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Рассмотрен синтез четырехзвенных рычажных механизмов 
(кривошипно-ползунный и кривошипно-коромысловый). 

Постановка задачи.  
На заданном повороте кривошипа требуется получить постоянный 

аналог скорости выходного звена (ползуна или шатуна). В качестве метода 
синтеза применяется синтез по трем   положениям (Рис. 1.) Результатом 
синтеза является теоретическое определение размеров звеньев l1 и l2[1]. 

 
e – эксцентриситет; 
s0 – начальная координата 
выходного звена; 
Δs3 – рабочее перемещение 
выходного звена  

         Рис. 1. Синтез по трем положениям 
 
Задачи исследования: 
1. Сравнить функцию положения (Рис. 2а) и аналог скорости 

синтезируемого механизма (Рис. 2б) и заданной функции. 
2. Назначить допускаемые отклонения для кривошипа и шатуна и 

построить функцию ошибки.  
Основные формулы: 

 
Vq – аналог скорости; 
φн – искомая величина. 
 

 
     φ Є (φн; φк ) 
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где δS1(φ) –рассогласование заданной функции положения и теоретической; 
δVq(φ) – рассогласование заданного аналога скорости и теоретического. 

Функция ошибки: 
 

   φ Є (φн; φк ) 
 

где ΔS1(φ) – функция ошибки для экспериментальной функции положения и 
теоретической; 
ΔVq(φ) – функция ошибки экспериментального аналога скорости и 
теоретического. 

 
 

 
Рис. 2а. Точность воспроизведения 

функции положения 
Рис. 2б. Аналог скорости для 
полученного механизма и дано 

сравнение с заданным 
 
    Для заданных отклонений длин кривошипа и шатуна построены 

функции ошибки выходного звена (ползуна и шатуна) для функции 
положения (Рис. 3а) и аналога скорости (Рис. 3б). 

 
Рис. 3а. Функция ошибки для 

функции положения 
Рис. 3б. Функция ошибки для 

аналога скорости 
 

Вывод: 
В случае если даны допустимые отклонения функции положения и 

аналога скорости, полученные результаты позволяют судить о приемлемости 
результатов синтеза 
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