1. Структурный анализ механизма.
Цель: Определить подвижность механизма и расчленить его на структурные группы для облегчения силового расчета.
1.1Описание механизма.
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Рис.1.Кинематическая схема кривошипно-ползунного механизма

Механизм представляет собой шестизвенный рычажный механизм.

звено 1 - кривошип ОА равномерно вращается вокруг неподвижной оси Оz ,

звено 2 - шатун АВ совершает плоскопараллельное движение,

звено 3 - ползун В движется поступательно вдоль прямой ОВ,

звено 4 - шатун АС совершает плоскопараллельное движение,

звено 5 - ползун С движется поступательно вдоль прямой ОС,

звено 6 - неподвижная стойка.

Ведущим звеном механизма является кривошип 1.

1.2Определение подвижности механизма.

Рассматриваемый механизм является плоским, т.е. движение всех звеньев происходят в одной плоскости.

Подвижность плоского механизма определяется по формуле Чебышева:

W = 3 · n - 2 · pH - pB,  

где   n - количество подвижных звеньев механизма,

  pH - количество низших кинематических пар (контакт осуществляется по поверхности),

        pB - количество высших кинематических пар (контакт осуществляется по линии или в точке).

         n = 5 (общее количество звеньев, не считая неподвижную стойку).

Кинематические пары:

	Соединяемые звенья
	Вид пары
	Класс пары

	1 -6
	вращательная В
	низшая

	1 - 2 
	вращательная В
	низшая

	1 - 4
	вращательная В
	низшая

	2 - 3
	вращательная В
	низшая

	3 - 6
	поступательная П
	низшая

	4 - 5
	вращательная В
	низшая

	5 - 6
	поступательная П
	низшая


Из таблицы видно, что все кинематические пары рассматриваемого механизма низшие, то есть количество низших кинематических пар pH = 7 (все кинематические пары, рассмотренные в таблице), а количество высших кинематических пар pВ = 0.

Итого: n = 5, pH = 7, pB = 0.

Определяем подвижность механизма:

W = 3 · n - 2 · pH - pB = 3 · 5 - 2 · 7 - 0 = 15 - 14 -0 = 1.

Величина подвижности (W = 1) говорит о том, что положение механизма в пространстве определяется одной обобщенной координатой. Такой механизм является оптимальным, так как он подвижен (W > 0) и его можно привести в движение одним приводом. 

1.3 Выявление структурных групп механизма.

Разбиение механизма на структурные группы облегчает выполнение силового расчета. Механизм разбивается на начальное звено (ведущее звено со стойкой) и структурные группы Ассура. Характерной особенностью структурных групп Ассура является их неподвижность (подвижность равна нулю) и их статическая 

определимость.

1.  Начальное звено состоит из кривошипа 1 и стойки 6. Подвижность этого звена 

    W =1. (возможно вращение кривошипа вокруг стойки)
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Рис. 2. Начальное звено 

2.  Структурная группа Ассура, состоящая из звеньев 2, 3, 6. Подвижность группы W = 0.
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Рис. 3. Диада 2-3 

3.   Структурная группа Ассура, состоящая из звеньев 4, 5, 6. Подвижность группы W = 0.
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Рис. 4. Диада 4-5

Подвижность механизма может быть также вычислена сложением подвижностей всех его частей: W = 1 + 0 + 0 = 1.

