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МАТЕРИАЛЫ КОНФЕРЕНЦИИ
тяжелые плиты вручную поднимались по «подкат-
ным» путям, обеспечивающим траектории центров 

тяжести плит с небольшими углами наклона к го-
ризонтали.

Рис. 2

Рис. 3

4. Выполненное решение может быть положено в 
основу проектирования зубчатых передач, в которых 
отсутствует трение скольжения, приводящее к пре-
ждевременному износу существующих пар с эволь-
вентным зацеплением.
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Пусть движение плоскости с системой координат 
uOv относительно неподвижной системы xOy задано 
уравнениями

xA = xA(sA);
yA = yA(sA);
A = A(sA),

где sA – путь полюса А, а  – угол поворота подвижной 
плоскости относительно неподвижной.

Определим семейство точек подвижной плоско-
сти, для которых величина в данном положении пло-
скости соблюдается выражение

.
На основании соотношений 

определим геометрическое место точек, удовлетворя-
ющих заданному признаку, 

где  (величины с индексом р относятся к 
мгновенному центру перемещений).

Получено уравнение окружности радиуса 
, координаты центра O2 которой 

;
.

В подвижной системе координат uOv это уравне-
ние имеет вид

где координаты точки  находятся по фор-
мулам перехода между координатными осями
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Эта окружность в точке Р касается общей норма-

ли к центроидам n-n, прямые О1Р и О2Р взаимно пер-
пендикулярны (рис. 1).

Выражение скорости для произвольной точки 
подвижной плоскости в виде 

Отсюда касательное ускорение точки

или 
.

Принимая w = 0, получим Г = К, где 

.
Таким образом, при Г = К точки, лежащие на 

окружности, имеют касательные ускорения, равные 
нулю. Полученная окружность в кинематике имеет 
название «окружность перемены», а круг, ограничен-
ный ею, – круг «перемены», или «круг Брессе».

Если Г ≠ К, то эту окружность называют «услов-
ной окружностью перемены».

При В = ∞ круг Брессе стягивается в точку Р, а 
при В = 0 вырождается в прямую, совпадающую с 
общей нормалью к центроидам n-n.

Геометрическое место центров окружности для 
последовательных положений плоскости, опреде-
ляемое соотношениями, в общем случае называется 
«условной центрисой перемены», а при выполнении 
условия Г = К – «центрисой перемены».

Свойства круга Брессе.
Свойство 1. Отношение радиусов кривизны круга 

Брессе и круга Лагира не зависит от значения  и равно

При этом, если вр < 0, то центр круга Брессе ле-
жит на положительной полуоси общей касательной к 
центроидам –, а если вр > 0, то на отрицательном.

Таким образом, центр круга Брессе всегда нахо-
дится на общей касательной к центроидам. 

Свойство 2. Окружность перемены, для точек ко-
торой Г = К, разделяет подвижную плоскость на об-
ласти по признаку знака разности Г-К. В кинематике 
это области положительных или отрицательных каса-
тельных ускорений.

Свойство 3. В общем случае любая близлежащая 
к окружности перемены точка подвижной плоскости 
в произвольном ее положении входит в круг Брессе и 
выходит из него под острым углом.

СПОСОБЫ ЗАДАНИЯ ПЛОСКОГО ДВИЖЕНИЯ 
ТВЕРДОГО ТЕЛА ПО ГЕОМЕТРИЧЕСКИМ 
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В задачах по определению геометрических пара-
метров плоского движения твердого тела обычно ис-
пользуются известные кинематические соотношения, 
содержащие параметр времени. Вместе с тем, эти за-
дачи могут быть выделены в самостоятельную груп-
пу. Их решения можно получить на основе соотноше-
ний между перемещениями, рассматривая движение 
тела с подвижной системой координат uOv относи-
тельно неподвижной системы xOy (рисунок). 

Основной геометрической формой задания дви-
жения плоскости uOv будем считать 

xA = xA(sA);
yA = yA(sA);
A = A(sA),

где sA – путь полюса A (xA, yA),  – угол поворота тела.
Покажем необходимые соотношения.
Радиус кривизны траектории точки А

Координаты центра кривизны траектории точки А 

Мгновенный центр вращения P (МЦВ) находится 
на прямой OAA – нормали к траектории точки A.

Расстояние AP (мгновенны радиус точки А) 

. 
Координаты точки P в неподвижной системе xOy 

(уравнение неподвижной центроиды НЦ)

,    . 

Точка P подвижной плоскости совпадает с точкой 
P. Ее перемещение равно нулю. Назовем её мгновен-
ным центром перемещений (МЦП). Она соответству-
ет понятию мгновенного центра скоростей (МЦС). 
Координаты точки P в системе  (подвижная центро-
ида ПЦ) 

 


