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Да!н>|>агераае.яшд, ¡а.. 

Куйи юшш!Угиа.дуфтш меааыийшарнинг стр^алдовийяашшза.

Асосий максад : Механизмяарта парамвтрлариш ^шаш, схемясти. 
чизиш ва стр5?*;;1уравий аназш кдашздан иборат.

Кераюш асбоб ускуналар. Механизм моделпари, н таш  ва 
чйзшчилшс асбоблари.

Иш бажариш ;^ажшс - 2 скш.
Муетазам иншар д,азши - 4 «оат.

4.

Асосий тушуячалар.
Бир ва бир ЩЧ& жлпш. хисм адракатини :кразаш адракатга 

айлантирувчи жисмлар турго^шга механизм деб айтихади.
Механизшюр такие ва фазовнй Ашханизмларга булинади. Агар 

мвхйвшмнвнг хамма хар^тлявуз'та f̂SJaлap£{ ĵ зapo шралел текшликда 
}^араотлавса, унта текш: мехашом дейш1ади.

, Агар буапшар£шнг з̂ аракатлагогвчи нук^аларн текш: булмагак 
траекторнялар чю ш  ёка ^заро хеснлувчи текислшсда траеггоршшар чизиб 
з̂ аракат 1!щса , ундай механизыларга фазовий шханизм дейилади.

Звено деб - механизмни таркибига кнрувчи бир ва бир неча 
жясмларии к;^згалшс богаанинщан ташкил топтан жисмлар туркумига 
айтилади.

Улар гыааш ва харакатшшнг характернга караб куйгщагачарга
буЛИН5ДН 9 ^

-  ж^з№ша звено (стойка ).
“  крнвошш - ^рггш ас ук атрофвда т5?лн*; айланувчн звено . 

коромысло • 1ф(га1шай Зч; атрофида айлакма-тебраима х.зракат 
г^ялувчн зв£шо,

-  шатун ~ ззенолар бклги биршскб, текис-каралел
тяряуатпаяуттг? ЗВ8Н0.

- цовзук - бошад звенсга яисбатан илгардама харакат *э1лувчк звено.
-■ кулкса - ползунни к.j?зFaлyвчзн йуналткруечи ззеносн.

Кннематкк жуфт деб нккн звеноаинг ^заро ^^31-01^4« ботнган
жойига айткладк,

Кннематнк жу4п:лар машиналаршшг шпга 1[рокдагини ва юиокчли 
шплашинй таминлад1да, чунхи улар оркзлн кучлар бир буйтгадан 
Екишчяснга 5за1ГО1адя.

Агар богааншплар юза еки сирт оркдалн ;^ а ,  унга куйи кинсматкк 
а^фт , агар чкзщ; ёки нуета орхдли богаанса, уига олий киксматик жу4п



Кинештик ^фтнинг ннсбий харакатдаги эркинлик дарахаси 
(ж^узгалраднлига ) сони Н бюин, з^амда б*ф звенойш® иккинчн звенога 
ннсбэтан хараотида вуз^пта келадиган бошшнш (чеклаш) шаргларв 
соввнн S билаы белпшасзк, ва фазодаги аркин жисм учун зркввлнк 
даражалфн сонияи олтига тенглигини инобатга олиб, ёзамиз:

H - 6 - S
бунда S = 1,2.3А5, бЗ^липга к^мшн, SsO бз?лса , жисм

фазодаги Ски S=6 жисмлар биряшасига айланади. Яъни 1 й S ^  5 б^лади.
S нинг киЁматнга xj?pa кинематнк жуфтлар классларга булинади 

мясалян : Н=1 , S= 5 - V класс ; Н=2 , S= 4 - IV класс ; Н=3 , S= 3 - III 
класс ; Н=4 , S=2-II класс ; ва. Н=5 , S=l-1 класс.

Кинематик жуфгларнн шартаи белгилар 6 i£iia[r бенгаланнш миеоли I 
жадвалда берилган.

Бир неча звенонннг кинематик г^фтлар воситаси билан 
ЙПУ1ТЙ к tnn идянг хосил болтан к^згалувчан системага кинематик занжир 
дейшнща. Кинематик занж1флар таркибига кирувчи звенолар турига караб 
оддий ва мурахкаб кинематик занжгфтрга б5'линади.Лгар книематик 
занжир таркибига кирувчя хар бир звено иккитадан кинематик ботниш га 
эга булка, унга оддасй ва аксинча иккитадан ортик ккпематик жуфтга 
кушилса мураккаб кинематик занжир дейилади.

5.

Механизмни ташкил ю с ^ 'ш  кинематик занжиртс асосий мохиятк 
шундаки , агар бир еки бнр неча звеноларни харакати бошкаларига 
нисбатаа маълум булса, у холда колган звенолар харакати аник б^ладк.

Механгомларда хириш ва чикдш звеноларк булади.Киршн звеыо 
шуадай звенокй, унга бериладиган харакат£Ш механизм чикиш звеноникг 
талаб кдлинган харакатига айлаягиради. . ,

Керакли харакатни бахарувчк звено еки звенолар туркумига чикиш; 
звеиоси дейитади.

Мехашвмни колган звенолари - бярлагипфув'ш звенолар деб 
аталади.

Аёрим холларда етакяовчи ва етакланувчи деган атамалар хам
култанйладя.

Агар звенога ж,уйилган хамма кучлар таъсирвдан бажарнлган 
элеменгар иш мусбат булса унга етаклов^ж звено дейилади ва аксиича 
бахарилган эл£&!ентар иш маифий ёки ноль б^лса етаклинувчан звно 
дейилади. , .

