны. Звено 3 
вращается вокруг неподвижной 
оси А  и имеет прорезь 3, в ко­
торой скользят пальцы Ь и с, 
принадлежащие звеньям 1 и 2. 
Механизм воспроизводит соот­
ношение ху = а , где х — пере­
мещение звена 2 ; у — перемеще­
ние звена 2; а — постоянный 

размер механизма.

1215 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ 
МНОЖИТЕЛЬНЫЙ МЕХАНИЗМ КРЫЛОВА

КР

МО

При перемещении штифта А 
вдоль кривой / 1 (х) каретка 1 
перемещается в направлении оси 
х, а кулиса 2 поворачивается 
вокруг неподвижной точки Н. 
При этом ползун 3 скользит 
вдоль направляющей 4, переме­
щающейся в направлении оси 
у — у  так, что БВ  всегда равно 
/ 2 (х), а расстояние ВС опреде­
ляет произведение ВС —

ы в  гт = и х )% (х ) .О Е
выбирается равным единице мас­
штаба, в котором задаются функ­

ции / / х )  и / /х ) .
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1216 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ
М НОЖ ИТЕЛЬНЫ Й МЕХАНИЗМ

К Р

МО

Звенья 1 и 3 перемещаются поступательно 
в параллельных направляю щ их а и Ь, оси 
которых отстоят друг от друга на расстоя­
нии к. Звено 2 движется поступательно в 
направляющей с с осью, перпендикулярной 
к направляющим а и Ь. Звено 1 входит во вра­
щательную пару А со звеном 4, снабженным 
прорезью ё, в которой скользят пальцы е 
звеньев 2 и 3. Перемещение звена 3 на вели­
чину г получается в результате перемещений 
звеньев 1 и 2 на величины х и у. Имеем

, ___
к - у '

где к — постоянный размер механизма. Таким 
образом механизм осуществляет операцию 
умножения двух величин х н у ,  вводимых 

б виде перемещений звеньев 1 и 2.
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1217 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
ДЛЯ ВОЗВЕДЕНИЯ В КВАДРАТ

КР

МО

Кулиса 1 вращается вокруг неподвижной оси О. В прорези 
а — а кулисы 1 скользит ползун 5 с пальцем А , входящим 
в прорези Ь — Ь и с — с звеньев 4 и 6. Оси прорезей Ь — Ь 
и с — с взаимно перпендикулярны. Звено 3 имеет палец С, 
скользящий в прорези а — а кулисы 1, и движется поступа­
тельно вдоль неподвижных направляющих р. Звено 4 движется 
поступательно вдоль неподвижной направляющей I. Звено 6 
движется поступательно вдоль неподвижных направляющих ц. 
Оси направляющих р и р параллельны одна другой и перпен­
дикулярны к оси направляющей I. Звенья 3 и 4 несут на себе 
зубчатые рейки, входящие в зацепление с зубчатым колесом 2 , 
вращающимся вокруг неподвижной оси К. Зубчатое колесо 
устанавливают так, чтобы расстояния ПС =  ОВ =  х. Пере­
мещение «в =  А В  звена 6 равно х2/7г, где & — постоянный раз­

мер механизма.
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ 
1218 ДЛЯ ОПЕРАЦИИ ВОЗВЕДЕНИЯ

В КВАДРАТ

КР

М О

Прямоугольное звено 2 снабжено двумя взаимно 
перпендикулярными прорезями Ъ, в которых 
скользят пальцы с, диаметр которых равен ши­
рине прорезей. Перемещение х ползуна 3 равно 
квадрату перемещения звена 1, т. е.

* = 4  У\

Механизм может быть использован как параболе- 
граф, так как точка В — центр пальца с, при­
надлежащего ползуну 3, воспроизводит параболу.
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ
ДЛЯ ВОЗВЕДЕНИЯ В КУБ

В прорезях кулис 1 и 8, вращающихся вокруг неподвижных 
осей О и 0 Ь скользят ползуны 5 и 9, снабженные пальцами А  
и М , которые одновременно скользят в прорезях звеньев 4, 
6 и 10. Со звеном 3 жестко связан палец С, скользящий в про­
рези кулисы 1. Звенья 3 и 4 несут на себе зубчатые рейки, 
находящиеся в зацеплении с зубчатым колесом 7, вращаю­
щимся вокруг неподвижной оси Н. Звенья 3, 6 и 10 движутся 
поступательно вдоль неподвижных направляющих р , <7 и г, 
оси которых параллельны. Звено 4 движется поступательно 
вдоль неподвижной направляющей т, ось которой перпен­
дикулярна к осям направляющих р, ц и г. При повороте кули­
сы 1 вокруг оси О звено 6 пальцем N  поворачивает кулису 8 
вокруг оси Ог. При этом при настройке механизма должны 
удовлетворяться условия: ПС =  ВО — О, / 7 =  х  и В А  =  ОМ. 
Перемещение %  =  РМ  звена 10 равно где и 6 2 —
постоянные размеры механизма. Таким образом механизм 

осуществляет операцию возведения величины х  в куб.
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1220 КУЛИСНЫИ МЕХАНИЗМ БУРШТЕИНА
ДЛЯ ОПЕРАЦИИ ВОЗВЕДЕНИЯ В КУБ

К Р

М О

Коленчатое звено 1 имеет 
прорезь 6 , которая скользит 
по неподвижному пальцу В. 
Палец С, принадлежащий 
звену 1, скользит в неподвиж­
ной прорези а. Ползун 2 
скользит вдоль оси прорези с 
звена 1 и имеет палец А, 
одновременно скользящий в 
прорези с и неподвижной 
прорези е. Прорезью /  звено 2 
скользит по пальцу Ь  ползу­
на 3, скользящего вдоль не­
подвижной направляющей к. 
При движении пальца С звена 

/  вдоль направляющей а звено 1 перемещает ползун 2 и ползун 3. 
При этом у  — дс2/& и г  — хъ!Кг, где к — постоянный размер меха­

низма.

1221
КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ 

ДЛЯ ОПЕРАЦИИ ВОЗВЕДЕНИЯ 
В СТЕПЕНЬ

КР

МО

Звено 1 скользит в неподвижной на­
правляющей р и оканчивается роли­
ком а, скользящим в профилирован­
ной прорези в звене 2, вращающгмся 
вокруг неподвижной оси А . Звено 2 
входит во вращательную пару С 
с ползуном 3, скользящим в проре­
зи е звена 4, скользящего вдоль 
неподвижной направляющей Ве­
личина у, возводимая в степень, 
устанавливается звеном 1, палец а 
которого скользит в криволинейной 
прорези Ь звена 2, поворачивая его 
вокруг оси А . Движение звена 2 
передается звену 4 , перемещение 
которого равно г  =  куп, где к — 
постоянная размеров механизма. 
Каждому значению п соответствует 
свой профиль криволинейной про­
рези ь.
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1222 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ КР

ДЛЯ ИЗВЛЕЧЕНИЯ КВАДРАТНОГО КОРНЯ МО

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: 
АВ = ВС = АО = ОО = Ь; ОК = а. Звено 2 вра­
щается вокруг неподвижной оси А. С ним входит 
во вращательную пару В  звено 3. Кулиса 4 прорезью 
ё  скользит по пальцу, установленному в точке В. 
Ползун 1, входящий во вращательную пару С 
со звеном 3, скользит вдоль неподвижной направ­
ляющей е. Кулиса 4, вращающаяся вокруг непод­
вижной оси П, пальцем К  скользит в прорези к 
кулисы 5, скользящей вдоль неподвижной направ­
ляющей ц. Механизм воспроизводит соотношение

где I  — расстояние точки С ползуна 1 от неподвиж­
ной точки О; у — расстояние осевой линии  кулисы 2 
от точки О; а и Ь — постоянные размеры механизма.



1223 ТРЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫИ
СИНУСНЫЙ МЕХАНИЗМ

КР

МО

Качательное движение рычага 1 
преобразуется в прямолинейное 
возвратно-поступательное дви­
жение ползуна 2. Шаровой конец 
рычага 1 скользит в вертикаль­
ных направляющих стойки. Пе­
ремещения х  и у  точек А я В  
связаны уравнением

у = У  (ЛВ )2 — х2.
Угол а  поворота рычага 1 равен

а  =  агсэт А В ‘

1224 КУЛИСНЫИ с и н у с н ы й  м е х а н и з м
КР

МО

Механизм предназначен для 
получения функций синуса 
и косинуса. При повороте 
кривошипа 1 на угол ос пол- 

Х~ зун 2 устанавливается на рас­
стоянии х, равном

= асоза =  а вш

где а =  А В .

■ —ос
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1225 ТРЕХЗВЕННЫИ ЭКСЦЕНТРИКОВЫЙ
КУЛИСНЫЙ СИНУСНЫЙ МЕХАНИЗМ

КР

М О

Эксцентрик 1 вращается вокруг неподвижной оси О и, воздейст­
вуя на стороны Ъ — Ъ прямоугольной рамки звена 2, перемещает 
ее в неподвижных направляющих с — с. Перемещение х звена 2 
равно

' ях  — О A  cos а  =  О A  sin ^ —  a j  .

Ширина а рамки постоянна и равна а= 2 ОА.

1226 ТРЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫИ 
СИНУСНЫЙ МЕХАНИЗМ

КР

МО

Звено 1 оканчивается цилиндри­
ческим круглым роликом а, 
скользящим в прорези b — b и 
диаметр которого равен ширине 
прорези Ъ. Механизм предназ­
начен для получения функций 
синуса и косинуса. Линейное 
перемещение х звена 2 пропор­
ционально синусу угла а пово­
рота кривошипа 1, т. е.

JT ^х  =  А В  sin os =  А В  cos ( — а  1.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И
1227 СИНУСНЫ Й М ЕХАНИЗМ

С РЕГУЛИРУЕМЫ М ПАРАМЕТРОМ
К Р

МО

Ползун 6 может быть закреплен винтом d в любой 
точке вдоль оси шатуна 3 кривошипно-ползун- 
ного механизма ABC. Звено 2 скользит в непод­
вижной направляющей с, ось которой перпенди­
кулярна к оси а скольжения ползуна 4 и оси Ъ 
скольжения ползуна 5. При вращении криво­
шипа 1 кулиса 2 получает перемещения s2, 
пропорциональные синусу угла а поворота 
кривошипа 1 относительно оси направляющей а, 
так как

D C - A B  .  . 
s 2 =  — — =  « s m а .

Меняя расстояние DC, можно получать различ­
ные значения коэффициента к.
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1228 К У ЛИСН Ы И ТАНГЕНСНЫ И МЕХАНИЗМ
KP

МО

Механизм предназначен 
для получения функций 
тангенса и котангенса.
При повороте кулисы I 
на угол а  ползун 2 уста­
навливается на расстоя­
нии х, равном

x  =  l tg a  =  / - J — .ctg а
Механизм позволяет полу­
чать функции тангенса и 
котангенса в определен­
ных пределах значения угла а , ограниченных выбором длины 

кулисы а — а.

1229 КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И  
ТАНГЕНСНЫИ МЕХАНИЗМ

КР

МО

Кулисы 1 и 2 скользят вдоль 
неподвижных направляющих 
р и <?, оси которых образуют 
угол 90°. Кулиса 3 вращается 
вокруг неподвижной оси А . 
Палец В  одновременно сколь­
зит в прорезях а, Ь и с. 
Механизм воспроизводит 
соотношение

t g a  = У

где а  — угол поворота ку­
лисы 3 ; у  — перемещение 
кулисы 1 в вертикальном направлении, а х  — перемещение 

кулисы 2 в горизонтальном направлении.
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1230
ТРЕХЗВЕННЫЙ КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ 

МЕХАНИЗМ ДЛЯ ПОЛУЧЕНИЯ 
ФУНКЦИЙ ТАНЕЕНСА

KP

МО

Звено 1 снабжено прорезью а, 
в которой скользит палец Ь ползу­
на 2, скользящего вдоль стержня с 
стойки. Перемещение у  в вертикаль­
ном направлении ползуна 2 про­
порционально тангенсу угла пово­
рота а  кулисы 1:

y  =  a tg  а .

КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ KP
1231 ДЛЯ ПОЛУЧЕНИЯ ФУНКЦИЙ

ТАНЕЕНСА И КОТАНЕЕНСА МО

Прямоугольная ку­
лиса 1 снабжена 
двумя взаимно пер­
п е н д и к у л я р н ы м и  
прорезями а , в ко­
торых скользят 
пальцы Ь, диаметр 
которых равен ши­
рине прорезей. При 
повороте кулисы 1 
звенья 2 и 3 полу­
чают перемещения 
во взаимно проти­
воположных на­
правлениях. При 

этом перемещение у3 звена 3 равно у3 =  k  tg  а ,  а перемещение уг 
звена 2 равно у2 =  d ctg а .  Таким образом механизм может быть 
использован для одновременного получения функций tg а  и ctg а .
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1232 ТРЕХЗВЕННЫ И КУЛИСНЫ И
СЕКАНСНЫ Й МЕХАНИЗМ

КР

МО

Кулиса 1 скользит своей про­
резью по укрепленному в 
стойке пальцу А . Кулиса 1 
входит во вращательную па­
ру В  с ползуном 2, который 
движется возвратно-посту­
пательно в прямолинейных 
направляющих а — а стойки.

Переменное расстояние 
А В  равно

А В  =  к$ес а .
Ход у ползуна В  от крайнего 
нижнего положения В ' равен 
у  =  к t g a ,  где а  — угол, образуемый

осью А х.
осью А В  кулисы 1 с

1233 КУЛИСНЫЙ СЕКАНСНЫЙ МЕХАНИЗМ
КР

МО

Звено 1, вращающееся вокруг 
неподвижной оси А , имеет 
направляющую Ь — Ь, в 
которой скользит ползун 2 , 
входящий во вращательную 
пару со звеном 3, движущим­
ся вдоль неподвижной на­
правляющей. При повороте 
звена 1 на угол а  точка В  
ползуна 2  устанавливается 
на расстоянии х  от точки А , 
равном

соб а
где 12 — кратчайшее расстояние от точки А  до оси направляю­
щей Ь — Ь. Величина х  пропорциональна секансу угла а .  Меха­
низм может работать только при ограниченном диапазоне изме­

нения угла а .
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1234
КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И МЕХАНИЗМ  

ДЛЯ ПОЛУЧЕНИЯ ТРИГОЕОМ ЕТРИЧЕСКИХ  
Ф УНКЦИИ

К Р

МО

Длины звеньев механизма удовлетворяют условию А В  =  
=  ВС =  BD. Кривошип 1 снабжен двумя прорезями с и d, 
в которых скользят пальцы е и f  звеньев 2 и 3. В точке В 
шатун 6 входит во вращательную пару с кривошипом 1, 
а в точках D и С — во вращательные пары со звеньями 4 
и 5. Звенья 2, 3, 4 и 5 скользят в неподвижных взаимно 
перпендикулярных направляющих. При вращении криво­
шипа 1 звено 2 получает перемещение у, пропорциональное 
тангенсу угла а  поворота кривошипа 1, т. е. у  =  a tg a ;  
звено 3 получает перемещением, пропорциональное котан­
генсу угла а  поворота кривошипа 1, так как х  =  b c tg a ;  
звено 4 получает перемещение у ' , пропорциональное синусу 
угла а  поворота кривошипа 1, т. е. у ' =  2r sin а ,  где 2 г =  
— DC, и звено 5 — перемещение х ' , пропорциональное 
косинусу угла а  поворота кривошипа 1, т. е, х ' =  2r cos a , 

где г =  А В ,
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К У Л И СН О -РЫ ЧА Ж Н Ы И  МЕХАНИЗМ
1235 ДЛЯ ПО ЛУ ЧЕН И Я СУММЫ СИНУСА

И КОСИНУСА

КР

МО

Длины звеньев механизма равны А В =  г и СО =  
Кривошип 1, вращающийся вокруг неподвижной оси 
А , входит во вращательную пару с ползуном 5, 
скользящим вдоль кулисы а звена 2. Звено 2 движется 
поступательно вдоль неподвижной направляющей р. 
В точке С со звеном 2 входит во вращательную пару 
звено 3, имеющее вид коленчатого рычага с двумя 
взаимно перпендикулярными прорезями Ь и <1. 
В прорези Ь скользит ползун 6, входящий во вра­
щательную пару В  с ползуном 5, а в прорези с1 — 
ползун 7, входящий во вращательную пару Е  со 
звеном 4, движущимся поступательно вдоль непод­
вижной направляющей д. Перемещение % звена 4 
в направляющей д равно

% /•( 1 — вігі ф +  у  СОЭ ф^ ,

т. е. линейное перемещение звена 4 получается как 
результат линейного перемещения звена 2 и пово­

рота кулисы 3,
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1236
КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И М ЕХАНИЗМ

ДЛЯ П О ЛУ ЧЕН И Я  Ф У Н К Ц И Й
СИНУСА ДВОЙНОЕО УЕЛА

КР

МО

Длины звеньев механизма 
удовлетворяют условию 
А В  =  ВС. Звено 1, вра­
щаясь вокруг неподвижной 
оси А , скользит в ползуне 5, 
входящем во вращательную 
пару С с ползуном 4, который 
скользит вдоль направляю­
щей а звена 3, скользящего 
вдоль стоек Ь. При повороте 
звена 1 на угол а  кривошип 2 

поворачивается на угол 2 а ,  и кулиса 3 совершает в вертикальном 
направлении перемещение у, пропорциональное синусу двойного 
угла, т. е.

у  — ВС  sin 2 а .

1237
КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ 

ДЛЯ ПОЛУЧЕНИЯ ФУНКЦИЙ 
КОСИНУСА ДВОЙНОЕО УЕЛА

КР

МО

Длины звеньев механизма 
удовлетворяют условию 
А В  =  ВС. Звено 1, вра­
щаясь вокруг неподвиж­
ной оси .4, скользит в пол­
зуне 5, входящем во вра­
щательную пару С с пол­
зуном 4, который скользит 
вдоль направляющей а 
звена 3. Звено 3 скользит 
вдоль неподвижных на­
правляющих (1 — й. При 

повороте звена 1 на угол а  кривошип 2 поворачивается на угол 2 а , 
и кулиса 3 совершает в горизонтальном направлении перемеще­
ние х, пропорциональное косинусу двойного угла, так как

х  =  ВС  а в 2 а .
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ КР
1238 ДЛЯ ВЫЧИСЛЕНИЯ ОТНОШЕНИЯ

СИНУСОВ ДВУХ УЕЛОВ МО

Длины звеньев механизма удовлетворяют услови­
ям: А В  =  СО =  ЕЕ  =  Н О  и ВС  =  А й  =  ГО =  = ЕН. Крестообразный ползун 7 со взаимно 
перпендикулярными осями направляющих сколь­
зит вдоль осей звеньев 2 и 6. Коленчатая кулиса 8 
с двумя прорезями а и Ь, оси которых также 
взаимно перпендикулярны, вращается вокруг 
неподвижной оси М . Линейное перемещение X 
стержня 9, пропорциональное отношению синуса 
угла а х к синусу угла а 2, получается в резуль­
тате угловых перемещений звеньев 1 и 4, так как 
в механизме всегда удовлетворяется условие

х  =  АВ йш а 1 
зіп а а '
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1239 ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫЙ КУЛИСНЫЙ МЕХАНИЗМ КР

УМ НОЖИТЕЛЯ УГЛОВ МО

V  °\ \ ?

В

Длины звеньев механизма удовлетворяют условию AD  =  DB  =  
=  BE. Звенья 1 ц 2 входят во вращательную пару А . Палец В 
скользит вдоль направляющей а — а, палец Е  — вдоль направ­
ляющей Ь — Ь. При указанных размерах длин звеньев при 
произвольном положении звена 1 относительно звена 2 угол 

D A B  =  а , угол EDB  =  2а  и угол ЕВС  =  За.

1240 КУЛИСНЫЙ МЕХАНИЗМ ТРИСЕКТОРА
КР

МО

,  *

F

/  Л  0 :и

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: ОП =  ОЕ =  
=  О/ 7 =  ОС и АС =  АН  =  В / 7 =  ВО. Звенья 1, 2 и 3 вращаются 
вокруг неподвижной оси О. Звено 5 вращается вокруг неподвиж­
ной оси £>. Пальцы А  и В  скользят в прорезях звеньев 2 и 3. 
При произвольном положении звена 1 относительно звена 4 
звенья 2 и 3 делят угол между неподвижным звеном 4 и звеном 1 

на три равные части.
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1241 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
ПРЯМОУГОЛЬНОГО КООРДИНАТОРА

КР

МО

Звено 3 с к о л ьзи т  вдоль непо­
д в и ж н ы х  н а п р а в л я ю щ и х  а  — а. 
Звено  2 скользи т  вдоль н епо­
д в и ж н ы х  н ап р а в л я ю щ и х  Ь — Ь. 
Крестообразный ползун  /  с к о л ь ­
зит  одновременно вдоль дв ух  
взаимно п ер п ен д и к у л я р н ы х  на­
п р ав л яю щ и х  с и ё  звеньев 3 и 2. 
Е сли  задано  п оложение точки О 
н ачала  вектора  ОА  и коорди­
н аты х  и у  его конца ,  то м еха­
низм п озволяет  о п ределять  ве­
л и ч и н у  вектора  ОА к а к  геомет­
ри ческую  сумму перемещений 
х  и у  звеньев 2 и 3 в н а п р а в л я ю ­
щих а и Ь, т. е. вели чин у  ОА — 

=  У  х ‘ +  у 2 .

1242
КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ 
ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ ВЗАИМНО 

ПЕРПЕНДИКУЛЯРНЫХ ДВИЖЕНИЙ ЗВЕНЬЕВ

КР

МО

Коленчатое  звено 1 снабж ено  
д в у м я  взаимно п е р п е н д и к у л я р ­
ными п рорезям и  с, в которых 
с к о л ь з я т  п альц ы  й, диам етр  кото ­
ры х равен  ш и рин е  прорезей .  П ри  
повороте звена 1 з вен ья  2 и 3 
п олучаю т  п еремещ ения во в з а ­
имно п ер п ен д и ку л яр н ы х  н ап р а в­
л е н и я х .  П ерем ещ ения  х  я у  
звеньев 3 и 2 с вя за н ы  условием

х  Ь _—  =* —  =сопзТ.
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КУЛИСНЫЙ МЕХАНИЗМ КР
1243 ДЛЯ ГРАФИЧЕСКОГО

ДИФФЕРЕНЦИРОВАНИЯ МО

,5
у

£

Прибор предназначен для графического дифференцирования 
различных графиков вида х = х ( ( ) ,  т. е. для получения 
значений функции х =  х ((). График х  =  х  Ц) наносится на 
бумажную ленту 1, которая перематывается с одного валика а 
на другой пропорционально величине Карандаш 4, свя­
занный с гибкой нитью 2, перемещается в вертикальном на­
правлении пропорционально величине х . Таким образом при 
одновременном движении бумажной ленты 1 и карандаша 4 
на ленте вычерчивается непрерывная кривая х  =  х  (О- 
Звено 3, вращающееся вокруг неподвижной оси А , имеет ку­
лису й, скользящую по пальцу В  гайки 5, входящей в винтовую 
пару со звеном 6. Со звеном 3 жестко связан прозрачный диск 7, 
на котором нанесены риски Ь, направление которых парал­
лельно оси кулисы й. Д ля определения производной от функ­
ции х  =  х  (/) диск 3 поворачивается с помощью винта 6 до тех 
пор, пока одна из рисок не будет касательной к кривой х =  
— х  (<) в той ее точке, где производится определение произ­
водной х  =  х  (/). Величина, пропорциональная этой произ­
водной, равна

где а  — угол, образованный направлением А В  с осью A t, 
к к — постоянный размер механизма, представляющий собой 

кратчайшее расстояние от точки А  до оси винта 6.
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1244 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
ПОЛЯРНОГО ИНТЕГРАФА

КР

МО

При обводе штифтом А  кривой г — 
=  / (ф) звено 1 поворачивается вокруг 
неподвижной оси П. Ползун 2 скользит 
вдоль направляющей звена 1. Кулиса 3 
поворачивается вокруг шарнира В  
и скользит в ползуне 4, шарнирно со­
единенном с ползуном 2. При этом 
ползун 5 скользит вдоль направляю­
щей й, увлекая за собой жестко с ним 
соединенную направляющую и. Штифт 
С на ползуне 7 описывает интегральную 
кривую по уравнению

Я =  С?ф. ̂ 1
Ножевое колесо 6, перпендикулярное 
к кулисе 3, ограничивает возможность 

движения кулисы 3 вдоль ее оси.

Ц  И. И.  Артоболевский,  т. II 321



1245 КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И
МЕХАНИЗМ ИНТЕГРАФА

КР

МО

При обводе штифтом А  кривой  у  — / ( .V )  (см. рис.  а) к аретка  1 дв иж е тся  
вд оль оси х, а п олзуны  2, 3 4 ск о л ь зя т  по н ап равляю щ и м  каретки  / 
вд оль оси у.  П олзун ы  2 и 3, 3 и 4 связан ы  ры чаж ны ми н ож н и цам и ,  
и грающими р о л ь  с умми рую щ и х механизмов .  Кроме того, средины этих 
н ожн и ц  N  и В  с вя за н ы  третьими ножницами, причем д л я  средины В' 
последних н о ж н и ц  справедли во  соотношение

Д Я '  ^  1/4 [Е Е '  -  2 0 0 '  +  К К 'Ь  
Ползун ы  3 и 4 в т очках  М  и И  (см. рис.  Ь) ш арни рн о  соединены с но­
жевыми колесами 5 и 6\ оси которых с помощью ш ар н и р н ы х  п а р а л л е ­
лограммов п ередвигаю тся  п ер п ен д и к у л яр н о  к н ап р а в л я ю щ и м  ры ч а­
гам 7 и 8. Штифт П  описывает  кривую ,  ординаты которой оп ределяю тся  
равенством

(* Е Е '  . Ь Г й г  , Ь . . .
ООг — \ ут,~ ~  £~ \ г  4* — 1Г 2 +3 Ох К '  Кх } с1х Кх

где Кх — О ,Д ' — п остоян н а я  вели чин а .  Штифт С описывает  кривую  
с ординатой

™ ' = \ ъ 5 ? йх-
Считая постоянную  и нтегри рова ни я  К  =  0 и имея в виду, что 0±О'  =» 
— Къ — п остоян н ая  величина,  будем иметь

™ ’ - 4  ( ' м + Ц '+ *£ ) ;

й-_г __ . й г  _2 Ь_
У х *  } й х  ' К 1

Если при х  =  0 штифты Я  и С установлены  согласно зад ан н ы м  н а ­
чальным зн ачени ям Ь г! Кх и Ь(йг/йх),  то при дв и ж е н и и  штифта А  по 
кривой  /  (,*) штифты Я  и С вычерчивают в определенном масш табе  г р а ­
фики и нтегральной  кривой  у р а вн ен и я  аг" +  Ьг' -ф- £2 4~ й ==■ 0 и ее  пер­

вой производной.

КК'

4Ы<,

Х-ь
*'1
г — I (») =  0 .

й х  ■
й г .

: Ь Л-

3 2 2



КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й
МЕХАНИЗМ ИНТЕГРАФА

При обводе штифтом А заданной кривой 
у = /  (х) штифт Н вычерчивает на ка­
ретке 1 интегральную кривую у = Р (х). 
Каретка 1 передвигается вдоль направ­
ляющей 2 с помощью ножевого колеса 
3, которое вращается вокруг оси В ка­
ретки 4, движущейся в направлении оси 
х. По каретке 4 передвигается в направ­
лении оси у  каретка 5, штифт которой 
скользит в прорези кулисы 6, вращаю­
щейся вокруг оси В. Расстояние между 
точками и В равно Ъ = /  (х). Так как 
кулиса 6 всегда параллельна плоскости 
колеса 3, то угол

а  =  агс!§

11 323



1247
КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И

М ЕХАНИЗМ  ИНТЕГРАФ А
АБДАНК -  АБАКАНОВИЧА -  КОРАДИ

КР

МО

При обводе штифтом А  кривой у  =  /  (л-) каретка 1 пере­
мещается на роликах 2 вдоль оси х. Ползун 3 скользит 
вдоль оси у по правой направляющей каретки; при этом 
кулиса 4 поворачивается вокруг шарнира П, закреплен­
ного на каретке. Вдоль кулисы 4 при помощи направляю­
щей втулки а движется шарнирный параллелограмм со 
звеньями 5, б, 7, 8, звенья 5 и 7 которого перпендику­
лярны к кулисе 4. Звено 7 шарнирно связано со звеном 9, 
скользящим по левой направляющей каретки 1. Плоскость 
колеса 10 всегда параллельна кулисе 4, которая образует

с осью х угол a  — arctg ; поэтому при обводе штифтом А

кривой у  =  /  (х) колесо 10 описывает кривую, направление
( / х)

касательной к которой У =  —̂ 3 ,  а штифт В  интегрирую­

щего звена 9 описывает интегральную кривую

К =  Р (* ) =
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1248 КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И
М ЕХАНИЗМ  ИНТЕГРАФА

КР

МО

При перемещении штифтов А и О, связанных с ползунами 1 и 2, 
вдоль соответствующих кривых  ̂ (х) и g (х) ползуны 3 и 4, свя­
занные с ними шарнирно, скользят в прорезях кулис 5 и 6, вра­
щающихся вокруг шарнира 7, который в свою очередь переме­
щается в прорези а каретки 8. Вдоль левой направляющей, кото­
рая параллельна оси у, перемещается интегрирующий ползун 9, 
движение которого регулируется колесом 10, катящимся по плос­
кости чертежа. С помощью шарнирного параллелограмма К Ы Ы , 
сторона 1\1Е которого перпендикулярна к кулисе 5, плоскость 
колеса 10 устанавливается параллельно кулисе 5. Кулиса 6 
скользит также вдоль направляющей З гиперболической формы, 
изображенной в виде линии и установленной на каретке 8 таким 
образом, что ось прорези а и ось Ь каретки 8 являются асимпто­
тами этой гиперболы:

1
ХУ =  4 -

Плоскость колеса 10 образует с осью х  угол ф, причем

=  ? (* )•£ (* )•
Штифт С интегрирующего ползуна 9 воспроизводит кривую 

Р ( Х) =  ̂ ( Х) Е ( Х) Лх .
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1249 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
РАДИАЛЬНОГО ИНТЕГРИМЕТРА

КР

МО

При перемещении штифта А 
вдоль кривой /  (ф) звено 1 
скользит вдоль направляю­
щей звена 2, вращающегося 
вокруг полюса О. При этом 
звено 3 поворачивается во­
круг шарнира £> и палец его а, 
соединенный с ползуном 4, 
перемещается в прорези Ь 
кулисы звена 1. Число обо­
ротов счетного колеса про­
порционально интегралу

и =  с ^ (г — г0) ёц>,

где с — коэффициент пропор­
циональности; ф — угол по­

ворота звена 1.

1250 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ 
РАДИАЛЬНОГО ИНТЕГРИМЕТРА

КР

МО

При перемещении штифта А 
вдоль кривой /  (ф) звено 1 сколь­
зит вдоль направляющей звена 2, 
вращающегося вокруг полюса О. 
При этом коленчатое звено 3 
поворачивается вокруг шарнира 
П , и палец его а, соединенный 
с ползуном 4, скользящим в ку­
лисе 5, поворачивает ее вокруг 
шарнира В. Число оборотов 
счетного колеса пропорциональ­
но интегралу

и =  с ^ У г — г0 Йф,

где с — коэффициент пропор­
циональности; ф — угол пово­

рота звена 1.
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1251 КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И к р
МЕХАНИЗМ ИНТЕГРИМЕТРА м 0

При обводе штифтом А 
кривой у  =  /  (х) ползун 1 
скользит вдоль кулисы 2. 
Пальцы I) и В  скользят 
в прорези направляющей 
3. Угол поворота ролика 4 
пропорционален величине 

Зх
интеграла I .

1252 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ 
МЕХАНИЗМ ИНТЕГРАТОРА

КР

МО

При обводе штифтом А кривой а ползун / движется вдоль направляющей 
й тележки 2, при этом кулиса 3, поворачиваясь вокруг точки В, закреп­
ленной на тележке, заставляет перемещаться ползун 4 вдоль направ­
ляющей Ь. К ползуну 4 шарнирно крепится звено 5, соединенное шар­
нирно со звеном 6, на конце которого расположен счетный ролик 7.
Поворот ролика дает величину искомого интеграла ^ — йх. Оси шар­

ниров В и С укреплены на тележке 2.
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1253 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ
МЕХАНИЗМ ИНТЕГРАТОРА

КР

МО

Штифтом А , неподвижно укрепленным на раме 1, обводят кривую 
/  (х), вычерченную в координатной системе с началом в точ­
ке О. Переве дение штифта А  вдоль кривой  ̂ (х) вызывает 
движение Есей рамы, которая может перемещаться вдоль 
осей х — х н у  — у  с помощью направляющих, не показанных 
на рисунке. При обводе штифтом В кривой / /  (х), вычерчен­
ной во второй системе координат с началом в точке О ', каретка 2 
перемещается вдоль вертикальной направляющей рамы 1. При 
этом штифт 3, являющийся обводным штифтом присоединенного 
планиметра, скользит одновременно в кулисе каретки 2 и направ­
ляющей а, жестко соединенной с рамой 1, а счетное колесо плани­
метра дает значение функции, выраженной следующим выраже­
нием:

= & 1̂ ) /  (х) Н  (х ) йх,

где И — коэффициент пропорциональности, определяемый разме­
рами планиметра.
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1254 ИНТЕГРАТОРА ДЛЯ ОПРЕДЕЛЕНИЯ
СРЕДНЕАРИФМЕТИЧЕСКОГО ЗНАЧЕНИЯ

РАДИУСА КРУГОВЫХ ДИАГРАММ МО

КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ кр

При обводе штифтом А кривой £ звено 7 интегратора сколь­
зит по пальцу аI неподвижного диска 2, поворачиваясь на 
некоторый угол ф. Число оборотов п счетного ролика 3 
определяется из равенства

1 ф 
Я =  И Ф'

о
где а — радиус счетного ролика <?; г — расстояние от штиф­
та А  до оси пальца 3, являющегося началом координат. 
Средний радиус кривизны кривой й равен

ф
1 С , 2 л

гср=  ф ^ г З у ,  или гСр =  —  ап.
о

При обводе штифтом А  замкнутого контура гср =  ап, 
циферблат 4, получающий вращение от ролика 3 через 
червяк 5 и червячное колесо, жестко соединенное с цифер­
блатом 4, отсчитывает целые обороты ролика 3, а шкала 
ролика дает доли оборота. Штифт Ь, иголки с диска 2 и ро­

лик б являются опорами интегратора.
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1255
КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ

МЕХАНИЗМ ИНТЕГРАТОРА

КР

М О

При обводе штифтом А  кривой а звено /  скользит вдоль 
прямолинейной направляющей 2, а ползун 3 — вдоль ку­
лисы 4. Поворот счетного ролика 5 пропорционален интег­
ралу

и =  ̂  У  у 4х.

1256 КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И
М Е Х А Н И ЗМ  И Н ТЕГРА ТО РА

КР

МО

При обводе штифтом А  кривой а ползун 1 перемещается 
вдоль направляющей 2. Ось счетного ролика 3 жестко 
соединена со звеном 4, а поворот ролика 3 пропорционален 
интегралу

и — ̂ у2 4х.



1257 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
ТРЕХРОЛИКОВОГО ИНТЕГРАТОРА

КР

МО

При обводе штифтом А  кривой у — ! (х) 
каретка 1 скользит вдоль направляющей 2. 
Кулиса 3 поворачивается вокруг шарнира 
В, заставляя ползун 4 перемещаться вдоль 
кулисы 5, при этом ползун 6 скользит 
вдоль кулисы 3. Ролик 7 отмечает величину 
площади, заключенной между осью х  
и кривой Р — с ^ у  йх, где с — постоянная 
прибора. Ролик 8 отмечает величину ста­
тического момента Мх =  ^у  йК. Ролик 9 

отмечает величину

1ж= 1 д * й Р .
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1258 К У Л И С Н О -РЫ Ч А Ж Н Ы И  МЕХАНИЗМ
ИНТЕГРАФА ПОТИРА

К Р

МО

у=/№! П ри обводе ш тифтом  А к р и во й  у  = 
= /  (х) к а р е тк а  1 п ер ем ещ ается  
на р о л и к а х  вдоль оси х , а п о л зу н ы  
2 и  3  скользят  по ее н ап р ав л яю щ и м  
вдоль оси у. Н а п р а в л я ю щ и й  ры чаг 

п о в о р а ч и в а ю щ и й с я  во кр у г ш ар ­
н и р а  О, ск о л ь зи т  п р и  этом в п олзу ­
не 5. Р ы чаг 4 ш а р н и р н о  соединен 
с п о л зу н о м  2  и нож евы м  колесом  6, 
от которого  за в и с и т  полож ение н а­
правляю щ ей  ры чага  4. Ш тифт В  
описы вает и н тегр ал ьн у ю  кривую

7  =  Р(х).

КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И  
МЕХАНИЗМ ПЛАНИМЕТРА

К Р

М О

П ри обводе ш тиф том  А  зам к н у то й  
к р и в о й  а к у л и са  1 ск о л ь зи т  по н еп о­
дви ж н о м у  ш тиф ту В. П ри  этом угол 
поворота счетного колеса 2 пропорцио­
н ален  площ ади F:

F =  4 - А  л2 dtp.

332



КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И
МЕХАНИЗМ  ИНТЕГРИМЕТРА

К Р

МО

При обводе штифтом А  кривой 
у  — /  (х) ползун 1 скользит вдоль 
кулисы 2 , которая перемещается 
поступательно вдоль оси х; при 
этом штифт а ползуна 1 повора­
чивает кулису 3 вокруг точки В. 
Если профиль кулисы 3 выра­
жается равенством

У =  г=--г0У&т р,
поворота ф счетного 
пропорционален вели-

то угол 
колеса 4 
чине

1 \л  

Го)
<^уп йх.

1261 КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И  
М ЕХАНИЗМ  ИНТЕГРАТОРА

КР

МО

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: А В — ВС  =  
=  В й  — к. При обводе штифтом А  кривой у  (х) ползун 1 сколь­
зит в прорези кулисы 2 , а кулиса 3 поворачивается вокруг точки 
В . Угол поворота ф счетного колеса 4 пропорционален величине

(д; — лгх) — (1 /2^2) у2 йх.
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8. МЕХАНИЗМЫ ТОРМОЗОВ (1262-1263)

1262 КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И  
МЕХАНИЗМ ТОРМОЗА

К Р

Тм

Звенья 2, вращающиеся 
вокруг осей А, В и С. 
с вя зан н ы х  с обоймой 4, 
снабжены тормозными 
деталями а. Обойма 4, 
вращающаяся вокруг не­
подвижной оси О, имеет 
криволинейны е проре­
зи с, в которых скользят 
ролики Э, К, N. При 
вращении обоймы 4 
звенья 2 вместе с тормоз­
ными деталями а при­
жимаются к неподвиж­
ному корпусу Ь, преодо­
левая сопротивление пру­
жин 1 и производя тор­

можение.

