TEKIS MEXANIZMLAR

KINEMATIKASI
~Reja:

»Kinematikani o rganish usullari.

»Mexanizmlarni turli xolatlardagi planlarini chizish

»Tekis mexanizm bo’g’in nuqtalarining tezlik va
tezlanish planlari

»Kinematik diagrammalar yordamida mexanizmlar
harakatini o rganish.




Mexanizmning kinematik analizida, mexanizm
xolatlar plani tuziladi va mexanizm bo’g’inlari
nugtalarining chiziqgli ko chishi, tezligi va
tezlanishlari, bo’g‘inlarining aylanish burchagi,
burchak tezligi va tezlanishlari aniglanadi. Bunda
bo’g’inlarga ta'sir etuvchi kuchlar hisobga olinmaydi.

e Mexanizmlar asosan yetaklovchi, uzatuvchi va
etaklanuvchi bo’g’inlardan tashkil topadi.

e Har ganday mexanizm ma'lum tartibda harakat

giladi, bu harakat yetaklovchi bo’g’indagi harakat
gonuniga bog lig. Mexanizmlardagi shu harakat
garshiligini o' rganish mexanizm kinematikasini
asosiy masalasidir
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Richagli mexanizmlar bir biri bilan V sinf kinematik juftlar
orgali bog’langan richaglardan yoki sterjenlardan iborat.
Richagli mexanizmlar gator afzalliklarga ega bo’lgani uchun
texnikada keng go’llaniladi. Chunki ularni ishlatish va
tayyorlash oson, ishonchliligi yuqori va katta kuchlarni uzatishi
mumkin. Bundan tashgari FIK yugori, sababi ishgalanish
kichikligi  va juft elementlarining chidamliligi. Albatta
kamchiliklardan holi emas kirish bo’g’in tekis harakat gilishiga
garamay chigish bo’g’inni tekis harakat qilishiga erishib
bo’Imaydi.




~ To'rt sharnirl

. mexanizmlar
' Elementar richagli Aylang} ch .
. mexanizmlar sudiralgichli
| mexanizm
J

Kulisalj mexanizm




To’rt sharnirli
mexanizmlar




Aylangich
sudiralgichli
mexanizm




Kulisali
mexanizm.

Tebranma toshli
kulisali mexanizm.




——— Ayrim Ayrim
" nuqtalarning nuqtalarning
Sl aree chizigli va chizigh va
tegishli . .
nuqélaming bo'g’inlarning bo’g’inlarning
trayektiriyalarini burchak burchak
aniqlash. teZI'lkllar}llm tezlanishlarinj
aniqlash,

aniqlash.
g L)




MEXAHUSMJIAPHUHI" KHHEMATHUK TAXJILJIU YCYJLUIAPH

/

Anaaumuk ycaaap

leomempuk
(MPUSOHOMEMPUK)

yeyarap

Anreebpaux
yevaaap

I'padpux
yevaaap

[papoanarumux
yeyaaap

Taxcpuba
yeyaaapu

1. Bexmop kou-
mypaapu ycyau.
2. Bunm ycyau.
3. Komnaekc,
KUHEePKOMPACKC
(hyHKYusaap ea
bowkKanap.

1. Koopdunama-

AAPHU CKAAAp
yeyauda yizeap-
MUPUIU.

2. Koopounama-
AAPHU Mampuua
yeyauda yizeap-
mupuwd ea Oow-
Kaaap.

I. Kecuwumupuw
yeyau.

2. ByFuxnaapru wa-
Oa0HU 64 auaaHa
wabaoHaap ycyau.
3. Kunemamux oua-
epammanap ycyau.
4. [eomempux ypuH-
aap yevau ea oou-
Kaaap.

Modearaumupuut

yevau

1. Tezauk sa mezaa-
HUW pexcasapu ycy-
JU.

2. Earon xonamaap
VeV,

3. Accypru maxcyc
HYKmanapu yevau éa
bowkanap.

1. Mexarusm éxku
MAWUHAAAPHU
KUHeMamukK
xXapakmepuc-
muKkaatsapuHu
yadauw ycyau.

. Mamemamuk
64 KOMRnblOmep
mModeaaauwimiu -
pud.

2. Quzuk 6a 31€K -
MPoOH Modearaud -
mupuw ea OowKa

yeyaaap.







MEXANIZMLARNING TURLI

XOLATLARDAGI PLANLARINI QURISH
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Kinematik diagrammalar.

Yo’l diagrammalari berk trayektoriyalar bo’yicha
harakat gilayotgan nugtalar uchun quriladi. Oralig
diagrammalari harakat gaytar gilayotgan nugtalar uchun
quriladi, masalan B nuqgta uchun , Ko’chish
diagrammalari Belgilangan trayektoriyalarning tegishli
@esimlarni ulash yo’li bilan quriladi. /




(Vaqt masshtabb
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Bu yerda

T — krivoshipning bir aylanish vaqti, bir sikl davri.

X — krivoshipning bir aylanish vagtiga to’g’ri keladigan
absissa 0’qi bo’yicha kesma uzunligi

<




Diagramma masshtabini hisoblaymiz.

B
Smax - maksimal oraligning haqigy migdori.
B
Smax — SBOB3 = He - BO BB
Y B

S max [ gabul gilingan maksimal ordinata uzunligi ]




Diagramma ordinatalarining giymatlari.




KINEMATIK DIAGRANMMALAR
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Tezlik va tezlanish diagrammasining masshtabi

Hs _ Hy
& My AXt ' Ca

ll’l\/ —
Hy - AX - C,

lLlV - tezliklar diagrammasining masshtabil,

AX; - pir interval vagt uzunligi

C, - orttirmaning o’zgartisrish koeffitsienti
Ms - ko’chish masshtabi

J7 vaqgt masshtabi