Куп холларда К1фя1и звеяоси ва сгахловчи звсЬо бир булади.
Механизм тузилшняда, струкп^асвда механизмнинг эркшшик 

даражасЕ сони V  ни, укдаги буганлар сони ва хгагематик х)’4ялюшар сояи, 
хамда турлари билан боглайдиган умумин к,О10'ниятларн мавжуд .

Ушбу конунияхлар механнзьшарншсг тузилшн формулалари деб 
аталади.

'Оргикча богламаларга эта булмаган текис механкзмларни тузилиш 
формуиаси ПЛ. Чебышев фор»ф1аси дейетадн ва хуйвдапна ифодаланади.



W=3n-2P2-Pl;
п - к у̂згалушан буганлар (звенолар) сош .
?}- олий кинематик я^фтлар сони;
?2 • куйи кинематик хуфтлар сони;
Агар механизм фак;ат куйи кинематик жуфтл^дан тузипган б^лса,
унда '

\У=Зп-2Р2 булади.
Агар звено ]|;олати умумяапггирилган координата оркали аникланса- 

унга бопшшгач звено дейшидо.
Боишашич звенолар сони механизмни эркинлик даражзси сонига 

тент булади.
Л.В.Ассур ипшаб чикхзн текис мвханвзмларнн тузилишини асосий 

принципи шундан иборатки , механизм бщ> еки б1ф не<па бошлангич 
звеноларга, хамда стойкага биршспфялган звенога нисбатан кузгалувчанлиги 
нолга тенг болтан стр̂ Ьегура группаларнни бирлаштириш оркали хосил 
к^илинади.

Ассур ипшаб чиххан сф^хтура фулпалари учун Чебишев тарнфн ва 
формуласи.

W=3п-2P=0 булади ундан

булади.

Кинематик жуфтликлар ва звенолар сони бутун сон булишини 
таъминлаш учун к^гйидаги тенгпиклар киймати олишди.

1 2 3 4 5
п 2 4 6 8
р 3 6 9 1 2

Бу сонларня танлаш срдамида юкоридагя шартнн бахарувчн турли 
куринипщаги Ассур группапари доснл крдинадн. Бу усул билан олинган 
грушгалар классларн булади. Биринчя группанинг звенолар сони п =2 , 
кинематик хуфткар сони Р=3 булиб , бу грушш 11 класс 2 тартибли группа 
деб аталади.

Механизмларвинг класси шу механизм таркибига кврувчи Ассур 
грушгаларнинг энг 'окорн класси бвлан анякданади.

Лаборатортг иггг№1т» бя-я-яптгт тя]угр1>и.
Текис механнзмнинг стру]5:гурасЕки текшириш учун тапабага битта 

модель ёкк жадвалда курсатилгаы ккнематикави!! схемалардан биттасн 
бсрилади.

1. Модель ёки механизм схемасшннг тузнлншн билан танишилиб , 
унинг х;ара1:атн Урганиладн ва эскизи чизилади.

2. Барча звенолар ргкамлар билан , кинематик жуфтлар лоти» 
алфавнтининг бош харфлари билан белпшаниб , механизиминаг 
етакии ва стакланувчи звснолари , хамда кинематик жу^гглари сопи 
аникланадн.



3. Мехашвмнинг 1!;|згалувчаш1т  даражаеи Чебшжв формуласи 
брдамща шшршади.

4. Механизм Асс^ грзшшларига ажратяпади ва охирт Ассур 
грушасвдан бошлаб уяар алохвда чй^шайи, уЛарнинг классн ва 
тартяби аниутанадй.

5. Мехашшшйнг ю и ак  аннщаниб, униш’ тузюшш формртасн
ёЗЕЛаДН.

Конггрол савояиар.
]. Звено , жханшмжарнинг таърифшш бершн*.
2. Кинематик звуфглар , ва уяарншг турларани курсатинг.
3. Кшематик занжирлар ва уларшшг ^урлар!!™ к;^рсатанг.
4. Ассур группалари , ушшг клаесларини курсатинг .
5. Мехашшшйнг кУзгалувчаюшк даражаси адвдай аншгдянади.
6. Механйзмларнннг класслари аддай аникланадн.

7-
8.

Механизмларнинг кинематик схемалари.

1— /оУ........ < 1

б

г

V
J •

^ 1.





'•V



12.



13.

М йршйражжшиЖ З»

[ Гмонияулмпгорларин) ттаилнмш
зюшмраш.

Манипуляторнииг кжшматик ©хемаси асосвда у|ш такоста кнлган 
кинематик жуфт ва звеноларшшг турлари дамда узаро биржиишни ургаш т 
ва уюшг эркиншж даражаларши соиини , ларакатаанлик-, хюшт 
бурчагн ва коэффищшЕтши£ аншргашдан лборат.

Иш бажариш з^ажми - -2 шат.

Н{тар1А .2еосларИл
Манииулэтор даб' , ,ишгон ^л ш и н г  ишшн бажариш учун 

м^лжалнанган техник. |од)юшага айгиладн. Машшуляторншпг асосий 
механшми бар каша эрхшпшк даражасига эга болтан очш; кинематик 
занжирда , гшпшяши фазовий механизмдир. Машшуляторлар ёрдамвда 
инсон учун хавфлн ёки зарарлн нгароит билан боглщ б^лган шшир , 
шунинвдек куп меадат талаб дааднган ва бир зайлдагн шплар бажарилади. 
Манипуляторлар тем£фчш1йк-£фс<хлащ ва куймакорлик ншларида (масаяан , 
огар хом ашёни пггампга хойлаш , зкум Щ'ркаш м аш ш аларт хиэмат 
курсатиш), саноатидаги бу1уиаш машнналарвда , соат йигишда , 
машинасозливдап! пайвандааш , йигаш буюмларнн буяш каби технологик 
жараёнларда к^ллаиалади.

Кул билан бошкдршидиган механш; машп^ляторлар ва автоматик 
бошкдриладиган манипуляторлар бор.

