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На рис. 3 видно, что значение максимальных эквивалентных напряжений  
в стенте при его полном раскрытии не превышает 330 МПа, что значительно меньше 
предела прочности материала, из которого он изготовлен.  

В результате проведенной работы построена численная модель взаимодействия 
«дилатационный баллон – стент – артерия», с помощью которой проведено исследо-
вание их НДС. Определены уровни и зоны максимальных напряжений и деформа-
ций. Установлено, что уровень максимальных напряжений в артерии и бляшке 
меньше для данного дизайна стента ячеистой структуры. 
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Приведены результаты кинематического исследования плоского рычажного механиз-
ма высокого класса аналитическим методом. Представлены формулы, позволяющие опре-
делить кинематические параметры звеньев механизма.  
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Одной из задач современного машиностроения является создание новых, пер-

спективных машин и механизмов, в состав которых входят структурные группы Ас-
сура высших классов (III, IV и далее). Связано это, прежде всего, со сложностью по-
лучения необходимых точных траекторий движения рабочих органов машины для 
обеспечения выполнения технологического процесса. Кинематика таких механизмов 
описывается системами нелинейных уравнений, имеющих не менее шести вариантов 
решений (по числу возможных сборок механизма). Поэтому разработка методов ки-
нематического анализа механизмов высоких классов является весьма актуальной за-
дачей. Цель работы – изучить кинематические параметры плоского рычажного  ме-
ханизма высокого класса, содержащего группу Ассура IV класса. 

В данной работе будем изучать простейший механизм, содержащий одну груп-
пу Ассура IV класса с вращательными кинематическими парами. Такая структурная 
группа состоит из четырех звеньев 3, 4, 5 и 6 (рис. 1). Входными параметрами для 
кинематического анализа механизма являются длины звеньев ,OAl  ,ABl  ,AСl  ,BCl  ,BDl  

,СЕl ,DEl  ,FDl  ,FEl  Fx , Ey  (рис. 1) и кинематические параметры входного звена 2.  
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Рис. 1. Схема механизма и  расположение двух контуров 

Для определения кинематических параметров звеньев 3, 4, 5 и 6 выделим два 
векторных контура OABDFO  и OACEFO (рис. 1). Векторные уравнения этих конту-
ров имеют вид: 

 ,FDFBDABA rrrrr


  .FEFCEACA rrrrr


   (1) 

Проецируем векторные уравнения (1) на координатные оси x и y. В результате 
получим систему 4-х нелинейных уравнений с неизвестными углами ,3  ,4  ,5 6 : 

  43 coscos BDABA llx  

 ;sinsinsin,cos 6436  FDFBDABAFDF lyllylx  

    5
*
3 coscos CEACA llx  

   .sinsinsin,cos *
65

*
3

*
6  FEFCEACAFEF lyllylx  

   

Здесь ,cos 2 OAA lx  ,sin 2 OAA ly  ,2 3
*
3  ВAC  ,6

*
6  DFE  

    .2/arccos 222
ACABBCACAB lllllВAC   

Решение системы нелинейных уравнений (2) было найдено численными мето-
дами с помощью математического пакета MathCad. Так как данная группа Ассура 
имеет 6 возможных сборок [4], то выбор единственного верного решения определял-
ся корректным заданием начального значения углов ,3  ,4  ,5 .6  Здесь началь-

ное приближение положений звеньев механизма было получено из построения ме-
ханизма методом планов. Продифференцируем по 2  систему уравнений (2): 

(2)
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Продифференцируем по 2  систему уравнений (3): 
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соответственно на ось x и y. Система уравнений (3)–(5) представляет систему восьми 
линейных алгебраических уравнений с четырьмя неизвестными аналогами угловых 

скоростей звеньев 
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ем с помощью математического пакета Mathcad.  
Приведем здесь некоторые результаты кинематического расчета механизма при 

следующих входных параметрах: 2  50°; 12,0OAl м; 6,0ABl  м; 6,0ACl  м; 

6,0BCl  м; 8,0CEl  м; 2,1BDl  м; 7,0FDl  м; 7,0FEl  м; 0,1DEl  м; 9,1Fx  м; 

28,0Fy  м.  
На рис. 2 показаны кинематические параметры звена 3. 
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Рис. 2. Кинематические параметры звена 3:  
координата 3  – сплошная линия; аналог скорости 23 /  dd  – пунктирная линия; 

аналог ускорения 2

23

2 /  dd  – штриховая линия 

Представленный в работе алгоритм проведения кинематического анализа плос-
кого рычажного механизма с группой Ассура IV класса позволяет определить кине-
матические параметры механизма с целью дальнейшего анализа и синтеза такого 
механизма. 
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