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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.   

ي عممممثرررك معلاممممي  م ممممر   م  ممممر ر  قممممي أ ءممممإ   تسممممقن تت امممميو ر حقلاممممإتر ءي اممممأ

معلقممممميو را و  را اممممميو ر لسممممماى   ر قعتمممممتسم  لممممم   رممممم  ر   مممممإ   تسمممممقن 

عرنمممميمي ر  لالاممممم ر ممممت  يماحة را ممممة  ةن قمممم  ر قاحيناحامممم    ءزممممم  ر لممممررمي ر   ت مممما 

آدرمممممز علاسمممميا ر قعلقمممميو ر لار امممم   ر ت  يماحامممم   ةرسممممي   من قمممم  ر رسممممي  ر مممم  يدأر 

 م[2,1]إ   ر  ي اب ر عتد  

  ممممتا امممم ر ر عقممممم إ مممم  إرممممررك تلالاممممم ءر ممممة ا امممم   رنمممم  م ز تمممم  مسممممىلا  

 ردمزم  عي   تر  ءزم  عررمي ر  لالام ر ت  يماحة را ة  ةن ق  ر قاحيناحا 

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. 

    ممممر ر  قممممإوب ر لاي ممممإعة ا امممم  ر حرنمممم  ر ق ز مممم  ر  ممممة تمممم  تىإ راممممي  ممممة 

  ام تمممم  1 ممممة ر  ممممحم  ردمممممز عممممررمي ر  لالاممممم ر ممممت  يماحة را ممممة  ةن قمممم  ر قاحيناحامممم 

ت مممقا  را اممم    لاإ مممم ر لار ممم  ر  ردد ممم   لقحمممل  إ ممم  ءر ممم  د  رناممم    لممم   ممملام 

ر ق ممممي   إ مممم  ر لار مممم  ر ت  رنامممم   عقممممإد ر قر مممم   ممممة ملار مممميو ر ء ممممرر  ر ممممتر لة   

ي عآ ا  ر حرن م   ر عح  صلاانم  تسق  ا ه را ا  م ضأ

 قممممت ر  رأمممم ي ملأ رقاممممت ر رسممممي  ر ق ضممممق    ممممة ر   ممممي  قاممممت ر ت ر مممم  صمممملل  

يم ر عقممممإد ر قر تممممة اممممإ    ممممر م ممممىإرنة عي قعلقمممميو ر  ي امممم   ر ىممممإ    40 -تقيمممممأ

   ممممر م ممممىإرنة ع  مممم  قىممممر  – مممم ي قضمممماب ر  إصممممام  1 - مممم   ن مممم  ر تىممممر 

 ممممم    5 – ممممم   ر  ت مممممي   5 –م مممممإرتط مسممممم ىا و  ر ىمممممإ   – ممممم ي م ز ممممم   1

   م 2 –ر عق   ر سق    

 شقم إن يك نقإوب ءي إعة ا ا  ر حرن   ر ق ز   ر قررءم ر  ي ا  

  رن ي -م إن يك رس  ا ت ة  1

 م ز    ل  مسي   معا   من ر عقإد ر قر تةي -م إن يك رس  ا ت ة  2

 م إن يك قضاب تإصام  رعط ر عقإد ر قر تة  ر ق ز  ي3

 م إن يك ت ب ءر ة د  رنة عان ر عقإد ر قر تة  ر  ضي4

م إن ممممميك ت ب ءر مممممة د  رنمممممة عمممممان ر عقمممممإد ر قر تمممممة  قضممممماب ر  إصمممممام  5

  قضاب ر  إصام  ر ق ز  ي

 م إن يك ت ب ءر ة رن تي ة عان ر  ض  ر ق ز  ي6

 م ألط تر    د  رلأ ر عقإد ر قر تةم7
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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 ف 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. 

 مممقن   مممي ر  لالامممم ر لار مممة ر ممم ط تممم  إرمممررحه ا اممم  ر رر عممم  ر قسمممىلا  عت ر ممم  

طلاعممم  ءر ممم   مممم  رعمممط ممممن   رعمممط را اممم  ع مممحم  رأمممن  عي أمممي   إ ممم  ر لا مممإ  

 لممممم  ر   مممممي ل ر لار اممممم   حمممممم  رعمممممطم  ممممم   تلات مممممت ر ىلاعممممم  ر  إر تاممممم   لار ممممم  

ر ق ز مممم  مممممن  مممم   ر لار مممم  ر ت  رنامممم   لحرنمممم   نتممممم امممم ه ر لار مممم  مممممن  مممم   

 م يصم ر ق  ل  إ   ر ع يصر ر ق لتا  من را ا م

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. 

ر   ممممي ي ر  ممممة تمممم  ر لا ممممإ   لا ممممي ت  مممم  ع ممممحم راممممت مممممت ر ق ممممياا  ر   ر مممم  

 لار مممم  آ امممميو ر رر عمممم  ر قسممممىلا    قحممممن ر مممم  ترم ي    ممممقا   تلاسممممان م ممممم امممم ه 

 را ايوم
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