Манипуляторшшг очик, кинематик заижирк чангадга кандайдир 
хажми турлн холатларнн эгаллашга ишсок беради. 1у1аш(ггуляторнинг иш 
хажми деб , чанишшшнг эгаллаши мумкин булган, хамда долатларини ураб 
турувчй сирт билан чегараланган хажмга айтклади. Иш хажмя 
маннпулйторнинг энг илпа ташвд улчамлариик ифодалайди.

Тусшргарни айланиб ftsnx  хамда ^згатилувчи объект билан 
буладиган мураккаб ашлларни бажариш учун манипуляторнииг 
харакатчаюшги билан ифодаланадаган ькханЕзм кинематик занжирининг нпх 
хажмидага курсатилган щхтага турлича якдшлаша олиш нмкоииятк мух;нм 
ахамйятга эга . Маншгузкггорхшнг бу курсаткичилушбу нуктага кслггирилган 
чангалнинг кУзгалмас ?;олатида механизмнийг эркинлик даражалари сони 
снфатида анижланзди.

Харахатчашшк здаиапик юх,ори булса , харакатлантнрилувчи объект 
билан олиб бориладиган мураккаб амалгеаршг энг киска , энг хупай йул 
билан алилга опнфши имконияти щу х,адар куп булади.

Иш .хажмининг харахатаантирилувчи объект билан боших; амалларни 
бахарнпш мумкин булган ка£сми хкзмат хурсатиш доирасн (зонаси) ёки иш 
до!^аси цейияади.

Маш1п>тагторларнЕнг эркинлик дарахаси сони Сомов-Малмшев 
форм^тасн



Шяба.$рз^Р4"Зрэ-2|>2-Р1 ,

ёрдамща тоднлада.
Бу ерда » и - механизмдага барча ^зкшутоан звенолар сош.
Р5 - V кдасс кшгематш; жуфтлар сошг,
Р4 .  IV класс кшематик жуфтлар сони;
РЗ - III класс кинематик :^фтаар сонн;
Р2 - II класс кшематик жуфтлар сони;
Р1 • ! класс жинештик ж у^лар сони.
Бу хишмаиж ^фтларшшг шартли к^рнншплари жадвалда &рю1ган. 

Илшнпи

14. > ■

1. Мошгпуляторшнг т^зтшкг схемаси ёкк саноат роботникг кянемаггик 
схемасн т^илада. *

2. К^зга^вчан звенолар сони хисобзшвдн ва ишематйк жуфтларни 
клашшрн ши^лашдв.

3. Фазовый механизмни (манню^тторки) эркшшик даражасщ сонн 
анивдшшднв

■Мжоя

Механшмнинг ехемасн

>1 . 6

о 1 < /
^  6  ^  1- ф ' Л

 ̂ 1- ■
Г

КУзгалувчанг звенолар сош Кинематик жуфтлар
в=б (1, 2. 3. 4. 5. 6) белпалаш - № звсноиар 1 Класс

Кижштиж: жуфтлар сони 
Р5"4

Эркиюнж даражаси сонй. 
W=6п»5ps-4p4=б.6'. 5*4 »4*2=8

А' ' 
В
С - 
Д 
Е 
Р

1.2 ,
2.3 ■
3.4
4.5 

' 5.6

4
5 
5 
5
4
5

' ' Конярож саюжлар.
1. Машшулеторларда жавдай кжнематж завжирлар иишатилади.
2. Маншгуетторкшг иш х,ажми деб нимага а^ю вди.
3. Мааищляторшшг щ^згаз^мащщк. даражасн ждндай аншданадн.
4. Манипуляторлар Жаерларда 1шта.тюиди.



Монипуляторшгиг кинематик схемалари.
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Физик маятник усулила звеиоиииг иверпия момеити пниклаш.

Ишдан кузданган макрад: Огрежмшарнинг (шату15, крнвошнп , ричаг 
ва бошв^ звеноларнинг) ннерцш! моыеэтшга тажриба ли билан аникдаш.

Иш бажаршн хажми - 2 соат

Ишнинг-нагврий асосланвпш..
Звеноларнинг харакатини текш1фишда, уларшшг динашог. 

шраметрларнни хисоблашда , машинаннш' баркарор ва равон ишлашиш: 
ургяиягггдя , ушаш асбобларшшш:’ к^Ррсатшпларшш сшшоща, а&гш^чи 
деталларш! ^озанатлашда згевошшг массася ш Ш1 , масса шркази шпп' 
вазняти ва инерция момент I Ш1 бнлввн зарур булади.

Инерция моменти звеношшг айланма харакатидага ш£ертлшс 
З^лчамлари вазифасш1№ бажаради. У бир^вак;тда массашснг киймати ва униш' 
звенода жойлашиш конуниетшш хисобга ОЛЗД1Г.

Огирлж куга ' таъоирвда к^згалмас атрофвда бурила оладш^ш 
(тебрана оладиган) 1!;д-пик; жисм физик маятник деб аталади. Масалан , 
шатушшнг бир томони к^згалмас призма киррасша шшпиб (раем |  ), 
симметрж вертикал у - у Увдаи маълум <р б у р ч а т  буркиса-ю , куйиб 
юборилса , у осиш нуктасн атрофида тебраниб , физик мазтник вазифасияи 
бажаради.

Физик маятшж усулида , асосак , шакли ^зун булган деташгарнинг 
масалан , шатун , турлЕ ркчаптар , тарози шайннн , соат сгрелкасн , 
маятшклар ва хоказоларниш* Еперцнз момевти анющнади.