1263 КУЛИСНЫИ МЕХАНИЗМ 
ЦЕНТРОБЕЖНОГО ТОРМОЗА

КР

Тм

На валу А жестко посажено звено 1, 
несущее направляю щ ие а, вдоль кото­
рых свободно скользят колодки 2, 3, 4. 
При вращении вала А колодки 2, 3 и 4 
расходятся под действием центробеж­
ной силы и, приж им аясь к внутренней 
поверхности неподвижного цилиндра 5, 

производят торможение вала.
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9. МЕХАНИЗМЫ КАЧАЮЩИХСЯ ШАЙБ (1264-1265)

1264 КРИВОШИПНО-КУЛИСНЫИ МЕХАНИЗМ
С КАЧАЮЩЕЙСЯ ШАЙБОЙ

КР

ш к

Двусторонние поршни 3 имеют 
кулисы а, в которых скользят 
ползуны 4, входящие в шаровые 
пары А и В с качающейся шай­
бой 2. Вращение вала 1 посред­
ством качающейся шайбы 2 
трансформируется в возвратно­
поступательное движение порш­

нем 3.

1265 КРИВОШ ИПНО-КУЛИСНЬЩ  с ф е р и ч е с к и й  
МЕХАНИЗМ КАЧАЮЩЕЙСЯ ШАЙБЫ

КР

ш к

Вместе с валом 1 вращают­
ся жестко скрепленные 
с ним цилиндры 2. Шар­
нирно соединенная с ва­
лом 1 шайба 3 входит 
пальцами а в кольцо 5, 
скользящее в неподвиж­
ной направляющей Ъ. К 
кольцу 5 присоединены 
шатуны 6, входящие с ним 
и с цилиндрами 4 в шаро­
вые пары. При вращении 
вала 1 ход поршней 4 от­
носительно цилиндров 2 
зависит от выбранного 
угла а. Поршни 4 движутся возвратно-поступательно относитель­

но цилиндров 2 .
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10. МЕХАНИЗМЫ МОЛОТОВ, ПРЕССОВ 
И Ш ТА М П О В (1266 1267)

КРИВОШИПНО-КУЛИСНЫЙ МЕХАНИЗМ
КУЗНЕЧНОГО МОЛОТА

Привод механизма осуществляется косым 
кривошипом 4, конструкция которого 
показана отдельно (узел а). Вращательное 
движение кривош ипа 4 относительно оси 
у — у трансформируется посредством пол­
зуна 1 и шаровой втулки 2 в качательное 
движение кулисы 3 вокруг оси А и рычага 
5 вокруг оси В. Величину размаха молота 
можно регулировать перемещением пол­
зуна 1 вдоль оси у — у. Пружина 6 являет­
ся одновременно и упругим звеном, и 
амортизатором. В точке С звено 5 входит 
в поступательную пару со звеном 7, вы­
полненным в виде шара, свободно вращаю­
щегося в полой сферической поверхности 

звена 8.
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1267

Кривошип 1, выполненный в форме 
диска а, заключенного в неподвижное 
кольцо Ъ, вращается вокруг неподвиж­
ной оси А, входя во вращательную пару 
В с ползуном 5, скользящим вдоль ку­
лисы 2, которая вращается вокруг не­
подвижной оси С. Звено 2 посредством 
промежуточного звена 6 передает дви­
жение звену 3, скользящему вдоль 
неподвижных направляющих е. При 
вращении кривошипа 1 звено 3 движет­
ся возвратно-поступательно. Переме­
щения звена 3 могут регулироваться 
винтовым устройством 4 изменением 

длины АВ кривошипа 1,
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11. МЕХАНИЗМЫ РЕГУЛЯТОРОВ (1268-1271)

1268
ЭКСЦЕНТРИКОВЫЙ к у л и с н ы и  м е х а н и з м  

РЕГУЛЯТОРА

КР

Рг

Механизм предназначен для регулиров­
ки впуска и выпуска пара. Эксцентрик 
1, вращающийся вокруг неподвижной 
оси В, соединен шатуном 2 с ползуном 3, 
вращающимся вокруг неподвижного 
центра С. Шатун 2 имеет расширенную 
втулку а, охватывающую эксцентрик 1. 
К шатуну 2 в точках Н и  Е  присоеди­
нены тяги 6 и 7 к впускному и выпуск­
ному каналам. При вращении эксцент­
рика 1 точки Б  и Е  движутся по траек­
ториям, положение которых может быть 
изменено поворотом направляющих 
х — х ползуна 3. Эго осуществляется 
звеном 4, соединенным с регулятором. 
На рисунке указаны два предельных 
положения направляющих х — х и 
х' — х' и соответствующие траектории 

шарнира Б.



1269 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
ЦЕНТРОБЕЖНОГО РЕГУЛЯТОРА

К Р

Рг

Тяжелые грузы 2 могут двигаться  
посту пател ьновдол ьнаправ л. яю- 
щих а — а. Звенья 3, вы п ол н ен ­
ные в виде к олен ч аты х ры чаюв, 
оканчиваются шаровыми поверх­
ностями А и С. При изменении  
числа оборотов в м и н уту  вала 1 
грузы  2, дви гаясь  под действием  
центробеж ны х сил в радиал ьн ом  
н ап р ав лен и и , передвигают по­
средством рычагов 3, вращ аю­
щ ихся вокруг осей В, звено 4 
вдоль оси вала 1. При своем 
дви ж ени и  грузы 2  преодолевают 

сопротивление п руж ин 5.

1270 РЫ Ч А Ж Н  О -К У Л  И С Н Ы И  М Е Х А Н И ЗМ  
ЦЕНТРОБЕЖ НОГО РЕГУЛЯТОРА

КР

Рг

Регулируемый вал 1 вращается вокруг вертикальной оси у  — у. 
С валом 1 ж естко связана ш танга 3, вдоль оси х  — х  которой могут 
скользить грузы 2. К улачки 4 вращаются вокруг осей А и  В 
ш танги 3. При увеличении числа оборотов вала 1 грузы  2 пере­
двигаются под действием центробеж ной силы, п р иж им ая  кулачки  
4 к тормозному диску 5, преодолевая натяж ение пруж ины  6.
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КУЛИСНО-РЬТЧАЖНЬТЙ МЕХАНИЗМ
ЦЕНТРОБЕЖНОГО РЕГУЛЯТОРА

Вал 1 с жестко связанной с ним крестовиной а 
вращается вокруг неподвижной оси х — х. 
Рычаги 5 вращаются вокруг осей А и В. Паль­
цы Ь рычагов 5 скользят в прорези с — с 
втулки 4, скользящей вдоль оси х — х  вала 1. 
Звено 2, вращающееся вокруг неподвижной 
оси С, имеет палец ё, скользящий в прорези е 
втулки 4. Со звеном 2 входит во вращатель­
ную пару Н звено 3, соединенное с дроссель­
ной заслонкой. Пружина 6 соединяет звено 2 
со стойкой. Пружина 7 связывает грузы т, 
принадлежащие рычагам 5. При вращении 
вала 1 втулка 4 регулятора, скользя вдоль 
вала 1, поворачивает звено 2 и перемещает 
звено 3, тем самым изменяя положение дрос­

сельной заслонки.
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12. М ЕХАНИЗМЫ  ПАРОРАСПРЕДЕЛЕНИЯ (1272-1277)

1272 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
ПАРОРАСПРЕДЕЛЕНИЯ

КР

Пр

П рямолинейная кулиса 4 
подвешена в точках А, С 
и В к звеньям 5, 6 и 7, 
входящим в пары вращения 
со звеном 3 и эксцентрико­
вым звеном 8. При фикси­
рованном положении ры­
чага 2 звено 3 будет непо­
движным. Требуемый ход 
звена 1 зависит от уста­
новки рычага 2 в том или 

ином положении.

1273 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ 
ПАРОРАСПРЕДЕЛЕНИЯ

КР

Пр

Шатун 1 входит во вращательные пары Е  и В  с храповым ползуном 2 
и штоком 3, связан н ы м  с золотником. Ползун 2 скользит в круговой 
направляю щ ей а — а звена 4, вращающегося вокруг неподвиж ной оси А. 
Звено 4 приводится в движение шатуном 5, входящим во вращатель­
ные пары С и Р с кривош ипом 6, вращ аю щ имся вокруг неподвижной 
оси В, и звеном 4. Звено 7 входит во вращательные пары К  и М  с ша­
туном 1, коленчатым рычагом 8, вращ ающ имся вокруг неподвижной 
оси Н. Рычаг 8 связан промежуточным звеном 9 с рычагом 10, вращаю­
щимся вокруг неподвижной оси N. Ход золотника регулируется уста­
новкой рычага 8 в различные положения и фиксацией его с помощью 

рычага 10 на гребенке а.
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1274 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
ПАРОРАСПРЕДЕЛЕНИЯ

К Р

Пр

Шатун 1 входит во вращательные пары Е  и Н с круговым ползу­
ном 2 и штоком 3, связанным с золотником. Ползун 2 скользит 
в круговой направляющей а — а звена 4, входящего во вращатель­
ные пары Е й  Ос кривошипом 5, вращающимся вокруг неподвиж­
ной оси С, и кривошипом 6, вращающимся вокруг неподвижной 
оси В. Звено 7 входит во вращательные пары К  и М  с шатуном 1 
и коленчатым рычагом 8, вращающимся вокруг неподвижной оси 
А. Звено 8 связано промежуточным звеном 10 с рычагом 9, вра­
щающимся вокруг неподвижной оси N. Ход штока 3 регулируется 
установкой рычага 8 в различные положения и фиксацией .его 

с помощью рычага 9 на гребенке а.

1275
КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И МЕХАНИЗМ 

ПАРОРАСПРЕДЕЛЕНИЯ

КР

Пр

= = !С = Г {

Криволинейная кулиса 4 подвешена в точках Л, С и В к звеньям 5, 
6 и 7, входящим в пары вращения со стойкой и эксцентриковым 
звеном 8. При фиксированном положении рычага 2 звено 3 будет 
неподвижным. Требуемый ход звена 1 зависит от установки ры­

чага 2 в том или ином положении.
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1276 КУЛ ИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И М ЕХАНИЗМ
П АРОРАСПРЕДЕЛЕНИЯ

КР

Пр

Криволинейная кулиса 3 вращается вокруг неподвижной оси А, 
устанавливаясь в требуемом положении, фиксируемом рычагом 2. 
Требуемый ход звена 1 зависит от установки рычага 2 в том или 
ином положении. Привод звена 1 осуществляется от кривошипно- 
ползунного механизма BCD посредством промежуточных звеньев 
4, 5, 6 и 7 и ползуна 8, скользящего в криволинейной кулисе 3.

1277 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ 
ПАРОРАСПРЕДЕЛЕНИЯ

КР

Пр

Криволинейная кулиса 4 подвешена в точках В и С к звеньям 5, 
6 и 7. Звено 5 входит во вращательную пару /) со звеном 3, а 
звенья 6 и 7 — во вращательные пары с эксцентриковым криво­
шипом 8. При фиксированном положении рычага 2 звено 3 будет 
неподвижным. Требуемый ход звена 1 зависит от установки ры­

чага 2 в том или ином положении.
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13. МЕХАНИЗМЫ С ОСТАНОВКАМИ (1278-1293)

1278 ТРЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫИ МЕХАНИЗМ
С ОСТАНОВКАМИ

КР

Поступательно движущая­
ся кулиса 2 на участках 
а — а и Ь — Ь имеет про­
филь, очерченный по дугам 
окружностей радиуса, рав­
ного АВ. При качении ро­
лика с кривошипа 1 по 
дугам а — а и Ь — Ь ку­
лиса 2 остается неподвиж­
ной. Для обеспечения си­
лового замыкания необхо­
дима установка упругих 
звеньев типа пружин, не 

показанных на чертеже.

1279 ТРЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫ И МЕХАНИЗМ 
С ОСТАНОВКОЙ

КР

Длины звеньев механизма 
удовлетворяют условиям: 
А В  = В С  и  АВ> = В>С. 
Звено 1, вращающееся во­
круг неподвижной оси А, 
имеет ролик В, скользя­
щий в круговой направ­
ляющей с — с с центром 
в точке С звена 2. При 
указанных соотношениях 
длин звеньев в период 
движения кривошипа 1 
в направлении, указанном 
стрелкой от а к Ъ, звено 2 
совершает качательное 

движение; в период движения кривошипа от Ъ к а звено 2 нахо­
дится в покое. При движении звена 2 механизм эквивалентен 
механизму шарнирного четырехзвенника АВС О , у которого звено 
АВ — кривошип, звено ВС — шатун, а звено СЬ — коромысло.
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1280 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
С ОСТАНОВКОЙ

КР

Длины звеньев механизма удовлетворяют 
условиям: АВ = 1; ВС = 3,1; СО = 2,6; 
СЕ  =  3,0; А Е  =  2,3; А Л  =  4,5; ЕЛ  =  6,3; 
СЕ = 4,0. Точка Е  шатуна 2 шарнирного 
четырехзвенника АВСО описывает шатунную 
кривую а, некоторый участок которой близок 
к прямой, проходящей через точку Е. Кулиса 
3, вращающаяся вокруг неподвижной оси Е, 
имеет прорезь 6 , ось которой совпадает с пря­
молинейным отрезком траектории а точки Е, 
в которой скользит ползун 4. При прохожде­
нии точкой В кривошипа участка окружности, 
выделенного сплошной линией, точка Е  ша­
туна 2 движется по участку траектории а, 
близкой к прямой. Кулиса 3 при этом почти 
не вращается, т. е. практически имеет оста­

новку.

345



1281 КУЛИСНО-РЫЧАЖ НЫИ МЕХАНИЗМ
С ОСТАНОВКОЙ

КР

Кривошип 1, вращающий­
ся вокруг неподвижной 
оси А, несет на себе ролик 
3, скользящий в прорези 
а — а ползуна 2, скользя­
щего в неподвижных на­
правляющих Ъ. Паз а — а 
имеет на участке сЪ пря­
молинейную форму, а на 
участке Ьй — форму дуги 
окружности радиуса, рав­

ного АВ. При качательном движении рычага 1 звено 2 движется 
возвратно-поступательно с остановкой в той части своего пути 
(показано штриховой линией), где ролик 3 рычага 1 скользит 
вдоль криволинейной части Ъ — 3 паза а — а, имеющего форму 

дуги окружности с центром в точке А.

1282 КУЛИСНО-РЫЧАЖ НЫИ МЕХАНИЗМ 
С КОРОТКОЙ ОСТАНОВКОЙ

КР

Точка А шатуна 2 шарнирного че- 
тырехзвенника ЕСИЕ описывает ша­
тунную кривую а — а. В прорези 
кулисы 5, вращающейся вокруг 
неподвижной оси В, скользит пол­
зун 4, входящий в кинематическую 
пару А с шатуном 2. За один оборот 
кривошипа 1 кулиса 5 совершает 
один полный оборот вокруг центра В 
с одной короткой остановкой в по­
ложении, когда точка А шатуна 2 
будет приходить в положение А' 

своей траектории а — а.
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1283 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
С КОРОТКОЙ ОСТАНОВКОЙ

КР

Кри-вошип 1, вращающийся вокруг не­
подвижной оси А, входит во вращательную 
пару В с шатуном 4, скользящим вдоль 
направляющей 5, вращающейся вокруг 
неподвижной оси С. В прорези кулисы 2, 
вращающейся вокруг неподвижной оси 7), 
скользит ползун 3, входящий во враща­
тельную пару Е  с шатуном 4. Точка Е  
шатуна 4 описывает шатунную кривую 
а — а. При вращении кривошипа 1 кули­
са 2 вращается с короткой остановкой 
в положении, когда точка Е  ползуна 3 
будет приходить в верхнюю точку своей 

траектории а — а.

1284
КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ 

С КОРОТКОЙ ОСТАНОВКОЙ

КР

Точка А шатуна 2 шарнирного че- 
тырехзвенника БЕРС описывает 
шатунную кривую а — а. В про­
рези кулисы 5, вращающейся во­
круг неподвижной оси В, скользит 
ползун 4, входящий во вращатель­
ную пару Л с шатуном 2. Кривошип
3 выполнен в виде расширенной 
втулки, охватывающей неподвиж­
ный диск 6 с центром в точке С.
За один оборот кривошипа 3 кулиса
4 совершает один полный оборот 
вокруг центра с одной короткой 
остановкой в положении, когда 
точка А шатуна 2 будет приходить 
в положение А' своей траектории.
Кроме того, при подходе точки А 
к положению А' кулиса 5 имеет небольшое угловое перемещение 
в обратном направлении, после чего она вновь продолжает дви­

жение в прежнем направлении.
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1285
КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ  

с к о р о т к о й  о с т а н о в к о й
К Р

Длины звеньев удовлетворяют условиям: 
А В = СО; ВС = АО. Ф игура ЛВС!) 
образует антипараллелограмм. Кулиса 2, 
вращающаяся вокруг неподвижной оси О, 

о входит в поступательную пару с ползуном 
3, вращающимся вокруг оси Е  шатуна 4 
антнпараллелограмма АВС О . Точка Е  
шатуна 4 описывает шатунную кривую 
а — а. При вращении кривошипа 1 кулиса 
2 вращается с короткой остановкой при 
нахождении точки Е  ползуна 3 в верхней 
точке своей траектории а — а. Звенья 1 
и 5 снабжены упорами Ъ для перехода 
механизма АВСО через предельные поло­

жения.

1286
КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ 

С ОСТАНОВКАМИ

КР

Точка Е  шагуна 2 шарнирного 
четырехзвенного механизма 
АВСЕ) описывает траекторию, 
участок у — у которой, показан­
ный на чертеже жирной линией, 
близок к прямой. При вращении 
кривошипа 1 звено 2, на котором 
шарнирно укреплен ползун 4, 
воздействует на звено 5, сооб­
щая ему вращательное движение 
с остановками. Периоду останов­
ки звена 5 соответствует движе­

ние точки Е  ползуна 4 по участку у — у своей траектории. Канав­
ка а стойки, по которой скользит ползун 4, предохраняет звено 5 

от самопроизвольного поворота в периоды покоя.
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ЭКСЦЕНТРИКОВЫЙ 
1287 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ

СОСТАНОВКАМИ

КР

Длины звеньев механизма удовлетворяют усло­
виям: СВ «  2,66А В \С й  ~  1,33 АВ- .40  ~  2,66 АВ; 
СЕ ~  4,33АВ-, ВЕ  «  6,3АВ; ЛО «  5,66Лб; 
О /’ »  4АВ; а =  А В . Эксцентрик 1с  центром в точ­
ке В  вращается вокруг неподвижной оси /1. Ша­
тун 2 имеет расширенную втулку Ь, охватываю­
щую эксцентрик 1. Втулка Ь проушиной с в точке 
Е  входит б пару вращения с ползуном 3, скользя­
щим вдоль направляющих с1 кулисы 4. При про­
хождении точкой Е  шатуна 2 участка х  — х 
своей траектории, близкого к прямой, проходя­
щей на кратчайшем расстоянии, равном а, от 
оси обозначенного на чертеже жирной линией, 
кулиса 4 имеет остановку. Она имеет также мгно­
венную остановку, когда точка Е  занимает 

положение £ ' ,
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ
С ОСТАНОВКАМИ

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: ВС =
= 2,1ЪАВ\ С Б  = 1,Ъ6АВ■ СО =  2,32АВ; ВО  =  4,9АВ; А Р  =  
=  2,Ъ6АВ; АО  =  2,87ПВ; Б И  =  2АВ; ОЕ  =  1.45АВ; Е Е  = 
=  2,82АВ; ОМ  = 1,Ъ6АВ; М К = 1,91А В - К Б  = 0,54АВ; 
КР=  2Д8АВ; Н Е  = 3,1АВ и  Б Н  = 3,63АВ. В основе ме­
ханизма лежит четырехзвенный механизм АВСО. В точке О 
шатун 2 входит во вращательную пару с ползуном 3, скользя­
щим в кулисе 4, вращающейся вокруг оси Н. К механизму 
АВСВ присоединены звенья 5, 6 и 7, 8. Звенья 5 и 7 имеют 
общий шарнир в точке О. Траектория точки О шатуна 2 на 
участке х — х близка к прямой, проходящей через точку Н. 
На участках у — у  и ъ — ъ траектория близка к дугам окруж­
ностей, описанных радиусами, равными длинам ОЕ и ОМ 
звеньев 5 и 7. Эти участки на чертеже показаны жирными 
линиями. Кулиса имеет остановку во время прохождения 
ползуна по участку х — х траектории точки О. Звенья МК 
и ЕЕ имеют остановки во время прохождения точки О ползуна 
по участкам I — I к  соответственно у — у  траектории точки О.
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1289 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ КР

С ОСТАНОВКАМИ
0

Ползун 5 кривошипнопол- 
зунного механизма ABC 
скользит вдоль направляю ­
щих Ъ — Ъ. Точка D шатуна 2 
описывает траекторию, учас­
ток у  — у  которой, показан­
ный на чертеже жирной ли­
нией, близок к прямой, пер­
пендикулярной к направ­
ляющей Ъ — Ъ. При враще­
нии кривошипа 1 звено 2, 
на котором шарнирно укреплен ползун 3, воздействует на кулису 
4, сообщая ей качательное движение с остановками. Периоду 
остановки кулисы 4 соответствует движение точки D ползуна 3 
по участку у — у  своей траектории. Канавка а стойки, по которой 
скользит ползун 3 в период прохождения механизма ABC через 
предельное положение, предохраняет кулису 4 от самопроиз-

вольного поворота в период остановки.

1290 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ КР

С ОСТАНОВКАМИ
0

Длины звеньев механизма 
удовлетворяют условиям:
СВ =  4,28 АВ; СВ  =
=  4,86АВ; СЕ=  2 ,14АВ;
В Б  = 8,ААВ; А Е  =
=  4,55АВ; а=  1,66АВ.
При прохождении точкой 
В кривошипа 1 участка 
окружности, выделенной 
жирной линией, точка П шатуна 2  движется по траектории, учас­
ток которой, выделенный жирной линией, близок к прямой, про­
ходящей перпендикулярно к направляющей х — х. При непре­
рывном вращении кривошипа 1 кулиса 3 будет иметь поступатель­
ное движение ВДОЛЬ ОСИ X — х  с остановкой в период времени 
движения точки В  по участку ее траектории, выделенному жир­

ной линией.
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1291
КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ

С ОСТАНОВКАМИ

КР

<£ Длина звеньев механизма 
удовлетворяет условиям: 
В С  = 4,28АВ-, СЕ =
=  4,8 6АВ; B E  =  8,4ДБ; 
CD =  2,14АВ; AD  =
=  4,55 АВ; A F  =  7АВ;
DF = Ъ,Ъ2АВ. П ри прохож ­
дении точкой В кривошипа 
участка окружности, выде- 
леннойжирной линией, точка 
Е  шатуна 2 движется по 

траектории, участок которой, выделенный жирной линией, бли­
зок к прямой, проходящей через точку F. При непрерывном вра­
щении кривошипа 1 кулиса 3 совершает качательное движение 
вокруг оси F  с остановкой в период времени движения точки Е  
по участку ее траектории, выделенному жирной линией.

1292 ЭКСЦЕНТРИКОВО-КУЛИСНЫИ МЕХАНИЗМ 
ПРЕРЫВИСТОГО ДВИЖЕНИЯ

КР

Эксцентрик 7, вращающийся вокруг 
неподвижной оси В, охватывается рас­
ширенной втулкой Ь звена 6, представ­
ляющего собой двуплечий рычаг, в ко­
тором ш арнирно закреплен в точке А 
неподвижный палец 3, скользящий 
в направляющей 4, свободно вращаю­
щейся на валу В, ось которого не совпа­
дает с центром эксцентрика 1. При вра­
щении эксцентрика 1 колесо 2 , имею­
щее прорези а, под воздействием паль­
ца 3, скользящего в подвижных направ­
ляющих 4, вращается в ту же сторону 
с остановками. Остановки колеса 2 

обеспечиваются вхождением в прорези а шарнирно закрепленного 
в точке С со звеном 6 пальца 5, скользящего в неподвижных 

направляющих 7.
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ 
1293 ПРЕРЫВИСТОЙ ПЕРЕДАЧИ

С БЕССТУПЕНЧАТОЙ РЕГУЛИРОВКОЙ

КР

Звено 1, выполненное в виде круглого экс­
центрика, вращается вокруг неподвижной оси 
А. Звено 2 имеет расширенную втулку а, 
охватывающую эксцентрик 1. Между эксцент­
риком и втулкой установлен шарикоподш ип­
ник 4. Звено 2 входит во вращательную пару С 
со звеном 3, прорезь Ь ко'торото скользит по 
ползуну 7, вращающемуся вокруг неподвиж­
ной оси Е. Звено 3 входит во вращательную 
пару П со звеном 5, обойма ё  которого яв­
ляется деталью муфты свободного хода 6 . 
При вращении эксцентрика 1 валу В  сооб­
щаются импульсы посредством муфты 6 
свободного хода. Амплитуда импульсов зави­
сит от положения оси Е  звена 8, которое может 
перемещаться вдоль направляющей р по­

средством винта 9.

1 2  И. И.  Артоболевский,  т. II 353



14. М ЕХАНИЗМ Ы  НАПРАВЛЯЮ Щ ИЕ И ИНВЕРСОРЫ  
(1 2 9 4 — 1314)

КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И „
1294 ПРИБЛИЖ ЕННО-НАПРАВЛЯЮ Щ ИИ

МЕХАНИЗМ КОСТИЦЫНА

К Р

ни

Длины звеньев механизма 
удовлетворяют условиям: 
А Б  = 2АВ; В С  = 5 А В . 
Звено 1 выполнено с двумя 
направляющими а и Ь, в 
которых скользят ползуны 2 
и 3, угол между осями кото­
рых равен 90°. При вращении 
кривошипа 4 точка С меха­
низма движется приближенно 
по прямой линии q — q, па­
раллельной линии центров 

А П .

КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫИ 
1295 ПРЯМОЛИНЕЙНО-НАПРАВЛЯЮЩИЙ

КОНХОИДАЛЬНЫЙ МЕХАНИЗМ

КР

ни

С .

Длины звеньев кулисно-рычажного 
механизма АВС удовлетворяют ус­
л ови ям : А С = 1,% 1А В  и В Б  =
= 1,64ДВ. При вращении звена 1 
вокруг неподвижной оси А точка Б  
звена 2 имеет траекторию, на неко­
тором участке близкую к прямой 
q — q, перпендикулярной к направ­

лению АС.



КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫЙ КР
1298 ПРЯМОЛИНЕИНО-НАПРАВЛЯЮЩИИ

КОНХОИДАЛЬНЫИ МЕХАНИЗМ НИ

Длины звеньев кулисно-рычаж­
ного механизма ABC удовлетво- -  
ряют условиям: АС = 2АВ
и АВ = BE. При вращении зве­
на 1 вокруг неподвижной оси А 
точка Е  звена 2 имеет траекто­
рию, на некотором участке близ­
кую к прямой q — q, проходя­

щей через точку A.

КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫЙ КР
1297 ПРЯМОЛИНЕИНО-НАПРАВЛЯЮЩИИ

КОНХОИДАЛЬНЫИ МЕХАНИЗМ ИИ

Длины звеньев кулисно-рычажного механизма АВС удовлетво­
ряю т условиям: АС= \ ,4 А В ; ВЕ = 0,2АВ и СЕ = 0,65АВ.
При вращении звена 1 вокруг неподвижной оси А точка Е  звена .2 
имеет траекторию, на некотором участке близкую к прямой 

q — q, перпендикулярной к направлению АС.
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1298

КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫИ
П Р Я М О Л И Н Е Й Н О -Н А П Р А В Л Я Ю Щ И Й

КОНХОИДАЛЬНЫЙ МЕХАНИЗМ

К Р

ни

Длины звеньев кулисно-ры­
чажного механизма удовлет­
воряют условиям: АС =
=  0,49А В  и  В Е =  0,28АВ. 
При вращении звена 1 вокруг 
неподвижной оси А точка Е  
звена 2 имеет траекторию, 
на некотором участке близ­
кую к прямой д — д, перпен­
дикулярной к направлению 

АС.

1299
КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫИ 

ПРЯМОЛИНЕЙНО-НАПРАВЛЯЮЩИЙ 
КОНХОИДАЛЬНЫЙ МЕХАНИЗМ

КР

НИ

Длины звеньев механизма 
удовлетворяют условиям: 
АС=  1,5АВ и  B D  =
— 5,ЗАВ. При вращении 
звена 1 вокруг неподвиж­
ной оси А точка D звена 2 
имеет траекторию, на не­
котором участке близкую 
К прямой д — д, перпен­
дикулярной к направл 

лению АС.
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1300
КУЛИСЕО-РЫЧАЖНЫИ

ПРЯМОЛИНЕЙНО-НАПРАВЛЯЮЩИЙ
МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО

КР

н и

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: 
А С = г* С В = С Р ; Р П  О П  и  Е Р  = ЕА. Звено / ,  
выполненное в виде коленчатого рычага, вращается 
вокруг неподвижной оси Л, скользя стороной а в ползу­
не 2. Звено 3 входит во вращательные пары С ц Р  со 
звеньями /  и 7. Звено 7 вращается вокруг неподвижной 
оси Е. Звено 4 входит ЕО вращательные пары Р  и Б  
со звеньями 7 и 6. Звено 6 входит во вращательную пару 
<3 с ползуном 2 и вращательную пару П со звенрм 5, 
вращающимся вокруг неподвижной оси 4- В механизме 
удовлетворяется условие инверсии

АР  . О А (АВ) * = ( А Р / — (Р Б )2.
Точка Р  описывает окружность, проходящую через 
центр А инверсии. Точка <3 описывает прямую q—q, 

перпендикулярную к направлению АЕ,
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ КР
1301 ПРЯМОЛИНЕЙНО-НАПРАВЛЯЮ Щ ИЙ _ _ _ _

МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОЕО н и

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: 
(ОС)2

О А  =  А Р  и О В =  20  а ' '  Звено 2, вращающееся

вокруг неподвижной оси А , входит во вращатель­
ную пару Р  с крестообразным ползуном 5 со взаимно 
перпендикулярными осями направляющих. Звено 4, 
вращающееся вокруг неподвижной оси О, входит 
в поступательные пары с ползунами 5 и 3. Звено 1, 
имеющее форму коленчатого рычага, вращающееся 
вокруг неподвижной оси О, входит во вращательную 
пару С со звеном 6, скользящим в ползуне 5. Звено /  
скользит в ползуне 7, входящем во вращательную 
пару С} с ползуном 3. В механизме удовлетворяется 
условие инверсии, т. е. ОР ■ 0 ( 2 =  (РС)2. При 
вращении звена 2 вокруг оси А  точка Р  описывает 
окружность р — р, а точка 0  — прямую — д, 
перпендикулярную к направлению ОАВ  и проходя­

щую через точку В ,
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1302
КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И  

ПРЯМ ОЛИНЕЙНО-НАПРАВЛЯЮ Щ ИЙ  
МЕХАНИЗМ  АРТОБОЛЕВСКОЕО

КР

ни

Звено 2, выполненное в форме коленчатого рычага, вра­
щается вокруг неподвижной оси А , входя в поступа­
тельные пары с ползунами 3 и 4, скользящими по сто­
ронам А а  и АЬ звена 2. Ползун 3 входит во вращатель­
ную пару В  с ползуном 1, скользящим вдоль неподвиж­
ных направляющих р — р. Ползун 3 имеет траверзу 
Bd, которая входит в поступательную пару с кресто­
образным ползуном 4, оси направляющих которого 
образуют угол 90° — а , где а  — угол САВ. При вра­
щении звена 2 вокруг оси А  точка С, лежащая на пере­
сечении направляющих Bd  и АЬ, описывает прямую 
q — <7, перпендикулярную к направлению А х, об­
разующему с осью с — с направляющих р — р  угол 
90° — а . Расстояние AD  равно

A D = A ! L
cos а

где А Е  —- кратчайшее расстояние от точки А  до оси 
с — с направляющих р — р ,
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КУ Л И С Щ -РЫ Ч А Ж Н Ы И  КР
НАПРАВЛЯЮ Щ ИЙ п о  о к р у ж н о с т и  _ _ _ _

М ЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО н и

Кривошип 1 радиуса А Р  =  г, вращающийся вокруг 
неподвижной оси А , входит во вращательную пару Р  
с крестообразным ползуном 5 со взаимно перпендику­
лярными осями направляющих. Звено 2, вращающееся 
вокруг неподвижной оси О, входит в поступательную 
пару с ползунами 5  и 4. Звено 3, имеющее форму колен­
чатого рычага, вращается вокруг неподвижной оси О, 
входя во вращательную пару С со звеном 6, скользящим 
в ползуне 5. Сторона Са звена 3 скользит в ползуне 7, 
входящем во вращательную пару С} с ползуном 4.

В механизме удовлетворяется условие инверсии, т. е. 
ОР-ОС} =  (РС )2. Если точка Р  описывает окружность 
р  — р  радиуса г, то точка (2 описывает окружность

(ОС)2 -г  . .  .
9  — q радиуса Я, равного Я  — Центры А  и

В  окружностей р  — р  и ^ определяются из условия

2Ё. — Е.
0 А ~ ~  г '

360



КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И
Ш н а п р а в л я ю щ и й  п о  ОКРУЖНОСТИ

М ЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО

КР

НИ

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси О, 
входит во вращательную пару В  с ползуном 3, 
скользящим по стороне А а  звена 2, выполненного 
в форме коленчатого рычага аАй. Ползун 3 имеет 
траверзу Ь — Ь, входящую в поступательную пару 
с крестообразным ползуном 4 , оси направляющих 
которого образуют угол 90° — а ,  где ос — угол аАй. 
При вращении звена 1 вокруг оси О точка С, лежа­
щая на пересечении направлений А й  и ЬЬ, описывает 
окружность <7 — <7 радиуса ОС. Центр £> окруж­
ности лежит на прямой Оу, перпендикулярной к оси 
Ох. Расстояние 0 0  равно ОО =  OA■tglx. Радиус

ОВОС  окружности <7 — <7 равен ОС  = —— ■. Если

присоединить к механизму звено 5, показанное на 
чертеже штриховой линией, вращающееся вокруг 
неподвижной оси О и входящее во вращательную 
пару С с ползуном 4, то механизм осуществляет 
передачу вращения от звена 1 к звену 5 с передаточ-

НЫМ отношением Ыг„ равным «15  =  —
•̂ 5

и 5 вращаются в одном направлении.

: 1. Звенья /
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖНЫ Й МЕХАНИЗМ
ИНВЕРСОРА С ДВУМЯ ПОЛЗУНАМИ

Длины звеньев механизма удовлетво­
ряют условию АВ : АС = В() : СР. 
Звено 2 вращается вокруг неподвижной 
точки А, являющейся центром инвер­
сионного преобразования. Звенья 3 и 5 
входят во вращательные пары В  и С 
со звеном 2 и вращательные пары О 
и Р  с ползунами 4 и 5, скользящими по 
оси Аа звена 1, вращающегося вокруг 
неподвижной оси А. При движении 
одной из точек Р  И О по произвольной 
кривой другая точка движется по кри­
вой, являющейся инверсией первой, 
т. е. механизм осуществляет инвер­
сионное преобразование вида

А Р*А (} = А В *А С = соп51 .
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1306 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
ИНВЕРСОРА С ДВУМЯ ПОЛЗУНАМИ

КР

НИ

Длины звеньев механизма удовлетворяют 
условиям: АС : А В — CP : BQ и 6 =
=  а  +  (5. Звено 2 вращается вокруг 
неподвижной точки А , являющейся цент­
ром инверсионного преобразования. Звенья 
3 и 5 входят во вращательные пары В и С 
со звеном 2  и вращательные пары Q к Р  
с ползунами 4 и 6, скользящими вдоль 
сторон а и 6  звена 1 коленчатой формы, 
вращающегося вокруг неподвижной оси А . 
При движении одной из точек Р  и Q 
по произвольной кривой другая точка 
движется по кривой, являющейся инвер­
сией первой, т. е. механизм осуществляет 
Инверсионное преобразование вида

А Р  ■ AQ — const.
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1307 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
ИНВЕРСОРА С ДВУМЯ ПОЛЗУНАМИ

КР

НИ

Длины звеньев механизма удовлетво­
ряют условию АС : ВС = СР : В(). 
Звено 2 вращается вокруг неподвиж­
ной точки А, являющейся центром 
шшерсишнош преобразования. Звенья 
3 и 5 входят во вращательные пары В  
и С со звеном 2 и вращательные пары С2 
и Р с ползунами 4 и 6, скользящими по 
оси Аа звена 1, вращающегося вокруг 
неподвижной оси А. При движении 
ТО Ч К И  Р  ИЛ И  б  по произвольной кривой 
другая из этих точек движется по кри­
вой, являющейся инверсией первой, 
т. е. механизм осуществляет инвер­
сионное преобразование вида

А Р  * А<2 =  сошС



1308 КУЛЙСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ КР

ИНВЕРСОРА С ДВУМЯ ПОЛЗУНАМИ н и

j f

л  — ... •"М д
т  > P ' s  я

Д л и н ы  звеньев механизма удовлетворяю т  условиям : В Р  =  B D  и А В  > 
> В Р .  З в ен ь я  / и 2 вра щ аю тс я  в о к р у г  неподвижной  точки А ,  я в л я ю ­
щ ейся  центром инверсионного п р ео б р азо в ан и я .  З в ен ь я  3 и 4 вход ят  во 
в р ащ атель ны е  п ары  В  со звеном 2 и во в ращ атель ны е  пары  Р  и Q с п о л ­
зунами 5 н 6, скользящ и м и  вдоль оси А а  звена 1. При  любой кон ф и ­
гу р ац и и  механизма точки A ,  P h D  л е ж а т  на общей прям ой.  При дви ­
жени и  точки Р  или D  по произвольной  кривой  д р у г а я  из этих точек 
д в и ж ется  по кри вой ,  явл я ю щ е й с я  инверсией  первой кривой ,  т. е. меха­
низм осуществляет инверсионное  преобразование вида

A P - A D  =  (АВ)* — ( В Р )“ =  const.

