
схемы
1

Кинематические





Функциональная



Основной вид
Преобразователи движения

Виды преобразований

Алгоритм

Проработка

4

Методика составления

Сх
ем
а



Структурная



Звенья

Неподвижные 
центры 

Выходные звенья

Перемещения

Пары

Классы

Виды

Связи

Методика составления



Методика анализа
Количество

Звенья 8

Пары 5 
класса 10

Пары 4 
класса 2

W = 6n -5p5 - 4p4 - 3p3 - 2p2 – p1

W = 3n -2p5 - p4 =
= 24 – 20 - 2 = 2

Формула подвижности



Группы Ассура

8

W = 3n -2p5 - p4 Формула подвижности

W = 3·2-2·3=0

W = 3·2-2·3=0

W = 3·1-2·1-1·1=0

W = 3·2-2·2-1·1=1 
(местная подвижность)

W = 3·1-2·1=1 
(местная подвижность)



Принципиальная

9

1

10
2

5

11
3

4

6

987

12 14
13

I

II

III

V

IV VI

VII
VIII



10

Поз. 
обозна
чение

Наименование Кол Примечание

1 Электродвигатель  VD-1800 1 2 КВт

2 Колесо зубчатое 1 D 30, Z 48

3 Колесо зубчатое 1 D 60, Z 96

4 Кулачок

5 Толкатель

6 Кулиса

7 Рычаг

8 Рычаг

9 Рычаг

10 Муфта переходная

11 Подшипник скольжения

12 Подшипник скольжения

13 Подшипник C38007415 качения

14 Направляющая скольжения

I Вал

II Вал

III Вал

IV Вал

V Вал

VI Вал

VII Вал

VIII Вал


