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 МАТЕРИАЛЫ КОНФЕРЕНЦИЙ 

Единой чертой сверху обозначены вектора, имею-
щие одинаковые направления.

Используя приведенные системы уравнений мож-
но найти на планах скоростей скорости всех трех то-
чек S, как показано на рисунке 2

Рисунок 2 – Нахождение скоростей точек Ассура  S1, S2, S3.

По известным скоростям точек Ассура становиться возможным найти скорость одной из точек трехпарного 
звена 3, а именно по - , по - , по - 

Далее легко находятся скорости других точек 
трехпарного звена 3.

Из трех приведенных решений наиболее предпо-
чтительнее является использование точки Ассура S3, 
скорость которой оказывается равной нулю.

Полный план скоростей механизма, построенный 
через точку S3 показан на рисунке 3. 

Рисунок 3 – Полный план скоростей механизма

При этом по известной скорости точки В скорости 
точек C и D были найдены из уравнений

Скорость точки С на плане найдена из пропорции
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При создании робототехнических систем широкое 
применение получили так называемые замкнутые ки-
нематические цепи, одно из звеньев которых исполь-
зуется в качестве схвата [1].

 

Рис. 1 – Кинематическая схема механизма

На рис. 1 представлена кинематическая схема 
двухуровневого замкнутого манипулятора. Его осо-
бенностью является то, что схват приводится в дви-
жение от двух приводов, обозначенных угловыми 
скоростями ω1 и ω42.

 Исследуем механизм графоаналитическим мето-
дом, имея целью найти скорость выходной точки ма-
нипулятора G.

Скорость точки А определится уравнением: 
, где VАО1 = ω1 · l АО1. Из полюса плана ско-

ростей р (рис. 2) строим вектор скорости  ⊥ АО1. 
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Скорость точки С определится из уравнений

Скорости точек В и d находятся из подобия:

 ,
 где ab и ac есть вектора, определяющие скорости 

VAB и VAC соответственно,

 ;   , 
где ad  есть вектор, определяющие скорости VAD, 

.
Скорость точки E и последующие точки F и G 

определятся  двумя угловыми скоростями ω1 и ω42 ,

   
где VEB = ω42 · l EB.
На плане скоростей (рис. 2) из точки b строим 

вектор скорости  ⊥ ЕВ и направленный в сторону 
вращения звена.

Рис. 2 – План скоростей

Скорость точки F  определится из уравнений

Скорость точки G находится из подобия:

 
где eg и ef есть вектора, определяющие скорости 

VEG и VEF соответственно,  

.
Угловые скорости звеньев определяются зависи-

мостями: 
звено 2  

звено 3  

звено 4 , 

звено 5  

звено 6 
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Уникальной особенностью механизма Посселье-
Липкина, называемого инверсором, является возмож-
ность воспроизведения одной из его точек абсолютно 
прямолинейного движения. В приведённом на рисун-
ке 1 инверсоре PBCDAP1 именно точка C движется 
теоретически строго по вертикальной прямой .