Физик маятник срдамида материалларкш1г физик хоссаларн , 
катгнкдига , эгалувчаюшгк , шакланиш коэффюдаентк , ейюпшш ва бошка 
хоссаларк текширнладк. Жисмлар1шш? инерция момегггнш! физик маятник 
усулида ашЕКлаш ва уларни хисоблаш форьфгаларн жуда куп ва турли - 
тумандир. ШувдаЁ булишкга карамасдан , звеношшг инерция момента 
асосан , ммгешосшгкг Т тебрааши *-да8ринй (вакгн)нн ёки унииг ¿¡. 
келтирилган узуюхигини тошш1 билан аникланади.

Бу усулларни тадбкк этиб 8 звенонннг .инерция моментиш 
анйклаймиз. Физщс маятник бирор бурчакка бурилиб ; тебраню харахятга, 
келтирилса , ушшг бир марта т^ла тебраншп даври куйидаги формула 
ердамщ]!а топилади:

Агар формуладага 0=шв g=9,8i м/сек^ ва хясобида олиб ,
_унж соддалашпфсак  ̂ физш: маетяйкнинг осюшш fsм  О га яисбатан 
инерция моментЕни хвсоблаш формуласини хосил кдлзмга

о.*



Раем  1.



. ж
Звенонияг масса ш^жазн 8  га ивсбш в аверща кож оти эса

формула ердамада т в ш в з т  ' '
Керакли асбоб ва зювуналар. ТММ>25 маркаяи усхувя , секущоыюр , 

масшабли лиш^йка, инерция м о м т и  аншспаш керше б^лпш звено ; шатун, 
кривошип, ричаг.

ТММ>25 усхунашнг т$^зюшшв.’У с | ^  уч секли шативга ^натшхган 
стойкадан ва щ зт  щ т щ т  иборат . ПМ ин ва j^нaтиш виш:и ердамида 
штатив го р и зо н т  холатга соэлаиаш!.

Ишни бажариш тащиби.
Фгаик маятник усулща яд'йидагЕ п^шктрлар м а л ^  б|лиши кврак;
-  Звеионииг огарлвш С (массаск хвсобшб тошяэдщ);
-  Звенонинг масса м ар ш а $ ;
~ Осипши $ № №  масса мгфкашача б^ягаа масофа 
СЗГшра звено првзмага и ш щ к  ва • т ш ш  5„.8 га бурилиб , кЗ^йиб 

юборшщи. 1 0  марта ’s fш  1ебраш1ш т  кю тш  вает се^щ омер ердамика 
^^лчанзда. Хунт  нш 2 0  марта тЗ№ те<%авиш у ^  ва 30 марта учун 
такрорланади.

Бщ> марта тj^лa тебраниш даврв хар бир таж ри^ у > ^  хнсоблаб 
топил адн:

т Л
а

Тажриба 3 марта ^ткаашщи ва Т цинг уртача сон к^1йыати
анму п̂яцадц

Синтра анщдашад ш, ва Т лар формулаларга к]?йшшб,
звенонинг инерция моментлари осшшш нисбатая ва масса марказита 
нвсбатан хисобшщи.

Таяфиба натижалари хисобот в ^ а ш т  езшшб , иш тошоирилади.

1. Инерция моменти бЕ^лигини ёзиб беринг .
2 . Июрщш можнтиш ашкдашка |^ ащ ^  усузшарини бшшю.
3. Бир марта т^№ тебраниш вак;га жааддай анщдаиади.
4. ЗвеЕоларнЕ&г инерция моменш ^иш  аншдшш нима учун керак ?



ЛАБОРАТОРИЯ ИШИ № 3 
ФИЗИК МАЯТНИК УСУЛИДА ЗВЕНОНИНГ ИНЕРЦИЯ МОМЕНТИКИ

АНИКЛАШ

1. Уск;унатвг «яешев

21.

Зквош ш гмвсеж и т кг
Звеиовияг огаряигя 0 Я
Осяш fa u m  шает 
м е ш а й т е  маоафа

5« м

2. Те^анвш ягюрини I

Т ебряат Тсбршшо
■ к ш

Даяря

а 1 . в ж Т. век
10
»
30

1шерщи момеяпши хиеобдаш

Ави а̂носттвя пзоэмстр ХяооС̂ шш! фоо^
Звевовннг осиш 1̂дпт|
нвсбэтаа внерсвш 
момента
Звеяонииг ИЕвса 
иарказиткбпаа 
наешЕЯ жжепта

1.= Ь-т11

Бажаради 1 Гр. 1 Фак.
Кабул 5 £щдн ! КаФ. МЛА . ТДТУ



Ш ^ |штораж ишя № 4:

22.

' ■■i]' -i ч
Ишдан K fsn m m  шх^зд. Л@л$нув<ш З№ш1лгриш{г> jkgeosaiw m eiiuÿ 

талфиба усулвда ;^sraœn.

Иш бажариш з^ажш • 4 воат

Ишнниг иазарий ж ош ш ш ш .
Машина м  мехаввшшрвшг 1@39ршш ортиш Ш1тижасвда res 

sÉjms^msc звеиошфнн ^^возанатааш £<;уаю«оя^Е асосий вазЕфа1щщан бври 
6 ÿOT  ̂щ<ади.

Мувозавювззшшкнг асосвй сабабк звеношнг масса марказинивг 
айланиш ^кш ш  $яшшшщвр. Б ута к^айт л  tafiepnaEraa звеноншг хажш 
6ÿâim  íéraiDirasr жшнга^бир m  6ÿwaciiHra , уин ясаш важтица айрш  
ношЕЩпоюрга âfM ¡ ф Ш т т т  ,  эввЕонввг шшшш ¡фофссща еЁшшш^ 
датаяя^Еиш' HocBKMSipsK аш ш  t e a s  «сашши ва уннвг Ёнгаш паЁтида 
масса шрЕази айшшш |?кщгЕ «итшшшрЕ сабаб 6ÿnHSis мумкин.