1309 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ КР

ИНВЕРСОРА С ДВУМЯ ПОЛЗУНАМИ н и

*  }  t ~ r  *

Д лин ы  звеньев механизма удовлетворяю т  условиям : В Р  — В (2 и А  В  <  
<  В Р .  З в ен ь я  /  и 2 вращ а ю тся  в о к р у г  н еподвиж ной  точки А ,  я в л я ю ­
щ ейся  центром инверсионного п р ео б р азо в ан и я .  З в ен ь я  3 и 4 вход ят  во 
в р ащ атель ны е  пары  В  со звеном 2 и во в ращ а тель н ы е  пары  Р  и () с пол­
зунами 5 и 6, с к о л ьзящ и м и  вдоль оси А а  звена /. При любой  конфигу­
рации  механизма точки А ,  Р и (2 л е ж а т  на общей прям ой.  При д в и ж е ­
нии точки Р  или Ц по п ро и зв о л ьн ей  кри вой  д р у г а я  из этих точек дви ­
жется  по кривой ,  явл я ю щ е й с я  инверсией  первой, т. е. механи зм  осу ­
щ ествляет  инверсионное  п реобразов ани е  вида

A P - A Q  =  (В Р ) г — ( А В ) ‘ =  const.
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К У Л И С Н О -Р Ы Ч А Ж Н Ы Й  М Е Х А Н И ЗМ
И Н ВЕРСО РА КРАУФ ОРДА

Звено 2, выполненное в виде Т-образного 
рычага, вращается вокруг неподвижной точки 
А, являющейся центром инверсионного пре­
образования, входя во вращательную пару В 
с коленчатым звеном 1. Ползуны 3 и 6, входя­
щие во вращательную пару Р, и ползуны 4 
и J, входящие во вращательную пару Q, 
скользят по сторонам b и а звеньев 2 и 1.

При любой конфигурации механизма 
точки Q, А  и Р  лежат на общей прямой 
b — Ь. При движении точки Р  или Q по произ­
вольной кривой другая из этих точек движется 
по кривой, являющейся инверсией первой, 
т. е. механизм осуществляет инверсионное 
преобразование вида

А Р  ■ A Q = ( A B f  =  const.
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1311 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
ИНВЕРСОРА АРТОБОЛЕВСКОГО

КР

НИ

в

Звено 2, вращающееся вокруг неподвижной 
точки А, являющейся центром инверсионного 
преобразования, входит в поступательную 
пару с крестообразным ползуном 5 со взаимно 
перпендикулярными осями движения и с пол­
зуном 3, скользящим вдоль оси АВ звена 2. 
Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной 
оси А, входит во вращательную пару В со 
звеном 4, скользящим в ползуне 5, и в посту­
пательную пару с ползуном 6, входящим во 
вращательную пару с ползуном 3. При любой 
конфигурации механизма точки A, Q и Р 
лежат на общей прямой АЪ. При движении 
точки Р или Q по произвольной кривой дру­
гая из этих точек движется по кривой, являю ­
щейся инверсией первой, т. е. механизм 
осуществляет инверсионное преобразование 
вида

АР * AQ = (АВ)2 = const,
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1312
КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ

ИНВЕРСОРА АРТОБОЛЕВСКОГО

КР

НИ

в

Длины звеньев механизма удовлетворяют 
условиям: АС = СВ = CP; PD = DQ.
Звенья 1 и J  вращаются вокруг неподвижной 
оси А. Звено 1 выполнено в виде коленчатого 
рычага, сторона а которого скользит в пол­
зуне 2. Звено 3 входит во вращательные пары 
С и Р со звеньями 1 и 4. Звено 6 входит во 
вращательные пары Q и D с ползуном 2 
и звеньями 4 и J.

П риуказанныхсоотнош ениях длин звень­
ев в механизме удовлетворяется условие ин­
версии

АР  • AQ = (А В )1 = (A D )2- ( PD) 2 = const.

Следовательно, если неподвиж ная точка А 
будет центром инверсии, то при движении 
точки Р по произвольной кривой точка Q 
описывает кривую, являющую ся инверсией 
кривой, описываемой точкой Р, и наоборот,

368



1313
КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ

С ПОСТУПАТЕЛЬНО ДВИЖУЩИМСЯ ЗВЕНОМ

К Р

н и

Длины звеньев механизма удовлетворяют условию СВ : С А = ВО : АР. 
Точки С, Р и О лежат на одной общей прямой. Направление ЕО звена 2 
должно быть параллельным направлению ВР. Звено 1, вращающееся 
вокруг неподвижной оси В, входит во вращательные пары С и Е  со 
звеньями 3, 4 и 2. Звено 3 входит во вращательные пары А и В со звенья­
ми 6 и 7, которые входят во вращательные пары Р к Q с ползунами 5 
и 8, скользящими вдоль оси Са звена 4. Звено 2 входит во вращатель­
ную пару О с ползуном 8. При вращении звена 1 вокруг оси В  звено 6 
совершает поступательное движение, причем любая его точка описывает 

окружность радиуса, равного ВЕ.

1314
КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И МЕХАНИЗМ 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ 
ДВУХ ПАРАЛЛЕЛЬНЫХ НАПРАВЛЕНИЙ

КР

н и

Длины звеньев механизма удовлет­
воряют условию ОВ : ОА = ВР : 
: АО = ОВ : ОС = ВР  : ОД Точ­
ки О, 0  и Р лежат на одной общей 
прямой. Звено 1, вращающееся во­
круг неподвижной оси Е, входит во 
вращательные пары Р со звеньями 6 
и 7. Звенья 2 и 3, вращающиеся 
вокруг неподвижной оси О, входят 
во вращательные пары А и С со 
звеньями 4 и 5 и вращательные 
пары В и В  со звеньями 6, 7, 8 
и ползуном 9, скользящим по звену 8 
вдоль его оси Ва. Звенья 5 и 4 
входят во вращательную пару 0. 
При вращении звена 1 вокруг оси Е 
направление СА всегда параллельно 

направлению оси Ва звена 8.
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15. МЕХАНИЗМЫ ПЕРЕКЛЮ ЧЕНИЯ, ВКЛЮЧЕНИЯ
И ВЫКЛЮ ЧЕНИЯ (1315)

1315
КУЛИСНС-РЫ ЧАЖ НЫИ

КУЛАЧКОВЫЙ МЕХАНИЗМ
ВКЛЮ ЧЕНИЯ С НАТЯЖНОЙ ПРУЖИНОЙ

КР

п в

Кривошип 2, вращающийся вокруг неподвижной оси О, 
снабжен роликом а, скользящим в кулисе Ь ползуна 1, 
который движется возвратно-поступательно в направляю­
щих с — с. Ползун 1 имеет прорези с1. Рычаги 4 и 5, вра­
щающиеся вокруг неподвижных осей С к В , снабжены ро­
ликами 3 и 7. При вращении кривошипа 2 в направлении 
стрелки ползун 1 воздействует на ролик 3, поворачивая 
при этом рычаг 4 в крайнее его положение, показанное на 
чертеже. При этом пружина 6 перемещает рычаг 5 из поло­
жения, указанного на чертеже, в крайнее правое положение 
(указано штриховой линией). Рычаги 4 и 5 имеют кулачки 8 
и 9, участки которых описаны по дугам окружности равных 
радиусов. При движении ползуна 1 вправо участок f 
скользит по участку / '  и в крайнем правом положении ры­
чага 5 участок £  входит в соприкосновение с участком /г', 
замыкая систему. При обратном движении ползуна он 
воздействует на ролик 7 рычага 5, выводя этот рычат1 из 
замыкания. В крайнем левом положении участок / '  входит 
в замыкание с участком к , после чего цикл движения пов­

торяется.
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16. МЕХАНИЗМЫ СОРТИРОВКИ, ПОДАЧИ
И ПИТАНИЯ (1316-1319)

1316 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ ПОДАЧИ
К Р

СП

Кривошип 1, вращающийся вокруг неподвиж­
ной оси А, входит во вращательную пару С 
с ползуном 6, скользящим в прорези /  кулисы 
2. Кулиса 2 входит во вращательную пару В  
с ползуном 7, скользящим вдоль направляю ­
щей к ползуна 8, скользящего по неподвиж­
ному столу 9. Звено 3, входящее во враща­
тельную пару К  с ползуном 8, подпружини­
вается пружиной 5. При вращении криво­
шипа 1 кулиса 2 сообщает ползуну 8 и звену 3 
возвратно-постунательное движение. Когда 
звено 3 находится в крайнем левом положе­
нии, из канала а выпадает изделие Ь, попадая 
в желобок с собачки 4. При движении звена 3 
слева направо кулачок ё, укрепленный на 
звене 3, давит на зуб е собачки 4 и опускает ее, 
освобождая изделие Ь. Звено 3 при помощи 
пружины 5 прижимает изделие к базисной 

поверхности.
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1317 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ 
СОРТИРОВКИ

КР

СП

Механизм предназначен для сортировки 11-образных деталей 1 
в зависимости от положения, в котором они находятся. Подача 
изделий 1 в диск пресса, не показанного на чертеже, может про­
изводиться только в положении а. В этом случае при перемещении 
траверзы 4 вниз плунжер 3, опускаясь на дно изделия, предотвра­
щает выталкивающее действие на него горизонтального плунжера 
4, который вместе с ползуном 5 перемещается влево под действием 
рычага 7, надавливающего верхним концом прорези /  на палец 4 
звена 6, Защелка 8 ограничивает перемещение плунжера 4. При 
перемещении траверзы 2 вверх плунжер 4 занимает крайнее пра­
вое положение раньше, чем плунжер 3 выходит из изделия. При 
этом защелка 8, упираясь в неподвижный штифт 9 при перемеще­
нии вправо вместе с ползуном 5, освобождает плунжер 4, который 
под действием сжатой пружины 10 перемещается влево, после чего 
изделие 1 подается в пресс. Если очередное изделие поступает 
в том же положении а, то при перемещении траверзы 2 вниз гори­
зонтальный плунжер 4, упираясь в зажатое вертикальным плун­
жером 3 изделие 1, перемещается вправо относительно ползуна 5, 
занимая исходное положение. Если же очередное изделие посту­
пает в положение то при перемещении траверзы 2 вниз горизон­
тальный плунжер 4, перемещаясь вместе с ползуном 5 влево, вы­
брасывает изделие. Вертикальный плунжер 3 в этом случае, имея 
на конце прорезь, опускается на плунжер 4, не препятствуя его 
движению. При последующих циклах работы плунжер 4 занимает 
крайнее левое положение, если изделия будут поступать в поло­
жении Ь, и занимает исходное положение, если изделия будут 

поступать в положении а.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ
ПОДАЧИ С ОСТАНОВКОЙ

Ползун 1 движется в неподвижных направляющих Ь. 
Ползун 3 движется в неподвижной направляющей с. 
Ползун 1 входит во вращательную пару С с коленчатым 
звеном 2, оканчивающимся шаровой головкой е, сколь­
зящей в кулисе / .  В точке П рычага 2 установлен ролик 
7, скользящий и перекатывающийся в неподвижном 
пазу а — а, имеющем и -  образную форму.

Механизм трансформирует возвратно-поступатель­
ное движение звена 1 в возвратно-поступательное 
движение ползуна 3 с остановкой через каждый цикл 
движения ведущего звена 1. Рычаг 2 под действием за­
хватов 10 и 11, вращающихся вокруг неподвижных осей 
А и В  и скользящих вдоль своих осей, автоматически 
разъединяется и соединяется с ползуном 3. При движе­
нии ролика 7 по нижней горизонтальной части паза 
а — а ползун 3 остается неподвижным в продолжении 
одного цикла движения ведущего звена. Приспособле­
ние 8, 9 служит для тога, чтобы заставить ползун 3 
останавливаться каждый раз точно на одном и том же 
месте, Пружины 4, 5 и 6 служат для силового замыка­

ния захватов и рычага 2.
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ
ВАЛИКОВОЙ ПОДАЧИ

Кривошип 2, вращающийся вокруг неподвижной оси А, пальцем 
а скользит в прорези Ъ кулисы 1, вращающейся вокруг неподвиж­
ной оси В. Зубчатая рейка 3, скользящая в неподвижных направ­
ляющих р — р, имеет палец 3, скользящий в прорези е кулисы 1. 
С кривошипом 2 жестко связан кулачок 8, воздействующий одно­
временно на два ролика / ,  каждый из которых принадлежит ры­
чагам 9, качающимся вокруг неподвижных осей Е  и И. Звенья 10 
входят во вращательные пары О, N  и Е, К  со звеньями 9 и 11. 
Звенья 11, вращающиеся вокруг неподвижных осей М  и Н, входят 
во вращательные пары В и Р  с роликами И. Кулиса 1 получает 
движение от кривошипа 2, находящегося на валу А пресса, и пе­
ремещает рейку 3 в горизонтальном направлении. Движение рейки 
передается зубчатым колесам 4, 5, 6 и 7. Колеса сидят на одном 
валу с роликами к, подающими материал т к инструменту. В мо­
мент вырубки ролики подачи автоматически приподнимаются при 
помощи кулачка 8, находящегося на валу пресса А, рычагов 9, 
тяг 10 и рычагов 11. Изменением положения пальца а можно 

регулировать величину подачи материала т.
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17. МЕХАНИЗМЫ ГРЕЙФЕРОВ КИНОАППАРАТОВ
(1 3 2 0 -1 3 3 3 )

1320 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
ГРЕЙФЕРА КИНОАППАРАТА

КР

ГК

Кривошип 1 (рис. а) выполнен в форме диска, вращающегося 
вокруг неподвижной оси А. Палец В входит в прорезь Ъ звена 2, 
скользящего вдоль неподвижных направляющих а. Звено 3 дви­
жется вдоль направляющих звена 2 в направлении, перпендику­
лярном к движению звена 2, так, как это показано на рис. б. 
Движение звена 3 в этом направлении осуществляется штифтом 4, 
входящим одновременно в прорези Ь и с звеньев 2 и 3. При вра­
щении кривошипа 1 кулиса 2 и звено 3 движутся возвратно посту­
пательно в вертикальном направлении. Штифт 4, двигаясь в про­
резях Ь и с, периодически отодвигает звено 3 назад и выводит 

зубья последнего из зацепления с кинолентой I.



1321 КУЛИСНЫИ МЕХАНИЗМ ГРЕЙФЕРА
КИНОАППАРАТА

КР

ГК

Шатун 2 имеет прорезь Ъ—Ъ, 
скользящую по неподвижному 
пальцу С. Звено 3 шарнирно 
соединено с шатуном 2 в точке В, 
а со звеном 4, вращающимся 
вокруг неподвижной оси Е, — 
в точке И. При вращении кри­
вошипа 1 вокруг неподвижной 
оси А концы зубьев а звена 3 
описывают сложные шатунные 
кривые. На одном из участков 
этих кривых зубья вводятся 
в отверстия киноленты и пере­
двигают ее. На другом участке 
шатунной кривой зубья а вы­
водятся из отверстий киноленты.

1322
ТРЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫИ МЕХАНИЗМ 

ГРЕЙФЕРА КИНОАППАРАТА

КР

ГК

Звено 1 кулисного механизма ABC вра­
щается вокруг неподвижной оси А. Ку­
лиса 2, входящая в точке В во вращатель­
ную пару со звеном 1, имеет прорезь Ь, 
скользящую по неподвижному пальцу 
С. Ось прорези b не проходит через точ­
ку В. При вращении кривошипа 1 колец 
зуба а, укрепленного на кулисе 2, опи­
сывает шатунную кривую; при этом 
зуб а вводится в отверстие киноленты, 
передвигает ее и выводится обратно.
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1323 ТРЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫИ МЕХАНИЗМ
ГРЕЙФЕРА КИНОАППАРАТА

КР

ГК

Звено 1 кулисного меха­
низма ABC вращается во­
круг неподвижной оси А.
Кулиса 2, входящая в 
точке В во вращательную 
пару со звеном 1, имеет 
прорезь Ъ, скользящую по 
неподвижному пальцу С.
Ось прорези Ъ проходит 
через точку В. При вра­
щении кривошипа 1 конец 
пальца а кулисы 2 описывает шатунную кривую; при этом палец 
вводится в отверстие киноленты, продвигает ее и выводится 

обратно. Положение пальца может регулироваться винтом d.

1324
ТРЕХЗВЕННЫИ МЕХАНИЗМ 
ГРЕЙФЕРА КИНОАППАРАТА 

С ЗУБЧАТЫМ СЕГМЕНТОМ

КР

ГК

Звено 1 кулисного механизма ABC вращается вокруг неподвиж­
ной оси А. Кулиса 2, входящая в точке В во вращательную пару 
со звеном 7, имеет прорезь Ъ, скользящую по неподвижному 
пальцу С. Ось прорези Ъ проходит через точку В. Кулиса 2 снаб­
жена зубчатым сегментом d. При вращении кривошипа 1 концы 
зубьев а сегмента d описывают шатунные кривые; при этом зубья 
а вводятся в отверстия киноленты, продвигают ее и выводятся

обратно.
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1325
ТРЕХЗВЕННЫ И МЕХАНИЗМ 
ГРЕЙФЕРА КИНОАППАРАТА 
С ЗУБЧАТЫМ СЕГМЕНТОМ

КР

ГК

Звено 1 кулисною механизма ЛВС 
вращается вокруг неподвижной оси 
А. Кулиса 2, входящая в точке В 
во вращательную пару со звеном 7, 
имеет прорезь Ь, скользящую по 
неподвижному пальцу С. Ось про­
рези Ь не проходят через точку В. 
Кулиса 2 снабжена зубчатым сег­
ментом 3. При вращении криво­
шипа 1 концы зубьев а сегмента (1 

описывают шатунные кривые; при этом зубья а вводятся в отвер­
стия киноленты, продвигают ее и выводятся обратно,

1326
ЧЕТЫ РЕХЗВЕННЫ И КУЛИСНЫ И МЕХАНИЗМ 

ГРЕЙФЕРА КИНОАППАРАТА 
С ЗУБЧАТЫМ СЕГМЕНТОМ

КР

ГК

Звено 1 кулисного механизма 
ЛВС вращается вокруг непо­
движной оси А. Кулиса 2, вхо­
дящ ая в точке В во вращатель­
ную пару со звеном 1, имеет 
прорезь Ь, которая скользит 
вдоль ползуна 3, вращающегося 
вокруг неподвижной оси С. Ось 
прорези Ь не проходит через 
точку В. Кулиса 2 снабжена 
зубчатым сектором 3. При вра­
щении кривошипа 1 концы зубь­
ев а сегмента (1 описывают ша­

тунные кривые; при этом зубья а вводятся в отверстия киноленты, 
продвигают ее и выводятся обратно.

378



ТРЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫ И МЕХАНИЗМ 
ГРЕЙФЕРА КИНОАППАРАТА

КР

ГК

Звено 1 кулисного механизма ABC 
вращается вокруг неподвижной оси 
А. Палец В звена 1 скользит в про­
рези Ъ звена 2, движущегося воз­
вратно-поступательно в направля­
ющих с—с. Профиль прорези Ъ со­
ставлен из двух четвертей окруж­
ности радиуса АВ. При вращении 
кривошипа 1 звено 2, несущее 
зубья а, движется с двумя продол­
жительными остановками в периоды 
времени скольжения пальца В, 
когда центры четвертей окружностей 
радиуса АВ совпадают с точкой А.

1328 ЧЕГЫ РЕХ ЗВЕНН Ы Й  КУЛИСНЫ И МЕХАНИЗМ 
ГРЕЙФЕРА КИНОАППАРАТА

КР

ГК

Звено 1 кулисного механизма 
АСЕ вращается вокруг непод­
вижной оси А. Палец С звена 1 
скользит вдоль горизонтальной 
прямолинейной прорези Ъ зве­
на 2, движущегося возвратно­
поступательно в направляющих 
Е. Звено 3, входящее во враща­
тельную пару В со звеном 2, 
имеет прорезь А, которая сколь­
зит по пальцу С звена 1. При 
вращении кривошипа 1 зуб а 
звена 3 при движении пальца С
кривошипа 1 в левой половине прорези й звена 3 вводится в от­
верстие киноленты и выводится из него при движении пальца С 

в правой половине прорези й.
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1329 ПРОСТРАНСТВЕННЫЙ к у л и с н ы и  м е х а н и з м  
ГРЕЙФЕРА КИНОАППАРАТА

К Р

Г К

Звено 1 кулисного механизма ABC вращается 
вокруг неподвижной оси А. Кулиса 2, вхо­
дящая в точке В во вращательную пару со 
звеном 1, имеет прорезь d, которая скользит 
по ползуну 4, вращающемуся вокруг непод­
вижной оси С. Звено 3, скользящее в непод­
вижных направляющих Е, перемещается 
прорезью d в горизонтальном направлении. 
Перемещение звена 3 в вертикальном направ­
лении осуществляется прорезью е кулисы 2 
путем воздействия на палец F  звена 3. При 
вращении кривошипа 1 кулиса 2 перемещает 
звено 3 с зубом а в вертикальном направлении. 
Палец F  звена 3, двигаясь в левой половине 
прорези е кулисы 2, вводит зуб а в отверстие 
киноленты. При движении в правой поло­
вине прорези е палец F  выводит зуб а из отвер­

стия киноленты.
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1330
ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫИ МЕХАНИЗМ 

ГРЕЙФЕРА КИНОАППАРАТА 
С РЕГУЛИРОВОЧНЫМ УСТРОЙСТВОМ

КР

ГК

Звено 7 кулисного механизма АСВ вращается 
вокруг неподвижной оси А. Кулиса 2, вхо­
дящая в точке С во вращательную пару со 
звеном 1, имеет прорезь Ь, которая скользит 
по ползуну 5, вращающемуся вокруг непод­
вижной оси В. Ось прорези Ь проходит через 
точку С. При вращении кривошипа 1 концы 
зубьев а кулисы 2 описывают шатунные кри­
вые. При этом зубья а вводятся в отверстия 
киноленты, передвигают ее и выводятся 
обратно. Перемещением пальца В вдоль про­
рези с1 можно менять траектории концов 

зубьев а.

1331 КУЛИСНЫИ МЕХАНИЗМ ГРЕЙФЕРА 
КИНОАППАРАТА С УПРУГИМ  ЗВЕНОМ

КР

ГК

Звено /  кулисного механизма АВС 
вращается вокруг неподвижной оси
А. Кулиса 2 имеет прорезь Ь, вдоль 
которой скользит палец В звена 1. 
В крайнем верхнем положении ку­
лисы 2 пружина 3 вводит в отвер­
стие киноленты зуб а звена 4, 
ш арпирно соединенного ц кули- 
срй 2 в точке П. При дальнейшем 
вращении кривошцпа 1 зуб & пере­
двигает ленту вниз. С началом 
движения кулисы 2 из крайнего 
нижнего положения зуО и выскаль­
зывает из отверстия киноленты и 

далее скользит по последней.
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1332 ТРЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫ И МЕХАНИЗМ
ГРЕЙФЕРА КИНОАППАРАТА

К Р

Г К

Звено 1 кулисного механизма ABC вра­
щается вокруг неподвижной оси А. Кули­
са 2, входящая в точке В  во вращательную 
пару со звеном 1, имеет прорезь Ь, сколь­
зящую по неподвижному пальцу С. Ось 
прорези b проходит через точку В. При 
вращении звена 1 конец зуба а, укреп­
ленного на кулисе 2, описывает шатунную 
кривую; при этом зуб а вводится в отвер­
стие киноленты, передвигает ее и выво­

дится обратно.

1333 КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И МЕХАНИЗМ 
ГРЕЙФЕРА КИНОАППАРАТА

КР

ГК

Звенья 4 и 5 входят во враща­
тельные пары Г  и Г  с коро­
мыслом 3 и шатуном 2 ш арнир­
ного четы рехзвенника АВСЛ и 
во вращательную пару К  друг 
с другом. Звено 4 имеет палец ё, 
скользящ ий в прорези е звена 6, 
вращающегося вокруг неподвиж­
ной оси Н, и прорезью /  воз­
действует на палец т звена 7, 

“Г~5Ы, скользящего в неподвижных на-
-  ^ - 1  правляющих д — д .  При вра­

щении кривош ипа 1 зуб а ша­
туна 2 описывает шатунную 
кривую; при этом зуб а вводится 
в отверстие киноленты, передви­
гает ленту и выводится обратно. 
Зуб Ь звена 7 вводится в отвер­

стие киноленты и удерживает ее от дальнейшего продвижения 
в момент вывода зуба а из отверстия.
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18. МЕХАНИЗМЫ МУФТ И СОЕДИНЕНИЙ
(1334-1335)

1334
КР

КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И МЕХАНИЗМ МУФТЫ
МС

С валом 1, вращающимся 
в неподвижных подшип­
никах, на рисунке не по­
казанных, жестко связана 
траверза а, входящая во 
вращательные пары А  и В 
с ползунами 3 и 4, С ва­
лом 2 жестко связан диск 
Ь с двумя взаимно пер­
пендикулярными диамет­
ральными прорезями с.
При вращении вала 1 в 
направлении, указанном 
стрелкой, ползуны 3 движутся по диаметральным прорезям с 
диска Ь, сообщая валу 2 вращение в том же направлении. Пере­

даточное отношение м12 между валами 1 я 2 равно и 12— — 2.
Фт

Следовательно, угол поворота звена 1 всегда равен двум углам 
поворота звена 2.

1335 КУЛИСНЫ Й МЕХАНИЗМ МУФТЫ
с ПРУЖ ИННЫ М И ЗВЕНЬЯМИ

КР

МС

Звено 1, установленное на стерж­
не 3, и обод 2 вращаются вокруг 
оси А. Звено 1 движется посту­
пательно в крестовине 7, которая 
свободно перемещается вдоль спиц 4 
обода 2. Таким образом, механизм 
допускает движение при некотором 
эксцентриситете между осями вра­
щения звена 1 и обода 2. Центриро­
вание звена 1 достигается пружи­

нами 5 и 6.
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19. МЕХАНИЗМЫ КЛАВИШ (1336)

КУЛ И СН О -РЫ ЧАЖНЫ Й  МЕХАНИЗМ
КЛАВИШИ П ИШ УЩ ЕЙ  МАШ ИНЫ

Клавиша 1, вращающаяся вокруг неподвиж­
ной оси В, имеет палец а, скользящий в про­
рези Ъ рычага 2 , вращающегося вокруг не­
подвижной оси А. Рычаг 2 имеет палец с, 
входящий в прорезь ё  звена 3, вращающегося 
вокруг неподвижной оси В. При нажатии 
на клавишу 1 коленчатый рычаг 2, вращаясь 
вокруг оси А, поворачивает рычаг 3 в поло­
жение, указанное штриховой линией. Пру- 
йшна 4 возвращает клавишу 1 в исходное 

положение.
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20. МЕХАНИЗМЫ ПОРШНЕВЫХ МАШИН (1337-1351)

1337 ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫЙ КУЛИСНЫЙ МЕХАНИЗМ КР

КАЧАЮЩЕГОСЯ ЦИЛИНДРА ПМ

t

Диск 1 снабжен пальцем, входящим в кинематическую пару В 
с ползуном 2. Ползун 2 скользит в прорези кулисы 3, принадле­
жащей цилиндру, качающемуся вокруг оси С. Полный угол ф 

качания цилиндра равен
. АВ  ^ =2агсзш -т у з  .

1338 КРИВОШИПНО-КУЛИСНЫЙМЕХАНИЗМ КР

КАЧАЮЩЕГОСЯ ЦИЛИНДРА ПМ

Двухступенчатый цилиндр 2 качается 
вокруг оси А. Со штоком звена 3 
жестко соединены два поршня раз­
личных диаметров. С кривошипом 1 
жестко связан тяжелый маховик 4.

13  И. И. А ртоболевский, т. II 385



1339
КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И МЕХАНИЗМ

ПОРШНЕВОЙ МАШИНЫ
С ДВУМЯ ЦИЛИНДРАМИ

К Р

п м

Кривошип 1 вращается вокруг неподвижной оси В  и шатуном 6 
передает движение ползуну 2, скользящему в неподвижных на­
правляющих а. Кулиса 3, вращающаяся вокруг неподвижной 
оси А, имеет прорези Ь и с, в которых скользят пальцы С и В, 
принадлежащие штокам поршней 4 и 5. При вращении криво­
шипа 1 ползун 2 совершает возвратно-поступательное движение, 
заставляя кулису 3 качаться вокруг неподвижного центра А.

Кулиса 3 приводит в движение поршень 5.

1340 ЧЕТЫ РЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫИ МЕХАНИЗМ 
ВРАЩАЮЩЕГОСЯ ЦИЛИНДРА

КР

пм

Цилиндр 3 вращается вокруг 
неподвижной оси А. Шток 2 
поршня входит во вращательную 
пару В  с маховиком 1. При вра-, 
щении маховика 1 звено 2 сколь­

зит в цилиндре 3,
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КУЛИСНЫИ МЕХАНИЗМ 
ПОРШНЕВОЙ МАШИНЫ

К Р

пм

В неподвижном цилиндре движется 
поршень 1. На штоке поршня укреп­
лен палец А, скользящий в криволи­
нейной кулисе 2, которая качается 
вокруг неподвижной оси В. К  кулисе 2 
присоединен шатун 3, передающий дви­

жение золотнику 4.

1342
КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И МЕХАНИЗМ 

КАЧАЮЩЕГОСЯ ЦИЛИНДРА 
С РЫ ЧАЖ НЫ М  ПРИВОДОМ

КР

пм

Цилиндр 3 вращается вокруг 
неподвижной оси D. Пор­
шень а, скользящий в этом 
цилиндре, снабжен штоком 2. 
Движение штока 2 поршня 
передается тяге 1, являю­
щейся ползуном кривошип- 
но-ползунного механизма 

ABC.
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ 
1343 КАЧАЮЩЕГОСЯ ЦИЛИНДРА

С Ш АРНИРНЫМ ПАРАЛЛЕЛОГРАММОМ

К Р

и м

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: 
АС = Р В ;
С В = А 1

С Е )= Е )А = В Е  = Е Р .
Цилиндр 2 качается вокруг неподвижной оси О, 
Поршень а, скользящий в этом цилиндре, снабжен 
штоком Ь. Движение штока Ь передается тяге 1 
посредством параллелограмма АСВР. Механизм 
может быть использован при больших расстояниях 

между осями вращения П и  Е  звеньев 4 и 3.
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1344
К У Л И С Н О -РЫ Ч А Ж Н Ы И  М ЕХАНИЗМ

КАЧАЮ Щ ЕГОСЯ Ц И Л И Н Д РА
С Р А С П РЕ Д Е Л И Т Е Л ЬН Ы М  ДИСКОМ

К Р

и м

Цилиндр 6 вращается вокруг 
неподвижной оси А. Поршень а, 
скользящий в цилиндре, снаб­
жен штоком 1. Движение от 
штока 1 передается распредели­
тельному диску 2, от которого 
получают движения тяги 3, 4 
и 5. Для получения различных 
законов движения тяг 3, 4 и 5 
на диске 2 имеются отверстия Ъ 
для установки тяг на различных 
расстояниях от неподвижной оси 

вращения В.

1345
КУЛИСНО-РЫЧАЖ НЫИ МЕХАНИЗМ 

КАЧАЮЩЕГОСЯ ЦИЛИНДРА 
С ГИБКИМ ПРИВОДОМ

КР

пм

Цилиндр 5 вращается вокруг неподвижной оси А. Поршень а, 
скользящий в цилиндре, снабжен штоком 2. Звено 4, выполнен­
ное в форме коленчатого рычага, вращается вокруг неподвижной 
оси В. На оси С этого рычага посажен блок 3. Движение штока 2 
поршня передается гибкому звену 1, перекинутому через блок 3.
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КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И МЕХАНИЗМ
1346 ПОРШ НЕВОЙ М АШ И Н Ы

С ВРАЩ АЮ Щ ИМИСЯ Ц ИЛИНДРАМ И

КР

и м

Блок цилиндров а, Ь и с вращается 
вокруг неподвижной оси О. Шату­
ны 2, 3 и 4, вращающиеся вокруг 
оси А, сообщают поршням 5, 6 и 7 
поступательное движение относи­
тельно осей цилиндров. Полный 
ХОД 5 поршней относительно ци­
линдров равен

б = 2  0 А .

КРИВОШИПНО-КУЛИСНЫЙ МЕХАНИЗМ 
1347 С ДВУМЯ КАЧАЮЩИМИСЯ

ЦИЛИНДРАМИ

КР

ПМ

Цилиндры 2 и 3 качаются вокруг одной 
общей-неподвижной оси А. Различные 
законы движения поршней в цилинд­
рах могут быть осуществлены измене­
нием длин кривошипов 1 и различным 
углом их закрепления. Кривошипы 1 
жестко связаны с тяжелым маховиком 4.
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1348 Ч Е Т Ы РЕ Х ЗВ Е Н Н Ы И  КУЛ ИС НЫ И  М ЕХАН И ЗМ
ВРАЩАЮЩЕГОСЯ ЦИЛИНДРА

КР

п м

Цилиндр 1 жестко связан 
с маховиком 4, вращаю­
щимся вокруг неподвиж­
ной оси В. При вращении 
маховика 4 шток поршня 2 
скользит в направляющей 
а, находящейся на ободе 
маховика. Шток в точке 
С шарнирно связан с ра­
мой 3, которая вращается 
вокруг неподвижной оси А.

1349 КРИВОШ ИПНО-КУЛИСНЫИ МЕХАНИЗМ 
С ДВУМЯ КАЧАЮЩИМИСЯ ЦИЛИНДРАМИ

К Р

ПМ

Цилиндры 1 и 2 качаются 
вокруг неподвижных осей 
С и D. Оси цилиндров 
всегда проходят через точ­
ку В кривошипа 3, вра­
щающегося вокруг непод­
вижной оси А. Угол CAD 
равен 90°. С кривошипом 
3 жестко связан тяжелый 
маховик 4, вращающийся 
вокруг неподвижной оси А.
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ КР
1350 ПОРШНЕВОЙ м а ш и н ы

С РЕГУЛИРУЕМЫМ ХОДОМ ПОРШНЯ п м

Эксцентрик 1 вращается вокруг непод­
вижной оси А. Шатун 2 имеет расши­
ренную втулку а, охватывающую эк­
сцентрик 7, и прорезь Ь, в которой 
скользит палец Е  звена 3. Звено 3 
входит во вращательные пары Е  и Е1 
со звеном 4 и штоком 5 порш ня. Звено 4 
вращается вокруг неподвижной оси С. 
При вращении эксцентрика 1 шток 5 
движется возвратно-поступательно. 
Длина хода штока 5 может быть изме­
нена при помощи винтового устрой­
ства 6 перемещением точки С звена 4.

КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й МЕХАНИЗМ КР
1351 ПОРШНЕВОЙ м а ш и н ы  с  р е г у л и р у е м ы м

ХОДОМ ОДНОГО ИЗ ПОРШ НЕЙ п м

Поршень 3 приводится в движение кривош ипно-ползунным меха­
низмом BCD. С кривошипом 6 жестко связан эксцентрик 1, вра­
щающийся вокруг неподвижной оси В. Звено 7 имеет расширен­
ную втулку, охватывающую эксцентрик 1. Звено 7 в точке Е  
входит во вращательную пару с кулисой 8, вращающейся вокруг 
неподвижной оси F. В кулисе 8 скользит палец К  штока поршня 2. 
При вращении эксцентрика 1 поршни 2 и 3 движутся возвратно­
поступательно. Длина хода поршня 2 зависит от установки ры­

чага 4 и его фиксации на гребенке Ь.

392



21. М ЕХАНИЗМ Ы  ШАССИ САМОЛЕТОВ (1352—1375)

1352
ПРОСТРАНСТВЕННЫ Й

К У Л И С Н Ы Й  М Е Х А Н И ЗМ
УБИ РАЮ Щ ЕГО СЯ Ш АССИ САМОЛЕТА

КР

ШС

Звено 3 с колесом ё  вращается 
вокруг неподвижной оси 0  — 0  
рамы самолета. Звено 1 входит в ша­
ровую пару А со звеном 3 и в  ци­
линдрическую пару со звеном 2. 
Звено 2 входит в шаровую пару В 
с рамой самолета. При поступатель­
ном движении поршня 1 внутри 
цилиндра 2 звено 3 поворачивается 
вокруг оси 0  — 0, обеспечивая 

уборку шасси самолета.

1353 КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И МЕХАНИЗМ 
УБИРАЮЩЕГОСЯ ШАССИ САМОЛЕТА

КР

ШС

Звено 1 с колесом а вра­
щается вокруг неподвиж­
ной оси А рамы самолета.
Шатун 4, входящий во 
вращательную пару Е  со 
звеном 1, своим концом ё 
скользит вдоль неподвижной направляющей Ь. Звено 4, приводя­
щееся в движение штоком 2 цилиндра 3, входит с ним во враща­
тельную пару В. Цилиндр 3 вращается вокруг неподвижной 
оси С рамы самолета. При движении штока 2 внутрь цилиндра 3 
звено 1 поворачивается в направлении, указанном стрелкой, 
и механизм занимает показанное штриховой линией положение, 

обеспечивающее уборку шасси самолета.
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1354 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
УБИРАЮ ЩЕГОСЯ ШАССИ САМОЛЕТА

КР

ШС

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси А 
рамы самолета, входит во вращательную Пару В  со 
звеном 3, связанным с колесом а. Звено 3 входит во 
вращательную пару С со звеном 4, вращающимся 
вокруг неподвижной оси Б  рамы самолета. Шток 5 
цилиндра подъема 2 входит во вращательную пару Е  
со звеном 3. Цилиндр 2 вращается вокруг неподвижной 
оси Е  рамы самолета. При движении штока 5 внутрь 
цилиндра подъема 2 звено 1 поворачивается в направ­
лении, указанном  стрелкой, и механизм занимает по­
казанное штриховой линией положение, обеспечиваю­

щее уборку шасси самолета.
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1355 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
УБИРАЮЩЕГОСЯ ШАССИ САМОЛЕТА

К Р

ШС

Звено 5, вращающееся вокруг неподвижной оси А рамы 
самолета, входит во вращательную пару В со звеном 2. 
Звено 2 входит во вращательную пару С со звеном 7, 
вращающимся вокруг неподвижной оси I) рамы само­
лета и связанным с колесом а. Шток 5 цилиндра подъе­
ма 4 входит Во вращательную пару В со звеньями 2 и 3. 
Цилиндр 4 вращается вокруг неподйижной оси Е  рамы 
самолета. При движении штока. 5 внутри цилиндра 
подъема 4 звенья механизма займут показанной штри­
ховой линией положение, обеспечивающее уборку 

шасси самолета.
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1356 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
УБИРАЮЩЕГОСЯ ШАССИ САМОЛЕТА

К Р

ш с

Звено 1 с колесом а вращается вокруг неподвиж­
ной оси А  рамы самолета. Звено 5 входит во вра­
щательные пары В  и С со звеньями 1 и 2. Звено 2 
вращается вокруг неподвижной оси Н рамы са­
молета. Шток 3 цилиндра подъема 4 входит во 
вращательную пару Е  со звеном 2. Ц илиндр 4 
вращается вокруг неподвижной оси Е  рамы 
самолета. При движении штока 3 внутрь ци­
линдра подъема 4 звенья 1 и 2 поворачиваются 
в направлениях, указанных стрелками, и меха­
низм занимает показанное штриховой линией 
положение, обеспечивающее уборку шасси само­

лета.

