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АЛГОРИТМ РЕШЕНИЯ ЗАДАЧИ

Рассмотрим задачу определения кинематических параметров звеньев

механизма, изображенного на рис.1.

Рисунок 1. – Шарнирный четырехзвенный механизм.

Исходные данные: lO1A = l1; lАВ = l2; lВС = l3; lОС = l4; ω1 = const. Угол φ1

– обобщенная координата механизма, определяющая положение кривошипа.

Необходимо определить углы φ2 и φ3, определяющие положения шатуна 2 и

коромысла 3, угловые скорости этих звеньев ω2 и ω3, а также их угловые

ускорения ε2 и ε3.

Векторный контур, образованный звеньями механизма, можно

представить уравнением: 4321 llll =++ . Проектируя это векторное уравнение

на оси х и у, получаем
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так как φ4 = 0°, то sin φ4 = 0, cos φ4 = 1.

Введем следующие обозначения:
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Тогда система уравнений (1) примет вид:
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Введем для удобства обозначения:
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Тогда после соответствующих замен и преобразования системы

уравнений (3) получим:
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Угловые скорости и угловые ускорения звеньев 2 и 3 определим,

продифференцировав уравнения (1) по времени t и выполнив необходимые

преобразования:
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При кинематическом исследовании стержневого механизма за нулевое

удобно принять одно из крайних положений механизма, поэтому в

программе расчета предусмотрен расчет начальной угловой координаты

кривошипа φ10 по формуле ,
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прибавляется задаваемый шаг Δφ1.
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По алгоритму составлена программа расчета кинематических

параметров и построения их графиков для всех возможных вариантов сборки

механизма, представленных на рис.2, написанная на языке С++.

 

Рисунок 2. – Варианты сборки механизма:

а, б – первый вариант сборки; в, г – второй вариант сборки.
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ПОРЯДОК РАБОТЫ С ПРОГРАММОЙ

1. Запустить программу Кинематика.exe;

2. Заполнить форму исходными данными:

Рисунок 3. – Окно для ввода исходных данных.

3. Для расчета кинематических параметров звеньев механизма нажать

кнопку Таблица.

4. Для вывода графиков зависимостей параметров движения звеньев 2 и

3 от общей координаты φ1 необходимо нажать кнопку Графики.
Чтобы скопировать таблицу или графики, необходимо нажать комбинацию клавиш

на клавиатуре Alt и Print Screen.

Поле для ввода
значения lO1A = l1

Поле для ввода
значения lАВ = l2

Поле для ввода
значения lВС = l3

Поле для ввода
значения lОС = l4

Поле для ввода
значения ω1

Поле для ввода
шага Δφ1
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ПРИМЕР РЕШЕНИЯ ЗАДАЧИ

Таблица результатов расчета по программе и графики, представленные

на рис. 4 и 5, соответствуют исходным данным, приведенным на рис.3.

Рисунок 4. – Результаты расчета по программе, сведенные в таблицу.

Рисунок 5. – Результаты расчета по программе, выведенные в графики.
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Рисунок 5. – Пример масштабирования графиков.

Составители: ст. препод. Э.Л. Гордиенко
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