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Abstract
В данной статье на основе примнение компьютерной графики при исследовании кинематики Бипланетарный
механизм с одной степенями свободы, освещаются вопросы исследования закономерности изменения функции.
Исследование в данной области даёт возможность получить для Бипланетарныймеханизм с тремя и более степенями
свободы более широко распространение. Вследствие этого даётся возможность при малом числе колёс получить
большие передаточные отношения звеньев, на который получен предварительный патент№4788 РУз
«Биланетарныймеханизм»
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Введение

Бипланетарные механизмы подразделяются на
передаточные и направляющие. Результаты наших
исследований данный класс механизмов позволяет
получить значительный кинематический эффект,
что делает их весьма перспективными, при создании
новых технологических машин, рабочие органы
которых осуществляют интенсивное взаимодействие
с обрабатываемой средой . В настоящее время, в
Республике Узбекистан ив других странах, исследования
Бипланетарный механизм с переменными отношениями
звеньев с различными степенями свободы, практически не
проводятся.
В связы с этом проведение исследований по

моделированию кинематики Бипланетарный механизм
с постоянными и переменными передаточными
отношениями звеньев с одной, двумя и тремя степенями

свободы является актуальной проблемой для создания
высоко эффективных машин, реализируюших новые
технологии. Существуют различные способы задания
функций: аналитический, словестный, а также
графический. Иногда график являются единственно
возможным способом задания закономерности. При
широко используется в технике, лежит в основе работы
компьютерной графики. Однако, несмотря на значительное
распространение этого способа, в ТММ недостаточно
полно освещаются вопросы исследования закономерности
изменения функции. Применение информационной
технологии при исследовании кинематики БПМ с одной
степенью свободы, объясняется тем, что уравнение
где: xcyc–«G»oxoy; r2, r3, rH – ; u21, u(43–). – , u(21 =)u(43 =

)3[1]x – y(c–)toxtoy.., t–ty, xb – x; (I)c, t–tx, yb – y.
Закономерности изменения проекции траектории точки

«G» бисателлита БПМ, с постоянными передаточными
отношениями звеньев, приW=1, где 1- проекция траектории
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Figure 1

Figure 2

точки «G» бисателлита на ось ox и 2- проекция траекторий
точки «G» бисателлита на ось oy.
Данный график и последующие графики получены при

следующих r(1 =)280; r(2 =)70; r(3 =)40; r(4 =)160; t =
1…13c;nH = 5, 0,KHA – kha., 12t, .
В частности, кривая 1 с начала отсчета до t=1,2 с, плавно

достигает максимального значения с 1,1 м до 0;5 м. Далее
в интервале 1,2⋯6,3 с кривая 1 монотонно уменьшается
до значения –0,5 м, что является самым минимальным
значением, при котором она пересекает нулевую отметку
три равномерности (t=2,20;2,50;3,50 c ) далее монотонно
увеличивается и опять достигает максимум значения 0,5 м
при t=11,70 с. Как видно из равномерности xc(t)yc(t), , x = y =
0.12.
Сравнение кривых 1 и 2 показывает, что они отличаются

лишьтем, что сдвинутыодна относительно другой вдоль оси
ox и oy на величину 0,19 м, а вдоль оси ot на величину 0,45 с.
При выше значениях t, xc(t)yc(t)0, 5..
0,5≤xc(t)≤0, 20, 5≤yc(t)≤0, 5.u(21 =)u(31 =)3., ,w =

1, «G».«G».«G», ,w = 1.
Область определения: -∞≤t≤+∞. Область значений

функции для БПМ при w=1, от 0,8 до 0,8. График функции
симметричных не относительно координатных осей.
Кривые 1 и 2 пересекают нулю линию двенадцать раз.
Функции имеют двадцать четыре точки пересекаются, из
них: двенадцать являются вогнутыми, а ещё двенадцать
выпуклыми точками, при различных значениях t.
Закономерности изменения проекции траектории точки

«G» бисателлита БПМ, с постоянными передаточными
отношениями звеньев, приW=2, где 1- проекция траектории
точки «G» бисателлита на ось ox и 2- проекция траекторий
точки «G» бисателлита на ось oy.
Кривая 1 при t=0 xc1(t) = xc2(t) = xc3(t) = 0, , , ..xc1 =

–0, 57/It = 0, 70c); xc2 = –0, 5/(t = 0, 65c); xc3 = –0, 37/t =
0, 70c)..«G»ox, 2 – «G»oyxc1∙ = 0, 67/c(t = 1, 70c) : xc2∙ =
–0, 82/c(t = 1, 8c)xc3∙ = 0, 77/c(t = 2, 00c).
Закономерности изменения проекции траектории точки

«G» бисателлита БПМ, с постоянными передаточными
отношениями звеньев, приW=3, где 1- проекция траектории
точки «G» бисателлита на ось ox и 2- проекция траекторий
точки «G» бисателлита на ось oy.
Изображены в качестве примера закономерности

изменения проекций ускорения точки «G»
бисателлита [2] Из полученнқх зависимости

Figure 3

Figure 4

видно, что поведение изменения составляющих
x(c∙∙)(t)y

(
c∙∙)(t)«G»., x

(
c∙∙)(t)1ox.xc1

(∙∙) = 0, 57/2; xc2(∙∙) =
–1, 45/2xc3(∙∙) = –1, 80/2t = 0, , : xc1(max)(∙∙) = 1, 95/2t =
1, 25; xc2(max)(∙∙) = 2, 08/2t = 1, 15cbxc3(max)(∙∙) = 1, 88/2t =
1, 20c., x(c∙∙) : xc1(∙∙) = –1, 74/2, t = 2, 20c; xc2(∙∙) =
–1, 81/2t = 2, 15xc3(∙∙) = –1, 62/2t = 2, 20c; t =
4, 15xc1(min)(∙∙) = –2, 05/c2; t = 10, 55cxc2(min)(∙∙) = –1, 85/c2t =
4, 18cxc3(min)(∙∙) = –1, 95/c2.[3].
Симметрична относительно оси ординат

(ox)(c∙∙)(oy)(c)
(∙∙)2, 2.«G»12; –∞≤t≤ + ∞.12 – ∞≤t≤ + ∞.

Выводы

1.На основе анализа конструкций существующих БПМ
разработаны их рациональные схемы, а также их
структурная и функциональная классификации.
2.Составлены аналитические зависимости для

определения кинематических характеристик БПМ
с постоянными и переменными передаточными
отношениями звеньев с одной, двумя и тремя степенями
свободы, на стадии проектирования.
3.Разработаны программы для реализации

аналитических зависимостей описывающих
кинематические характеристики БПМ с постоянными
и переменными передаточными отношениями звеньев с
одной, двумя и тремя степенями свободы на ЭВМ.
4.Установлены закономерности измерения скоростей и

ускоренийточкибисатилета дляБПМсодной, двумяитремя
степенями свободы. Выявлено формы солнечного колеса
БПМ с одной степенью подвижности на закономерности
движения точки бисатиллета
5.Методика кинематического расчёта БПМ с

постоянными отношениями звеньев используется при
проведении лабораторных и практических занятий в
ТГТУ,ТХТУ и СКИ.
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