396



1357 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
УБИРАЮЩЕГОСЯ ШАССИ САМОЛЕТА

К Р

ш с

3  4

/
э-ь

в \ 7 \ \
\  \

4  -^-т1

1 1

Звено 1 с колесом а вращается вокруг неподвиж­
ной оси В  рамы самолета. Звено 2 входит во 
вращательные пары С и В  со звеном 1 и звеном 3, 
вращающимся вокруг неподвижной оси А рамы 
самолета. Шток 6 цилиндра подъема 4 входит 
во вращательную пару Е  со звеном 1. Цилиндр 4 
входит во вращательную пару Е  со звеном 3. 
При выдвижении штока 6 цилиндра подъема 4 
звенья 1, 2 и 3 поворачиваются в направлениях, 
указанны х стрелками, и механизм занимает по­
казанное штриховой линией положение, обеспе­

чивающее уборку шасси самолета.
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1358 КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И МЕХАНИЗМ
УБИРАЮЩЕГОСЯ ШАССИ САМОЛЕТА

КР

ш с

Длины звеньев механизма удовлетворяют 
условиям: АВ = ВС и АВ = ВС. Таким 
образом, фигура АВСВ является механизмом 
параллелограмма, с шатуном ВС которого 
жестко связано колесо а. Звено 1 вращается 
вместе со звеном 3 вокруг неподвижной оси О 
рамы самолета. Между точками Е  и С уста­
новлено масляное амортизационное устрой­
ство 2. Таким образом, система ЕВС вращает­
ся вокруг общей оси И. В точке Е  с этой 
системой входит во вращательную пару шток 
6 цилиндра подъема 5, вращающегося вокруг 
неподвижной оси Е  рамы самолета. При дви­
жении штока 6 внутрь цилиндра подъема 5 
звенья 1, 3 и 4 повернутся в направлениях, 
указанных стрелками, и механизм займет 
показанное- штриховой- линией положение, 

обеспечивающее уборку шасси самолета.
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1359 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
УБИРАЮЩЕГОСЯ ШАССИ САМОЛЕТА

К Р

ш с

Длины звеньев .удовлетворяют усло­
виям: АВ = Г)С и АО = ВС. Таким 
образом, фигура АВСИ образует ме­
ханизм параллелограмма, с шатуном ВС 
которого жестко связано колесо а. 
Шток 5 цилиндра подъема 3 входит во 
вращательную пару В со звеньями 
1 и 5. Цилиндр 3 вращается вокруг 
неподвижной оси Н рамы самолета. 
Штрихами показано шасси в убранном 

положении.
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1360 К У Л И С Н О -Р Ы Ч А Ж Н Ы Й  М Е Х А Н И З М  ^
У Б И Р А Ю Щ Е Г О С Я  Ш А С С И  САМ О ЛЕТА ш с

Звено 1 с колесом а вращается вокруг неподвижной 
оси й  рамы самолета. Звено 2 входит во вращатель­
ные пары См В со звеньями 1 и 3. Звено 3 вращается 
вокруг неподвижной оси А рамы самолета. Шток 5 
цилиндра подъема 4 входит во вращательную пару Е  
со звеном 3. Цилиндр 4 вращается вокруг неподвиж­
ной оси Е  рамы самолета. При движении штока 5 
из цилиндра подъема 4 звенья 1, 2 и 3 повернутся 
в направлениях, указанных стрелками, и механизм 
займет показанное штриховой линией положение, 

обеспечивающее уборку шасси самолета.
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ш  К У Л И С Н О -Р Ы Ч А Ж Н Ы Й  М Е Х А Н И З М  ^
У Б И Р А Ю Щ Е Г О С Я  Ш А СС И  САМ ОЛЕТА ш с

4

Звено 1 с колесом а вращается вокруг 
неподвижной оси А рамы самолета. Зве­
но 2 входит во вращательные пары В и С 
со звеньями 1 и 3. Звено 3 вращается во­
круг неподвижной оси Г) рамы самолета. 
Шток 5 цилиндра подъема 4 входит во 
вращательную пару Е  со звеном 3. 
Цилиндр 4 вращается вокруг неподвиж­
ной оси Е  рамы самолета. При движении 
штока 5 внутрь цилиндра подъема 4 
звенья 1, 2 и 3 повернутся в направле­
ниях, указанных стрелками, и механизм 
займет показанное штриховой линией по­
ложение, обеспечивающее уборку шасси 

самолета.
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1362 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ 
УБИРАЮЩЕГОСЯ ШАССИ САМОЛЕТА

KP

шс

Л 4

Звено 1 с колесом а вращается вокруг непод­
виж ной оси А  рамв1 самолета. Звено 2 входит 
во вращателънъш napBi В  и С со звенвями 1 
и 3. Звено 3 вращ ается вокруг неподвижной 
оси D рамв1 самолета. Звенвя 6 и 7 равной 
дл'инв1 входят во вращателвную пару F  друг 
с другом и во вращателънъш napBi Е  и G со 
звенвями 2 и 3. Ш ток 5 цилиндра подъема 4 
входит во вращ ателвную  пару F  со звенвями 
6 и 7. Цилиндр 4 входит во вращателвную 
пару FI со звеном 3. П ри движении штока 5 
внутръ цилиндра подъема 4 звено 1 повер­
нется в направлении, указанном  стрелкой, 
и звенвя механизма займут показанное ш три­
ховой линией положение, обеспечивающее 

уборку шасси самолета,
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1363 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
УБИРАЮЩЕГОСЯ ШАССИ САМОЛЕТА

К Р

ШС

Звено 1 с колесом а вращается вокруг не­
подвижной оси А рамы самолета. Звено 2 
входит во вращательные пары В и С со звень­
ями 1 и 3. Звено 3 вращается вокруг непод­
вижной оси И рамы самолета. Шток 5 ци­
линдра подъема 4 входит во вращательную 
пару Е  со звеном 1. Цилиндр 4 входит во вра­
щательную пару Е со звеном 3. При движении 
штока 5 внутрь цилиндра подъема 4 звенья 1, 
2 и 3 повернутся в направлениях, указанных 
стрелками, и механизм займет показанное 
штриховой линией положение, обеспечиваю­

щее уборку шасси самолета..
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КУЛИСНО -РЫ ЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ
УБИРАЮЩЕГОСЯ ШАССИ САМОЛЕТА

Звено 2 вращается вокруг неподвижной 
оси А рамы самолета. Звено 1 с колесом а 
входит во вращательные пары В  и С со 
звеньями 2 и 3. Звено 3 вращается вокруг 
неподвижной оси й  рамы самолета. Шток 5 
цилиндра подъема 4 входит во вращатель­
ную пару Е  со звеном 2. Цилиндр 4 вра­
щается вокруг неподвижной оси Е  рамы 
самолета. При движении штока 5 внутрь 
цилиндра подъема 4 звенья 1, 2 и 3 пово­
рачиваются в направлениях, указанных 
стрелками, и механизм занимает пока­
занное штриховой линией положение, 
обеспечивающее уборку шасси самолета.
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КУЛИСНО -РЫ ЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ
УБИРАЮЩЕГОСЯ ШАССИ САМОЛЕТА

Звено 2 вращается вокруг неподвижной оси А 
рамы самолета. Звено 1 с колесом а входит 
во вращательные пары В и Ссо звеньями 2 и 3. 
Звено 3 вращается вокруг неподвижной 
оси I) рамы самолета. Шток 5 цилиндра 
подъема 4 входит во вращательную пару Е  
со звеном 2. Цилиндр 4 вращается вокруг 
неподвижной оси Е  рамы самолета. При дви­
жении штока внутрь цилиндра подъема 4 
звенья 1, 2 и 3 повернутся в направлениях, 
указанны х стрелками, и механизм займет 
показанное штриховой линией положение 

обеспечивающее уборку шасси самолета.
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ
УБИРАЮЩЕГОСЯ ШАССИ САМОЛЕТА

Звено 1 с колесом а вращается вокруг оси А 
звена 5, вращающегося вокруг неподвижной 
оси Б. Шток 4 цилиндра подъема 2 входит 
во вращательную пару В  со звеном 1. Ци­
линдр 2 вращается вокруг неподвижной 
оси С рамы самолета. При движении штока 4 
внутрь цилиндра подъема 2 звено 1 повора­
чивается вокруг оси А  в направлении, укаг 
занном стрелкой, и механизм занимает пока­
занное штриховой линией положение, обеспе­
чивающее уборку шасси самолета. Между 
точками А и С установлено амортизационное 

устройство 3.
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1367 КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ ИМ ЕХАНИЗМ
УБИРАЮЩЕГОСЯ ШАССИ САМОЛЕТА

К Р

ш с

Звено 2 вращается вокруг неподвижной оси А рамы 
самолета. Звено 1 с колесом а входит во вращахель- 
ные пары В  и С со звельями 2 и 3. Звено 3 вращается 
вокруг неподвижной оси I) рамы самолета. Звенья 6 
и 7 равной длины входят во вращательную пару 
О друг с другом и во вращательные пары Е  и Е  
со звеньями 2 и 1. Шток 5 цилиндра подъема 4 
входит во вращательную пару О со звеньями б и 7. 
Цилиндр 4 входит во вращательную пару Е1 со зве­
ном 2. При движении штока 5 внутрь цилиндра 
подъема 4 звенья 1, 2 и 3 поворачиваются в направле­
ниях, указанных стрелками, и механизм занимает 
показанное штриховой линией положение, обеспе­

чивающее уборку шасси самолета.
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1368 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ 
УБИРАЮЩЕГОСЯ ШАССИ САМОЛЕТА

КР

шс

4

/

Звено 1 с колесом а вращается вокруг непо­
движной оси П рамы самолета. Звено 2, 
снабженное амортизационным устройством, 
входит во вращательные пары В  и С со звень­
ями 3 и 1. Звено 3 вращается вокруг неподвиж­
ной оси А рамы самолета. Шток 5 цилиндра 
подъема 4 входит во вращательную пару Е  
со звеном 3. Цилиндр 4 вращается вокруг 
неподвижной оси Е  рамы самолета. При дви­
жении штока 5 внутрь цилиндра подъема 4 
звенья 1 и 3 поворачиваются в направлениях, 
указанных стрелками, и механизм занимает 
показанное штриховой линией положение, 

обеспечивающее уборку шасси самолета.
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ
УБИРАЮЩЕГОСЯ ШАССИ САМОЛЕТА

Звено 3 вращается вокруг неподвижкой оси А 
рамы самолета. Звено 2, снабженное аморти­
зационным устройством, входит во враща­
тельные пары В и С со звеньями 3 и 1. Звено 1 
вращается вокруг неподвижной оси Н рамы 
самолета. Колесо а свободно вращается во­
круг оси С. Шток 5 цилиндра подъема 4 вхо­
дит во вращательную пару Е  со звеном 3. 
Цилиндр 4 вращается вокруг неподвижной 
оси Е  рамы самолета. При движении штока 5 
внутрь цилиндра подъема 4 звенья 1 и 3 
поворачиваются в направлениях, указанных 
стрелками, и механизм занимает показанное 
штриховой линией положение, обеспечиваю­

щее уборку шасси самолета.
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1370 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
УБИРАЮЩЕГОСЯ ШАССИ САМОЛЕТА

К Р

ш с

Звено 2 вращается вокруг неподвижной оси А 
рамы самолета. Звено 3 с колесом а входит во 
вращательные пары В  и С со звеньями 2 и 1. 
Звено 1 вращается вокруг неподвижной оси П) 
рамы самолета. Шток 5 цилиндра подъема 4 
входит во вращательную пару В  со звенья­
ми 2 и 3. Цилиндр 4 вращается вокруг непо­
движной оси Е  рамы самолета. При движении 
штока 5 внутрь цилиндра подъема 4 звенья 7, 
2 и 3 поворачиваются в направлениях, указан­
ных стрелками, и механизм занимает показан­
ное штриховой линией положение, обеспечи­

вающее уборку шасси самолета.
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1371 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
УБИРАЮЩЕГОСЯ ШАССИ САМОЛЕТА

К Р

ШС

Звено 1 вращается вокруг неподвижной оси И рамы 
самолета. Звено 2 с колесом а входит во вращательные 
пары В и С со звеньями 1 и 3. Шток 5 цилиндра подъе­
ма 4 входит во вращательную пару В со звеньями 2 и 3. 
Цилиндр 4 вращается вокруг неподвижной оси Е  рамы 
самолета. При движении штока 5 внутрь цилиндра 
подъема 4 звенья 1 и 3 поворачиваются в направлениях, 
указанных стрелками, и механизм занимает показан­
ное штриховой линией положение, обеспечивающее 

уборку шасси самолета.
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К У Л И С Н О -Р Ы Ч А Ж Н Ы Й  М Е Х А Н И З М
У Б И Р А Ю Щ Е Г О С Я  Ш А С С И  С А М О Л Е Т А

Звено 1 с колесом а вращается вокруг неподвиж­
ной оси А рамы самолета. Звено 2 входит во 
вращательные пары В  и С со звеньями 1 и 3. 
Звено 3 вращается вокруг неподвижной оси I) 
рамы самолета. Шток 4 цилиндра подъема 5 
входит во вращательную пару Е  со звеном 1. 
Цилиндр 5 входит во вращательную пару Е  со 
звеном 3. При движении штока 4 внутрь цилинд­
ра подъема звенья 1, 2 и 3 поворачиваются в на­
правлениях, указанных стрелками, и механизм 
занимает показанное штриховой линией поло­
жение, обеспечивающее уборку шасси самолета.
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1373 КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ Й м е х а н и з м

УБИРАЮЩЕГОСЯ ШАССИ САМОЛЕТА

КР

ШС

Звено 1 с колесом а вращается вокруг 
неподвижной оси А рамы самолета. Зве­
но 2 входит во вращательные пары В и С 
со звеном 1 и штоком 4 цилиндра подъема 3, 
вращающегося вокруг неподвижной оси И 
рамы самолета. Звено 2 имеет ролик ё, 
который свободно перемещается в проре­
зи е рамы самолета. При движении штока 4 
внутрь цилиндра подъема 3 звенья 1 и 2 
поворачиваются в направлении, указан­
ном стрелкой, и механизм занимает по­
ложение, показанное штриховой линией, 
обеспечивающее уборку шасси самолета. 
В крайних положениях звено 2 своим ро­
ликом ё  входит в выемки прорези е, и 
цилиндр подъема оказывается свободным 

от нагрузки.
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ
УБИРАЮЩЕГОСЯ ШАССИ САМОЛЕТА

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси А 
рамы самолета, входит во вращательную пару В 
со звеном 4, связанным с колесом а. Звено 4 входит 
во вращательную пару С со звеном 2, вращающимся 
вокруг неподвижной оси Б  рамы самолета. Звенья 5 
и 6 равной длины входят во вращательную пару О 
и во вращательные пары Р  и Е  со звеньями 2 и 4. 
Шток 7 цилиндра подъема 3 входит во вращательную 
пару О со звеньями 5 и 6. Цилиндр 3 входит во вра­
щательную пару Н  со звеном 8, вращающимся 
вокруг неподвижной оси Б. При вы движ ении 
штока 7 цилиндра подъема 3 звено 1 поворачивается 
в направлении, указанном стрелкой, и механизм 
займет положение, показанное штриховой линией, 

обеспечивающее уборку шасси самолета.
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1375 КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И МЕХАНИЗМ
УБИРАЮЩЕГОСЯ ШАССИ САМОЛЕТА

КР

ШС

Звено 2 вращается вокруг оси А рамы самолета. 
Звено 1 с колесом а входит во вращательные пары В 
и С со звеньями 2 и 3. Звено 3 вращается вокруг 
оси I) рамы самолета. Шток 5 цилиндра подъема 4 
входит во вращательную пару Е  со звеном 3. Ци­
линдр 4 входит во вращательную пару Е  со звеном 2. 
При движении штока 5 внутрь цилиндра подъема 4 
звенья 1, 2 и 3 поворачиваются в направлениях, 
указанных стрелками, и механизм занимает поло­
жение, показанное пунктиром, обеспечивающее 

уборку шасси самолета.
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22. МЕХАНИЗМЫ ИЗМЕРИТЕЛЬНЫХ
И ИСПЫТАТЕЛЬНЫХ УСТРОЙСТВ (1376-1377)

КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ
ТЯГОВОГО ДИНАМОГРАФА

Звено 2, вращающееся вокруг неподвижной оси А, 
имеет вилку / ,  охватывающую палец Ъ звена 1. Звено 5 
входит во вращательные пары Е  и F  со звеном 2 и 
звеном 3, вращающимся вокруг неподвижной оси В. 
Тяговое усилие Р, приложенное к серьге звена 1, пере­
дается двум плоским пружинам a n d ,  которые, вып­
рямляясь, вызывают горизонтальное перемещение паль­
ца Ъ и поворот рычагов 2 и 3. Карандаш е, связанный 
с рычагом 3, вычерчивает на подвижной ленте 4 диаг­

рамму тягового усилия.
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КУЛИСНО-РЫЧАЖИЫЙ МЕХАНИЗМ
МАШИНЫ ДЛЯ ИСПЫТАНИЯ РЕССОР

Кривошип 1, вращающийся вокруг неподвижной оси А, 
входит во вращательную пару В с ползуном 11, скользящим 
в прорези а кулисы 2. Кулиса 2, перекатывающаяся по 
ролику 3, вращающемуся вокруг неподвижной оси С, 
входит во вращательную пару /) со звеном 4, скользящим 
в неподвижной направляющей р. Звено 4 действует на 
пуансон 5. При вращении кривошипа 1 кулиса 2, опираю­
щаяся на ролик 5, посредством звена 4 и пуансона 5, соз­
дает переменную нагрузку на испытываемую рессору 6. 
Ролик 3 можно переставлять, благодаря чему меняется 
расстояние АС и, следовательно, величина подъема пуан­
сона 5. Машина может быть использована также для ста­
тического испытания рессор. В этом случае привод осу­
ществляется через ременную передачу 7, червячный меха­

низм 8, винт 9 и пуансон 10.
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23. МЕХАНИЗМЫ ПАНТОГРАФОВ (1378-1379)

1378 К У Л И С Н О -РЫ Ч А Ж Н Ы И  М ЕХАН И ЗМ
ПАНТОГРАФ А С ДВ У М Я  П О Л ЗУ Н А М И

КР

Пт

Длины звеньев механизма удовлетворяют условию АС :АВ = СВ : ВЕ. 
Звено 1 и кулиса 2 вращаются вокруг неподвижной оси А. Звенья 4 
и 5 входят во вращательные пары С и В со звеном 1 и В п Е с ползу­
нами 6 и 3, скользящими вдоль оси х кулисы 2. При вращении звена 1 
вокруг неподвижной оси А, выбранной в качестве центра подобия, и 
движении одной из точек В  или Е  по произвольной траектории другая 
из этих точек будет описывать подобную траекторию. Механизм обла­
дает свойством обратимости, т. е. центром подобия может быть выбрана 

любая точка А, В  или Е.

1379
КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ 

ПРОСТРАНСТВЕННЫЙ МЕХАНИЗМ 
КОПИРОВАЛЬНОГО ПРИБОРА

КР

Пт

Длины звеньев механизма 
удовлетворяют условию ВС : 
: ЕВ = АВ : АЕ. Точки А, 
С и В расположены на 
оси Аа. Таким образом зве­
нья 1, 2, 3, 4, 5 и 6 образуют 
пантограф. Вилка эвена 1 
может поворачиваться во­
круг шарнира А как в пло­
скости чертежа, так и в пло­
скости, перпендикулярной к 
ней. Точки С и В совершают 
взаимно подобное движение 
в пространстве. Зубчатые 
колеса 7, 8, 9 и 10 приводят 
во вращение копируемые 

объекты Ъ и с.
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24. МЕХАНИЗМЫ ПРОЧИХ ЦЕЛЕВЫХ
УСТРОЙСТВ (1380-1401)

КР
1380 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ НОЖА

ЦУ

Кривошип 1 промежуточным звеном 2 приводит в сложное дви­
жение звено 3, подвешенное на тяге 4 и имеющее кулису Ъ, кото­
рая скользит по неподвижному пальцу А. Нож а жестко связан 

со звеном 3.

КР
1381 ЭКСЦЕНТРИКОВО-КУЛИСНЫИ

МЕХАНИЗМ НОЖА ЦУ

На валу А вращаются два жестко связанных между собой экс­
центрика 2, находящихся в рамках 4 звена 1 и жестко связанных 
между собой. Звено 1 имеет прорезь Ъ и может скользить по непод­
вижному пальцу С. При вращении эксцентриков 2 звено 1 и 

связанный с ним нож а получают требуемое движение.
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1382 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
НОЖНИЦ

К Р

ЦУ

Круглые эксцентрики /  и 
2 вращаются вокруг непод­
вижных осей А и В. Звенья 
5 и 6, на которых уста­
новлены ножи 3 и 4, имеют 
расширенные втулки а, 
охватывающие эксцент­
рики 1 и 2. Звенья 5 и 6 
имеют плоскости Ъ, сколь­
зящие по плоскостям с 
ползунов 7 и 8, скользя­
щих по неподвижной на­
правляющей /. Эксцент­
рики 1 и 2, имеющие не­
зависимые приводы, вра­
щаются с равными угло­
выми скоростями и имеют 
равные углы поворота в 
каждом положении. При 

вращении в противоположных направлениях эксцентриков 1 и 2 
ножи 3 и 4 совершают поступательное движение и производят

резание.

1383 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ 
НОЖНИЦ

КР

ЦУ

Диски 1 и 2 вращаются 
вокруг неподвижных осей 
А и В. Ножи а и Ъ за­
креплены на штанге 3 и 
супорте 4, свободно наде­
тые на пальцы с и с1 ве­
дущих дисков 1 и 2, вра­
щающихся в разные сто­
роны. Ножи а и Ъ располо­
жены всегда параллельно 
один другому. Давая ве­

дущим дискам 1 и 2 различное число оборотов, в минуту можно 
изменять время встречи ножей и тем самым регулировать процесс

резания.
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1384 ЭКСЦЕНТРИКОВО-КУЛИСНЫИ МЕХАНИЗМ
ПЕРЕДВИЖЕНИЯ ЭКСКАВАТОРА

К Р

ЦУ

Эксцентрик 1 вращается 
вокруг неподвижной оси А 
корпуса 3. Башмак 2 име­
ет раму Ъ с прорезью с, 
ш ирина которой равна ди­
аметру эксцентрика 1. 
В раме Ъ имеется также 
прорезь а, в которой сколь­
зит палец В эксцентрика 1. 
При вращении эксцент­
рик 1 поочередно припод­
нимает и перемещает впе­
ред или назад башмаки 2 

и корпус 3 машины.

1385 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ 
КЛАПАНА С ЭКСЦЕНТРИКОМ

КР

ЦУ

Шатун 2 шарнирного че- 
тырехзвенника АВСИ име­
ет расширенную втулку Ъ, 
охватывающую эксцент­
рик 1, вращающийся во­
круг неподвижной оси А.
Рычаг 4, вращающийся 
вокруг неподвижной оси 
Ц  входит во вращатель­
ную пару Е  с ползуном 6, 
скользящим в кулисе 3 
штока 5 клапана, двигаю­
щегося поступательно в 
неподвижных направляю­
щих р — р. При вращении 
эксцентрика) выступ а шатуна 2, описывая шатунную кривую, 
нажимает на рычаг 4, который поднимает шток 5 клапана. В не­
которой точке пути выступ а сходит с рычага 4 и клапан под 

действием пружины 7 опускается.
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1386 КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И МЕХАНИЗМ
ТЕСТОМЕСИЛЬНОЙ МАШИНЫ

КР

ЦУ

Кривошип 1, вращающийся вокруг 
неподвижной оси А, выполнен в форме 
диска а, вращающегося в неподвижном 
кольце Ь. Шатун 2 входит во вращатель­
ную пару С с кривошипом 1, верхний 
конец шатуна скользит в сухаре 3, 
вращающемся вокруг неподвижной оси
В. При вращении звена 1 ниж ний конец 
шатуна 2 описывает шатунную кри­
вую с, используемую для технологичес­
кой операции. Вид кривой можно из­
менять перемещением шатуна 2 вдоль 
своей оси и его закреплением в тре­

буемом положении.

1387 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ 
ИГРУШ ЕЧНОГО ГРЕБЦА

КР

ЦУ

Кривошип 1 вращается вокруг оси Л, связанной с лодкой. При 
вращении кривошипа 1 шатун 2, имеющий прорезь Ь, скользит по 
пальцу 3, связанному с лодкой; при этом точка А шатуна 2 опи­
сывает шатунную кривую а, вследствие чего «рукам» 4, держащим 
весла, и «туловищу» 5 гребца, вращающемуся вокруг оси С, 

сообщаются требуемые движения.



КУЛИСНО-РЫЧАЖИЫЙ МЕХАНИЗМ
ШЕПИНГА

Кривошип 1, вращающийся вокруг неподвижной 
оси В, входит во вращательную пару с ползу­
ном 7, скользящим в кулисе 2, вращающейся 
вокруг неподвижной оси А. В кулисе 2 скользит 
полаун 3, установленный в требуемом положении 
с помощью винтового устройства 8. Шатун 4 
входит во вращательные пары В  и С с ползунами 3 
и 5. Ползун 5 скользит в неподвижных направ­
ляющих а—а. При вращении кривошипа 1 кули­
са 2 вращается вокруг оси А. Полаун 6 совершает 
возвратно-поступательное движение в направ­
ляющих станины 5. Ползун 3, жестко соединен­
ный с кулисой 2, служит для регулировки хода 

точки С.

423



КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ
ТИПА ШЕПИНГА

Кулиса 1, вращающаяся вокруг не­
подвижной оси В, входит в поступа­
тельную пару с ползуном 5, который 
входит во вращательную пару А со 
звеном 4, вращающимся вокруг непод­
вижной оси С. Звено 4 входит во вра­
щательную пару Е  с ползуном 5, сколь­
зящим по направляющей а звена 2, 
которое скользит в неподвижных нап­
равляющих р — р. При равномерном 
вращении кулисы 1 звено 2 на части 
прямого хода движется приближенно 

равномерно.
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ
ТИПА ШЕПИНГА

Кривошип 1, вращающийся вокруг не­
подвижной оси А, входит во вращательную 
пару В с ползуном 4, скользящим в про­
рези а кулисы 2, вращающейся вокруг не­
подвижной оси Б . Палец Ъ кулисы 2 
входит во вращательную пару с ползуном 
5, скользящим в прорези й кулисы 3, 
вращающейся вокруг неподвижной оси Е. 
Кулиса 3 входит во вращательную пару Т7 
с шатуном 7, который входит во вращатель­
ную пару О с ползуном 6, скользящим по 
неподвижной направляющей /  При рав­
номерном вращении кривошипа 1 кулиса 2 
вращается неравномерно, кулиса 3 совер­
шает качательное движение, а ползун 6 
совершает на некотором участке прибли­
женно-равномерное возвратно-поступа­

тельное движение.
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ
ТИПА ШЕПИНГА

Кривошип 1, вращающийся вокруг неподвижной 
оси А, входит во вращательную пару И с ползу­
ном 5, скользящ им в прорези а кулисы 2, вра­
щающейся вокруг неподвижной оси В. Кулиса 2 
имеет отросток Ь, входящий во вращательную 
пару Е, с ползуном 6, скользящим в прорези й 
кулисы 3. Кулиса 3 входит во вращательную 
пару Е с шатуном 7, который входит во враща­
тельную пару О с ползуном 4, скользящим по 
неподвижной направляющей /. При равномерном 
вращении кривошипа 1 кулиса 2 вращается 
неравномерно, кулиса 3 совершает качательное 
движение, а ползун 4 совершает на некотором 
участке приближенно-равномерное возвратно­

поступательное движение.
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1392

К У Л И С Н Ы И  М Е Х А Н И ЗМ  
Ф РЕЗЕРН О ГО  С ТА Н К А  

Д Л Я И ЗГ О Т О В Л Е Н И Я  К У Л А Ч К О В  
С С И Н У С О И Д А Л Ь Н Ы М  П Р О Ф И Л Е М

К Р

ЦУ

г

Кривошип 1, вращающийся вокруг неподвижной 
оси А , входит во вращательную пару В  с ползуном 
5, скользящим в прорези а— а стола 2. При вра­
щении кривошипа /  стол 2 станка движется 
возвратно-поступательно в направляющих й—г/. 
Диск 3 , укрепленный на столе 2, вращается от 
независимого привода вокруг оси С стола. Это 
позволяет, периодически вращая и останавливая 
кривошип 1, неподвижно укрепленной фрезой 4 
профрезеровать в диске 3 паз профиля Ь. Полу­
ченный пазовый кулачок позволяет воспроизво­
дить движение по синусоидальному закону с ос­
тановками на некоторых заданных участках, 

соответствующих углам а  и р.
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1393 КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫИ МЕХАНИЗМ
ПОДАЧИ ТКАНИ

КР

ЦУ

Круглый эксцентрик 1 вращается 
вокруг неподвижной оси А, Звено 
3 имеет расширенную втулку 3, 
охватывающую эксцентрик 1. Имея 
прорезь а, звено 3 скользит по не­
подвижному пальцу Ь. Лапка 4 
прижимает ткань к зубчатой гре­
бенке е звена 3. При вращении 
эксцентрика 1 в направлении, ука­
занном стрелкой, происходит подача 

ткани 2 гребенкой е.

1394 ТРЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫ И СФЕРИЧЕСКИМ 
МЕХАНИЗМ Ш ВЕЙНОЙ МАШИНЫ

КР

ЦУ

Кривошип 7, выполненный в 
форме коленчатого вала, вра­
щается вокруг неподвижной оси 
х—х, скользя шейкой а в про­
рези Ь звена 2, вращающегося 
вокруг неподвижной оси у—у. 
При вращении кривошипа 1 
звено 2 совершает качательное 
движение вокруг оси у—у  при 
условии, что оси всех кинемати­
ческих пар пересекаются в одной 

точке.
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1395
КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ И МЕХАНИЗМ ИГЛЫ

И НИТЕПРОТЯГИВАТЕЛЯ ШВЕЙНОЙ
МАШИНЫ

К Р

ЦУ

Звено 4 входит во вращательные пары 
С, Б  и Е  со звеньями 1, 5 и 2. Ползун 5 
скользит по кулисе АЬ. Стержень 2 
скользит в неподвижных направляю ­
щих а—а. Звено 3 вращается вокруг 
неподвижной оси А. При вращении 
кривошипа 1 игольный стержень 2 
приводится в воявратно-поступатель- 
ное движение, рычаг 3 нитепротягива- 
теля совершает при этом качательное 

движение вокруг оси А.

1396 КУЛ И СН О -РЫ ЧАЖНЫ И МЕХАНИЗМ 
И ГЛ Ы Ш ВЕЙ Н О Й М А Ш И Н Ы

КР

ЦУ

Диск 1, вращающийся вокруг непод­
вижной оси А, снабжен прорезями а 
и Ь, в которых скользят ползуны 2 и 3, 
шарнирно соединенные с шатуном 4. 
Шатун 4 сообщает ползуну 5 и жестко 
соединенной с ним игле 6 возвратно­

поступательное движение.
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1397 ЧЕТЫ РЕХЗВЕННЫИ КУЛИСНЫИ МЕХАНИЗМ 
ЗАХВАТА НИТИ

К Р

ЦУ

Колесо 1 вращается во­
круг оси А. Звено 2, не­
сущее направляющий крю­
чок для нити, вращается 
вокруг оси В. Звено 2 
скользит в направляющей 
3, ось вращения которой 
принадлежит колесу 1. 
При равномерном враще­
нии звена 1 звено 2 вра­

щается неравномерно.

1398
КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ 

ПРОСТРАНСТВЕННЫЙ МЕХАНИЗМ 
КАРТОФ ЕЛ ЕКОПАЛ КИ

КР

ЦУ

Движение пальцев 2, ка­
чающихся вокруг осей С, 
осуществляется колесом 
1, вращающимся вокруг 
неподвижной оси А, и 
стержнями 3, вращающи­
мися вокруг осей В, пер­
пендикулярных к осям С. 
Концы стержней 3 про­
ходят через неподвижное 

кольцо 4.
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КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫЙ МЕХАНИЗМ
ЩЕЛЕВОЙ ДИАФРАГМЫ

Длины звеньев механизма удовлетво­
ряют условиям:

А В  = Б С
и

АЛ =ВС.
Звенья механизма расположены сим­
метрично относительно оси у—у. Каж­
дая половинка 3 диафрагмы с рычагами 
1 и 2 образует ш арнирный параллело­
грамм А В С Л . При повороте рычага 1 
поворачивается рычаг 2, и под воздей­
ствием пальца 4, скользящего в проре­
зи 5, обе половинки диафрагмы расхо­
дятся, образуя прямоугольную щель.
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1400 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ
ДИАФРАГМЫ ФОТООБЪЕКТИВА

К Р

ЦУ

Сегменты 4, вращающиеся 
вокруг неподвижных осей 
оправы 2 фотообъектива, 
имеют пальцы а, входя­
щие в прорези Ъ кольца 3. 
При повороте кольца 3, 
осуществляемом рычагом 
1, сегменты 4 поворачи­
ваются вокруг точек А и 
открывают отверстие фо­

тообъектива.

1401 КУЛИСНО-РЫЧАЖНЫИ МЕХАНИЗМ 
ЗАТВОРА ФОТООБЪЕКТИВА

КР

ЦУ

Сегменты 3, вращающиеся 
вокруг неподвижных осей 
А оправы 2 фотообъек­
тива, имеют пальцы а, 
входящие в прорези Ъ 
кольца 1. При повороте 
кольца 1, находящегося 
в выточке оправы 2 фо­
тообъектива, движутся 
в направлении, указан­
ном стрелкой, и откры­
вают затвор фотообъек­

тива.



V

К Р И В О Ю  ИПЫО-  
П О Л З У Н Н Ы Е  

М Е Х А Н И З М Ы  
КП

1. Механизмы трехзвенные общего назначения Т 
(1402—1403). 2. Механизмы четырехзвенные общего 
назначения Ч (1404—1428). 3. Механизмы шести­
звенные общего назначения Ш (1429—1452). 4. Ме­
ханизмы многозвенные общего назначения М (1453— 
1458). 5. Механизмы направляющие и инверсоры
НИ (1459—1483). 6. Механизмы поршневых машин 
ИМ (1484—1512). 7. Механизмы качающихся шайб 
ШК (1513—1521). 8. Механизмы для математичес­
ких операций МО (1522—1523). 9. Механизмы для 
воспроизведения кривых ВК (1524—1545). 10. Меха­
низмы остановов, стопоров и запоров 03 (1546— 
1549). 11. Механизмы молотов, прессов и штам­
пов МП (1550—1554). 12. М еханизмы регуляторов 
Рг (1555—1559). 13. М еханизмы захватов, зажимов 
и распоров 33 (1560—1564). 14. Механизмы с оста­
новками О (1565—1567). 15. Механизмы грузоподъ­
емных устройств Гп (1568). 16. Механизмы грей­
феров киноаппаратов ГК (1569—1575). 17. М еханиз­
мы парораспределения Пр (1576—1577). 18. Меха­
низмы шасси самолетов ШС (1578—1581). 19.
Механизмы сортировки, подачи и питания СП 
(1582—1586). 20. Механизмы измерительных и
испытательных устройств И (1587—1588). 21. Ме­
ханизмы прочих целевых устройств ЦУ (1589— 

1599).





1. МЕХАНИЗМЫ ТРЕХЗВЕННЫЕ ОБЩЕГО
НАЗНАЧЕНИЯ (1402-1403)

1402 ТРЕХЗВЕННЫИ
КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫЙ МЕХАНИЗМ

КП

Длины звеньев механизма 
удовлетворяют условию Д 8 = 
= ВС. Звено 1 несет на себе 
ролик а, скользящий в не­
подвижной прорези Ъ — Ъ, 
ш ирина которой равна диа­
метру ролика. Точка А звена 
1, лежащая на расстоянии 
АВ = ВО, движется по пря­
мой х — х, перпендикуляр­
ной к оси прорези Ъ — Ъ. 
Точки ручки й описывают 
участки эллиптических тра­
екторий. Длины этих участ­
ков зависят от выбранной 

длины прорези Ъ — Ъ.

1403
ТРЕХЗВЕННЫИ 

КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫЙ МЕХАНИЗМ
с КРУГОВОЙ к у л и с о и

к п

Ролик В звена 1, враща­
ющегося вокруг непод­
вижной оси А, скользит 
в круговой направляю­
щей а — а с центром в точ­
ке С звена 2. При враще­
нии кривошипа 1 кулиса 2 
совершает возвратно-по­
ступательное движение в 
неподвижных направля­
ющих. Механизм эквива­
лентен кривошипно-ползунному 
звено АВ — кривошип, звено ВС

механизму АВС, у 
-  шатун, а звено 2 -

которого 
- ползун.
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2. МЕХАНИЗМЫ ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫЕ
ОБЩЕГО Н А ЗН А ЧЕН И Я  (1404 1428)

1404 КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫ И
АКСИАЛЬНЫ Й МЕХАНИЗМ

КП

Ось скольжения ползуна 1 проходит через ось вращения 
кривошипа 2. Перемещение 5 ползуна от крайнего пра­
вого его положения равно

з =  АВ (1 —соза) +  ВС (1
Г '

А В 
"ВС

г АВгде а  — угол поворота кривошипа. Если отношение

достаточно мало, то можно пользоваться приближенным 
выражением

1 А В \  /  . А В--АВ 1 + 4 ВС
— ( соэ а  соэ 2а

Скорость vc  точки С может быть определена из формул
А В вт а соз а

или соответственно
( ■ , 1 А В  ■ о \В (а п а +  2 МП 2а J,

где — скорость точки В  кривошипа 2. Полный ход я 
ползуна 1 равен з =  2 4 5 ,
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1405 КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫ Й
ДЕЗАКСИАЛЬНЫ И МЕХАНИЗМ

к п

Перемещение 5 ползуна 1 от крайнего правого его поло­
жения равно

s =  У (А В  +  В С )* -а ?  — АВ  cos а - В С  | /  1 ,

где а — дезаксиал.
Скорость vc  точки С равна

cos а  (АВ  sin a - j-c )

ВС V АВ  sin а  +  о J
ВС

где ~ов  — скорость точки В  кривошипа 2 и а  — угол по­
ворота кривошипа 2. Полный ход 5 ползуна 1 равен 

в =  У Щ +  АВ )2 — а2 — У {ВС — А В)- — а2.