Бувд^ эвеа<Ш!р a te su a  харш ^ жтгавщя ж^ашти маркгздан 
кочЕЕ̂ ш кучогарг ira^o §|лада£, Бувиаг шпижасида Еодшншвюшрда 
хисобга ояянышш ш^шшт реащ р  ̂ к̂ ЧЯВфи вужудга кещш. Бу ^чларнинг 
отш и та ю  1^шр|ш11ф8 аэтишювда турли te6paHEnmp хоста
б^диб, ЩШШ т  шжаттщртвр вшшаш i^ a r a  даа^рада. Айрш  
xom p ia  ЯС8 детрввфаниг tes сннишяга сабаб б^лиши ломким.

Бунивг <ЩЕша ощш учув »Штурш звенолар м^возагахлашди. 
Ззеноларви цувоаашшвш шдщ б |Ш №

> шеШЕащЁ » о тзаш щ й п
-  дшшяпа вий м о т ш ш ш ! .
Маюбя М1ф |Ш 1 а&1№Ш fs a m  етгт , fa  массасн бшган бурила 

оямайдщш м  ишрщя бош ввктори нолга ^ н г  б^лпш зюно -
с ш т  Цаозанатамгая завш деб ажадаш.

ЗвеиоларнЕ с ш ж  ч^ш т т т пт т  ущ?т  б и т  nÿoœ tm  посонга 
Ж|ЙЕЩ№> Ушшг шрса^юв Ж|0чу8ш  хучи щ во ш т ла ва т  , ёки 
и^гвозанатщк _

£ffl,í^-í-ffl„r„ = 0  ( 1)
Ивер1шя 1^чишшг бош векюрв в% увннг момента нолга тенг 6ÿAraH 

звено • динамик мувозаш-гдмвгаи^ио деб ятадипи.
Звенсшарни двшшш лсуюзаштюпща щ ки шшслвкка шсшга 

пжашж ^рнатшЕиб , мг^кащ и X0 w p m  шерщш хучяаридан шпкдрн унинг 
мож кг w  щ т т в ж т т т  ,  Ш . щ в ш т т ш . т р т  куёщагша езюгади:

2 rair¡l¡ + m 2 r2 ¿ 2  = 0
(2)



Ееипа джж |рнатгаган роторш у«!дшшшг схемжн' Р »м  1а да 
к^|жпш!ган . Ушшг Ох | 1ивдая а ^ а ^ щ  буртжтр бияан йуншгашш Г], 
гз радиус . векюрларга , Шг « Еосаотг тошлар уриаггишш.

[ Оатик мувозаиатлари . Ротор бшр эекиеда айзштаад 
мзшозанэтланмаган шсванар таъв^яда , Рц^ , Рщ шецш
кучлари хоснл б^ладн, унда мувозашгвшк атарги;

?В ,+ Рй2 + Рйз-|-Рае ~ О (3)
ёки ' . ■ ■

т |Г | ®ш* + Юз Г| в®*+ ш = 0
теЕП!ша}щ{ ш м рн  жнскдртиркб, 

ш ^ » т ^ + щ ^ + т ^  = 0 / .  (4)
Бундага пц за г* нннг жвйматшЕ ва |рнетшш коордннатаеини 

аншдаш учун статик мо1(юаг к ?̂к ёурчагшш тазамш. Буншг учун сгатик 
момЕнтишшг масигеаб кшффицшетмш таюшб ояамнз;

, Е 1  (5)
' ОС мм • - ^

Иэтибрай уОх | д а  ш*е^тан координаталар стетемасини *?анлаймиз, 
ва ОХ ужхл нисбяан б5фЮ!ган а  бурчж й^назшпшдан масштаб буйича ^  
кЗ^пайтманннг кайматаш в ^ ш р  , е |ш ра уншн* давомида ОХ укха шсбатан 
берилган бурчзк й|маяшщщ П1|Г] ж^ааЁтманинг ;;иймативи £^ямнз. 
Унинг давомига хугов шущай шшг зо1йьтини б}^ямиз.

КЗ?пбуртаЕ берхЕЛИЕШ у«5 гн с ва о н^к;га1ариии бирлапП8фамиз 
(штрих чшик) ва кЗ^шшт ШсГе ста-шк момеш кесмасшш оламиз . Топшинг 
массаси ни олиб , ушшг ^рнатилиш радиус юкторини |уйядагача
Я ШГ̂ТГЙ &МИ!Ч1! -

23.

(б)

Чазмадан о,, бурчшшннг ж?!Йштн т(т улнаиади. Аииндангаи 
параме-флар буйича посанга й>натшшб , роторнинг статих мувозанахшаги
тау гшуридяд̂ ^

Динамик мувозанатлат. Бушшг учун барча инерция кучлари
М'О ^КТОр ТСЕПШМЗСй Т̂ З̂ЕШЗДИе

Ш1Г| + ЮгГ2 *<в®^2 ц-ШзГз * © ^ ¿ 3  + Ш дГд •оа^Ь = 0 (7) 
Бундаги <в̂  ларни ядак^ртириб

т|Г 1г , + Ш2Г2 ^ 2  + ™з*'з^з'*‘ “‘п^п^ = ® (8 )
тенсяамани хосил х,илаш£з.
Шд ва % ларнинг и^ийматини анш^лаш момеиглар зекторишшг 

хупбурчагини чизамю , бунинг масштаб коэффкциенгнии танлаб оламиз.

^  0 0  мм





Момео! векгорларини 90 га бзфиб , жуч гек1горларшганг Ё^налшпи 
6fÉma моментаар кугйзфтакларшга чгоамю. К^ибурчакни беркитузчи 
к;^ншмча ш нннг кесшсши (ппрш  чшвгн ) З^лчаймнз.

