
4. Определяне на основните размери 
на гърбичните механизми с плоско 

изпълнително звено (тарелка).

Условие за изпъкналост на 
профила



00 >++= iii SRxρ

Sx

Sd
Sd

dt
Sd

k
aqa

OA
l

OA
ak

aaaa

i

A

A

OAA
a

c
A

t
AAA

′′=

′′====

===

++=

2
1

2

2
2
1

2
1

2

2

2
2

2
1

2
13

232332

ω
ϕ

ω

ω

ω
ω

rrrr

00 >′′++= SSR iiρ



00 >++= iii SRxρ

ix
0R

iS

iρ

iOa SOal ′== 22 Sqaxi ′′== 2



КИНЕМАТИЧЕН СИНТЕЗ И ТОЧНОСТ 
НА РАВНИННИТЕ ЛОСТОВИ 

МЕХАНИЗМИ

Задачи на синтеза:
• Осъществяване на зададен закон на 

движение.
• Осъществяване на зададена траектория на 

точка.
• Осъществяване на зададено движение на 

равнина.



Осъществяване на зададен закон на движение.
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Аналитичен синтез по зададени 
стойности на функцията на положението 
и на първата преводна функция.
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Графичен синтез на четиризвенни механизми 
по две зададени положения на водещото и 
изпълнителното звено

1. Шарнирен четиризвенник
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2.Коляно-мотовилков механизъм
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Графичен синтез на четиризвенни 
механизми по зададени крайни 
положения на изпълнителното звено:
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Графичен синтез на четиризвенни механизми 
по зададен коефициент на производителност:
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3. Осъществяване на зададено движение на 
равнина.



Графичен синтез на четиризвенни механизми 
по зададени три положения на мотовилката:



4. Допълнителни изисквания при синтеза
4.1 Условия за движение на звената на механизма. 
Ъгъл на предаване на силата:
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4.2 Условия за превъртане(геометрични условия) на 
механизма.
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Условия за превъртане на 
звено 1. 
Т.е. Съществуване на 
коляно.
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Пример за апроксимационен синтез на шестзвенен механизъм