4 3 7



1406 КРИ ВОШ И ПНО -ПОЛЗУ Н НЫ И
Д Е ЗА К С И А Л ЬН Ы Й  МЕХАНИЗМ

КП

Ось С расположена выше оси вращения А  кривошипа 2. 
Перемещение я ползуна 1 от крайнего правого его поло­
жения равно

(АВ-\~ВС)^— и1 

— А1

Скорость г>с  точки С равна

А В с о ъ а  — ВС у  1— ^
< АВ  а п а - и \ г

ВС

м п й  +
сое а  (АВ  81П а  — а)

ВС
V

АВ  и п а -  а \2 
ВС

где — скорость точки В  кривошипа 2, а  — угол по­
ворота кривошипа 2, а а — дезаксиал,
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1407 КРИВОШ ИПНО-ДОЛЗУННЫ Й
ДЕЗАКСИАЛЬНЫ И МЕХАНИЗМ

к п

1 1' Ч ' 7 ..... Г

— —  С 1 т ^

Длины звеньев механизма удовлетворяют условию ВС = АВ + 
+ а. При верхнем вертикальном положении кривошипа 1 точки 
А, В и С лежат на одной прямой, и имеет место неопределенность 
в движении механизма. Если ползун 3 из этого положения будет 
двигаться влево, то полный ход в ползуна будет равен

5 =  4 У ' А В - В С .

1408 КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 
С ШАРОВЫМ ШАРНИРОМ

КП

Со стойкой механизма жёстко связана призматическая направ­
ляющая а. Ползун 1 выполнен в форме шара с призматическим 
отверстием. Сферические поверхности Ь шатуна 2 охватывают 

шаровой ползун 1.
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1499
К РИ В О Ш И П Н О -П О Л ЗУ Н Н Ы И  МЕХАНИЗМ

С КРИВОШ ИПОМ
И ШАТУНОМ РАВНОЙ ДЛИНЫ

к п

Длины звеньев механизма удовлетворяют условию А В  — ВС.  В поло­
жении, когда точка С совпадает с точкой А,  имеет место неопределеи- 
ность в движении механизма. Если ползун 3 из этого положения будет 
двигаться влево от точки А,  то полный ход ползуна 3 будет равен двум 
диаметрам окружности, описываемой кривошипом. Движение ползуна 
происходит по гармоническому закону. Перемещение s ползуна 3 от 
крайнего правого положения равно s =  2А В  (1 — cos а ). Скорость Vq 
точки С равна v q  =  2 v q  sin а ,  где v q  — скорость точки В кривошипа / 

и а  — угол поворота кривошипа 2.

1410
КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ

с КРИВОШИПОМ и ШАТУНОМ
РАВНОЙ ДЛИНЫ И УПОРОМ

к п

Длины звеньев механизма удовлетво­
ряют условию А В  — ВС — В й .  При 
указанны х соотношениях длин звеньев 
точка О движется прямолинейно вдоль 
прямой с — с. Предусмотренные в кон­
струкции механизма упоры а и Ь необ­
ходимы при переходе механизма через 
неопределенные положения. Движение 
шатуна 2 может быть воспроизведено 
качением без скольжения жестко свя­
занной с ним окружности й по непод­
вижной окружности е, радиусы кото­
рых относятся как А В  : ВС.  Полный 
ход б ползуна 3 равен четырем длинам 

кривошипа / .
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1411 КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫИ
МЕХАНИЗМ ТИПА СТАННА

к п

Шатун 2 выполнен в виде маховика. 
При качании звена 1 ползун 3 совер­
шает возвратно-поступательное дви­

жение.

1412 ЭКСЦЕНТРИКОВЫЙ 
КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫЙ МЕХАНИЗМ

КП

Кривошип 1 выполнен в виде круглого эксцен­
трика Ъ, вращающегося вокруг неподвижной оси А. 
Шатун 2 имеет расширенную втулку а, охватываю­

щую эксцентрик Ъ.
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1413 ЭКСЦЕНТРИКОВЫМ
КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫЙ МЕХАНИЗМ

к п

Кривошип 1 выполнен 
в виде эксцентрика а, 
а шатун — в виде пол­
зуна 2, скользящего в кру­
говой направляющей Ъ. 
Ползун 3, выполненный 
в виде стержня, скользит 
в неподвижной направ­

ляющей стойки.

1414 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 
С РАСШ ИРЕННОЙ ЦАПФОЙ

КП

Шатун 2 входит во вращатель­
ную пару С с ползуном 3 и во 
вращательную пару В с паль­
цем 1 кривошипа. Шатун 2 за­
канчивается дугой а — а, опи­
рающейся на дуговую выемку 
Ъ — Ъ ползуна 3. Указанные 
дуги описаны из центра С. При 
вращении пальца 1 вокруг не­
подвижной точки А ползун 3 
посредством шатуна 2 приво­
дится в возвратно-поступатель­
ное движение в направляющих.
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1415 Ш АТУННО-ПОЛЗУННЫИМЕХАНИЗМ
С ДВУМЯ ПОЛЗУНАМИ

к п

Ползуны 1 и 2, входящие 
в кинематические пары А 
и В с  шатуном АВ, со­
вершают возвратно-по­
ступательное движение 
в неподвижных направля­
ющих а — а и Ъ — Ъ. 
Угол а между осями на­
правляющих может быть 

любым.

КОРОМЫСЛОВО-ПОЛЗУННЫЙ МЕХАНИЗМ 
С ПРИВОДОМ ОТ ПОЛЗУНА

Длины звеньев механизма удовлетворяют условию 
А В > ВС. При возвратно-поступательном движе­
нии ползуна 1 коромысло 2 качается вокруг не­

подвижной оси А,
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1417 КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫИМЕХАНИЗМ
С ПРИВОДОМ ОТ ШАТУНА

К П

Вращательное движение кривошипа 
3 вокруг неподвижной оси А осу­
ществляется шатуном 1, входящим 
во вращательную пару В с криво­
шипом 3 и во вращательную пару С 
с ползуном 2, скользящим в не­
подвижной направляющей а — а.

1418
КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 

С ВЕДУЩИМ ПОЛЗУНОМ

КП

Звено 1 скользит в неподвижных направляющих а — а. Звено 3 
вращается вокруг неподвижной оси В. Прямолинейное возвратно­
поступательное движение звена 1 преобразовывается звеном 2 

в качательное движение звена 3.
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1419 КОРОМЫСЛОВО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ
С КРУГОВОЙ НАПРАВЛЯЮЩЕЙ

КП

Длины звеньев механизма удовлет­
воряют условиям: АВ + ВС <
<  А П  +  П С  и  А В  < В С  <
< СВ < АО. Звено 3 выполнено 
в форме кругового ползуна, сколь­
зящего по неподвижной круговой 
направляющей а — а с центром 
в точке Н. При качании звена 1 
ползун 3 совершает возвратно-кача- 
тельное движение в направляющих 
а — а. Механизм эквивалентен че­
тырехзвенному двухкоромысловому 
шарнирному механизму АВС И , у ко­
торого А В и СО — коромысла и

ВС — шатун.

1420 КОРОМЫСЛОВО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 
С КРУГОВОЙ НАПРАВЛЯЮ Щ ЕЙ

КП

Круговой ползун 1 скользит 
в круговой направляющей а — а 
с центром в точке А. Шатун 3 
входит во вращательные пары В 
и С с ползунами 1 и 2. Ползун 2 
скользит в неподвижной направ­
ляющей Ь. При движении пол­
зуна 1 по направляющей а — а 
ползун 2 движется возвратно­
поступательно. Механизм экви­
валентен коромыслово-ползун- 
ному механизму ABC, у кото­

рого АВ — кривошип.
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1421 КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ
С КРУГОВОЙ НАПРАВЛЯЮЩЕЙ

КП

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: АВ +
+ ВС < АО + СО и АВ < СО < ВС < ДО. Звено 2 выпол­
нено в форме кругового ползуна, скользящего в неподвижной 
круговой направляющей а — а с центром в точке О. При враще­
нии кривошипа 1 звено 2 совершает возвратно-качательное дви­
жение в направляю щ ей а — а. Механизм эквивалентен четырех­
звенному кривошипно-коромысловому механизму АВС О , у ко­

торого АВ — кривошип, ВС — шатун и СО — коромысло.

1422
КРИВОШ ИПИО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 

С КРУГОВЫМ ПОЛЗУНОВ

КП

Кривошип 1 вращается 
вокруг неподвижной оси 
А. Шатун 3 входит во 
вращательные пары В и С 
с кривошипом 1 и круго­
вым ползуном 2, сколь­
зящим в неподвижной ду­
говой направляющей а 
с центром О. Механизм 
эквивалентен механизму 
ш арнирного четырехзвен- 

ника А В сЬ .



КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫЙМЕХАНИЗМ
С ПОДВИЖНОЙ НАПРАВЛЯЮЩЕЙ

Кривошип 1 вращается вокруг неподвижной оси А. Ползун 3, 
скользящий в неподвижной направляющей Ь — Ь, имеет прорезь 
а — а, скользящую по неподвижному ползуну 2. При вращении 
кривошипа 1 направляющая 3 совершает возвратно-поступатель­

ное движение в горизонтальном направлении.

КРИВОШИПНО-ШАТУННЫЙ МЕХАНИЗМ 
С РАСШИРЕННОЙ ЦАПФОЙ

Звено 2 выполнено в форме втулки а, охватывающей диск 3 
с центром в точке С. При вращении кривошипа 1 звено 2 движется 
возвратно-поступательно вдоль оси х — х в неподвижных на­
правляющих b — Ъ. Механизм эквивалентен кривошипно-пол- 

зунному механизму ABC.
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1425 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ
СФЕРИЧЕСКИЙ МЕХАНИЗМ

КП

Неподвижная направляющая 3 вы­
полнена по дуге большого круга 
сферы А. Ось пальца В  проходит 
через точку О — центр сферы. 
Звенья 1 и 2 вращаются вокруг 
взаимно перпендикулярных осей х 

и у, пересекающихся в точке О.

1426 КРИВОШ ИПИО-ПОЛЗУННЫ И  
СФЕРИЧЕСКИМ МЕХАНИЗМ

к п

Кривошип 1, вращающийся во­
круг неподвижной оси х — х, 
входит во вращательную пару 
А — А со звеном 2, которое 
входит во вращательные пары 
с симметрично расположенными 
круговыми ползунами 3 и 4, 
скользящими в круговых непод­
вижных направляю щих а. При 
вращении кривошипа 1 вокруг 
оси х — х ползуны 3 и 4 сколь­
зят в круговых направляющих а 
стойки, совершая качательное 
движение вокруг оси у  — у  при 
условии, что оси всех кинема­
тических пар пересекаются в од­

ной точке.
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1427 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ
С РЕГУЛИРУЕМОЙ ДЛИНОЙ КРИВОШ ИПА

к п

В звене 1 имеется круглое 
отверстие диаметра, рав­
ного диаметру эксцентри­
ка а. Поворачивая экс­
центрик а вокруг непод­
вижной оси А  внутри ди­
ска 1 и закрепляя его, 
можно изменять длину 
кривошипа А В  от /-т ;п  
до гтах , тем самым изме­

няя ход ползуна 2,

1428 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 
С МАЯТНИКОВЫМ ПОДВЕСОМ

КП

Длины звеньев механизма удов­
летворяют условию АВ = ВС. 
В точке В  свободно подвешен 
маятник с грузом, вес которого 
равен О. Под действием этого 
груза ползун 3 перемещается 
в направляющих из крайнего 
правого положения, показан­
ного штрихами, преодолевая си­
лу Р, равную

Р = 0 - ^  а ,

где а  — половина угла между 
осями звеньев I  и 2 ,
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3. МЕХАНИЗМЫ ШЕСТИЗВЕННЫЕ ОБЩЕГО 
Н А ЗН АЧ ЕН И Я (1429-1452)

1429
КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 
С ПРИСОЕДИНЕННОЙ ДВУХПОВОДКОВОЙ 

ГРУППОЙ

к п

ш

К шатуну 2 кривош ипно-ползунного механизма ABC в точке D 
присоединено звено 3, входящее в точке Е  во вращательную 
пару со звеном 4, вращающимся вокруг неподвижной оси F. 
При вращении кривошипа 1 точка D шатуна 2 описывает шатун­
ную кривую. В зависимости от выбора длин звеньев 2, 3 и 4 
звено 4 совершает полный оборот вокруг оси F  или качается 

вокруг этой оси.

1 4 3 0
КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 

С ПРИСОЕДИНЕННОЙ КУЛИСОЙ

КП

ш

К шатуну 2 кривошипно-ползунного механизма ABC в точке D 
присоединен ползун 3, скользящ ий в направляющей а кулисы 4. 
При вращении кривош ипа 1 точка D шатуна 2 описывает шатун­
ную кривую. При нахождении точки Е  внутри области, ограни­
ченной шатунной кривой, описываемой точкой D, кулиса 4 со­
вершает полный оборот вокруг неподвижной оси Е. Если это 
условие не удовлетворяется, то кулиса 4 совершает только ка- 

чательное движение вокруг оси Е.
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КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫЙ МЕХАНИЗМ к п
1431 С ПРИСОЕДИНЕННЫМ ШАТУНОМ

И ПОЛЗУНОМ III

К шатуну 2 кривошипно-ползунного 
механизма ABC в точке D присоединен 
шатун 4, приводящий в движение зве­
но 5, выполненное в віще тележки с ко­
лесами <5, перекатывающимися по на­
правляющим а — а. При положениях 
ползуна 3, близких к верхнему пре­
дельному положению, участок траекто­
рии точки D может быть приближенно 
заменен дугой окружности радиуса DE. 
При вращ ении кривош ипа 1 ползун 3 
и тележка 5 движутся возвратно-посту­
пательно. Продолжительность пребы­
ван и я  вблизи верхнего предельного 
положения механизма у тележки 5 

больше, чем у ползуна 3.

КП
1432 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ

С УДВОЕННЫМ ХОДОМ ПОЛЗУНА
ш

Длины звеньев механизма удовлетворяют условию ЕС = СВ. Звено 1 
имеет возвратно-качательное движение в пределах угла В 'А В". Кача- 
тельное движение звена 1 преобразуется посредством звеньев 2, 3, 4 
в возвратно-поступательное движение ползуна 5. За одно полное кача­
ние рычага 1 ползун 5 совершает два полных цикла движ ения. Путь б, 
проходимый точкой В  ползуна из крайнего нижнего положения, ука­
занного на чертеже, в крайнее верхнее положение, равен

э =  2 (С В — а).
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КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫЙ МЕХАНИЗМ
С ДВУМЯ ПОЛЗУНАМИ

При вращении кривошипа 1 пол­
зун 2 движется возвратно-поступа­
тельно. Движение ползуну 3 сооб­
щается посредством рычага 4 и 

шатуна 5.

КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫЙ КП
1434 ДЕЗАКСИАЛЬНЫЙ МЕХАНИЗМ

С ПАРАЛЛЕЛОГРАММОМ Ш

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: АВ = СО 
и ВС = АО, т. е. фигура АВСО является параллелограммом. 
Ползун 2 скользит в неподвижной направляющей а — а, ось 
х — х которой отстоит от точки А на кратчайшем расстоянии е, 
являющемся дезаксиалом механизма. При вращении кривошипа 1 
ползун 2 движется возвратно-поступательно вдоль оси х — х, 
а звено 3 качается вокруг неподвижной оси А, оставаясь всегда 

параллельным шатуну 4.
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1435 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ
С ПРИСОЕДИНЕННЫМ ПАНТОГРАФОМ

КП

Ш

Длины звеньев механизма удов­
летворяют условиям: BD =  СЕ 
и D E  =  ВС. Таким образом, фи­
гура BD EC  является параллело­
граммом. Если из точки А  про­
вести произвольный луч Аа, то 
точки G и F, лежащие на осях 
звеньев 2 я 4, будут описывать 
подобные траектории с коэффи­
циентом подобия к, равным

1 4 3 6
ШЕСТИЗВЕННЫИ 

КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫЙ МЕХАНИЗМ

КП

ш

Ползун 1 приводится в движение 
звеном 2, присоединенным шарнир­
но к точке С коромысла 3 четырех­
звенного шарнирного механизма

л в с п .
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1437 МЕХАНИЗМ АНТИПАРАЛЛЕЛОГРАММА 
С ПРИЦЕПНЫМИ ШАТУНОМ И ПОЛЗУНОМ

КП

Ш

Длины звеньев механизма 
удовлетворяют условиям: 
А В  = В С  и  ВС  = А В . К  м е ­
ханизму антипараллелограм­
ма АВСВ в точке В  присое­
динен шатун 1, приводящий 
в возвратно-поступательное 
движение ползун 2. При рав­
номерном вращении криво­
шипа 3 кривошип АВ вра­
щается неравномерно, что 
позволяет осуществлять слож­
ный закон движения пол­
зуна 2. Неопределенность в 
движении антипараллело­

грамма АВСО в предельных положениях исключается посред­
ством вхождения пальцев Е и Е  звена 4 в захваты С и Н.

1438

МЕХАНИЗМ АНТИПАРАЛЛЕЛОГРАММА 
СПРИСОЕДИНЕННЫМ 

ПОСТУПАТЕЛЬНО ДВИЖУЩИМСЯ ПОЛЗУНОМ

КП

Ш

Длины звеньев механизма 
удовлетворяют условиям: 
А В  = В С  и  В С  = А В . 
Один и тот же закон дви­
жения ползуна 4 может 
быть осуществлен или. ме­
ханизмом антипараллело­
грамма АВСБ, или эллип­
тическими колесами 5 и б. 
Точки А, В, С и О должны 
быть фокусами эллипсов 
5 и 6. Для перехода через 
предельные положения 

звенья 1 и 3 снабжены пальцами 1 и  С, входящими в соответ­
ствующие пазы К  и Ь.
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1439 ЭКСЦЕНТРИКОВЫЙ
КОРОМЫСЛОВО-ПОЛЗУННЫЙ МЕХАНИЗМ

к п

Ш

Движение ползуна 2 в неподвижных направляющих а — а осу­
ществляется промежуточным звеном 3, входящим во вращатель­
ную пару Е  с коромыслом 4 шарнирного четырехзвенного меха­
низма АС ВО . Кривошип АС шарнирного четырехзвенника 
АСВВ выполнен в виде эксцентрика 1. Шатун 5 имеет расширен­

ную втулку Ь.

1 4 4 9
ЭКСЦЕНТРИКОВЫЙ

КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫЙМЕХАНИЗМ

КП

Ш

Звено 2 имеет расширен­
ную втулку а, охватыва­
ющую неподвижный экс­
центрик Ъ с центром в точ­
ке А. В точке В звено 3 
входит во вращательную 
пару с шатуном 5 криво- 
шипно ползунного меха­
низма ЕВИ и кривоши­
пом 4. При равномерном 
вращении звена 2 звено 4 
вращается неравномерно, 
сообщая ползуну 6 движение с различными промежутками вре­

мени прямого и обратного ходов.
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1441 ЭКСЦЕНТРИКОВЫ Й КП

КОРОМЫСЛОВО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ ш

Длины звеньев механизма 
удовлетворяют условиям: 
А В  = 1 ;  В С =  С£> =  СЕ =  
=  9. Шатун 2 имеет расши­
ренную втулку а, охватыва­
ющую эксцентрик 1, вращаю­
щийся вокруг неподвижной 
оси А . Шатун 2 входит во 
вращательную пару С с ко­
ромыслом 3. К шарнирному 

-  ' ^  четырехзвеннику А В С й  при­
соединен шатун 4, входящий 

во вращательную пару Е  с ползуном 5, скользящим в направля­
ющих Ь — Ь. При указанных размерах длин звеньев ползун 5 
получает малые перемещения, что позволяет передавать через 

него большие усилия.

1442

КОРОМЫСЛОВО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 
ЧЕБЫШЕВА ДЛЯ ПРЕОБРАЗОВАНИЯ 

ВРАЩАТЕЛЬНОГО ДВИЖЕНИЯ 
В ПОСТУПАТЕЛЬНОЕ С УСКОРЕННЫМ 

_____________ОБРАТНЫМ ХОДОМ_____________

КП

ш

Длины звеньев механизма 
удовлетворяют условиям: 
А В  =  ВС — В М  =  1; 
А Е  =  0,55; С £ = 1 ,3 8 ;  
2 .А В М  =  267°; у =  
=  43,5°; М О  =  1,5; Я  =  
=  1,79. Точка М  шатуна 
2 шарнирного четырех­
звенного механизма ЕАВС  
описывает шатунную кри­
вую а — а. Звено 3 вхо­

дит во вращательную пару М  с шатуном 2  и вращательную пару О 
с ползуном 4, скользящим в неподвижных направляющих Ь — Ь. 
При указанных размерах звеньев механизма отношение £ проме­
жутков времени обратного и прямого ходов ползуна 4 при по­

стоянной угловой скорости кривошипа 1 равно к ~  3/5.
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к п
1443 ШАТУННО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ

С ДВУМЯ ДВОЙНЫМИ ХОДАМИ ПОЛЗУНА ш

л

С

Шатун 4 входит в точке А  во 
вращательную пару со звеном 2 
шарнирного четырехзвенного ме­
ханизма ВСЛЕ и в точке Е — 
во вращательную пару с ползу­
ном 5, скользящим в неподвиж­
ных направляющих а — а. Точ­
ка А звена 2 описывает шатун­
ную кривую Ъ, имеющую одну 
точку самопересечения. Вслед­
ствие этого ползун 5 за один 
оборот кривошипа 1 совершает 
два двойных хода различной 

длины к, и к2.
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1444
ШЕСТИЗВЕННЫИ МЕХАНИЗМ

С ЭЛЛИПТИЧЕСКИМ КРИВОШИПОМ
ПЕРЕМЕННОЙ ДЛИНЫ

КП

Ш

Длины звеньев механизма удовлетворяют условию 
А В  =  ВС. Звено 1, вращающееся вокруг неподвиж­
ной оси А , входит во вращательную пару В  со 
звеном 2, которое входит во вращательные пары 
£> и С со звеном 4 и ползуном 3, скользящим в не­
подвижных направляющих р  — р . Звено 4 входит 
во вращательную пару Е  с ползуном 5, скользящим 
в неподвижных направляющих р — р. Точка О 
механизма описывает эллипс с центром в точке А  
с уравнением

где т =  А В  и га =  В й .  Переменный вектор р =  
=  А д  может рассматриваться как кривошип кри- 
вошипно-ползунного механизма А Э Е  с переменной 
длиной АО  условного кривошипа, равной

где ф — угол, образованный вектором р с осью А х.

( т  —  п )3 ( т - г и р
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ШЕСТИЗВЕННЫЙ МЕХАНИЗМ к п
1445 С ЭЛЛИПТИЧЕСКИМ КРИВОШИПОМ 

ПЕРЕМЕННОЙ ДЛИНЫ ш

ъ -

Длины звеньев механизма удовлетворяют условию 
А В  =  ВС. Звено 1, вращающееся вокруг неподвиж­
ной оси А , входит во вращательную пару В  со зве­
ном 2, входящим во вращательные пары О и С 
со звеном 4 и ползуном 3, скользящим в неподвиж­
ных направляющих р — р . Звено 4 входит во вра­
щательную пару Е  со звеном 5, вращающимся во­
круг неподвижной оси Е.

Точка Г) механизма описывает эллипс с цент­
ром в точке А , уравнение которого

*2 , У2 : ,
(т  — я)а ( т  +  л)а ’

где т =  А В  и л  =  ВО.
Переменный вектор р =  А Ъ  может быть рассмо­

трен как кривошип шарнирного четырехзвенника 
с переменной длиной А О , равной

АО =  (т2 —я2) Т /  - г - —— 4  77~ ,\  т 2 +  я 2 +  2 /лл сое 2 ф

где ф — угол, образованный вектором р с осью А х ,
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1446 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ
ЛОМАЮЩЕГОСЯ ПОДКОСА

КП

ш

Длины звеньев механизма удовлет­
воряют условиям: ВЕ  ==  СЕ; АВ = 
= АС. При перемещении штока 
поршня 6 вдоль оси неподвижного 
цилиндра 1 звенья 2 и 5 вращаются 
вокруг неподвижных осей Б  и Е, 
занимая положение, показанное 
штрихами. При этом углы поворота 

звеньев 2 и 3 будут равны.

1447 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 
С РЕГУЛИРУЕМЫМ ХОДОМ ПОЛЗУНОВ

КП

ш

Закрепляя жестко на оси А  направ­
ляющую 1 под различными углами а  
к горизонту, можно получать раз­
личные законы движения ползу­

нов 2  и 3,
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КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫЙ МЕХАНИЗМ
С РЕГУЛИРУЕМ Ы М  ХОДОМ ПОЛЗУНОВ

К шатуну 2 кривошипно- 
ползуиного механизма ABC 
в точке D присоединен ша­
тун 5, приводящий в движе­
ние ползун 3. При вращении 
кривошипа 1 вокруг непод­
вижной оси А ползун 3 дви­
жется возвратно-поступатель­
но в направляющей а — а. 
Перемещение ползуна 3 ре­
гулируется поворотом на­
правляющей 4 и закрепле­

нием ее в точке F.

КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫЙ МЕХАНИЗМ кп
1449 С р е г у л и р о в к о й  х о д а  в ы х о д н о г о

ЗВЕНА ш

Звено 4, ось которого очерчена по 
дуге, скользит в дуговой направля­
ющей Ь звена 2. При вращении ве­
дущего кривошипа 1 выходное зве­
но 2 совершает возвратно-поступа­
тельное движение в неподвижных 
направляющих а — а. Перемеще­
ние ползуна 2, регулируется изме­
нением положения шарнира А по­
средством жестко закрепляемого 
в различных положениях рычага 3.
Конструкция закрепления звена 3 не показана на чертеже.
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КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ к п
1450 С РЕГУЛИРОВКОЙ ХОДА ----------

ВЫХОДНОГО ЗВЕНА Ш

Коромысло 4 шарнирного 
четырехзвенника СВСБ 
имеет расширенную втул­
ку а, охватывающую не­
подвижный эксцентрик 3. 
Коромысло 4 входит во 
вращательную пару Е  
с шатуном 5, входящим 
во вращательную пару Е 
с поршнем 2, скользящим 
в неподвижных направля­
ющих р —р. При вра­
щении кривошипа 1 пор­
шень 2 движется возврат­
но поступательно. Пере­
мещение поршня 2 регу­
лируется поворотом экс­
центрика 3, жестко за­
крепляемого на оси А 
в различных положениях.
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КОРОМЫСЛОВО-ПОЛЗУННЫЙ МЕХАНИЗМ
-

КП
1451 С РЕГУЛИРОВКОЙ х о д а  

ВЫХОДНОГО ЗВЕНА ш

Шатун 2 шарнирного четырехзвен- 
ника АСИЕ имеет расш иренную  втул­
ку 6 , охватывающую эксцентрик 1, 
вращающийся вокруг неподвижной оси 
Е. С коромыслом 3 в точке В входит 
во вращательную пару шатун 5, вхо­
дящий во вращательную пару Е  с пол­
зуном 4, скользящим в неподвижной 
направляющей р. При вращении экс­
центрика 1 ползун 4 движется воз­
вратно-поступательно. Длина хода пол­
зуна регулируется изменением длины 
АВ коромысла 3 посредством специ­

ального винтового устройства, не показанного на чертеже.

ЭКСЦЕНТРИКОВЫЙ КП
1452 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 

С РЕГУЛИРУЕМЫМ ХОДОМ ШТАНГИ ш

Шатун 4 имеет расширенную втул­
ку Ь, охватывающую эксцентрик 1, 
вращающийся вокруг неподвиж­
ной оси А. Палец С шатуна сколь­
зит в кулисе 2, жестко укрепленной 
на стойке. При вращении эксцен­
трика 1 штанга 3 движется воз­
вратно-поступательно. При пово­
роте кулисы 2 вокруг точки Е  и 
укреплении ее в другом положе­

нии ход штанги 3 изменяется.
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4. МЕХАНИЗМЫ МНОГОЗВЕННЫЕ ОБЩЕГО 
НАЗНАЧЕНИЯ (1453—1458)

1453 КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ
с КРУГЛЫМ ЭКСЦЕНТРИКОМ

к п

м

Круглый эксцентрик 1 вра­
щается вокруг неподвижной 
оси В. Звено 3 с расширен­
ной втулкой а, охватываю­
щей эксцентрик 1, вводит 
во вращательные пары А 
и С со звеньями 4 и 5, ко­
торые в свою очередь входят 
во вращательные пары О 
и Е  со звеном 6, вращаю­
щимся вокруг неподвижной 

} оси Г. Шатун 7 входит во 
вращательную пару А  со 

звеном 3 и вращательную пару С с ползуном 2, скользящим в не­
подвижных направляю щ их Ь.

1454 КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫИ  
МЕХАНИЗМ ТРАНСЛЯТОРА

к п

м

Длины звеньев механизма удовлетво­
ряют условиям: АО = ВС; ПК = СЕ 
и  А В  = / ) (  ' I  I .. В точке Е  уста­
новлен ползун 8, движущийся в пря­
молинейных направляющих а. Меха­
низм обладает двумя степенями под­
вижности и тем свойством, что при лю­
бом фиксированном положении звена 4 
звено 6 движется, оставаясь парал­

лельным звену 4.
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1455
КРИВО Ш ИП Н О-П ОЛЗУН Н Ы И  МЕХАНИЗМ 

С ПРИСОЕДИНЕННЫМИ 
ПАРАЛЛЕЛОГРАММАМИ

КП

м

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: ВС  =  E D ; 
ВО =  EF  и CD =  BE  =  OF. К  кривошинно-ползунному меха­
низму А В Е  присоединены звенья 4, 5, 6 и 7. Фигуры BEFG  и 
BCDE  образуют параллелограммы. Звенья 4 и 5 совершают дви­
жение, подобное движению звена 3. Так, например, точка D 
описывает шатунную кривую, подобную кривой, описываемой 
точкой Н  шатуна 3 с коэффициентом подобия k, равным

, АС
=  А В  '

1456
МЕХАНИЗМ С ШАРНИРНЫМ РОМБОМ 

ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ 
ПОСТУПАТЕЛЬНЫХ ДВИЖЕНИЙ

КП

м

Длины звеньев механизма 
удовлетворяют условию: 
А В  =  В С  =  С В  =  В А .  
Прямолинейное перемещение 
звена 1 трансформируется в 
прямолинейное движение 
звеньев 2, 3 и 4. При распо­
ложении осей поступатель­
ных пар Е, Р, в  и Н, указан­
ном на чертеже, скорости 
точек А, С и В, Л попарно 
равны и противоположны по 

знаку.
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1457 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ
С ДВУМЯ Ш АРНИРНЫМИ РОМБАМИ

КП

м

Длины звеньев механизма удов­
летворяют условию АВ = ВС = 
=  В В  =  В Е  =  Е О  =  В О  =  
=  О Б  =  О Н  =  Е К  =  Н К  =  
= КЬ. Ползун 1 скользит вдоль 
неподвижной направляющей 
а — а. При указанных разме­
рах механизма точки /) и Т7 
движутся по прямой Ах, пер­
пендикулярной к оси направ­
ляющей а — а; при этом ско­
рость точки Т7 вдвое больше 

скорости точки Б  и совпадает по направлению с последней.

1458
КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ 

ДИФФЕРЕНЦИАЛЬНЫ Й МЕХАНИЗМ

КП

м

Механизм состоит из коробки 1 
с направляющими а, в которых 
скользят ползуны 4. Полуоси 
А и В имеют кривошипы 3. 
Шатуны 2 входят во враща­
тельные пары /) и С с ползу­
нами 4 и кривошипами 3. Дви­
жение от коробки 1 через пол­
зуны 4, шатуны 2 и кривошипы 3 
передается полуосям А и В, 
соединенным с входными звень­
ями механизма. При равном 
числе оборотов в минуту в оди­

наковом направлении вращения входных звеньев относитель­
ного движения кривошипно-ползунных механизмов не происхо­
дит. Если входные звенья имеют различные числа оборотов 
в минуту, то при работе механизма будет возникать относи­
тельное вращение между обоими кривошипами 3, и ползуны 4 
начнут двигаться возвратно-поступательно в направляющих 

коробки 1.
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5. МЕХАНИЗМЫ НАПРАВЛЯЮ Щ ИЕ И ИНВЕРСОРЫ  
(1459-1483)

кп
КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫЙ

НАПРАВЛЯЮЩИЙ МЕХАНИЗМ

Длины звеньев механизма удовлет­
воряют условию АВ = ВС = ВО. При 
движении звена 3 в неподвижных на­
правляющих точка /) ползуна дви­
жется вдоль прямой АЗ. Точка С 
звена 2 движется по прямой АС. Лю­
бая другая точка звена 2 , лежащая на 
окружности /  радиуса ВА, также дви­
жется по прямой, проходящей через 
точку А (для точки Е  это прямая Ат). 
Движение звена 2 может быть также 
воспроизведено качением без скольже­
ния жестко связанной с ним окруж­
ности /  по неподвижной окружности 
g, радиусы которых относятся как

а

А В  Ж .
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КРИВОШ ИПНО-ДОЛЗУННЫ Й
НАПРАВЛЯЮ Щ ИЙ МЕХАНИЗМ

/  А
Длины звеньев механизма удов­
летворяют условию АС  =  ВС  =  
=  СО. При движении ползуна 2 
в неподвижных направляющих 
точка В  ползуна движется вдоль 
прямой АЬ. Точка О звена 3 
движется по прямой Аа. Пря- 

Л  мые АЬ и Аа  взаимно перпен­
дикулярны. Движение звена 3 
может быть также воспроизве­
дено качением без скольжения 
жестко связанной с ним окруж­

ности й по неподвижной окружности е, радиусы которых отно­
сятся как АС  : ДО. При входном звене 2 звено 1 совершает ка-

чательное движение.

КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫИ „ к п
1461 ПРЯМ ОЛИНЕЙНО-НАПРАВЛЯЮ Щ ИЙ

МЕХАНИЗМ н и

Длины звеньев кривошипно-ползунного механизма A BC  удовлет­
воряют условиям: ВС  =  0,36ЛС и CD — 0Д25ЛС. При враще­
нии звена 1 вокруг неподвижной оси А  точка О шатуна 2 опись’, 
вает траекторию q — q, близкую к прямой на участке, соответ­

ствующем повороту звена 1 на угол а  «= 25°,
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КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫ Й к п
1462 ПРЯМ ОЛИНЕИНО-НАПРАВЛЯЮ Щ ИИ

М Е Х А Н И ЗМ н и

Длины звеньев кривошипно-ползунного механизма A BC  удовлет­
воряют условиям: А В  =  3,12ВС  и CD =  1.35ВС. При враще­
нии звена 1 вокруг неподвижной оси А  точка D  шатуна 2 описы­
вает траекторию q — q, близкую к прямой на участке, соответ­

ствующем повороту звена 1 на угол а  «г 25°.

КРИВОПЩ ПНО-ПОЛЗУННЫИ к п
1463 ПРЯМОЛИНЕИНО-НАПРАВЛЯЮ Щ ИИ

МЕХАНИЗМ н и

Длины звеньев кривошип­
но-ползунного механизма 
удовлетворяют условиям: 
Л С = 0 ,8 3 Л £  и Д =  
=  2,92 А В , где Д — ра­
диус круговой неподвиж­
ной направляющей, в ко­
торой скользит дуговой 
ползун 3. При движении 
ползуна 1 в направляю­
щей Ь точка С звена 2 
описывает траекторию 
q — q, близкую к прямой 
на участке, соответству­
ющем повороту ползуна 3 

на угол а  «  36°,

■а
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1464
КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ

ПРЯМОЛИНЕЙНО-НАПРАВЛЯЮЩИЙ
МЕХАНИЗМ

КП

НИ

я . г

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: ВС = 2,ЗАВ 
и CD = 2,2АВ. Точка D шатуна 3 кривошипно-ползунного 
механизма ABC описывает шатунную кривую q — q. При вра­
щении звена 1 вокруг неподвижной оси А точка D шатуна 3 дви­
жется между своими положениями Dl и D2 приближенно-прямо-

линейно.

1465
КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ

ПРЯМОЛИНЕЙНО-НАПРАВЛЯЮЩИЙ
МЕХАНИЗМ

КП

НИ

Длины звеньев механизма удовлетво­
ряют условию Е й  = ВЕ  = ПС. Зве­
но 1, вращающееся вокруг неподвиж­
ной оси А, входит во вращательную 
пару В  со звеном 2, входящим во вра­
щательную пару С со звеном 3, входя­
щим во вращательную пару Е  с пол­
зуном 5, скользящим в неподвижных 
направляющих р — р. Звено 4, вра­
щающееся вокруг неподвижной оси Е, 
входит во вращательную пару П со 
звеном 3. При вращении звена 1 во­
круг оси А точка С описывает прямо­

линейную траекторию.
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1466

КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫ И  
ЧЕТЫ РЕХЗВЕН Н Ы И

ПРЯМОЛИНЕЙНО-НАПРАВЛЯЮЩИЙ 
МЕХАНИЗМ СКОТТ РАССЕЛА

КП

НИ

Длины звеньев кривошипно-пол- 
зунного механизма ABC удовлетво­
ряют условию A B = B C  = B D .  
При вращении звена 1 вокруг не­
подвижной оси А точка D звена 2 
описывает прямолинейную траек­

торию Аа.

1467

КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫ И
ЧЕТЫ РЕХЗВЕННЫ И

ПРЯМ ОЛИНЕИНО-НАПРАВЛЯЮ Щ ИИ
М ЕХАНИЗМ

кп

ни

Длины звеньев кривошипно-пол- 
зунного механизма ABC удовлет­
воряют условиям: ВС = \,У1АВ и 
BD = 2,27АВ. При вращении кри­
вошипа 1 вокруг неподвижной оси 
А точка D шатуна 2 описывает тра­
екторию на некотором участке, 
близкую к прямой q — q и перпен­
дикулярную к оси Ах движения 

ползуна 3.

471



К РИ В 0Ш И П Н 0-П 0Л ЗУ Щ Ы Й к п
1468

ЧЕТЫ РЕХЗВЕН Н Ы И
ПРЯМОЛИНЕИНО-НАПРАВЛЯЮЩИИ

н иМЕХАНИЗМ

X

С-------

Длины звеньев кривошипно-ползунного механизма ЛВС удов­
летворяют условиям: ВС = 1,86АВ и СЛ = 2 ,76АВ. При вра­
щении кривошипа 1 вокруг неподвижной оси А точка I) шатуна 2 
описывает траекторию, на некотором участке близкую к прямой 

д — д, перпендикулярной к оси движения ползуна 3.