Берилган L=320 мм ораишш хдбуя килиб , Шд масса вдайматиш 
танлаб , унинг радиус ° вехторинн хуйидагача аниклаймиз :

СО ви,„
% = -------р  мм (10)

m¡iL
Анш;ланган % , a¡¡ параметрлар 6 füwm II текислйкдаги дискка хвц 

посанги ТОШ З^ватштади.
Сушра ____ _____

Bíjr,-f 1Я2^2 + ® Л  
тештаманинг нскторлар купбурчагя масштабда чизилиб , HOMai,j^ t¡ 
вектор аникланади. Теююлихдаш посанпшинг к;ийшти танланиб , радиус- 
вектор хисобланади ва ч тм а a i  f  лчанади.

Аиикланган а^; r¡ параметрл^ бЗ^йича I техисликдага дискка mj 
посанги ТОШИ ^рнэ'пшади.

Керакли асбоб усхуналар. ТММ-35М маркаяи ускува , чизмачшшк 
асбоблари , траяспорпф.

Ускуиаиянг тузилиши ва ишлапш.
Ускуна асосан ротор , дисклар , роторни айлавпфиш механизми ва 

тошларнй ^?рнатшн систешсвдан иборат. Ротор валига оралиги 80 8лм дан 
кдлиб , 5 та диск жойлаштирилган . Хар бир дискда бир ° бирига нвсбатан 
180 осгияа жойлашган иккита кесик б^либ , унга вал марказвдан оралиги 
40 мм дан 90 мм гача б5^лган радиус 6 j?fcia6  посанги тошлар г̂рнатвотади. 
Диск валга шюбатан исталган бурчакка бурилиб , винт ердамида 
махкамланади. Ротор устундаш нодшипникларга урнатилган. Ротор валинннг 
fBT кисмн горизонгал текисиик буйлаб эркнн сюгаснш учун махсус ролшсли 
, оружинали аравачага ^рна^илган. Ротор элеггр двигатель ва фрикщюн 
узатма ердамвда айла[ггирш1ади.

Юргазиш механизмининг рнчаги боснлганда двигатель ишга тушадв 
ва зЬатманинг фрикцион диски роторли шкивни босиб , унга харакат 
Узатади. Ричаг, б^шатилгаада »лектр даигательниаг фрикцион диси! 
ротордан ажралиб , ротор тухтайди. Ускунада массаси 40, 50, 60, 70, 
граммлн тошяар бор. - - ,

Итшт бажариш тартиби.
1. Ŝ Kcny9 4HHHHr тошшфиги билан тошлариш1г m¡ массалари ва 

урнатилиш оц, r¡ координаталарн олиниб , схемада к^фсатилган 1 ,
2, 3, дискларга ^натиладн.

2. Ротор ихтиерий бурчакларгг бурилиб , турли холатларда унинг 
статик мувозанатлангашшги текширилади. Агар турл^с холатларда 
ротор бурилиб , 3^3 »^озанатини сакламаса , уни статик 
мувозаяатлаш керак бЗ̂ дади.

25.



3. С ш ик мувозанатлаш тошнинг иц массаси ва унинг г,, ва 
^ватшшш коордннатлари авшрщнади. Бунннг учун берилган щ  

статик момешяарнинг р« масшгаби танланиб , уяарнинг векторлар 
к^пбурчаклнги чязилади. Купбурчакликнинг бошланиш н^11л:аси О 
билан туташтщрувчи пприхлаиган СО кесма статик моментнинг 
масоггабдаги мувозаватловчи *  вектора булади. Тоашинг 
текисликдаги массасинв тавл^ , унияг раонусн

_ ШеГс»Ис
. ■■ I ;  '  “ с

формула «рдамида хвсобланади . ^рнатиш бурчага векторлар 
ку|̂ урчапгапшинг х • х чшигидан ^лчанада.

 ̂ 4 ‘ Ускунанинг 1 ва П ддакларига аношнган г« ва о« координаталар
бjFйичa ТОШ jfpнaтшIaди , роторнинг статик цув<шнатга велган- 
келмагйшшги текширилади.

 ̂ 3. Электродвигатель ердамида р от^  айлавтщ>илиб , унинг
дииамикавиЁ мувозанатга келган'келмаганлига аниклавади. Агар 
роторнинг унг томоаа горизонгал текислик буйича тебраога , 
ротор }щя1ш ш  мувозанатга кешаган б̂ л̂ади.

б. Унн динамик мувманатлаш у ^  рлор тухтатилнб , урнатклгай 
ТОШ дискдан олинади.

! 7. Ротор динамик мувозанатлаиади. Бунинг учун берилган массалар
I I инерция кучларининг Ю5;Г);а{ моментининг ц“ масшгаби

;  — танланиб , момент векторларининг к^пбурчаклиги чизшгади.
■ ! К5^пбур*шсликшшг бошланиш ва охщ>ги н^к:галарини

л тутапггирувчи штрихланпш кесма нинг масштабдаги

дййматинй беради. Тошшшг массаси ва . ^рнатшшши

текжмгйияет оразшга ?дбуз1 квлшиб , г,’ радаус хисоблаб 
тошалади̂ - -

^  8. Ашкданган ва ю лар П ва 1 теккликда
жойлавдган дискларга ^рнатюшб , роторшшг статж  ва динамик 
мувозанатлангаилига текшщ)ила№

9. Тажриба натижаларн зцвЕСобот варагига езилиб , иш топширилади.

' ^  й?]В;^^^хавотлар.
. I. Нима у ^  айлайувчав^1ййа|» . ^ > ^ ^

2. Мувозанатлашнинг кдщай д у р л ^ " ^  биласиз.
3. Качон звеноларни статик мувозанаииш билан чегараланган булади.
4. Посонгини массаси кааг̂ щй хисоб1ш ади.
5. Посонганв урнатгашш бурчаги ждщай хисобланади.

