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Диаметра основной окружности; 

Диаметра окружности головок; 

Угла зацепления основной рейки. 
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В теории механизмов и машин для силового исследования механизмов 

традиционно используется метод кинетостатики, основанный на принципе 

Даламбера [1, 2]. Однако использование этого метода приводит к тому, что 

такие действенные методы исследования, как общие теоремы динамики, не 

находят применения в курсе теории механизмов и машин. В статье показано, 

как можно применить эти теоремы для силового расчета рычажного 

механизма (рис. 1). 

 

Рисунок 1. Схема кривошипно-ползунного механизма. 
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Силовой расчет можно выполнить только для статически определимых 

кинематических цепей. Такими кинематическими цепями являются группы 

Ассура (рис. 2).  

 

 

 

 

 

 

Рисунок 2. Схема сил, действующих на группу Ассура. 

Если на основании теоремы о движении центра масс записать 

соответствующие выражения для звеньев 2 и 3, а затем их сложить, то 

получим 
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Рисунок 3. Схема сил, действующих на начальное звено. 

Реакция 01R  в кинематической паре О находится из уравнения 

движения центра масс звена 1. 

Таким образом, в силовом исследовании механизмов, наравне с 

традиционным методом кинетостатики, основанным на принципе Даламбера, 

можно эффективно использовать общие теоремы динамики. 
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В планетарно-кривошипных зубчатых механизмах с эвольвентным 

зацеплением в контакте находятся до 2/3 числа зубьев сателлита, что 

позволяет без поломок длительное время выдерживать большие ударные и 

пиковые нагрузки. Принцип работы зацепления и отработанная технология 

изготовления гарантируют 20000 часов непрерывной работы при постоянной 