К РИ В 0Ш И П Н 0-П 0Л ЗУ Н Н Ы И к п
Ч ЕТЫ РЕХ ЗВЕН Н Ы И

ПРЯМОЛИНЕИНО-НАПРАВЛЯЮ Щ ИИ
МЕХАНИЗМ н и

Длины звеньев кривошипно-ползунного механизма ABC удовлет­
воряют условиям: ВС= 0,67АС и CD = 0,3АС. При вращении 
звена 1 вокруг неподвижной оси А точка D шатуна 2 описывает 
траекторию, на некотором участке близкую к прямой q — q и 

перпендикулярную к оси Ах движения ползуна 3.
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1470

КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫ И
ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫЙ

ПРЯМОЛИНЕЙНО-НАПРАВЛЯЮЩИЙ
МЕХАНИЗМ

к п

НИ

Длины звеньев кривошип- 
ноползунного механизма 
ЛВС удовлетворяют ус­
ловиям: ВС = 3,5АВ;
СВ = 4,2 АВ-, В В  =
=  5,1 А В ; Ь = 5 ,4 3 А В  
и а=  2,49АВ. П ри  в р а ­
щении кривошипа 1 во­
круг неподвижной оси А 
точка В  шатуна 2 описы­
вает траекторию, на не­
котором участке близкую 
к прямой <? — <?, проходя­
щей через точку Е, ле­
жащую на оси движения 

х  — х  ползуна 3.

1471

КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫ И  
Ч ЕТЦ РЕХ ЗВЕН Н Ы И  

ПРЯМ ОЛИНЕИНО-НАПРАВЛЯЮ Щ ИИ  
М ЕХАН И ЗМ  РЕЛО

к п

НИ

Звено 2 входит во вращательные 
пары А и В с ползунами 1 и 3, 
скользящими в неподвижных на­
правляющих Ь — Ь и 3 — 3. Точка 
С звена 2, лежащая на окружно­
сти /  — / ,  проходящей через точ­
ку О пересечения осей направляю­
щих Ь — Ь и З — З и точки А 
и В, описывает прямолинейную 
траекторию а — а, проходящую че­

рез точку О.
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1472

КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ 
ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫЙ 

ПРЯМОЛИНЕЙНО-НАПРАВЛЯЮЩИЙ 
МЕХАНИЗМ РЁЛО

КП

НИ

Звено 2 входит во вращательные 
пары Л и В с ползунами 1 и 3, 
скользящими в неподвижных на­
правляющих b — Ь и d — d. При 
движении ползуна 1 в направляю­
щих Ъ — Ъ точка С звена 2, сов­
падающая с точкой пересечения-осей 
направляющих b — b u d  — d, опи­
сывает прямолинейную траекторию 
а — а, перпендикулярную к оси 
Ох, образующей равные углы а  
с осями направляющих b — Ь и 

d — d.

1473

КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ 
ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫЙ 

ПРЯМОЛИНЕЙНО-НАПРАВЛЯЮЩИЙ 
МЕХАНИЗМ ДЕЖОНЖА

КП

НИ

Длины звеньев криво- 
шипно-ползунного ме­
ханизма АВС  удовлет­
воряют условиям: 
ВС =  0,58 АВ\ ВО  =  
=  0,51 АВ;  £>С =  
=  0,93Л 5; а =
=  0,32 А В  и Л =  
=  0,57/45. При вра­
щении звена 1 вокруг 
неподвижной оси А 
точка О шатуна 2  опи­
сывает траекторию, на 
некотором участке 
близкую к прямой 
q — q, проходящей че­
рез точку Е, лежащую 
на оси Ь — Ь движения 
шатуна 3.
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КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫЙ КП

1474
ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫИ

ПРЯМОЛИНЕИНО-НАПРАВЛЯЮЩИИ
НИМЕХАНИЗМ ДЕЖОНЖА

Длины звеньев кривошипно-пол- 
зунного механизма ABC удо­
влетворяют условиям: ВС =
=  1.52АВ; DC = Ъ,1АВ; DB = 
= 2,26АВ и  а= 0 ,61А В . П ри  
вращении кривошипа 1 вокруг 
неподвижной оси А точка D 

.шатуна 2 описывает траекто­
рию, на некотором участке близ­
кую к прямой q — q, перпен­
дикулярной к оси b — b дви­

жения ползуна 3.

1475

КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫЙ 
ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫЙ 

ПРЯМОЛИНЕЙНО-НАПРАВЛЯЮЩИЙ 
МЕХАНИЗМ ДЕЖОНЖА

КП

НИ

Длины звеньев кривошип- 
но-ползунного механизма 
АВС удовлетворяют ус­
ловиям: ВС = 1,42 АВ;
В Б  =  1,67 АВ; БС  =
= ЗАВ; а = 0,58АВ  и
Д= 1,08АВ. При враще­
нии кривошипа 1 вокруг 
неподвижной оси Л точ­
ка Б  шатуна 2 описывает 
траекторию, на некотором 
участке близкую к пря­
мой д — д, проходящей 
через точку Е, лежащую 
на оси Ь — Ь движения 

ползуна 3.
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1476

КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ 
ЧЕТЦРЕХЗВЕННЫИ 

ПРЯМОЛИНЕИНО-НАПРАВЛЯЮЩИИ 
МЕХАНИЗМ ДЕЖОНЖА

к п

ни

£
[ [ ̂ -* J  [ J

Т с
j :

Длины звеньев кривошип- 
но-ползунного механизма 
ABC удовлетворяют ус­
ловиям: ВС  =  0,66АВ;
BD  = 0,37АВ; DC  =
=  0,9А В  и А Е  = 0 ,66АВ. 
При вращении звена 1 во­
круг неподвижной оси А 
точка D шатуна 2 описы­
вает траекторию, на не­
котором участке близкую 
к прямой q — q, прохо­

дящей через точку Е.

1477

КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ 
ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫЙ 

ПРЯМОЛИНЕЙНО-НАПРАВЛЯЮЩИЙ 
МЕХАНИЗМ ДЕЖОНЖА

КП

НИ

Длины звеньев кривошипно-пол- 
зунного механизма ABC удов­
летворяют условиям: В С  =
= 1,33А В ; BD = 4,25А В ; CD = 
= 2 ,М А В  и А Е  = Ъ ,12Л В . При 
вращении кривошипа 1 вокруг 
неподвижной оси А  точка D 
шатуна 2 описывает траекто­
рию, на некотором участке близ­
кую к прямой q — q, проходя­

щей через точку Е.
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1478

КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ 
ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫЙ 

ПРЯМОЛИНЕЙНО-НАПРАВЛЯЮЩИЙ 
МЕХАНИЗМ ДЕЖОНЖА

КП

НИ

Длины звеньев криво-
шипно-ползунного меха­
низма ЛВС удовлетворяют 
условиям: ВС = 1,48 АВ;
ВЕ> = 2 ,2Ы В ; СП =
= 3,62АВ  и А Е  =
= 1,38АВ. При вращ ении 
кривош ипа 1 вокруг не­
подвижной оси А точка Н 
шатуна 2 описывает тра­
екторию, на некотором 
участке близкую к пря­
мой q — q, проходящей 

через точку Е.

1 4 7 9

КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ 
ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫЙ 

ПРЯМОЛИНЕЙНО-НАПРАВЛЯЮЩИЙ 
МЕХАНИЗМ ДЕЖОНЖА

КП

НИ

Длины звеньев кри­
вошипно - ползунно- 
го механизма ЛВС 
удовлетворяют ус­
ловиям:

В С =  0,65АВ;

В Б  = 0,45 АВ;
Е)С =1,05 А В

и
а = 0,32АВ.

При вращении зве­
на 1 вокруг непод­
вижной оси А точ­
ка Н шатуна 2 опи­
сывает траекторию,
на некотором участке близкую к прямой q — q, перпендику­

лярной к оси Ь — Ь движения ползуна 3.
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1480

КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ 
ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫЙ 

ПРЯМОЛИНЕЙНО-НАПРАВЛЯЮЩИЙ 
МЕХАНИЗМ ДЕЖОНЖА

к п

НИ

Д лин ы  звеньев кривош ипно- 
ползунн ого  м еханизм а A B C  
удовлетворяю т условиям : 
В С  =  4 А В ; B D  =  7 .1Л Б ;
CD  =  5 ,2 5 Л Б и а  =  3 .2 5 Л Б . 
П ри вращ ении  кри вош и па /  
во к р у г неподвиж ной оси А  
точка D  ш атуна 2 описы вает 
траектори ю , на некотором 
участке  бли зкую  к прям ой 
q ~  q, п ерп ен ди кулярн ой  к 
оси b — b д в и ж ен и я  п олзу ­

на 3.

1481
КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ 

ПРЯМОЛИНЕЙНО-НАПРАВЛЯЮЩИЙ 
МЕХАНИЗМ С ПАРАЛЛЕЛОЕРАММОМ

КП

НИ

Д ли н ы  звеньев механизма 
удовлетворяю т условиям : 
А й  ев В С  =  Б Б  =  В Р ; 
Б С  =  А В  — £<Э =  БО; 
^  Л Б Б  =  £  С Б Р  =
=  СйС} =  Л Б О  =  90°. 
Ф игура Л Б С Б  яв л я ется  п а­
раллелограм м ом . Звен о  /  
вращ ается  во к р у г  непо­
движ ной  оси О. Звено 5 
входит во вращ ательн ую  
п ару  Р  с ползуном  2, ск о л ь­
зящ и м  вд оль оси р — р  не­
подви ж н ой  н ап равляю щ ей . 
П ри вращ ении  звена I во­
к р у г  оси О точка Б звена 3 
и точка ф звена 4 описы ваю т 
прям ы е /  — I и ц — 0 . П р я ­
м ая <7 — q всегда п ерпен­
д и к у л я р н а  к нап равлен и ю  
р — р,  а п р ям ая  /  —- /  об­
р азу е т  с нап равлен и ем  
Р — Р угол в 45°. Точки О, 
(З, I. и Р  всегда образую т 
кв ад р ат .
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1482

КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ 
МЕХАНИЗМ АРТОБОЛЕВСКОГО 

СО ЗВЕНОМ, ДВИЖУЩИМСЯ 
ПРЯМОЛИНЕЙНО-ПОСТУПАТЕЛЬНО

КП

НИ

Длины звеньев механизма удовлет­
воряют условиям: АВ  = ПС =
=  Г)В; ВЕ  ОГ  и 1 Т  ВО. Ф и ­
гура ВЕЮ  является параллело­
граммом. Звено 1, вращающееся 
вокруг неподвижной оси А, входит 
во вращательную пару П со зве­
ном 3, входящим во вращательную 
пару В со звеном 4 и вращатель­
ную пару С с ползуном 2 , скользя­
щим в неподвижных направляющих 
р — р, ось которых параллельна оси 
Ах. Звено 5 входит во вращатель­
ные пары Е  и Е  со звеньями 2 
и 4. При вращении звена 1 вокруг 
оси А звено 4 движется прямолиней­
но-поступательно вдоль направле­

ния Ау.
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КРИ В 0Ш И 1Щ 0-П 0Л ЗУ Н Н Ы И  к п
1483 Н А П Р А В Л Я Ю Щ И  ПО ОКРУЖНОСТИ - - - - - - -

МЕХАНИЗМ  ДЕЛОНЕ н и

Звенья механизма удовлетворяют условиям: А В =  ВС  =  
=  СП =  0 .4  и /-7С =  К Е . Фигура АВСЭ  является ром­
бом. .Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси О, 
входит во вращательные пары В  со звеньями 4 и 5. Звенья 
4, 5 к 6 ,7  входят во вращательные пары Л и С с ползунами 
2 и 3, скользящими в направляющих Ь — Ь. При враще­
нии звена 1 вокруг оси О точка В  описывает окружность р 
радиуса ОВ, а точка О — окружность 9  радиуса Е В  — 
=  Е В. Точка Е  лежит на прямой О/СО, перпендикуляр­
ной к оси х  — х  направляющих Ь — Ъ, следовательно, 
установив дополнительное звено 8, показанное штрихами, 
можно механизмом воспроизводить постоянное передаточ­
ное отношение и1$ между звеньями 1 к 8, равное

8 — « 1
со8

Звенья 6, 7 я 8 зеркально отображают звенья / ,  2 и 5 от­
носительно оси х  — х. Вращение звеньев 1 к 8 будет про­

исходить в противоположных направлениях.
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6. МЕХАНИЗМЫ ПОРШНЕВЫХ МАШИН 
(1484-1512)

1484 КРИВОЩ ИПНО-ПОЛЗУННЫ Й  
а к с и а л ь н ы й  м е х а н и з м  д в и г а т е л я

к п

п м

Ось цилиндра пересекает ось А вращения криво­
шипа 1. Промежутки времени прямого и обрат­
ного ходов поршня равны. Ползун 3 связан 
с двумя симметрично расположенными относи­
тельно оси цилиндра 2 кривошипно-ползунными 
механизмами (на чертеже показан только перед­
ний механизм). Вращение кривошипов происхо­

дит в противоположных направлениях.

1485 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ 
АКСИАЛЬНЫЙ МЕХАНИЗМ ДВИГАТЕЛЯ

КП

ПМ

С целью уменьшения габарита машины шатун выполнен в виде 
двух параллельных стержней, между которыми размещается 
рабочий цилиндр А. На чертеже показан шатун, расположен­

ный только с одной стороны цилиндра.
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1486 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ 
МЕХАНИЗМ ПОРШ НЕВОЙ МАШ ИНЫ

КП

п м

Шатун 2 шарнирного четырехзвенника АВСБ имеет расширен­
ную втулку а, охватывающую эксцентрик 1, вращающийся во­
круг неподвижной оси А. Шатун 5 входит во вращательные 
пары Е  и Е  с шатуном 2 и штоком поршня 3. Шатун 6 входит во 
вращательные пары С и С  с коромыслом 7 и штоком поршня 4. 
При вращении эксцентрика 1 штоки поршней 3 и 4 движутся 

возвратно-поступательно.

1487 КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 
ДВИГАТЕЛЯ С БАЛАНСИРОМ

КП

пм

Кривошип 5 вращается вокруг не­
подвижной оси А  и шатуном 4 при­
водит в качателыюе движение во­
круг неподвижной оси В  балансир 3, 
передающий посредством шатуна 2 
движение штоку порш ня 1, движу­
щегося возвратно-поступательно. 
Балансир 3 уравновешен относи­

тельно оси вращения В.
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КП
1488 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ

ПОРШНЕВОЙ МАШИНЫ п м

Звено 5, качающееся во­
круг неподвижной оси А, 
имеет прорези а и Ъ, в ко­
торых скользят пальцы с 
и ё, жестко связанные со 
штоками 2, 3 и 4. При вра­
щении кривошипа 1 шток 
2 совершает возвратно­
поступательное движение. /
Кулиса 5, качаясь вокруг 
неподвижного центра А,
приводит в возвратно-поступательное движение штоки 3 и 4. 
При равных плечах звена 5 длины ходов штоков 2, 3, 4 равны.

ПОЛЗУННЫЙ МЕХАНИЗМ КП
1489 КОМПЕНСАЦИОННЫХ ЦИЛИНДРОВ

ВОРТИНГТОНА пм

Длины звеньев механизма удов­
летворяют условию ВС —АС. 
Цилиндры 1 и 2 аккумулируют 
энергию в первой половине хода 
поршня 3 и отдают ее во второй 

половине хода.
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1490
КУЛИСНО-РЫ ЧАЖ НЫ ИМЕХАНИЗМ 
КОМПЕНСАЦИОННЫХ ЦИЛИНДРОВ 

ВОРТИНГТОНА

кп

п м

Гиь

■п »7

■ лу////

1ЛЗ=

1г—-Ч ....— и.
с

Длины звеньев механизма 
удовлетворяют условию 
АС — ВС. Цилиндры 1 
и 2 качаются вокруг осей 
А  и В, аккумулируя энер­
гию в первой половине 
хода поршня 3 и отдавая 
ее во второй половине 

хода.

1491 КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 
ДВУХЦИЛИНДРОВОГО ДВИГАТЕЛЯ

КП

пм

Длины звеньев механизма 
удовлетворяют условию 
А С  =  ВС  =  СИ =  ВЕ  =  
=  £ £  =  £ 0 .  При указан­
ных соотношениях длин 
звеньев точки В и б  движутся 
прямолинейно вдоль осей, 
проходящих через точки А  
и £ . Оси цилиндров совпа­
дают с направлениями АО  
и £ 0 . Шатун 4 входит во 
вращательные пары Н  и В 
с кривошипом 3 и ползуном 5. 

Перемещение 56 ползуна 5 связано с перемещением зт поршня 1 
зависимостью

(2ВС —Ц)-
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1492 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ
ДВУХЦИЛИНДРОВОГО ДВИГАТЕЛЯ

к п

и м

Длины звеньев механизма удовлет­
воряют условию ВС =  СИ =  АС. 
Оси цилиндров взаимно перпенди­
кулярны. Кривошип 1, вращаю­
щийся вокруг оси А ,  входит во 
вращательную пару С с шатуном 2, 
который входит во вращательные 
пары с ползунами 3 и 4. Вследствие 
принятых размеров ход а поршней 
равен четырехкратной длине кри­
вошипа АС. Ползуны 3 и 4 дви­
жутся в параллельных плоскостях.

1493 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 
ДВУХЦИЛИНДРОВОГО ДВИГАТЕЛЯ

к п

пм

Шатун 1 выполнен в виде треуголь­
ной траверзы A BC . В точке D, 
лежащей на середине отрезка А В , 
шатун 1 входит во вращательную 
пару с ползуном 2. Точки А  и В  
шатуна 1 движутся по участкам ша­
тунных кривых. При малом зна- 

ЕС
чеиии отношения CD

участки ша-

тунных кривых могут быть приб­
лиженно заменены участками пря­
мых, совпадающими по направле­
нию с осями цилиндров. Механизм 
может работать при наличии некото­
рых малых зазоров в кинематиче­

ских парах,

485



1494 КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ
ДВУХЦИЛИНДРОВОГО ДВИГАТЕЛЯ

КП

ИМ

Ось у — у  цилиндра 1 образует некоторый угол а с осью х — х 
горизонтально расположенного цилиндра 2. Таким образом ме­
ханизм ABC — аксиальный, а механизм ABD — дезаксиальный. 
Промежутки времени прямого и обратного хода ползуна 3 равны. 
Промежутки времени прямого и обратного хода ползуна 4 не

равны.

1495 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 
ДВУХЦИЛИНДРОВОГО ДВИГАТЕЛЯ

КП

пм

Длины звеньев механизма 
удовлетворяют условиям: 
А В = А  В В С = В  С , 
с п  = с п \ т : = т:\
Е Р  — Е"Е'. П ри располож е­
нии точек В  и В', В  и В ', 
указанном на чертеже, при 
вращении кривошипа 1 пор­
шни 2 и 3 движутся в проти­
воположных направлениях.
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1496
КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ АКСИАЛЬНЫЙ 

МЕХАНИЗМ ДВУХЦИЛИНДРОВОГО 
ДВИГАТЕЛЯ

к п

п м

Оси цилиндров 2 и 3 проходят через ось А вращения кри­
вошипа 1, имеющего колена АВ  и АС, длины которых 
могут быть неравными, вследствие чего могут быть осу­
ществлены различные законы движения ползунов 4 и 5.

1497
КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫ И АКСИАЛЬНЫЙ  

МЕХАНИЗМ ДВУХЦИЛИНДРОВОГО  
ДВИГАТЕЛЯ

к п

пм

Поршни цилиндров 1 и 2 приводятся в движение 
общим штоком 3, жестко связанным с ползуном 4.
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1498
КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫИ АКСИАЛЬНЫЙ 

МЕХАНИЗМ ДВУХЦИЛИНДРОВОГО 
ДВИГАТЕЛЯ

кп

п м

Сблокированные ползуны 1 и 2 
приводятся в возвратно-посту­
пательное движение от криво­
шипа АВ  посредством шатуна 
ВС. Длины звеньев механизма 
удовлетворяют условию АВ = 
= ВС, вследствие чего ход в 

звена 2 равен в= 4АВ.

1499
КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫИ АКСИАЛЬНЫЙ 

МЕХАНИЗМ ДВУХЦИЛИНДРОВОГО 
ДВИГАТЕЛЯ

КП

пм

С кривошипом / ,  выполненным 
в виде тяжелого маховика, в точ­
ке В  входят в кинематические 
пары шатуны 2 и 3. Оси цилин­
дров расположены на общей вер­
тикали. При указанной схеме 
механизма достигается частич­
ное уравновешивание сил инер­

ции масс звеньев.

488



КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫЙ к п
1500 ДЕЗАКСИАЛЬНЫИ МЕХАНИЗМ

ДВИГАТЕЛЯ п м

Ось у — у  цилиндра не прохо­
дит через ось А вращения кри­
вошипа 1. Дезаксиал а больше 
радиуса кривошипа 1. Пор­
шень 2 имеет различные проме­
жутки времени прямого и об­

ратного ходов.

КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫЙ МЕХАНИЗМ КП
1501 С ДВУМЯ АВТОНОМНО

РАСПОЛОЖЕННЫМИ ЦИЛИНДРАМИ п м

Два произвольно распо­
ложенных цилиндра 1 и 2 
приводятся в движение 
кривоншпно- ползунными 
механизмами АЕС и 
DEF. Кривошип 3 колен­
чатой формы в точке G 
входит в кинематическую 
пару с шатуном 4, кото­
рый в свою очередь вхо­
дит в кинематическую па­

ру с ползуном 5.
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1502
КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 

С УРАВНОВЕШИВАЮЩИМИ 
ПРОТИВОВЕСАМИ

К П

ПМ

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: НС =
= СВ, =  В,С , =  С ,В  и АС= А ,С ,. Кривошипы АС и А,С, жестко 
связаны с находящимися в зацеплении двумя равными зубча­
тыми колесами 1 и 2 , на которых установлены два равных про­
тивовеса В  и В„ уравновешивающих силы инерции первого по­

рядка, возникающие при движении механизма.

1503 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 
У-ОБРАЗНОГО ДВИГАТЕЛЯ

КП

ПМ

Оси цилиндров проходят че­
рез неподвижную ось А  вра­
щения кривошипа, образуя 
у го д а . В общем случае длины 
А В и АС  кривошипа 1 мо­
гут быть неравными. Угол 
С А В  может быть выбран 
произвольным. Таким обра­
зом могут быть осуществлены 
различные законы движения 

ползунов 2 и 3,
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1504
КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 

ДВИГАТЕЛЯ СО СКОЛЬЗЯЩИМ 
ЦИЛИНДРОМ

к п

п м

Цилиндр 4 соединен шату­
ном 3 с трехколенчатым кри­
вошипным валом 1. Шатун 2 
приводит в движение пор­
шень. При работе механизма 
цилиндр 4 получает возврат­
но-поступательное движение, 
скользя по направляющей

1505

ЭКСЦЕНТРИКОВЫЙ 
КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫЙ 

МЕХАНИЗМ ДВИГАТЕЛЯ С П РИ Ц ЕП Н Ы М И  
ШАТУНОМ И ПОЛЗУНОМ

кп

пм

Кривошип 1 выполнен 
в форме круглого эксцен­
трика с осью вращения 
в точке А .  Звено 2 имеет 
расширенную втулку а, 
охватывающую эксцен­
трик 1. Втулка о имеет 
проушину, к которой
в точке В  присоединен 
прицепной шатун 3, вхо­
дящий во вращательную 
пару с ползуном 4. Оси 
цилиндров проходят че­
рез ось А  вращения экс­

центрика.
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ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫЙ ШАРНИРНЫЙ КП
1506 МЕХАНИЗМ ДВИГАТЕЛЯ

С П РИЦЕПНЫ М И ШАТУНОМ И ПОЛЗУНОМ ПМ

К коромыслу 3 четы­
рехзвенного ш арнир­
ного механизма АВСБ 
присоединен шатун 4, 
входящий во враща­
тельную пару с ползу­
ном 5. Звено 2 входит 
в кинематические пары 
В и С с кривошипом 1 

и коромыслом 3. Длины звеньев механизма АВСЬ удовлетво­
ряют условию

Л В + Л Г )  =  В С + С П .

При указанном соотношении длин звеньев кривошип 1 делает 
два оборота за один полный ход поршня.

1507
ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫЙ Ш АРНИРНЫЙ 

МЕХАНИЗМ ДВИГАТЕЛЯ 
С ПРИЦ ЕП НЫ М И  ШАТУНОМ И ПОЛЗУНОМ

КП

ПМ

К коромыслу 1 четырехзвенного 
ш арнирного механизма АВСВ п ри ­
соединен шатун 2, входящий во 
вращательную пару с ползуном 3. 
Коромысло 1 качается относительно 
неподвижной оси А, приводя по­
средством шатуна 2 в поступатель­
ное движение поршень. Длины звень­
ев механизма АВСБ подобраны 
так, что сумма длин звеньев АВ 
и ВС лишь немногим больше суммы 
длин звеньев АВ  и БС, благодаря 
чему коромысло 1 имеет большой 
угол размаха, что в свою очередь 
обеспечивает большой ход ползуна 3. 
Коромысло 1 сбалансировано от­

носительно оси вращения А.

/  *
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1508
ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫИ ШАРНИРНЫЙ 

МЕХАНИЗМ ДВИГАТЕЛЯ 
С П РИ Ц ЕП Н Ы М И  ШАТУНОМ И ПОЛЗУНОМ

КП

п м

К коромыслу 1 четырех­
звенного ш арнирного ме­
ханизма АВСО  присоеди­
нен шатун 2, входящий 
в кинематическую пару с 
ползуном 3. Возвратно­
поступательное движение 
ползуна 3 преобразовы­
вается во вращательное 
движение кривошипа 4 
посредством шатунов 2 и 
5 и коромысла 1, ка­
чающегося вокруг оси А. Длины звеньев механизма АВСО 
должны удовлетворять условию ЛИ + НС < СВ + АВ. Коро­

мысло 1 сбалансировано относительно оси вращения А.

1509
ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫИ ШАРНИРНЫЙ 

МЕХАНИЗМ ДВИГАТЕЛЯ 
С П РИ Ц ЕП Н Ы М И  ШАТУНОМ И ПОЛЗУНОМ

КП

ПМ

К коромыслу 1 четырех­
звенного шарнирного ме­
ханизм а АВСБ присоеди­
нен шатун 2, входящий 
во вращательную пару с 
ползуном 3. Коромысло 1 
качается вокруг оси А, 
приводя посредством ша­
туна 2 в поступательное 
движение ползун 3. Длины 
звеньев механизма АВСВ  
должны удовлетворять ус­
ловию АО + И С < СВ + г___________________________________
+ АВ. Для балансировки 
коромысла 1 относительно
оси вращения А необходима установка специальных противо­

весов.
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ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫИ Ш АРНИРНЫЙ КП
1510 МЕХАНИЗМ ДВИГАТЕЛЯ С ДВУМЯ -----------

П РИ Ц ЕП Н Ы М И  ШАТУНАМИ И ПОЛЗУНАМИ ПМ

Тяга Т  соединена с механизмом привода 
вспомогательных устройств. К коромыслу 
1 четырехзвенного шарнирного механизма 
ЛВСП присоединены шатуны 2 и 3, вхо­
дящие в кинематические пары с ползу­
нами 4 и 5. Оси цилиндров 6 и 7 симме­
тричны относительно вертикальной оси 
На и образуют с ней некоторый угол.
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1511 КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ
ТРЕХЦИЛИНДРОВОГО ДВИГАТЕЛЯ

К П

ПМ

Длины звеньев механизма удов­
летворяют условиям: ВС = ВН; 
ОН == БС  и НК = СЕ. К  ос­
новному кривошипно-ползунно- 
му механизму АВР присоеди­
нены шатунами 5 и 6 симмет­
ричнорасположенные кривошип- 
но-ползунные механизмы ОНК 
и ВСЕ. При вращении криво­
шипа 1 поршни 2, 3 и 4 совер­
шают возвратно-поступательные 
движения. При этом поршни 2 
и 4 имеют равные ходы и в об­
щем случае не равные ходу 

поршня 3.

1512 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 
МНОГОЦИЛИНДРОВОГОДВИГАТЕЛЯ

КП

ПМ

Механизм двигателя имеет ползун 3, 
с которым жестко связаны штоки 
поршней а и Ь. Шатун 2 входит 
в кинематические пары с криво­
шипом 1 и ползуном 3. Оси цилин­
дров расположены по окружности 
радиуса г. Максимальное число ци­
линдров определяется располагае­

мым местом на станине.
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7. МЕХАНИЗМЫ КАЧАЮЩИХСЯ ШАЙБ 
(1513-1521)

1513 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ
КАЧАЮЩЕЙСЯ ШАЙБЫ

КП

ШК

Шайба 2 имеет шаровую опору с цен­
тром О. Своими концами а шайба 
скользит в неподвижных дуговых на­
правляющих Ъ — Ъ. Посредством ка­
чающейся шайбы 2 вращение вала 1 
трансформируется в возвратно-посту­
пательное движение поршней 3. Шар­
ниры в точках А  и В  выполняются 

шаровыми.
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1514 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИМЕХАНИЗМ
КАЧАЮЩ ЕЙСЯ Ш АЙБЫ

КП

Н Т К

Шайба 2 снабжена пальцем с, который 
скользит по неподвижной дуговой на­
правляющей й — й с центром О. При 
вращении кривошипа 1 шайба 2 со­
вершает колебательное движение от­

носительно точки О.

1515 КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 
КАЧАЮЩЕЙСЯ ШАЙБЫ

К П

Т И К

О

Шайба 2 совершает вращательное дви­
жение вокруг осей Оа, ОЪ и оси, 
перпендикулярной к плоскости чер­
тежа. Шатун 3 входит в шаровую 
пару В с шайбой 2 и во вращатель­
ную пару С со звеном 4. При вращении 
кривошипа 1 звено 4 совершает воз­
вратно-поступательное движение вдоль 

оси вала звена 1.
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КП
1516 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ

КАЧАЮЩЕЙСЯ ШАЙБЫ 1ЇЇК

Кривошип /  жестко связан с цилинд­
ром а, на который свободно посажена 
шайба 2 , снабженная пальцем Ь, ко­
торый скользит по неподвижной ду­
говой направляющей с — с с центром О. 
При вращении кривошипа 1 шайба 2 
совершает колебательное движение от­

носительно точки О.

1517 КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 
КАЧАЮЩЕЙСЯ Ш АЙБЫ

к п

1ЇЇК

Оси Оа и ОЬ кривошипа 1 и шайбы 
2, пересекающиеся в точке О, об­
разуют угол а. Точка В  шайбы 2 
движется по окружности радиуса 
АВ. Таким образом, в своем дви­
жении шайба вращается вокруг 
осей Оа, ОЬ и вокруг оси, перпен­
ди кулярн ой  к плоскости чертежа. 
Ш атун 4 входит в шаровую пару В 
с шайбой 2 и во вращательную 
пару С с ползуном 3. При вращении 
кривош ипа 1 ползун 3 совершает 
возвратно-поступательное движение.
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1518 КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ
КАЧАЮЩЕЙСЯ ШАЙБЫ

К П

ШК

Шайба 2, имеющая шаровой 
подпятник с центром в точке О, 
движется, обкатывая неподвиж­
ный конус а. Цилиндры 3 за­
канчиваются конусами Ъ, сколь­
зящими по шайбе 2. Посред­
ством качающейся шайбы 2 вра­

щение вала 1 трансформируется 
в возвратно-поступательное дви­
жение поршней 3. Силовое за­
мыкание между поршнями и 
шайбой обеспечивается пружи­

нами 4.

1 5 1 9

КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ 
СФЕРИЧЕСКИЙ МЕХАНИЗМ 

КАЧАЮЩЕЙСЯ ШАЙБЫ

КП

ШК

Кривошип 1 вра­
щается вокруг не­
подвижной оси А.
Перпендикулярно к 
оси а — а криво­
шипа установлена 
качающаяся шайба
2. Ролики Ъ и Ъ' 
перекатываются по 
направляющйм с — 
с кожуха 3. В точ­
ках В и В ' к шайбе 
2 при помощи ша­
ровых шарниров 
присоединены шату­
ны 4 и 4', связан­
ные с поршнями 5 
и 5'. При вращении
кривошипа 1 поршни движутся возвратно-поступательно в про­

тивоположных направлениях.
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1520
КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ

СФЕРИЧЕСКИЙ МЕХАНИЗМ КАЧАЮЩЕЙСЯ
ШАЙБЫ С ХРАПОВЫМ КОЛЕСОМ

к п

ш к

На ведущем в а л у  /  ш ар н и р н о  посаж ен а  к а ч а ю щ а я ся  шайба 2, заклю ч ен ­
н ая  в кольц о  5, у которого имею тся  цапфы А и А ',  ско л ь зя щ и е  в н ап р а ­
в л я ю щ и х  неподвижного к о ж у х а  7. Т я г и  3 и 3'  ш а рн и рн о  с вязан ы  с ш ай ­
бой 2 и с муфтами 4 и 4 ' . Муфты 4 и 4' вращ аю тся  вместе с валом,, будучи 
посаженными па ш п о н к а х .  М еж ду муфтами установлена  п р у ж и н а .  При 
вращ ени и  вала  / шайба 2 вращ ается  в кольце  5, которое к ачается  отно­
сительно точки О. В то ч ках  В  и В '  кольца  5 при помощи ш аровы х  ш ар­
ниров присоединены тяги  6 и 63  соединенные с храповы м  механизмом, 
вал  которого  п ри в оди тс я  во вращ ение.  Д о  тех пор пока силы сопротивле­
ния,  действую щ ие со стороны т я г  6 и 6' ,  уравн овеш ив аю тся  силой  затяж к и  
п ружины ,  вал  /  н шайба 2 вр а щ а ю тс я  как одно целое. При увеличении 
н агрузки  на в а л у  храпового  механи зма  п руж и н а  между муфтами 4 и 4' 
сжимается  и тем самым автоматически  и зменяю тся  у глы  между п лоско­

стями шайбы и осью еала /.

1521 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 
С ДВУМЯ КАЧАЮЩИМИСЯ ШАЙБАМИ

КП

ш к

Механизм состоит из д в у х  ка ч а ю щ и х ся  шайб 2, приводимых в д в иж ени е  
общим валом / .  Ш атуны 4 вход ят  в ш аровы е пары  с ш айбами 2 и п о р ш ­
нями 3.  Посредством ка ч а ю щ и х ся  шайб 2 вращ ение вала  / трансф орм и ­

руется  в возвратно-поступательное  д в иж ени е  поршней 3.
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8. МЕХАНИЗМЫ ДЛЯ МАТЕМАТИЧЕСКИХ
О П Е Р А Ц И Й  (1522-1523)

КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫЙ МЕХАНИЗМ к п
1522 ДЛЯ ОТКЛАДЫВАНИЯ РАВНЫХ

ОТРЕЗКОВ ПО ОСЯМ КООРДИНАТ МО

Длины звеньев механизма удо­
влетворяют условию М К  — МК.
Ползун 3 скользит вдоль не­
подвижной направляющей а, ось 
Ог которой образует угол 45° 
с осью Ох неподвижной на­
правляющей й, в которой сколь­
зит ползун 5. Ползун 4 сколь­
зит в неподвижной направляю­
щей /, ось Оу которой перпен­
дикулярна к оси Ох. Звенья 1 
и 2 входят во вращательные 
пары М  и N  с ползунами 4 и 5 
и вращательную пару К  с пол­
зуном 3. При движении ползуна 
3 вдоль направляющей а точки М  и N  отсекают на осях коорди­

нат равные отрезки х а  у.

1523 КРИВОШ ИПНР-ПОЛЗУННЫ Й к п

с и н у с н ы й  м е х а н и з м МО

Длины звеньев механизма удо­
влетворяют условию АС  =
=  СВ  =  1. Ось направляю­
щей ползуна 2 проходит че­
рез точку А . При повороте 
кривошипа 1 на угол а  
ползун 2 устанавливается на 
расстоянии х  от точки А, 

равном

х  =  2( co sa  =  2 1 sin - a V
\ 2  1 С
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9. МЕХАНИЗМЫ ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ
КРИВЫ Х (1524-1545)

Ч Е Т Ы Р Е Х ЗВ Е Н Н Ы Й  М ЕХАНИЗМ
ЭЛЛИПСОГРАФА

а

Ползуны 1 и 2 скользят вдоль неподвижных 
направляющих а и Ь, оси которых взаимно 
перпендикулярны. Точки звена 3 описы­
вают эллипсы с центром в точке О и полу­
осями, длины которых равны соответственно 
расстояниям выбранной точки от точек А 
и В. Механизм эквивалентен механизму двух 
колес 4 и 5. Если колесо 4 радиуса АВ сделать 
неподвижным, а колесо 5 радиуса АВ/2 
катить без скольжения по колесу 4, то точки 
колеса 5 будут описывать те же эллипсы, 

как и звено 3 исходного механизма.
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1525 К РИ В О Ш И П Н О -П О Л ЗУ Н Н Ы И  МЕХАНИЗМ
ЭЛЛИПСОГРАФА

к п

в к

Длины звеньев механизма удо­
влетворяют условию АВ  — ВС  =  
=  ВЕ. Точка Е шатуна движется 
вдоль оси А у. Точки О и Е  
шатуна 2 описывают эллипсы, 
уравнения которых

х3 У'1
(Е£>)* 1 ,С О Е '

У'"
: 1.

(ЕЕ)* 1 (СЕ)*
Остальные точки шатуна 2 опи­
сывают также эллипсы, раз­
лично ориентированные относи­
тельно осей А х  и Ау. Точки, 
лежащие на окружности, диа­
метр которой равен СЕ, описы­
вают прямые, проходящие через точку А, и, наконец, точка В 

описывает окружность.

