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Введение المقدمة  
Компьютерные технологии в настоящее время позволяют более быстро 

и полно производить исследования параметров простых и сложных машин и 

механизмов. В частности, инженерный программный комплекс 

MSC.ADAMS позволяет производить расчеты кинематических и 

динамических параметров тел и систем тел на основе численных методов[1, 

2]. 

Цель работы – провести кинематический анализ плоского кривошипно-

ползунного механизма с использованием программного комплекса 

MSC.ADAMS.   

تسمممممميا تالكمممممم ح ليًي كممممممأتح ث يكرمممممم  امممممم ححل   ا مممممم     ممممممح      ممممممح ل  يمممممم  ر ثممممممأ  

معليمممممممم ح لي ح  لييكمممممممم ح لي سممممممممكصو  لييعامممممممم     لمممممممم   حمممممممم  لي  ممممممممأ   تسمممممممميا 

احنمممممم م  لي  لكمممممم  ليمممممم ةل مكًك لييممممممك ي ن يممممممو لييكً نكًكممممممو   ثزمممممممو لي ممممممحلم  لي ل  ممممممكو

آدلمممممممز ا سمممممم ل لييعليمممممم ح لي ح كممممممو  لي ةل مكًكممممممو ي حسمممممم     ن يممممممو ل حسمممممم   ل مممممم ل درل 

  [2,1]إي  ل   يكب ليع دةو

ة مممممم ا عمممممم ل ليعيمممممم  إيمممممم  إحممممممحل  ت لكمممممم  ثح ممممممك ييكممممممو  حنمممممم  ملزياممممممو مسممممممص و 

 لدمز  يك ي ن يو لييكً نكًكوا     ل  ثزمو احلم  لي  لك  لي ةل مكًك لي

Результаты и обсуждение النتائج والمناقشة 
Разработанная в MSC.ADAMS компьютерная модель кривошипно-

ползунного механизма приведена на рисунке 1, б. Механизм предназначен 

для преобразования возвратно-поступательного движения поршня во 

вращательное движение (например, во вращательное движение коленчатого 

вала в двигателях внутреннего сгорания), и наоборот. Механизм также 

называют кривошипно-шатунным. 

Все тела, входящие в исследуемую систему, принимались абсолютно 

твердыми. Кривошип представляют собой цилиндрический элемент со 

следующими параметрами: длина – 40 см, радиус – 1 см; шатун – 

цилиндрический элемент радиуса 1 см; ползун – прямоугольный 

параллелепипед: длина – 5 см, высота – 5 см, глубина(толщина) – 2 см.  

Создание компьютерной модели кривошипно-ползунного механизма 

включало следующие этапы:  

1) создание геометрического тела – кривошипа;  

2) моделирование ползуна на заданном расстоянии от кривошипа;  

3) создание шатуна, соединяющего кривошип, и ползун;  

4) создание вращательной кинематической пары между кривошипом и 

землей;  

5) создание вращательной кинематической пары между кривошипом и 

шатуном, шатуном и ползуном;  

6) создание поступательной кинематической пары между землей и 

ползуном;  

7) задание угла поворота кривошипа. 

 ة  مممممممح ليليمممممممأية لي   مممممممأاك ييكمممممممو ليًحنممممممم  لييلزيممممممم  لي مممممممك تممممممم  تصأةحعممممممم   مممممممك 

  ل  تمممممم  1 مممممك لي مممممً   لدممممممز امممممحلم  لي  لكممممم  ليممممم ةل مكًك لييمممممك ي ن يممممممو لييكً نكًكمممممو

ت ممممميك  لييكمممممو ي  أةممممم  لي ح مممممو لي حددةمممممو يليًممممم   إيممممم  ثح مممممو د  لنكمممممو   لممممم   ممممم ك  

 مممممك م ح ممممم ح ل ث مممممحل  ليممممم ل لك    ليي ممممم    إيممممم  لي ح مممممو لي   لنكمممممو يعيمممممأد لييح ممممم 

  ليعً  ص كا   تسي  ع ه لييكو  ةضر  اآيكو ليًحن  

 قمممممم  ل  ح ممممممل   م حيكممممممف ل حسمممممم   ليي ضمممممميلو  ممممممك ليل مممممم   قكمممممم  لي  ل ممممممو صممممممل و 