26.



ЛАБОРАТОРИЯ ИШИ № 4. 
АЙЛАНУВЧИ ЗВЕНОЛАРНИ МУВОЗАНАТЛАШ. 

!. Ускунанинг схемасн ва уяарда шссаларни жойлашиши.

21. -т,

4. С т ш

№ тие мувозанатшшг вектор к^обурч. Натижаларн ишлаш
т1Г1+т2Г2+ШэГэ+Шо*’о*0 Р*® 1. К̂ п̂бурчакдан

ШоГоК ШеОрс * 
а гам

2. Кябух ккш ш  
г, унда 

г,= мм
' 3. К^пбурчавдан 
<\= фад

2. Берилган бошлангач оараметрлар

!. ШхГ1=_
2. Ш2Г2=-

3. Ощ ик ва динамж дисбапажлари хнсобн 
____ =___ ШМ Ш!?! _____ =

л:йш
_г мм

3. Шз£̂ =̂ лмм

1 Мувозанатланмаган 1 Мувозанатланмаган массалар хоорпинатяари \
Белгнлаш ! киймат гр. ЖойИ"

текислиги

П ни П 
Ш№бз:ойя

Ралиал
коорд.

Бурчак . 
хоорд.

Ш! П т г,мм
■ « 1 ¡ н :

Щг II Ггмм «2
Щ . п г^мм

I

5. Д ш ш т  мувозащтпаш.

Динамик мувозанатшгаг век. нбурчага* Натижалари ишлаш
Ш1Г »^1+т2?а/2+тэГ э^э+*авг йо“ 1. К^^пбурчахдан

щ г о Е г М  п»оГ1>^о)Мо = 
£ гмм
2. Берилган ££>=320мм 

кдбул кдвламиз 
Шо= г, унда 

Тп= мм
3. К^пбурчахдан
Оо= 1рзд

6 . Мувозанатаовчн- ш ш т р . т  т  бшшн алагоирнш

Й1£Г£ ~ * т 'о ^ 'в  = 1^бул |даам. Унда Улчаймиз

ШеГк = (Ш5;Ге)д\ Н1е- Г£= мм ах= фад

Бажарадн Гр. 1 Фак.
1̂ бул хнлдк Ка<Ь. МЛА . ТДТУ



29.

£ } ж н а ш 8.м«ш 1из!шарш11ц:кийтатик.«наиизи.

Ипшаи кузлаиган махсад. Кутаюкшшг бериягш харакат «;онуш ва 
профЕЛи буйича турткичнинг харакат 1̂ 0 Еуни1га янте;та»п.

Иш бажаршп дажми ■> 2 со81.

Ипдтнг иазарий ¡асослятшит.
Эгршшк р а д ^ н  узгарувчан звено хушчок деб атападн. Таркибнда 

' кулачок булиш ж шешгт зшжмрп крачокли межангам дейилади.
Кулачокзш механазмлар ердамида етакланувчи звено-туркигчнйнг 

исталган харакат ж;онуниш£ олшп »^мкин.
Раем 2 да туркичи штарилама-кайталама харакат кнлувчи жулачоклн 

механизмнинг схемаси курсатинпш. Кулачок бурчагкга бурилгавдан турткич 
масофасига сюгжийди.. Кулачохнинг профшшнн тузюпшшга караб , 
турткнчнинг силжши фувжцняси 8т=$т(<|>) турлнча булшшс мумкин.

Раем 2 да турткичи айланма-буралма харакат килувчн 1дгаачЬкл11 
механизмнинг схемаси курсатилган. Кулачок уз уки атрофщ» бурчагига 
айлаиганда , турки^ хам бурчагига бурилада.

Кулачок билан турткичнинг узаро бирикиши куч оркали (пружина 
ердамвда) ёки геометряк бирлашиши мумкин. Кушшча турткичга ролик 
З^натилган булади. Бундан асосий мацсад снрпаниш ишхзланишнн думалаш 
ишкаланишга айлантщ>нш хисобига |д|'лачокли механизмни 1ш1лаш 
шароитини яхшилашдсф.

Кулачокли механизмлар метал кесиш станокларвда , автоматларда , 
^ х а  олиш курилмаларида , газ таксимлаш механизмларнда., хнсоблаш 
машииаларида , тикув машиналарида , оптик 1фибор;гарда , шунинщек, 
машинасозлик , ту]№мачилшс , полиграфик ва асбобсозлик саиоатининг 
машина ва механизмларвда кенг шшштЕлади.

Кулачокли механизм - етакла1̂ гвчи звеноларнинг зснчик 
харакатларнни хосил килишда ипшатилади. Унинг афзалликлари : ихчам : 
берилган харакат функциясининг аниклига юкорн; етакчи звено бир текис 
айлаиганда , етакланувчи звенонинг исталган вазнятида уни харакатлантириш 
ёки тухтатиш мумкин ; турли харакат коцунлари талаб килннганда унинг 
кулачойларини алшшт5фшп осон.



Кулачоюш механизмларнинг камчиликлари кулачок профилшга 
ясаш мураккаб I турпятаинг капа силжгашш хосид килган кийин; 
кулачок профилшшнг ейияиши турткич харакат конушга таъсвр килади ва 
х.о.