1526 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 
ЭЛЛИПСОГРАФА

КП

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: О А — 
— АС — I и А й  =  Е /(  =  КВ =  В А  =  а. Кривошип 1 вра­
щается вокруг неподвижной оси О. Ползун 2 скользит вдоль 
неподвижной направляющей р. При вращении кривошипа 1 
точка К  описывает эллипс с уравнением

, у-
К (I +  2а)1 =  1 .
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КРИ ВОШ И ПНО -ПОЛЗУН НЫ Й МЕХАНИЗМ
ЭЛЛИПСОГРАФА ДЕЛОНЕ

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: 
Е В  =  ВЕ  =  ЕО — Э Е  =  п  и, А В  =  ВС  =  т . Фигура 
Е В Е й  является ромбом. Звено 1, вращающееся вокруг 
неподвижной оси (3, входит во вращательные пары В  со 
звеньями 3 и 6, которые входят во вращательные пары 
А  и С с ползунами 7 и 2, скользящими вдоль неподвижных 
направляющих ( — I. Звено 4 входит во вращательные 
пары Е  и О  со звеньями 3 и 5. Звено 5 входит во вращатель­
ную пару Е  со звеном 6. При вращении звена /  вокруг 
оси С точка О описывает эллипс q — д, уравнение кото­
рого

£2*2 4-1/2 — 2&%л: — 2кйу +  (кЫ2 + —  Д 2) =  О, 

п 4 -тгде £ = ------- 1---- . Малая ось эллипса а — а равна диа-
п — т

метру окружности р — р, описываемой точкой В  звена 1, 
а большая ось — диаметру окружности р —  р, увели­

ченному в  к раз,
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к п
К РИ В О Ш И П Н О -П О Л ЗУ Н Н Ы Й  МЕХАНИЗМ

Э Л Л И П С О ГРА Ф А Д Е Л О Н Е

Длины звеньев механизма удовлетворяют 
условиям: АМ  = АН  = I и АВ = ВК = 
= КС = СА = а. К ривош ип 1 вращается 
вокруг неподвижной оси О. Ползуны 2 и 3 
скользят вдоль неподвижной направляющей 
р.— р. При вращении кривошипа 1 точка К  
описывает эллипс с полуосями: большой, 
равной длине кривош ипа ОА, малой, равной 
длине кривош ипа, умноженной на коэф­
фициент т:

7 7
3
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КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫЙ МЕХАНИЗМ
ЭЛЛИПСОГРАФА СОМОВА

Длины звеньев удовлетворяют условиям: 
A B  =  Е С  =  Ъ; F B  =  E D  =  а и  B D  =  
= FE = с. Фигура FBDE является па­
раллелограммом. Ползуны 1 и 5 скользят 
вдоль направляющих q — q, ось которых 
совпадает с осью Ох, и входят во враща­
тельные пары со звеньями 3 и 4, входя­
щими во вращательную пару В. Звенья 6 
и 7 входят во вращательную пару Е  с пол­
зуном 2, скользящ им вдоль направляю ­
щих t — t, ось которых совпадает с осью 
Оу. При движ ении ползуна 1 вдоль на­
правляю щ их q — q точка В  описывает 
эллипс р — р, уравнение которого

ВК

Г
t

V
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1530 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ
ЭЛЛИПСОГРАФА СОМОВА

КП

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют 
условиям: АВ = ВС = СК = КА =
= КВ = I. Ползун 1 скользит вдоль не­
подвижной направляю щей р — р. Пол­
зуны 2 и 3 скользят вдоль неподвижной 
направляю щ ей 4  — 4, ось которой об­
разует угол а с осью направляющей р — р. 
Звенья 4 и 5 входят во вращательные па­
ры С с ползуном 2. Звено 7 входит во вра­
щательную пару П с ползуном 3, во вра­
щательную пару К  со звеном 5 и враща­
тельную пару А со звеном 6, входя­
щим вместе со звеном 4 во вращательные 
пары В  с ползуном 1. При движении 
ползуна 1 Точка К  описывает эллипс, 
уравнение которого

4а 2Х2 _|_ (1 _|_ а2) у2 __ 4 аху  — 4а Ч 2 — 0, 

где а =  tg а .
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КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫЙ МЕХАНИЗМ
ЭЛЛИПСОГРАФА СОМОВА

Длины звеньев механизма удовлетворяют 
условиям: ЕК  =  /Ш  =  I; К В  =  С А  =  д»/; 
КС  =  В А  =  где <7! и <72 произ­
вольные безразмерные коэффициенты. Пол­
зун /  скользит вдоль неподвижной нап­
равляющей р — р. Ползуны 2 и 3 сколь­
зят вдоль неподвижной направляющей 
<7 — с/, ось которой образует угол 
а  с осью направляющей р — р. Звенья 
4 к 5 входят во вращательные па­
ры Е  и О  с ползунами 2 и 3 и во 
вращательные пары В к С со звеньями 
б и 7, входящими во вращательные пары 
А  с ползуном 1. При движении ползуна 1 
точка К  описывает эллипс, уравнение 
которого
ах2 +  [(1 ф-р] +<7г)2 +  а2 (?2 — ^О2]//2 —

— 2 а  (1 +  <71 +  <72) хг/ — а2 I =  О,
где а —  tg а .

ВК
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1532 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ
ЭЛЛИПСОГРАФА СОМОВА

К П

в к

Длины звеньев меха­
низма удовлетворяют 
условиям: йК= КЕ =
= а; К С  = Е В  = с;
К Р  = С В = Ъ и  
Л В  =  а  +  Ъ +  с.
Кривошип 1 вращает­
ся вокруг неподвиж­
ной оси А. Ползуны 2 
и 3 скользят вдоль 
неподвижной направ­
ляющей р. Звенья 5 
и 4 входят во враща- с  
тельные пары П и  Е 
с ползунами 2 и 3 и
во вращательные пары С и Г со звеньями 6 и 7, входящими во 
вращательную пару В с кривошипом 1. При вращении кривошипа 
1 точка К  описывает эллипс, уравнение которого

ЛЗ +  — *•(а — 2 й) 2 ' а?

1533 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 
ЭЛЛИПСОГРАФА С ПАНТОГРАФОМ

КП

ВК

Длины звеньев механизма удо­
влетворяют условиям: ВС — АВ;  
ВЕ  =  Е й  и В Е  =  № .  Звенья 
1, 2 и 5 образуют эллипсограф. 
Любая точка звена 2 описы­
вает эллипс. Звенья 1, 2, 3 и 
4 образуют пантограф; следо­
вательно, .точка О описывает 
эллипс, подобный эллипсу, опи­
сываемому точкой О звена 2 
с коэффициентом подобия к, 
равным

к - М -  
А В  •
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1534
КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ

ЭЛЛИПСОГРАФА С РЕГУЛИРУЕМЫМИ
ДЛИНАМИ ЗВЕНЬЕВ

КП

ВК

Д л и н ы  звеньев механизма удовлетворяю т  условию А В  =  ВС.  Звено  2 
в точках  В и С входит  во в р ащ атель ны е  пары с кривош ипом 1 и ползу ­
ном 3, ск о л ьзя щ и м  по неподвижном у стерж н ю  4. Звено  2 может быть 
закреплен о  в р а зли ч н ы х  п олож ен и ях  посредством винтов с и й.  При 
вращ ении  звена / в о к р у г  неподвижной  оси А  точка  Р  описывает  э л ­
липс,  п арам етры  которого м еняю тся  с изменением п о ло ж ен и я  точки Р ,  

осущ ествляемым заж им ны м и  винтами с и й в то ч ках  В и С.

1535 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 
ГИПЕРГОЛОГРАФА ДЕЛОНЕ

КП

ВК

Д л и н ы  звеньев механизма удовлетворяю т условиям: А В  =* А ' В  =» 
=  А ' С  — А С  — а и НИ — £>С =  Ь. Т аки м  образом, зв ен ья  2, 3 , 6, 7, 
8 н 9 обра зую т  инверсор.  П олзун  / скользи т  вдоль неподвижной  на­
п рав ляю щ ей  р.  П олзун ы  4 и 5 с к о л ь зя т  вдоль неподвижной н ап р а в л я ю ­
щей д. Оси Оу  и Ог н ап р ав л я ю щ и х  д а р  образую т  угол,  равный 90° — <р. 
При  движ ени и  ползуна  / вдоль н ап равляю щ е й  р  точки А  и А '  описы­
вают две ветви гиперболы, асимптотами которой суть п рям ые г  — г 
и 2'  — г' .

У равнение  гиперболы:
Vй

где 6 =  ф.
а 2 — Ь2 к 2 (а2 — Ь2) =  1,

5 1 0



1536
КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ

ГИПЕРБОЛОГРАФА СОМОВА

КП

в к

Ползун 1 скользит вдоль неподвижной 
направляющей р.  Ползуны 2 и 3 скользят 
вдоль неподвижной направляющей q. Оси 
Ох и Ог этих направляющих образуют 
угол а .  Если удовлетворяется условие 

(К ЕТ  +  (CAT  =  (ЕСТ +  ( Е А ) \  
то при движении ползуна 1 точка К  ме­
ханизма описывает гиперболу, уравне­
ние которой

+  у2(1+ 2 : 0 -
— 2 a ( l+ d ) x y  +  c2 — 62 =  0,

где
o  =  t g a ;

К Е  _  КС_
KD ~  К В  • 

с =  КЕ;
Ь =  АЕ.
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КРИ ВО Ш И П Н О -П О ЛЗУН Н Ы Й  М ЕХАНИЗМ КП
1537 СОМОВА ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ

ОВАЛА КАССИНИ в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют 
условиям: ЕВ =  ВЕ =  а и Е й  =  В Р  =  Ъ. 
Фигура ЕВРО  является ромбоидом. Звено 
1, вращающееся вокруг неподвижной оси 
А, входит во вращательные пары В со 
звеньями 2  и 3, входящими во вращатель­
ные пары Е и Е  с ползунами 4 и 6, сколь­
зящими вдоль неподвижных направляю­
щих р — р, ось которых совпадает с 
осью Ох. Звенья 7 и 5 входят во враща­
тельную пару О и во вращательные пары 
£ и ? с  ползунами 6 и 4. При вращении 
звена 1 вокруг неподвижной оси А  точка 
О описывает овал Кассини, уравнение 
которого

(у2-+-х2)'3 — 2 с2 (у2—х'2) =  4* — с1,

где <В =  4 (а2 — 6 а) с2; а, Ь и с — посто­
янные размеры механизма. Если 4 =  с, 
то точка В  описывает лемнискату Бер­
нулли с уравнением

(*/а +  *2)2 — 2с2 (у2—х2) — О,



1538
КРИВО Ш И П Н О -П О ЛЗУН Н Ы И  М ЕХАНИЗМ  

СОМОВА ДЛЯ ВЫ ЧЕРЧИ ВАН ИЯ  
ОВАЛА КАССИНИ

КП

в к

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: (ВС)2 — 
— (КС)2 =  (ВО)2 —■ (ОК)2 =  (АВ)2. Звено 1 вращается вокруг 
неподвижной оси А.  Звенья 2 и 3 входят в кинематические пары 
вращения со звеном 1 и ползунами 6 и 7, скользящими вдоль 
неподвижных направляющих р — р. Звенья 4 к 5 входят во 
вращательную пару К  и вращательные пары С и В  со звеньями 
2 и 3. При повороте звена 1 вокруг оси А  точка К  описывает 
овал Кассини, уравнение которого

(*2 + уч +  а2)2— 4а2х2 — 4а2г2 =  О,

где а =  О А  и г — А В . При выбранных соотношениях длин 
звеньев точки К  к В  лежат на одной прямой, перпендикулярной

к оси Оу.
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1539 ЧЕТЫРЕХЗВЕННЫИ МЕХАНИЗМ
ДЛЯ ЧЕРЧЕНИЯ ТРАКТРИСЫ ГЮЙГЕНСА

КП

ВК

Ползун 1, скользящий 
вдоль неподвижной на­
правляющей р — р, 
входит во вращатель­
ную пару А  со звеном
3. Колесо 2 вращается 
вокруг оси В — В. 

—I При движении ползу­
на 1 вдоль неподвиж­
ной направляющей р — 
р колесо 2, врезаясь 

острым краем в плоскость чертежа, катится вдоль прямой АК- 
Огибающая последовательных положений прямой А К  являет­
ся трактрисой Гюйгенса, уравнение которой

а -\-У а - — 1/2 =  уе а , 

где а =  АК  и е — основание натуральных логарифмов.

1540 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 
ПРОЕКТОРА

КП

ВК

Р(5. В ) :

Длины звеньев механизма удов­
летворяют условиям: А Е  =
=  Сг  =  т  и ЕВ  =  ВГ =  
=  РО =  ПЕ  =  п. Фигура ЕВРО  
является ромбом. Звенья 3 а 4 
входят во вращательные пары 
Л и С с ползунами 1 и 5, сколь­
зящими вдоль неподвижных на­
правляющих р — р. Если точку 
О вести по кривой, уравнение 
которой Г (х, у) =  0 , то точка 

будет описывать кривую 
0. Координаты х, у  и | ,  г) связаны условиями:

х  =  1 и у — кц,
/п +  п

где И =  - - =  сопэ1,
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КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫЙ МЕХАНИЗМ
ПРОЕКТОРА ДЕЛОНЕ

Длины звеньев механизма удовлетворяют 
условиям: АВ  =  ВС  =  m и ЕВ  =  BF  =  
=  FD  =  DE =  п. Фигура E BFD  явля­
ется ромбом. Звенья 3 и 4 входят во вра­
щательные пары А и С с ползунами 1 
и 5, скользящими вдоль неподвижных 
направляющих р — р. Если точку В  
вести по кривой, уравнение которой 
F (х, у) =  0, то точка D будет воспроиз­
водить кривую Р  ( |,  г|) =  0. Координаты 
х, У и 1] связаны условиями:

х — \  и у  =  кц,

тдрк— т ^ П =  const. Кривая Р(%, т])=

=  0, описываемая точкой D, является 
проекцией кривой F (х, у) — 0 на плос­
кость, образующую угол <р с плоскостью 
чертежа, где

COS ф =  ^ .
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к п
КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫЙ МЕХАНИЗМ

ПРОЕКТОРА ДЕЛОНЕ

Длины звеньев механизма удовлет­
воряют условиям: АЕ  =  С/7 =  т и
ЕЕ) =  ОЕ =  ЕВ  =  ВЕ  =  п. Фигура 
ЕВРО  является ромбом. Звенья 3 
и 4 входят во вращательные пары А 
и С с ползунами 1 к 5, скользящими 
вдоль неподвижных направляющих р — 
р. Если точку I) вести по кривой, 
уравнение которой ^  (лг, у) =  0 , то 
точка В будет описывать кривую 
Р  (£, г)) =  0. Координаты х, у  и I , т) 
связаны условиями:

У

аі-£

и
г/= £г)

где
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1543
КРИ ВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫ И МЕХАНИЗМ

ДЕЛОНЕ ДЛЯ ЧЕРЧЕН И Я
ИЗОМЕТРИЧЕСКОЙ ПРОЕКЦИИ

КП

в к

Д л и н ы  зв еньев механизма удовлетворяю т  условиям: С£> =  В Е \  Н Е  =  
=  Н й \  Е К  =  К О .  П олзун ы  1 и 2  ск о л ь зя т  вдоль неподвижной  н ап р а ­
вляю щ ей  р  — р.  При обводе точкой А  плоской фигуры точка  К  меха­
низма воспроизведет  эту ж е  ф и гуру  с изменением масштаба  в н ап р а ­
влении,  п ер п е н д и к у л яр н о м  к  оси х  — х.  Коэффициент и зменения мас­
штаба х  будет

Аа АО  +  ОС 
Кк ~  КС  *

В н ап равлен и и  оси х  — х изменения масштаба не будет. При х ~ — !—
У 3

удовлетворяется  условие д л я  изометрической проекции.

т =  -

1544 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 
РЕВЕРСОРА ДЕЛОНЕ

КП

в к

Д л и н ы  звеньев м ехани зм а  у д о ­
влетворяю т  условию А В =  В С  =
=  С й  =  О А ,  т. е. фи гура  А В С О  
я в л я ется  ромбом. З в ен ь я  1 и 4 
вход ят  во в ра щ атель н ы е  пары  А  
с ползуном 2, а звен ья  5 и 6 — 
во вращ ательны е  п а р ы  С с п о л ­
зуном 3.  П о л зу н ы  2 и 3 с к о л ь з я т  
вдоль н еп одви ж ной  н а п р а в л я ю ­
щей р  — р.  Если точку  В  вести 
по кривой ,  у р а в н ен и е  которой  
Е (х, у)  — 0, то точка О оп и сы ­
вает кри вую  Р  (£, Г}) =  0. К оордин аты  х, у  и Г| с вяза н ы  услови ям и: 

X =  I,  у  =  — 1 |,
следовательно,  механизм осущ ествляет  зеркальн ое  относительно оси Ох  
воспроизведение дв ух  кри вы х  или построение дв ух  частей  одной и 

тон ж е  кривой,  симметричной относительно какой -ли бо  п р ям о й .

У
Л

1 і Ф С /
А 0

---- --------і--

%
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КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ к п
1545 ГЕРШГОРИНА ДЛЯ ОЧЕРЧИВАНИЯ ----------

ПРОФИЛЯ КРЫЛА САМОЛЕТА ВК

Длины звеньев механизма удовлетворяют 
условиям: Е А  =  АС  =  АО  =  %ЕС;
ЕВ =  ВС =  В й  =  1/ 2 СЕ. Ползуны 1 и 
2  скользят вдоль неподвижных направ­
ляющих а — а и Ь — Ь. Звено 3 входит 
во вращательные пары О и Я  с ползу­
нами 1 и 2. Звенья 4 и 5 входят во вра­
щательные пары Е  и Е с ползунами 1 и 
2 и во вращательные пары А и в  со 
звеньями 6 и 7. При принятом соотно­
шении между размерами звеньев точка О 
всегда находится на прямой, соединяющей 
точки Е  и Е; направление АВ  параллельно 
направлению ЕЕ и направление СО пер­
пендикулярно к направлению ЕЕ. При 
скольжении ползунов 1 и 2  вдоль непод­
вижных взаимно перпендикулярных на­
правляющих и при указанных соотноше­
ниях между длинами звеньев точка О 
описывает профиль дужки крыла само­
лета, предложенный Н , Е , Жуковским,
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10. МЕХАНИЗМЫ ОСТАНОВОВ, СТОПОРОВ
И ЗАПОРОВ (1546-1549)

1546 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ
ЗАПИРАЮЩЕГО РЫЧАГА

КП

03

Для закрытия рычаг 1 должен быть 
повернут вокруг неподвижной оси А 
в направлении, указанном стрелкой, 
из положения, обозначенного штри­
хами, в положение, изображенное на 
чертеже сплошными линиями. В ис­
ходном положении оси кривошипа 1 

и шатуна 2 совпадают.

1547 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИМЕХАНИЗМ 
ЗАПИРАЮЩЕГО РЫЧАГА

КП

03

В момент закрытия ры­
чаг 1 находится в поло­
жении, указанном на чер­
теже сплошными линиями. 
Штрихами показан ры­
чаг в нерабочем поло­

жении.
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1548 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ
ДВОЙНОГО ЗАПОРА

к п

03

При повороте рукоятки а в направлении, указанном стрелкой, 
оси звеньев 1, 2 и 3 располагаются на одной прямой линии, т.е. 
точки А, В, С, Б  и Е  будут лежать на одной прямой. Звенья 
4 и 3 войдут при этом в соответствующие гнезда 4 до упоров.

1549 КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫ И
МЕХАНИЗМ ЗАМКА

к п

03

Ьг трттттА .

Звено 1, вращающееся вокруг неподвижной оси А, имеет штифты 
а. Ползун 3, являющийся ригелем замка, скользит в неподвиж­
ной направляющей с. При повороте звена 1 в направлении, ука­
занном стрелкой, шатун 2 перемещает ползун 3, обеспечивая 
закрытие замка. В закрытом положении левый штифт а входит

в прорезь Ь.
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П. МЕХАНИЗМЫ МОЛОТОВ, ПРЕССОВ
И Ш ТАМПОВ (1550-1554)

ШЕСТИЗВЕННЫИ к п
1550 К РИ В 0Ш И П Н 0-П 0Л ЗУ Н Н Ы И

МЕХАНИЗМ МОЛОТА МП

Звено 3 входит во вращательную 
пару 2) с шатуном 4 кривош ип- 
но-ползунного механизма АВС, 
ползун 2 которого, выполненный 
в виде бойка молота, скользит 
вдоль неподвижных н ап равл яю ­
щих а — а. Кривошип 7, вхо­
дящий во вращательную пару Е  
со звеном 3, вращается вокруг 
неподвижной оси Е. При вра­
щении кривош ипа 1 молот 2 
совершает возвратно-поступа­

тельное движение.

1551 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫЙ
КП

МЕХАНИЗМ ПРЕССА МП

Эксцентрик 1 вращается вокруг 
неподвижной оси А. Шатун 4 
шарнирного четырехзвенника АВСЕ 
имеет расширенную втулку Ь, ох­
ватывающую эксцентрик 1. Звено 
3 входит во вращательные пары С 
и 2) с коромыслом 5 и ползуном 2, 
движущимся вдоль неподвижных 
направляющих р — р. При вра­
щении эксцентрика 1 ползун 2  
движется возвратно-поступательно. 
Ход ползуна 2 регулируется винто­

вым устройством а.
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1552 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ
РУЧНОГО ПРЕССА

к п

МП

р  г

А V

А~3я
о : \а 1

1
■ f
U Z 1

Длины звеньев механизма удов­
летворяют условию АВ = АС. 
Звено 3 призматической формы 
движется вдоль направляющих а — 
а. При повороте рычага 1 звено 3 
движется поступательно, производя 

прессование объекта.

1553
ТРЕХЗВЕННЫИ 

КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫЙ 
МЕХАНИЗМ РУЧНОГО ПРЕССА

КП

МП

Шатун 3 имеет в точке В ролик 
а, скользящий в прорези Ь, 
ширина которой равна диаметру 
ролика а. Прессование объекта 
1 происходит за счет усилия, 
приложенного к ручке рычага 2, 
представляющего собой криво­
шип кривошипно-ползунного ме­

ханизма ABC.
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1554 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ
МЕХАНИЗМ ПРЕССА

К П

МП

Длины звеньев механизма удовлетворяют усло­
виям: АВ = АС; ВО = СР; вЪ  = СЕ. При дви­
жении ползуна 7 в направлении, указанном 
стрелкой, звенья 1 и 2 симметрично сходятся, 
производя прессование. Благодаря двум сте­
пеням подвижности усилия в звеньях 3, 4 и

5, 6 всегда выравниваются.
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12. МЕХАНИЗМЫ РЕГУЛЯТОРОВ (1555—1559)

К РИ В О Ш И П Н О -П О Л ЗУ Н Н Ы Й  М ЕХАН И ЗМ
ЦЕНТРОБЕЖ НОГО РЕГУЛЯТОРА

Длины звеньев механизма удовлетворяют 
условиям: АС = А,С,; СГ) = СД);; СВ = 
= С,ВГ Грузы 7 равного веса. Регулятор 
приводится во вращение парой кони­
ческих колес 1 и 2. На втулке 6 вертикаль­
ного шпинделя свободно посажена еще пара 
конических колес 3 и 3', имеющих пальцы 
а. При увеличении числа оборотов грузы 
7 поднимают втулку 6, и тогда палец в, 
связанный с ней, приходит в зацепление 
с пальцем а верхней конической шестерни, 
сцепляющейся с колесом 4, и поворотом 
вала 5 уменьшается подача воды (пара). 
При уменьшении числа оборотов муфта 
опускается, палец Ь сцепляется с пальцем 
а колеса 3 и поворотом вала 5 увеличи­

вается подача воды (пара).
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1556 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ
ЦЕНТРОБЕЖНОГО РЕГУЛЯТОРА

К П

Рг

Длины звеньев механизма удовлет­
воряют условиям: АВ = АВ';
ВС = ВС. Грузы 2 и 3 равного 
веса. При изменении скорости 
вращения вала 1 грузы 2 и 3 
расходятся или сходятся, передви­

гая звено 6 вдоль вала 1.

1557 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 
ЦЕНТРОБЕЖНОГО РЕГУЛЯТОРА

КП

Рг

Звено 1 выполнено в форме круглой 
шайбы, вращающейся вокруг не­
подвижной оси А. Величина угла 
а наклона шайбы 1 к оси вращения 
вала 2 зависит от величины центро­
бежной силы. При изменении угла 
а муфта 4 передвигается вдоль 
оси вращения вала 1 посредством 

шатуна 3.
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1558
КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ

РЕГУЛЯТОРА ЭЛЕКТРИЧЕСКОЙ
СЧЕТНОЙ МАШИНЫ

КП

Рг

Д ли н ы  зв еньев механизма удовлетворяю т условию А В  =  ВС.  З в ен ь я  8 
вращ аю тся  в о к руг  неподвижны х осей А  вала / .  В т очках  С ш атуны  11 
входят  во вращ ательны е  пары  с. тормозной тарелкой  4, с к о л ьзящ е й  вдоль 
оси вала 1. При вращении  вала  / грузы  2 под действием центробежной  
силы раздв игаю тся  и, преодолевая  сопротивление  п р у ж и н ы  3, приж и м аю т 
тормозную т а р е л к у  4 к к о л ь ц у  со щетками 5, которые можно передвигать  
в осевом н ап равлен и и  винтом 6 при помощи в и лкообразн ого  щ етк о д ер ж а­
теля  7. Чтобы звенья  8, на которых укреплен ы  грузы  2,  не работали  на 

изгиб и кручение ,  предусмотрены диск 9 и штифт 10.

1559 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 
ЦЕНТРОБЕЖНОГО РЕГУЛЯТОРА

КП

Рг

Звено 2 п редставляет  собой диск или кольцо 
с т яж ел ы м  ободом. При изменении числа 
оборотов в м инуту  вала /  под действием 
ц ентробежных сил звено 2 поворачивается  
в о к руг  оси О, передви гая  звено 3 вдоль 
оси вала  /  посредством тяги  4. П руж и н а  5 
стремится возвращ ать  звено 2 в исходное 

положение.
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13. МЕХАНИЗМЫ ЗАХВАТОВ, ЗАЖИМОВ
И РАСПОРОВ (1560—1564)

1560 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ
ЗАЖИМА ПОЛОСЫ

К П

33

Посредством кривошипа 1 ползун 3, 
скользящий вдоль направляющих 4 
станины, прижимает полосу 5; длину 
шатуна 2, входящего во вращательные 
пары А и В с кривошипом 1 и ползу­
ном 3, можно менять поворотом го­
ловки 6, жестко связанной с винтом 7, 
имеющим правую и левую резьбу.

1561 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 
ЗАХВАТА И ПОДАЧИ ИЗДЕЛИЯ

КП

33

Длины звеньев механизма 
удовлетворяют условиям:
АВ =  АР; ВС =  РО =
=  СО; С К =  С,К ЗАВ;
К Е = 2,2А В ; В Е =  1,2АВ;
СВ = 4,6АВ. П олзун  7 
приводится в возвратно­
поступательное движение 
вдоль направляющей а—а 
шатуном 6, приводимым в движение от двойного кривошипа 1 
посредством промежуточных звеньев 2 и 5. Зажим изделия про­
изводится звеном 4, вращающимся вокруг оси Е  ползуна 7, 

посредством промежуточного звена 3.
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1562 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ
ПОДАЧИ И ПЕРЕХВАТА ИЗДЕЛИЯ

к п

33

Длины звеньев механизма удовлетворяют 
условиям: ВС = 2,2АВ; СЕ = 2,6АВ; ВЕ = 
= 3,6АВ; Е Н =  2,5АВ; С Н  =  0,8/1/1;
Е>С= 1,9АВ; АО  =  2АВ; М Е  = 3,4АВ; Е Е  = 
=  3,9АВ; ОЕ = 2 ,ЗАВ; Н К  = 3,1 А В  и  КЕ = 
= М И  = 0,55АВ. П олзун 7 приводится в 
возвратно-поступательное движение вдоль на­
правляющей а — а звеном 6, входящим во 
вращательную пару с шатуном 2 в точке Е. 
Шатун 2 приводится в движение кривошипом 
1 и входит во вращательную пару со звеном 3. 
Ползун 7 имеет остановки в периоды вре­
мени, когда точка Е  движется по участкам 
х — х  и у — у  своей траектории, так как 
эти участки могутбыть приближенно заменены 
дугами окружностей, описанных из соответ­
ствующих положений точки О. Звено 8, 
воздействуя на звено 9, периодически за­
жимает изделие и отпускает его. Перехват 
изделия в момент его освобождения из за­
жима осуществляется звеном 5, на которое 
воздействует звено 4, входящее в точке Н  

во вращательную пару с шатуном 2.
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1563 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИМЕХАНИЗМ
ПОДАЧИ И ПЕРЕХВАТА ИЗДЕЛИЯ

КП

33

Длины звеньев механизма удовлетворяют ус­
ловиям: АВ = АВ'; ВС = B E  = СЕ = 2,8АВ 
CD = E D =  3,2АВ- Е Н  =  2,8Д ^; Н К  = Ъ,Ъ6АВ 
KL = 2А В; L M  = 4,(>АВ\ M N  = MR = 1,6AR 
RP = 1,2АВ; FG = 1,4АВ; CF = 5АВ; АК = 
= 5,8НВ; A N  = 12,3АВ\ K N  = 6 ,6НВ; P N  = 
= 4АВ; КР = 8АВ. Двухкривошипное звено 1 
приводит в движение посредством промежуточ­
ных звеньев 2 и 3 ползун 4, движущийся воз­
вратно-поступательно вдоль направляющих а—а. 
Звено 6, приводимое в движение звеном 5, пе­
риодически захватывает и отпускает изделие Ъ, 
перемещая это изделие в требуемом направлении. 
Перехват изделия осуществляется звеном 12, 
связанным кинематической цепью, состоящей 
из звеньев 2\ 7, 3, 9, 10 и 11, с кривошипом 
АВ' звена 1. Регулировка и настройка механизма 
осуществляется изменением углов закрепления 

кривошипов АВ и АВ'.
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1564 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ
ПОДАЧИ И ЗАХВАТА ИЗДЕЛИЯ

к п

33

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: 
В С  = 2АС; III)' 0,9АС; В Б  = 1,1 АС; СП = 2,55АС; 
С /) ' =  2,32/11'; 111 2АС; А Р  = 1 РАС; Е /У  = 2,8А С
НВ=3,6АС; ЕЮ=0,Ъ5АС. Ш атун 3  воздействует 
на звенья 4 и 5. Звено 4 входит во вращательную пару 
Е  с ползуном 2, движущимся возвратно-поступательно 
вдоль направляющих а — а. Звено 5 входит во враща­
тельную пару Е[ со звеном 1, вращающимся вокруг 
оси О ползуна 2. Ползун 2 имеет остановки в периоды 
времени, когда точка В '  движется по участкам х  — х  
и х '  — х '  своей траектории, так как эти участки могут 
быть приближенно заменены дугами окружностей, 
описанных из соответствующих положений точки Е. 
Изделие является захваченным звеном х '  в период 
времени, когда точка В  движется по участкам у  — у  
и у ' — у ' своей траектории, так как  эти участки 
могут быть приближенно заменены дугами окружно­
стей, описанных из соответствующих положений точ­

к и  н .
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14. МЕХАНИЗМЫ  С ОСТАНОВКАМИ (1565-1567)

1565 ШАТУННО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ
С ОСТАНОВКОЙ

к п

Шатун 3 входит во вращатель­
ные пары 1  и £  со звеном 2 
шарнирного четырехзвенника 
СРЕЕ и ползуном 4. При вра­
щении кривошипа 1 ползун 4 
почти неподвижен на тех уча­
стках, где траектория а — а 
точки А  близка к окружности, 
описанной из точки В как из 
центра, т. е. ползун 4 практи­

чески имеет остановку.

1566
КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 

С ПРИЦЕПНЫМ ШАТУНОМ 
И ПОЛЗУНОМ С ОСТАНОВКАМИ

КП

Длины звеньев механизма удовлетворяют условиям: ВС = ЗАВ; 
BD = 2 ,ЗАВ', ED = 3,5АВ. Ш атун 2 входит во вращ ательные 
пары С и D с ползуном 3 и шатуном 4 и приводится в движение 
кривошипом 1. Траектория а — а точки D на участке DD' близка 
к окружности, описанной радиусом ED из точки Е. Ползун 5 
почти неподвижен, когда точка D движется по этому участку 

траектории.
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КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫЙ МЕХАНИЗМ
С ДВУМЯ ОСТАНОВКАМИ

Шатун 4 входит во вращательную пару 
С с ползуном 5, скользящим вдоль не­
подвижных направляющих Ь — Ь, и во 
вращательную пару А с шатуном 2 двух­
кривошипного шарнирного четырехзвен- 
ника РЕЕВ. Кривошип 3 выполнен в 
форме расширенной втулки, охватываю­
щей неподвижный круглый диск 6 с центром 
в точке В. Точка А шатуна 2 описывает 
шатунную кривую а — а, два участка 
которой, q — q и т — т, близки к дугам 
окружностей, центры которых совпадают 
с точкой С, а радиусы равны длине СА 
шатуна 4. При прохождении точкой А 
этих участков траектории ползун 5 будет 
почти неподвижен, т. е. практически бу­
дет иметь остановку в двух своих крайних 

положениях.
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15. М ЕХАНИЗМ Ы  ГРУЗОПОДЪЕМ НЫ Х
УСТРОЙСТВ (1568)

КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫЙ МЕХАНИЗМ
ПОДЪЕМНОГО КРАНА

Длины звеньев механизма удовлетво­
ряют условию СН = Д Е = АО. Зве­
но 2 вращается вокруг неподвижной 
оси С. Ферма 1 своим концом Е  сколь­
зит вдоль неподвижной направляющей 
а. При этом точка А фермы крана 
движется прямолинейно в направле­
нии АС. Точка В движется по дуге 
эллипса. Благодаря соответственной 
подаче троса при изменении вылета 
крана грузовой крюк 3 движется 

горизонтально.
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16. МЕХАНИЗМЫ ГРЕЙФЕРОВ КИНОАППАРАТОВ
(1569—1575)

1569
ТРЕХЗВЕННЫИ

КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫЙ МЕХАНИЗМ
ГРЕЙФЕРА КИНОАППАРАТА

к п

Г К

При вращении кривош ипа 1 трехзвенного кривошипно-ползун- 
ного механизма ABC конец зуба а звена 2 описывает шатунную 
кривую. Палец С звена 2 скользит вдоль неподвижной прорези 
b — Ь. На одном из участков ш атунной кривой зуб а вводится 
в отверстия киноленты и передвигает ее. На другом участке 
шатунной кривой зуб а выводится из отверстий киноленты.

1570
ТРЕХЗВЕННЫИ 

КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫЙ МЕХАНИЗМ 
ГРЕЙФЕРА КИНОАППАРАТА

КП

ГК

При вращении кривош ипа 1 трехзвен­
ного кривош ипно-ползунного механиз­
ма ABC конец зуба а звена 2 описы­
вает шатунную кривую. Палец С 
звена 2 скользит вдоль неподвижной 
прорези b — Ь. На одном из участков 
шатунной кривой зуб а вводится в 
отверстия киноленты и передвигает ее. 
На другом участке шатунной кривой 
зуб а выводится из отверстий кино­

ленты.
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1571
КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ

ПРОСТРАНСТВЕННЫЙ МЕХАНИЗМ
ГРЕЙФЕРА КИНОАППАРАТА

к п

ГК

Кривошип 1 вращается вокруг не­
подвижной оси С. Шатун 2 входит 
во вращательные пары В  и Е с криво­
шипом 1 и ползуном 3, скользящим 
вдоль неподвижных направляющих р — 
р, и имеет сектор А. Кромка В  сектора 
А изогнутой формы. Штифт 4 имеет 
выемку, захватывающую кромку В. 
При вращении кривош ипа 1 ползун 
3 совершает возвратно-поступательное 
движение. Штифт 4 движется вместе 
с ползуном 3, при движении которого 
вниз сектор А вводит в отверстие 
киноленты штифт 4, который и пере­
двигает ленту вниз. При движении 
ползуна 3 вверх сектор А выводит 

штифт 4 из отверстия ленты.
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1572
КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ

ПРОСТРАНСТВЕННЫЙМЕХАНИЗМ
ГРЕЙФЕРА КИНОАППАРАТА

КП

Г К

Кривошип 1 вращается во­
круг неподвижной оси Е. 
Шатун 2 входит во враща­
тельные пары Ь и К  с кри-.. 
вошипом 1 и ползуном 3, 
скользящим вдоль неподвиж­
ных направляю щ их а — а, 
и имеет сектор О. Рамка 4, 
вращающаяся вокруг оси А 
ползуна 3, имеет захват В, 
скользящий по кромке изог­
нутой формы С сектора О. 
При вращении кривош ипа 1 
ползун 3 совершает возврат­
но-поступательное движение. 
Рамка 4 вращается вокруг 
оси А и движется вместе с 

ней. Захват В  рамки 4 схватывает ступенчатую кромку С сек­
тора О. При движении ползуна 3 вниз сектор I) вводит укреплен­
ные на рамке 4 зубья Е  в отверстия киноленты. При движении 

ползуна 3 вверх зубья Е  выводятся из отверстий.

1573
КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ 

ДЕЗАКСИАЛЬНЫЙ МЕХАНИЗМ 
ГРЕЙФЕРА КИНОАППАРАТА

КП

ГК

Кривошип 1 вращается вокруг не­
подвижной оси А. Ползун 3 скользит 
вдоль неподвижной направляющей а. 
При вращении кривошипа 1 ползун 3 
совершает возвратно-поступательное 
движение. Звено 4, снабженное зубьями 
Л, движется вместе с ползуном 3. 
Звено 5, соединенное жестко с шатуном 
2, выводит зубья А звена 4 из отверстий 
киноленты, а пружины 6 вводят их 

в эти отверстия.
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1574
КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ

ДЕЗАКСИАЛЬНЫЙ МЕХАНИЗМ
ГРЕЙФЕРА КИНОАППАРАТА

КП

Г К

При вращении кривошипа 1 вокруг не­
подвижной оси А ползун 2, на котором 
укреплены собачка 3 и пружина 5, 
совершает возвратно-поступательное дви­
жение, скользя по неподвижной на­
правляющей а. При движении ползуна 
2 вверх собачка 3 выходит из отверстия 
С ленты 4 и скользит по ней своей 
скругленной поверхностью Ь; при дви­
жении ползуна 2 вниз собачка 3 под дей­
ствием пружины 5 входит в отверстие В 

ленты 4, передвигая ее вниз.