ممممممم   ليعيمممممممأد لييح امممممممك عمممممممأ  ل مممممممح   مممممممصألنك ا ييعليممممممم ح لي  يكمممممممو  ليصمممممممأ    40 -تي مر

 ممممممصألنك ال مممممم  قصممممممح  ل ممممممح   – مممممم   قضممممممكب لي أصمممممك   1 - ممممم   ن مممممم  لياصممممممح 

 مممممممم    5 – مممممممم   ل  ت مممممممم    5 –م ممممممممأللات مسمممممممم صك ح  ليصممممممممأ   – مممممممم   ملزيمممممممم   1

     2 –ليعي   ليسي   

 شي  إن    نيأية ث  أاك ييكو ليًحن   لييلزي  لييحلث  لي  يكو 

  حن   -  إن    حس  عل  ك 1

 ملزي   ل  مس  و معكلو من ليعيأد لييح اك  -  إن    حس  عل  ك 2

     قضكب تأصك  ةحاط ليعيأد لييح اك  لييلزي    إن3

   إن    لا ة ثح ك د  لنك اكن ليعيأد لييح اك  ل  ض 4

  إن ممممممم   لا ة ثح مممممممك د  لنمممممممك امممممممكن ليعيمممممممأد لييح امممممممك  قضمممممممكب لي أصمممممممك   5

  قضكب لي أصك   لييلزي  

   إن    لا ة ثح ك لن ا يك اكن ل  ض  لييلزي  6

  اك     ط لال ةو د  لم ليعيأد لييح7
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 Рисунок 1– Расчетная схема (а) плоского кривошипно-ползунного механизма, разработанная в среде инженерного анализа MSC.ADAMS компьютерная модель (б) и 

полученные на основе компьютерного моделирования кинематические параметры ползуна (в) 
 

  ، ونموذج حاسوبي )ب( والمعلمات الحركية للمنزلقة التي تم الحصول عليها على أساس النمذجة الحاسوبية )ج(MSC.ADAMSمخطط حساب )أ( لآلية منزلقة مرفقية مسطحة، تم تطويرها في بيئة تحليل هندسي  - 1الشكل  

Проведенный кинематический анализ плоского рычажного механизма 

позволил наглядно изучить характер движения каждого звена механизма, а 

также получить кинематические характеристики каждого звена. 

Гармонический характер движения ползуна обусловлен вращательным 

движением кривошипа и передачей этого движения через шарнирные 

соединения на остальные элементы механизма. 

 ممممميا يلممممم  لي  لكممممم  لي ح مممممك ليممممم ت تممممم  إحمممممحل ه ييكمممممو ليحل عمممممو لييسمممممص و ا  ل مممممو 

ط كعممممو ثح ممممو  مممم   لاممممط مممممن   لاممممط لييكممممو ا ممممً   ل مممما  ا   مممم  و إيمممم  لي  ممممأ  

لي أل اكمممممممو ي ح مممممممو  لممممممم  لي  ممممممم  ر لي ح كمممممممو يًممممممم   لامممممممط  ةممممممم   ت  ةممممممم  ليص كعمممممممو 

لييلزيمممممم  مممممممن  مممممم   لي ح ممممممو لي   لنكممممممو يلًحنمممممم   نامممممم  عمممممم ه لي ح ممممممو مممممممن  مممممم   

 م  ص  ليي  لو إي  ليعل صح ليي  اكو من لييكو 

Заключение  الخاتمة 
Полученные результаты находятся в хорошем согласии с 

теоретическими представлениями о движении плоских рычажных 

механизмов и могут быть использованы для проектирования и 

оптимизации подобных механизмов. 

ليل مممممم    لي ممممممك تمممممم  لي  ممممممأ   لك مممممم  ت  مممممم  ا ممممممً  حكمممممم  مممممممف ليي مممممم عك  ليل حةممممممو 

ي ح ممممممو آيكمممممم ح ليحل عممممممو لييسممممممص و  ةيًممممممن ل مممممم   لم   ي  مممممميك   ت سممممممكن م مممممم  عمممممم ه 

 لييك ح 
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