1575 КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 
ГРЕЙФЕРА КИНОАППАРАТА

КП

ГК

При вращении кривошипа 1. конец 
зуба а шатуна 2, скользящего по 
плоскости Ъ — Ъ стойки, описывает 
сложную шатунную кривую. На одном 
из участков этой кривой зуб а вводится 
в отверстие киноленты и передвигает 
ее. На другом участке шатунной кривой 
зуб а выводится из отверстия кино­

ленты.
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17. МЕХАНИЗМЫ ПАРОРАСПРЕДЕЛЕНИЯ
(1576—1577)

КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫЙ МЕХАНИЗМ
ПАРОРАСПРЕДЕЛЕНИЯ

Шатун 1 входит во вращательные 
пары Е  и Е  с шатуном 2 шарнирного 
четырехзвенного механизма АВСЕ) и 
штоком 3, связанным с золотником О. 
Ход золотника регулируется установ­
кой рычага 4 в различные положения 
в пределах угла, равного 2а, и фикса­
цией положения рычага 4 на гребенке а.
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Ш А РНИРНО-РЫ ЧАЖНЫ Й МЕХАНИЗМ
ПАРОВОЙ МАШ ИНЫ ЧЕБЫШ ЕВА

Коленчатый кривошип 3 вращается вокруг неподвижной 
оси Ог Шатун 4, входящий во вращательные пары В  и Р 
с кривошипом 3 и ползуном 5, приводит в движение пор­
шень а паровой машины. Передача движения золотнику 2 
осуществляется сложной системой рычагов. Звено 7, 
входящее в точке N  во вращательную пару с шатуном 
8 золотника 2, приводится с одной стороны в движение 
от кривошипа 3 шатуном 6, а с  другой стороны от того 
же кривошипа звеньями 11, 12, 13, 14, 10 и 9. При этом 
звенья 12 и 9 вращаются вокруг неподвижных осей 0 2 
и 0 5, а звено 14 — вокруг неподвижной оси 0 4 рычага 
1, который вращается вокруг неподвижной оси Ог  Рычаг 1 
может быть установлен в различные положения, при этом 
будет меняться положение неподвижной оси 0 4 вращения 
рычага 14. Также изменяется траектория точки N  звена 7, 
а следовательно, и характер движения золотника 2. На 
схеме рычаг 1 показан в крайнем положении, при котором 

длина хода золотника 2 наибольшая.
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18. МЕХАНИЗМЫ ШАССИ САМОЛЕТОВ (1578— 1581)

1578 К РИ В О Ш И П Н О -П О Л ЗУ Н Н Ы И  М ЕХАНИЗМ
УБИРАЮ Щ ЕГОСЯ Ш АССИ САМОЛЕТА

к п

шс

Звено  /  с колесом а вра щ а ется  в о к руг  неподвижной оси А  рамы само­
л ета .  Ш атун 2, входящ ий во вра щ ател ь н у ю  пару  £  со звеном /,  своим 
концом й скользи т  вдоль неподвижной  нап равляю щ ей  Ь. Звено  2 п р и ­
водится в д в иж ени е  штоком 3 цилиндра  подъема, вход ящ и м  во в р а щ а ­
тельную  п ар у  В  со звеном 2, П ри  дв и ж ен и и  штока 3 вн у тр ь  цилиндра  
подъема зв ен ья  /  и 2 зан им аю т положение,  показан н ое  ш трихами.

В этом п олож ении  шасси о казы ваетс я  убранн ы м .

1579 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 
УБИРАЮЩЕГОСЯ ШАССИ САМОЛЕТА

к п

шс

Звено  1 вр а щ а е тс я  в о к руг  
неподвижной  оси А  рамы 
сам олета .  Шатун 2 с ко л е ­
сом а, входящ и й  во в р а щ а ­
те ль н ую  п ар у  Е  со звеном / ,  
своим концом й  скользи т  
вдоль неподвижной  н а п р а ­
вляю щ ей Ь. Зв ен о  2 п ри в о­
дится  в д в и ж е н и е  штоком 3 
ц илиндра  подъема,  в х о д я ­
щего во вр а щ а т е л ь н у ю  п ару  
В  со звеном 2.  При д в и ж е ­
нии штока 3 в н у т р ь  ц и ли н д­
ра подъема звено / поворачи ­
вается  в н ап р а вл ен и и ,  у к а ­
занном стрелкой,  и механизм  
за н имает  п олож ен ие  с у б р ан ­
ным колесом, п оказан н ое  

ш трихами.
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1580 КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫИМЕХАНИЗМ
УБИРАЮЩЕГОСЯ ШАССИ САМОЛЕТА

КП

ШС

Звено 1 вращается вокруг неподвижной оси А рамы самолета. 
Шатун 2 с колесом а входит во вращательную пару Е  со 
звеном 1 и своим концом й скользит вдоль неподвижной на­
правляющей Ь. Звено 2 приводится в движение штоком 4 ци­
линдра подъема 3, входящего во вращательную пару В со 
звеном 2. При движении штока 4 внутрь цилиндра подъема 3 
звенья 1 и 2 занимают положение с убранным колесом, пока­

занное штрихами.

1581
ПРОСТРАНСТВЕННЫЙ 

КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫЙ МЕХАНИЗМ 
УБИРАЮЩЕГОСЯ ШАССИ САМОЛЕТА

КП

ШС

Звено 2 вращается вокруг не­
подвижной оси О — О. Звено 1 
скользит вдоль неподвижной на­
правляющей а — а. Звено 3 
входит в шаровые шарниры А 
и В с ползуном 1 и звеном 2. 
При поступательном движении 
ползуна 1 по неподвижной на­
правляющей а — а звено 2 по­
ворачивается вокруг оси О — О, 
обеспечивая уборку колеса са­

молета.
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19. МЕХАНИЗМЫ СОРТИРОВКИ, ПОДАЧИ
И ПИТАНИЯ (1 5 8 2 -1 5 8 6 )

КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫЙ
СОРТИРУЮЩИЙ МЕХАНИЗМ

Круглый эксцентрик 1 вращается вокруг неподвижной 
оси А. Звено 4 имеет расш иренную  втулку к, охваты­
вающую эксцентрик 1, и входит во вращательную пару 
В  с траверзой 5, входящей во вращательные пары С 
и Н с ползунами 2 и 3, скользящими вдоль неподвиж­
ных направляющих р  и q. Механизм осуществляет 
контроль высоты нижней утолщенной части Ь изделия а. 
Изделие подается через трубку с, попадая на непод­
вижное основание. Трубка с укреплена на ползуне 2, 
совершающем возвратно-поступательное движение при 
вращении эксцентрика 1. Ползун 2 вдвигает часть Ь 
изделия в калибр 4. Изделие нижней частью Ь проходит 
через калибр 4 , проваливается в отверстие е и отво­
дится в сторону. Изделие, не прошедшее через калибр 4 , 
при обратном движении ползуна 2 проваливается в 
отверстие / ,  попадая в трубку g, укрепленную на ниж­
нем ползуне 3, и снова вдвигается в калибр т. Изделия, 
прошедшие через калибр т, падают в отверстие п 
части / стойки, Остальные изделия падают в отверстие г.
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к п
1583 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫЙ

СОРТИРУЮЩИЙ м е х а н и з м СП

Из бункера 1 на площадку 
р — р подаются детали а.
Не показанны й на рисунке 
механизм периодически по­
ворачивает на один оборот 
кривошип 2  из крайнего ле­
вого положения. Поворачи­
ваясь вокруг неподвижной 
оси А, кривошип при помощи
шатуна 3 заставляет дви- С___________________________  Л
гаться шток 4, который сдви­
гает деталь а и сбрасывает ее в приемник, на рисунке не пока­
занный. После возвращения кривош ипа 2 в крайнее левое по­
ложение на площадку р — р устанавливается следующая деталь а.

1584 КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫЙ
к п

МЕХАНИЗМ ПОДАЧИ СП

Ползун 1 пресса с жестко 
связанным с ним крон­
штейном Ь движется 
возвратно - поступательно 
вдоль вертикальных на- ^ 
правляющих, не показан­
ных на чертеже. Звено 3 
входит во вращательные 
пары А и В  со звеньями 
1 и 4. Звено 4, вращаю­
щееся вокруг неподвижной 
оси С, входит во враща­
тельную пару Е  с крючком 2. При опускании ползуна 1 пресса 
крючок 2 совершает холостой ход, При подъеме ползуна пресса 
крючок 2, зацепив полосу а, перемещает ее влево. Величины 
хода крючка й полосы материала регулируются перемещением 
и закреплением нижнего конца тяги 3 в пазу звена 4и изменением 
величины хода ползуна пресса. Пружина 5 постоянно прижи­

мает крючок 2  к полосе а.
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КОРОМЫСЛОВО-ПОЛЗУННЫЙ КП
1585 МЕХАНИЗМ ПОДАЧИ

С ПРЕДОХРАНИТЕЛЬНЫМ УСТРОЙСТВОМ СП

Длины звеньев удовлетворяют условию 
СВ = СЕ. Качательное движение вала 
Л, жестко связанного с сектором 1, по­
средством собачки 2 передается коленча­
тому рычагу 3, свободно насаженному 
на вал А. Коленчатый рычаг 3, отклоняясь 
на угол а, сообщает возвратно-поступа­
тельное движение ползуну 4, скользя­
щему в неподвижной направляющей р, 
посредством звеньев 5, 6 и звена 7, вра­
щающегося вокруг неподвижной оси Е. 
В случае заклинивания ползуна 4 дви­
жение коленчатому рычагу 3 не переда­
ется, так как дополнительное усилие 
выводит собачку 2 из зацепления с секто­
ром 1, и вал А  совершает качательное 

движение вхолостую.
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ВЫКЛЮ ЧЕНИЯ ПОДАЧИ с п

КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫ Й к п
1586 МЕХАНИЗМ АВТОМАТИЧЕСКОГО _ _ _ _

При возвратно-поступательном движении звена 1 ползуну 2, 
подающему изделия в пресс, сообщается перемещение посредством 
ш арнирно соединенных рычагов 3, 4 и звена 5. Рычаг 3 повора­
чивается вокруг оси В и входит во вращательную пару А с ры­
чагом 4, входящим в прорезь плунжера 7 и находящимся под 
действием пружины 6. При перегрузке ползуна 2, возникающей 
в случае зак л и н и ван и я  подаваемых деталей, ползун останавли­
вается, а ниж ний конец рычага 4, преодолевая сопротивление 
пружины 6, выходит из прорези плунжера 7, тем самым давая 
возможность рычагу 8 повернуться относительно оси А под 
действием пружины 9. При этом плунжер 7 перемещается вверх, 
сжимая пружину 10. Одновременно с рычагом 8, натягивая 
пружину 14, поворачивается вокруг оси А рычаг 11, собачка 12 
которого выходит из зацепления со звеном 13. Звено 13, пово­
рачиваясь под действием пружины, не показанной на рисунке, 
производит выключение муфты пресса. При устранении пре­
пятствия собачку 12 вводят в зацепления со звеном 13. Плунжер 
7 под действием сжатой пружины занимает нижнее положение, 
препятствуя повороту рычага 8. Рычаг 4 под действием пружины 
6 входит в зацепление с плунжером 7, и ползуну 2 вновь сообща­
ется возвратно-поступательное перемещение; при этом проис­

ходит подача заготовок в пресс.
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20. МЕХАНИЗМЫ ИЗМЕРИТЕЛЬНЫХ
И ИСПЫТАТЕЛЬНЫХ УСТРОЙСТВ (1587—1588)

1587 КОРОМЫСЛОВО-ПОЛЗУННЫИ
МЕХАНИЗМ МИНИМЕТРА

к п

и

Звено 3 со стрелкой а вращается вокруг 
неподвижной оси А. Мерительный стер­
жень 1 скользит вдоль неподвижной 
направляющей р. Перемещение мери­
тельного стержня 1 через звенья 2 

и 3 передается стрелке а.

1588 КОРОМЫСЛОВО-ПОЛЗУННЫИ 
МЕХАНИЗМ МИНИМЕТРА

КП

И

Звено 3 со стрелкой а вращается вокруг 
неподвижной оси А. Мерительный стер­
жень 1 скользит в неподвижной на­
правляющей р. Перемещение меритель­
ного стержня 1 через звенья 2 и 3 

передается стрелке а.
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21. МЕХАНИЗМЫ ПРОЧИХ ЦЕЛЕВЫХ УСТРОЙСТВ
(1 589-1599)

1589

ПРОСТРАНСТВЕННЫЙ 
КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫЙ МЕХАНИЗМ 

ГИЛЬЗОВОГО РАСПРЕДЕЛЕНИЯ 
ДВИГАТЕЛЯ

КП

ЦУ

Кривошип 1, вращающийся вокруг 
неподвижной оси А, имеет палец а, 
который при вращении кривошипа 
скользит и поворачивается относи­
тельно детали 4, которая образует 
с гильзой 2 сферический шарнир. 
Гильза 2, представляющая собой 
полый тонкостенный цилиндр, сколь­
зит вдоль оси неподвижного ци­
линдра 3, одновременно поворачи­

ваясь на определенный угол.
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1590 КРИВОШ ИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ
НОЖА ОБРЕЗНОГО ( ГАНКА

к п

ц у

Рама 2 ножа а входит во враща­
тельные пары Е, Е  и С  со звенья­
ми 3 и 4 и ползуном 5. Звено 3 вра­
щается вокруг неподвижной оси Н. 
Ползун 5 скользит вдоль неподвиж­
ных направляю щ их Ь — Ь. Звено 4 
входит во вращательную пару К  с ко­
ромыслом 6 ш арнирного четырехзвен- 
ника АВСЕ). При вращении криво­
ш ипа 1 рама 2 с ножом а совершает 
сложное движение, обеспечивающее 

процесс резания.
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КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫЙ к п
1591 МЕХАНИЗМ НИТЕВОДИТЕЛЯ

И ИГЛОВОДИТЕЛЯ ш в е й н о й  м а ш и н ы ЦУ

<£_

Ползун 3 кривошипно 
ползунного механизма 
ABC движется возвратно­
поступательно вдоль на­
правляющей а — а. К кри­
вошипу 1 в точке Е  при­
соединен шатун 4, соеди­
ненный в точке D со зве­
ном 5. При вращении 
кривошипа 1 ползун 3, 
соединенный с иглой, со­
вершает возвратно-посту­
пательное движение, при 
этом точка F  шатуна 4 
описывает изображенную 
на чертеже кривую, ис­
пользуемую для нитевож- 

дения.
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1592

КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ 
ПРОСТРАНСТВЕННЫЙ МЕХАНИЗМ 

НОЖНИЦ С ИЗМЕНЯЕМЫМ УГЛОМ 
НАКЛОНА ЛЕЗВИЯ

К П

ЦУ

,  При вращении дисков 
л  1 и 2 с одинаковой 
„ угловой скоростью под- 
'г вижное лезвие ножниц 

^  3 движется вверх и 
и  вниз вдоль неподвиж- 
3  ных направляющих 4, 

занимая _ положения
в, - с; в~ - с ;  ... ;
при этом угол наклона 
лезвия к разрезываемой 
поверхности периоди­
чески изменяется. В 
точках А, В, С, Н 
установлены шаровые 

шарниры, которые в точках С и Н на дисках 1 и 2 сдвинуты от­
носительно Друг друга на 90°.

1593
КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ 
МЕХАНИЗМ ТЕСТОМЕСИЛКИ 

С ДУГОВОЙ НАПРАВЛЯЮЩЕЙ

КП

ЦУ

При вращении кривошипа 
1 точка Е  шатуна 2 опи­
сывает траекторию а — а. 
Шатун 2 представляет со­
бой лапу, которой ме­
сится тесто в сосуде 3. 
Ползун 4 движется по 
дуговой направляющей с 
центром в точке Н. Ме­
ханизм эквивалентен чё- 
тырехзвенному кривошип- 
но-коромысловому меха­

низму АВСЛ, у которого АВ — кривош ип, а СО - коромысло.
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1594 КОРОМЫСЛОВО-ПОЛЗУННЫЙ
КП

МЕХАНИЗМ ЗАСЛОНКИ ЦУ

При качании звена 1 относитель­
но неподвижной оси А звено 2 
(заслонка) движется возвратно­
поступательно вдоль оси у  — у. 
Груз С уравновешивает вес за­

слонки 2.

КРИВОШ ИПНО-ЦОЛЗУННЫ Й к п
1Эу Э МЕХАНИЗМ ТРОННОГО МЕХА ЦУ

При вращении вокруг непод­
вижной оси А кривошипа 1 с 
тремя присоединенными к нему 
шатунами 2, 3,4 каждый мех а 
поочередно производит всасы­
вание и нагнетание воздуха.
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1596 КОРОМЫСЛОВО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ
КУЗНЕЧНЫХ МЕХОВ

К П

ЦУ

При качании рычага 1 питающие меха 2 и 3 произ­
водят попеременно всасывание и нагнетание воз­
духа. Верхний двухрядный мех 4 служит для вы­
равнивания подачи воздуха. Нагружая мех 4 грузом 

5, можно регулировать давление дутья.

1597 КОРОМЫСЛОВО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 
КУЗНЕЧНЫХ МЕХОВ

КП

ЦУ

При качании рычага 1 мех 3 производит попере­
менно всасывание и нагнетание воздуха. Верхний 
мех 4 служит для выравнивания подачи воздуха.
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КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 
ЛЕСОПИЛЬНОЙ РАМЫ

к п

ЦУ

Ползуны 1 и 2 движутся поступательно вдоль на­
правляющих а — а, вследствие чего рама 3 получает 
подачу в вертикальном направлении. Горизонтальное 
перемещение рамы осуществляется кривошипно-пол- 

зунным механизмом ABC.

1599
КРИВОШИПНО-ПОЛЗУННЫИ МЕХАНИЗМ 

СЕННОГО ПРЕССА С ПРИСОЕДИНЕННЫМИ 
ШАТУНОМ И КОРОМЫСЛОМ

КП

ЦУ

Кривошип 1, вращаясь вокруг шарнира А, переме­
щает прессующий поршень 3. Сено подается пальцами, 
сидящими на шатуне 2. Коромысло 5, совершающее 
качательное движение с помощью звена 4, набивает 

сено в прессующий канал.



ПРЕДМЕТНЫЙ УКАЗАТЕЛЬ

Гиперболограф Артоболевского ку­
лисно-ры чаж ны й 111, 115, 116, 126

— В яткина кулисно-ры чаж ны й 107, 
108

— Инвардса кулисно-ры чаж ны й 109
— кулисно-рычажный 110, 112, 114, 

117-124
— Лебо кулисно-ры чаж ны й 113, 125, 

127
— Неуберга кули сн о-ры чаж н ы й  105
— Ротча кулисно-ры чаж ны й 106

Коникограф Артоболевского кулисно­
рычажный 160, 162— 164

— Власова кулисно-рычажный 159
— Каминского кулисно-ры чаж ны й 

157, 158
— Крауфорда кулисно-ры чаж ны й 156
— кулисно-рычажный 161

М еханизм Абданк — А бакановича — 
Коради 324

— антипараллелограмма с присоеди­
ненным поступательно движущимся 
ползуном 454

— — с прицепными шатуном и пол­
зуном 454

— Артоболевского кривош ипно-пол- 
зунный со звеном, движ ущ имся 
прямолинейно-поступательно 479

— — кулисно-ры чажный для вос­
произведения апиенны 251

— — — — — версьеры 226
 — _________  — эллипса 228
— — — — — виртуальной пара­

болы Винчетио 209
— — — — — — — Крамера 205
— — — — — гиперболической лем­

нискаты Баутса 221
______________ гиперболы 4-го п о ­

ряд ка 244
— — — — — двойного прямого ли­

ста 214
— — — — — кардиоиды 190, 191
— — — — — конхоиды Кюльпа 195
— — — — — Слюса 223
— — — — — косого двойного ли ­

ста 215
— — — — — — параболического

листа 225
— — — — — кривой Ж ерабека 250
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М еханизм Артоболевского кулисно­
ры чаж ны й для воспроизведения 
апиенны «каппа» 198

— __ — — — Лонгшама 234
— — — — — — с наклонным уз­

лом 246, 247
— — — — — —, сопутствующей 

циссоиде 180
— — — — — — — — Диоклеса

175
— — — — — — — — эллипса

181
— — — — — кривых типа версье­

ры 229
— — — — — кубической дублика- 

триссы 224
— — — — — лемнискаты Жероно

211
— — — — — Слюка 210
— — — — — листа Декарта 233
 — — — одиночного прямого

листа 213
— — — — — офиуриды 231
— — — — — параболы высшего

порядка 245
— — — — — — Крамера 206
— — — — — подеры гиперболы 219
— — — — — — эллипса 220
— — _ — — подошвенной кривой

гиперболы 207
— — — — — — — эллипса 208
 — — — полизомальной кри­

вой Бернулли 212
— — — — — политропической кри­

вой 243
— — — — — прямого параболиче­

ского листа 232
— — — — — псеводоверсьеры 227
— — — — — раковины  Дюрера 252
— — — — — рулетт гипербол 286
— — — — — — окружностей 284
 — — — — парабол 287
— — — — — — центроид криво- 

ш ипно-ползунного механизма 280
— — — — — — — кулисного ме­

ханизма 283
— — — — — — — тангенсного 

механизма 281
— — — — — — — ш арнирны х че- 

тырехзвенников 279
— — — — — — эллипсов 285
— — — — — спутницы циссоиды

179



Механизм Артоболевского кулисно­
рычажный для воспроизведения 
апиенны, сопутствующей циссоиде 
Диоклеса 172

— — — — — — — эллипса 178
— — — — — строфоиды 185, 187
— — — — — «трехлепестковой ро­

зы» 202
 — ___ — — — трисеканты 248
— — — — — трисектрисы Макло-

рена 230
— — — — — тройного прямого ли­

ста 216
— — — — — центроид кулисного

механизма с качающимся ползуном 
278, 282

— — — — — — шарнирных четы- 
рехзвенников 273

— — — — — циссоиды 169, 170
— — — — — — Диоклеса 166, 168,

171
— — — — — — — и ее конхоиды 

167
— — — — — — Лонгшама 173
— — — — — — Штейнера 174
— — — — — — эллипса 176
— — — — — «четырехлепестковой

розы» 203
— — — — — эквидистанты эллип­

са 265
— — — — _ эллиптической лем­

нискаты Баутса 222
— — — для огибания гипербол 130, 

131
— — — — — парабол 147—150
— — — — — софокусных эллипсов

98, 99
— — — — — эллипсов 94 — 97
— — — для преобразования окруж­

ности в антиверсьеру 258
— — — — — — в кривую Слюса 

255
— — — — — — — — 4-го поряд­

ка 259, 260
— — — — — — в лемнискату Же- 

роно 256
— — — — — — в периформу 254, 

257
— — — — — эллипса в антиверсье­

ру 249
— — — для черчения и огибания 

гипербол 133, 134
— — — — — — — кардиоиды 192
— — — — — — — парабол 152 — 

154
— — — — — — — эллипсов 100, 

101, 103
— — — — — — — — и гипербол 

102
— — — инверсора 367, 368
— — — направляю щ ий по окруж­

ности 360, 361
— — — прямолинейно-направляю­

щий 357 — 359
— — — с вращающейся кулисой для 

огибания окружностей 288
— — — с качающейся кулисой для 

огибания точек 288
— — для воспроизведения центроид 

кривош ипно-ползуиного механизма 
274

— — — — — — кулисного меха­
низма 277

Механизм Артоболевского для вос­
произведения центроид кривошип- 
но-ползунного кулисного м еханиз­
ма с двумя качающимися ползу­
нами 27*5

— — — — — — механизма эллип­
сографа 276

— — — — — тангенсного меха­
низма 276

— Богуславского кулисно-рычажный 
коникографа 155

— Бурштейна кулисный для опера­
ции возведения в куб 306

— Вортингтона кулисно-рычажный 
компенсационных цилиндров 484

— — ползунный компенсационных 
цилиндров 483

— Вяткина кулисно-рычажный для 
воспроизведения астроиды 204

 — — — гиперболической спи­
рали 269

 — — — овалов Кассини 235
— — — — — спирали Архимеда 

271
— — — — — строфоиды 183
— Геф)шгорина кривошипно-ползун- 

ныи для очерчивания профиля кры­
ла самолета 518

— Дежонжа кривош ипно-ползунный 
четырехзвенный прямолинейно-на­
правляющий 474 — 478

— Делоне кривош ипно-ползунны й 
гиперголографа 510

  — для черчения изометриче­
ской проекции 517

— — — направляю щ ий по окруж­
ности 480

— — — проектора 515, 516
— — — реверсора  517
— — — эллипсографа 504 — 506
— коникографа кулисно-ры чажный 

с огибающей прямой 165
— коромыслово-ползунный заслонки 

550
— — кузнечных мехов 551
— — миниметра 546
— — подачи с предохранительным 

устройством 544
— — с приводом от ползуна 443
— — с р е гу л и р о в к о й  хода выходного 

звена 463
— — эксцентриковый 455, 456
— Костицына кулисно-рычажный 

приближ енно-направляю щ ий 354
— Крауфорда кулисно-рычажный ин­

версора 366
— кривош ипно-кулисный качающего­

ся цилиндра 385
— — кузнечного молота 336
— — с двумя качающимися цилинд­

рами 390, 391
— — с качающ ейся шайбой 335
— — сферический качающейся шай­

бы 335
— кривош ипно-ползунный 520
— — автоматического выключения 

подачи 545
— — аксиальный 436
— — — двигателя 481
— — — двухцилиндрового двига­

те ля  487, 488
— — грейфера киноаппарата 537
— — двигателя с балансиром 482
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Механизм кривошипно-ползунный 
двигателя со скользящим цилинд­
ром 491

— — двойного запора 520
— — двухцилиндрового двигателя 

4 8 4 -4 8 6
— — дезаксиальный 437 — 439
— — — грейфера киноаппарата 536, 

537
— — — двигателя 489
— — — с параллелограммом 452
— — дифференциальный 466
— — для откладывания равных от­

резков по осям координат 501
— — зажима полосы 527
— — запирающего рычага 519
— — захвата и подачи изделия 527, 

530
— — качающейся шайбы 496 — 498
— — лесопильной рамы 553
— — ломающегося подкоса 460
— — направляю щ ий 467, 468
— — нитеводителя и игловодителя 

швейной маш ины 549
— — ножа обрезного станка 548
— — парораспределения 538
— — подачи 543
— — — и перехвата изделия 528, 

529
— — подъемного крана 533
— — поршневой машины 482, 483
— — пресса 521, 523
— — проектора 514
— — пространственный гильзового 

распределения двигателя 547
— — — грейфера киноаппарата 535, 

536
— — — ножниц с изменяемым углом 

наклона лезвия 550
— — — убирающегося шасси само­

лета 541
— — прямолинейно-направляющий 

46 8 -4 7 0
— — — с параллелограммом 478
— — регулятора электрической счет­

ной машины 526
— — с ведущим ползуном 444

— — с двумя автономно располо­
женными цилиндрами 489

— — — качающ имися шайбами
500

-------------------остановками 532
— — — ползунами 452
— — — — ш арнирными ромбами 

466
— — с кривошипом и шатуном рав­

ной длины 440
— — — — — — — и упором

440
— — с круглым эксцентриком 464
— — с круговой направляющей 445,

446
— — с круговым ползуном 446
— — с маятниковым подвесом 449
— — с подвижной направляющей

447
— — с приводом от шатуна 444
— — с присоединенной двухповод­

ковой группой 450
— — — — кулисой 450
— — с присоединенным пантографом 

453
— — — — шатуном и ползуном 451
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Механизм кривошипно-ползунный с 
присоединенными параллелограм­
мами 465

— — с прицепным шатуном и ползу­
ном с остановками 531

— — с расш иренной цапфой 442
— — с регулгпзовкой хода выход­

ного звена 461, 462
— — с регулируемой длиной криво­

шипа 449
— — с регулируемым ходом ползу­

нов 460, 461
— — с удвоенным ходом ползуна 451
— — с уравновешивающими проти­

вовесами 490
— — с шаровым ш арниром 439
— — сенного пресса с присоединен­

ными шатуном и коромыслом 552
— — синусный 501
— — сортирующий 542, 543
— — сферический 448
— — — качающейся шайбы 499
— — — — — с храповым колесом 

500

— — транслятора 464
— — трехзвенный 435
— — — грейфера киноаппарата 534
— — — ручного пресса 522
— — — с круговой кулисой 435
— — трехцилиндрового двигателя

— — тройного меха 551
— — убирающегося шасси самолета 

540, 541
— — центробежного регулятора 

524 -5 2 6
— — четырехзвенный прямолиней­

но-направляю щ ий 471 —47 3
— — шестизвенный 453
— — — молота 521
— — эксцентриковый 441, 442, 455
— — — двигателя с прицепным ша­

туном и ползуном 491
— — с регулируемым ходом штан­

ги 463
— — эллипсографа 503
— — — с пантографом 509
— — — с регулируемыми длинами 

звеньев 510
— — V-образного двигателя 490
— кривош ипно-ш атунный с расши­

ренной цапфой 447
— Крылова кулисно-рычажный мно­

жительный 301
— кулисно-ры чаж ный валиковой по­

дачи 374
— — грейфера киноаппарата 375, 

382
— — диафрагмы фотообъектива 432
— — для возведения в квадрат 303
------------------ в куб 305
— — для воспроизведения взаимно 

перпендикулярных движений звень­
ев 319

— — — — двух параллельны х н а­
правлений 36>9

— — — — кардиоиды 190
 — — касательной и шатунной

кривой 242
— — — — конхоиды гиперболы 197
— — — — — Никомеда 193



Механизм кулис но-рычажный для 
воспроизведения конхоиды парабо­
лы 196

— — — — — эллипса 194
— — — — краниоиды 264
— — — — кривых деформирован­

ного эллипса 267
  — — кубической параболы

240
— — — — логарифмической или 

показательной кривой 268
— — — — нефроиды 263
— — — — офиуриды 217
— — — — строфоиды 184, 186
— — — — улитки Паскаля 189
 —  циссоиды эллипса 177
— — — — эволюты эллипса 241
— — — — эквидистант шатунной 

кривой шарнирного четырехзвен- 
ника 266

— — для вычисления отношения си­
нусов двух углов 317

— — для извлечения квадратного 
корня 307

— — для огибания гипербол 128, 
129

— — для операции возведения в 
квадрат 304

 — — — в степень 306
— — для получения суммы синуса 

и косинуса 315
— — — — тригонометрических фун­

кций 314
— — — — функций косинуса двой­

ного угла 316
— — — — — синуса двойного угла 

316
-------------— — тангенса и котанген­

са 312
— — для черчения и огибания ги­

пербол 132
— — — — — — парабол 151
— — — — изометрической проек­

ции 236
— — затвора фотообъектива 432
— — иглы и нитепротягивателя 

швейной машины 429
— — — швейной машины 429
— — игрушечного гребца 422
— — инверсора с двумя ползунами 

36 2 -3 6 5
— — интегратора 327, 328, 330, 333
— — — для определения средне­

арифметического значения радиуса 
круговых диаграмм 329

— — интеграфа 322, 323, 325
— — интегриметра 327, 333
— — качающегося цилиндра с гиб­

ким приводом 389
— — — — с распределительным 

диском 389
— — __ _ с рычажным приводом

387
— — — — с шарнирным паралле­

лограммом 388
— — клавиши пишущей машины 

384
— — клапана с эксцентриком 421
— — кулачковый включения с на­

тяжной пружиной 370
— — ломающегося подкоса 85
— — машины для испытания рессор 

417

Механизм кулис но-рычажный мно­
жительный 292 — 302

— — муфты 383
— — ножа 419
— — ножниц 420
— — обращенного эллипсографа 104
— — отводки ременного привода 50
— — пантографа с двумя ползунами 

418
— — параллельных линеек 49
— — парораспределения 341—343
— — планиметра 332
— — подачи 371
— — — с остановкой 373
— — — ткани 428
— — полярного интеграфа 321
— — поршневой машины с вращаю­

щимися цилиндрами 390
— — — — с двумя цилиндрами 386
 — — с регулируемым ходом

одного из поршней 392
— — — — — — — поршня 392
— — преобразователя 237 — 239
— — прерывистой передачи с бес­

ступенчатой регулировкой 353
— — привода шкива 51
— — пространственный картофеле­

копалки 430
— — — копировального прибора 

418
— — — симметричный 40
— 3 — прямоугольного координатора

— — пятизвенный ломающегося под­
коса 53

— — — пространственный 52
— — — с криволинейной кулисой 54
— — — с подвешенной кулисой 53
— — радиального интегриметра 326
— — с вращающимся диском 54
— — с двумя вращающимися кули­

сами 61, 62
— — — — ползунами 55, 59
— — — — эксцентриками 75
— — с короткой остановкой 346 — 

348
— — с остановками 348, 350 — 352
— — с остановкой 345, 346
— — с переменной длиной хода пол­

зуна 72
— — с подвешенной кулисой 56, 57
— — с поступательно движущейся 

кулисой 64
— — — — движущимся звеном 369
— — с приближенно-равномерным 

перемещением выходного звена 58, 
60, 67

— — с прицепным шатуном и пол­
зуном 63

— — с регулируемым углом пово­
рота выходного звена 80, 81

— — — — ходом выходного звена 
79, 82, 83

— — — — — ползуна 72, 75 — 77
— — с тремя ползунами 56, 74
— — с четырьмя ползунами 74
— — с эксцентриком 29
— — синусный с регулируемым па­

раметром 310
— — сортировки 372
— — суммирующий 289 — 291
— —. тангенсный 84, 311
— — тестомесильной машины 422
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Механизм кулисно-ры чаж ны й тормо­
за 334

— — трехзвенный для получения 
функций тангенса 312

— — — пространственный 20
— — — с регулируемым ходом вы­

ходного звена 17
— — трехроликового интегратора 

331
— — тягового динамографа 416
— — убирающегося шасси самолета 

3 9 3 -4 1 5
— — уголковой передачи 47
— — центробежного регулятора 339, 

340 ,
— — четырехзвенный пространст­

венный 46
— — — — с трехподвижной парой 

44
— — — — с четырехподвижной па­

рой 42, 43, 45
 — прямолинейно-направляю ­

щий конхоидальный 354 — 356
— — — с вращающейся кулисой 22
— — шестизвенный пространствен­

ный 73
— — — с вращающейся кулисой 63, 

68
— — — с качающимся рычагом 64
— — ш тампа 337
— — щелевой диафрагмы 431
— — эксцентриковый с остановками 

349
— кулисны й грейфера киноаппарата 

376
— — — — с упругим звеном 381
— — для графического дифферен­

цирования 320
— — муфты с пружинными звеньями 

383
— — поршневой маш ины 387
— — пространственный грейфера 

киноаппарата 380
— — — убирающегося шасси само­

лета 393
— — секансный 313
— — синусный 308
— — тангенсный 311
— — трехзвенный 18
— — — грейфера киноаппарата 376, 

377, 379, 382
— — — с вращающейся кулисой 13
 — с двумя направляю щ ими 15
— — — с криволинейной кулисой 20
— — — с круговой кулисой 14— 16
— — — с остановками 344
— — — с подвешенной кулисой 14
— — — с поступательно движущей­

ся кулисой 16
— — — с прямолинейной кулисой 19
— — — секансный 313
— — — синусный 308, 309
— — — сферический 19
— — — швейной машины 428
— — — тангенсный 17
— — — эксцентриковый синусный

309
— — трисектора 318
— — фрезерного станка для изго­

товления кулачков с синусоидаль­
ным профилем 427

— — центробежного тормоза 334
— — циркуля 50

М еханизм  кулисно-рычажный четы­
рехзвенный 27

------------- вращающегося цилиндра 28,
386, 391

— — — грейфера киноаппарата 379
— — — — — с зубчатым звеном

378
— — — — — с регулировочным 

устройством 381
— — — для воспроизведения дуги 

эвольвенты 270
— — — — — кардиоиды 188, 191
— — — — — конхоиды прямой 193
— — — — — логарифмической спи­

рали 269
— — — — — строфоиды 182
— — — — — улитки П аскаля 188
— — — захвата нити 430
— — — качающегося цилиндра 358
— — — муфты Ольдгема 26
— — — с вращающейся кулисой 22,

25
— — — с вращающимся круговым 

ползуном 33
— — — с двумя ползунами 25
— — — с качающейся кулисой 21,

27
— — — с крестообразной вращаю­

щейся кулисой 24
— — — — — кулисой 24
— — — с крестообразным звеном 35
— — — с круговой кулисой 31, 32, 

34—36
— — — — — — совершающей 

сложное движ ение 34
— — — с подвешенной кулисой 21
— — — с поступательно движущей­

ся круговой кулисой 33
— — — — — кулисой 23
— — — — — движущимися звень­

ями 30
— — — — — движущимся звеном 

37, 38
— — — с предохранительными упо­

рами 26
— — — с приводом от шатуна 28
— — — с пружинным звеном 51
— — — с регулируемой длиной кри­

вошипа 38
— — — с регулируемым переда­

точным отношением 48, 49
— — — с уголковой кулисой 37
— — — сферический 39 — 41, 47
— — — ум нож ения углов 318
— — эксцентриковый 29, 65, 66
— — — регулятора 338
— Лебо кулисно-рычажный для вос­

произведения кривой «каппа» 199
— — — — — «пакаппы» 200, 201
— Неуберга—Полыновского кулисно­

ры чаж ны й для воспроизведения 
кривых 4-го порядка 261, 262

— Ньютона кулисный четырехзвен­
ный для воспроизведения циссоиды 
Диоклеса 166

— Полыновского кулисно-рычажный 
для воспроизведения кривых фо­
кального типа 218

— Понселе кулисно-рычажный для 
воспроизведения каприкорниоды 
253

— Потира кулисно-рычажный инте­
графа 332
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Механизм Рёло кривошип но-ползун - 
ный четырехзвенный прямолиней­
но-направляющий 473, 474

— с шарнирным ромбом для воспро­
изведения поступательных движе­
ний 465

— Скотт Рассела кривош ипно-пол- 
зунный четырехзвенный прямоли­
нейно-направляющий 471

— Сомова кривошипно-ползунный 
гиперболографа 511

— — — для воспроизведения овала 
Кассини 512

— — — для вычерчивания овала 
Кассини 513

— — — эллипсографа 502 — 509
— типа Стан на кривошнпно-пол- 

зунный 441
— — Шепинга кулисно-рычажиый 

424-426
— трехзвенный грейфера киноаппа­

рата с зубчатым сегментом 377, 378
— Чебышева коромыслово-ползу н- 

ный для преобразования враща­
тельного движения в поступатель­
ное с ускоренным обратным ходом 
456

— — ш арнирно-рычажный паровой 
машины 539

— четырехзвенный для черчения 
трактрисы Гюйгенса 514

— — с круговой кулисой 30
— — эллипсографа 502
— шарнирный четырехзвенный дви­

гателя с двумя прицепными ша­
тунами и ползунами 494

— — — — с прицепными шатуном 
и ползуном 492, 493

М еханизм шатунно-ползунный с дву­
мя двойными ходами ползуна 
457

— — — — ползунами 443
— — с остановкой 531
— Шепинга, кулисно-рычажиый 423
— шестизвенный с эллиптическим 

кривошипом переменной длины 
6 9 -7 1 ,  4 5 8 , 4 5 9

— эксцентриково-кулисный ножа 419
— — передвижения экскаватора 421
— — прерывистого движ ения 352
— — с регулируемым ходом выход­

ного звена 78

Параболограф Антонова кулисно­
рычажный 135

— Артоболевского кулисно-рычаж­
ный 139-141, 146

— Вятки на кулисно-рычажный 136
— Инвардса кулисно-рычажный 138, 

145
— кулисно-рычажный 135, 137,

— Лебо кулисно-рычажный 137, 142, 
144

Эллипсограф Артоболевского кулис­
но-рычажный 86

— Добровольского кулисно-рычаж­
ный 91

— Инвардса кулисно-рычажный 88
— Клейбера кулисно-рычажный 89, 

90
— кулисно-рычажный 87, 92
— Леонардо да Винчи кулисный 93