Кузгачокшшг бир марта айланшиида кулачок турткич 
харакатларшшнг бурюшш-бурчакларига мое фазазири к у ^ а т ч а  булада:

%+ V  Фа.г=3б0®
Кулачок жханйзимнншг вш бурчаюшрщ

ф,4- fy4■
каерда
<р1 - кулачокнинг узовдишиш фаза бурчали
Фу > крачокаинг узокда туриш фаза бурчаги ;
Фя ° кулачокнинг кайтиш бурчага;
фд  ̂ • 1дшчокниш' ящнда туриш бурчаги.
Кулачокли аушхаяизшш анализ кшшш учун механишни. тури , 

51лчамяари ва профшш шьт^м булшш керак. Кулачоклн механизмнинг 
кинематик схемаси б^Ёича {^яачокнинг турли бурилнш бурчакларида 
турткичннЕГ 8 =8 (ф) сююкЕШй аникланади. С^нфа сшшнш днафаммаеини 
фафик усул билан дифференциаллаб , тезлик аналоги

иккивчи марта дифферешпшшаб , тезяаниш аналога

4^1^ -  е . ^ 1 1  -  ™
<1ф* «11® йф^ йа*

хосил кшшнади.
Лаборатория ишини бзжаришда кулачокли ш х а н ]^  етаклг^вчи 

звевосшшЕг сшшшш текщщ?Ю1йДНо

Керакли аебоб ва ускушшар.
Турткнчнинг силжиш фафигйни чшши прибора , штангенциркуль , 

турли сл1есарш ключлар , травсЕорпф , чизмачилик асбоблари , лекало.

Приборнинг туяилшп ва ишпадш.
Прибор таяш 1 га Урнатилган кулачоклар 2 , вашш 3 , кулачок 

вшщпши айла1гтщ>увчи рнчаг 4 , рояикли т}фткия 5 ва унта б^иктирилган 
езнш мосламасн б * х;о/озга туртаичнннг сгохжишини чизиш барабани 7 , 
ковдтешоЕ тшшш |згяш  8  дан иборат.

Куяачоюш механиашш анализ кшшш у«§® ириборга бир неча хил 
профигош 1̂ ч о ю а р  урнатилган. Ричаг айшпиршканда, кулачок валик 
билан бирга айланнб , турткнчнн сюшпади. Айни пайта конуссимон узатма 
езйш барабаншш аШхаетврадк. Турткинниаг бирл^ашган езнш мосламаси 
а&шв^чн барабавдага ок х;огозга турткнчнннг силжщн фафигинн чизади.

30.
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1. Барабан ок короз уралади.
2. Текшнршиетган кулачокка турткия й>натилади.
3. Ричаг айлаатаршп^ . кулачок марказита якин холатга турткичшшг 

кугаришшшнг бошлашпн зазюти ту|ри ланада.
4. Ричаг айлантирилиб , турткичнияг сш ш ш  графиги чшюгади ва 

чизма барабавдан олинади.
5. Су игра чизмага ордината ва абцисса Увдари утказ5Ш«н. Абциоеа 

уки буйича бурюшш бурчага , ордшша увд буйича турткичшнг 
СШ1ЖИШИ белгиланади.

6. Хосил булган график хясобот варагига епиштщ)илади. 
Кулачокнинг фа5а ва турткичнинг макснмал силжиши 
чизмадан улчакади.

7. Хисобот вараги тулдиризшб , шп тошпирилади.

1. Кулачокли шханизмларни анализ кшгашдан нима макрад.
2. Кулачокли механтамлар турлеря.
3. Кулачокли механимдарнщ^^фаза бурчаклари.
4. Т^кичка урнати л^  рЬлик£шг вазифаси нима ?
5. Кулачокли механизмлар К|аерларда ишлатилади.
6. Кулачокли мвханвзмларнвнг афзаллига ва камчилиги.



ЛАБОРАТОРИЯ ИПШ № 5 
НЯГАРИЛАНМА . КАЙТАЛАМА ХАРАКАТ 1дЙЛУВЧИ КУЛАЧОКЛИ 

МЕХАНИЗМНИ АНАЛИЗИ.
1. Механизмнинг схемаси

32.

2 . Т!&шир{ш1етган з^ ч о к л в  механизм хулачогини геометрик

Кулачокнииг минимал радаус-вектори мм
Кулачокнинг максимал радиус-вектори мм

Узокланшш фаза бурчаги град
Узохда туриш фаза бурчаги град

Кайтиш фаза бурчаги град

3. Турткнчнинг силжиш (рафиги

Бажаради Гр. 1 Фак.
Кабул 5ЩЛДИ Каф. МЛА . ТДТУ
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ДабАраторця.дши, № 6,

Тндти тлдиракларну^чаш .

АсшШ__ШЕсад__  ̂ Оддий 5?лчаш асбоблари ёрдамща тишли
гилдиражларнинг геометрак параметрларини 3?лчапздан иборат.

i Цилиндрик-’Тугри тшшга гшщирак , штангенциркуль ,

Аудиторна ищ ^жариш з;ажми: 2 coat.
-  - Мусшцш йпшаш вакги: 4 соат.

Назарий жисш^
Тшшш шздиракларнинг асосий нараметрларн куйидапшардир : 

илашма модули ш, тшшшр соки г, :^амда рейкясимон асбоб-тишлар 
сиртининг киялик б у р ч ^  а . Колгаи параметрлар асосий параметрлар (ш,г,
а )  орх;али хоснл-1далнцадн. Тишлар сони z , тшплар оёкдари айланасининг 
диаштрн d, sa тишлар каллаш айданасининг диаштрн d. ларшс бевосита 
ршщнракшшг з^щаЕ З̂ лчаб олшц мумкин. Холган параметрлар эса 
хнсоблаш орк№  топшщи.

Агарда тншлар ?они z 6fnctt , ^  ва d , ларни галднракшшг 
узвдан бевосида З^лтаб олиш (1  раем) , агарда Т1шшар (рони z юк, 
булса , d, ва d<3 ларш! гиягщракккнг p itim . бевосида улчам булмайди. 
Бундай ;^олда 2 ■■ расмда к^рсатшшшвдск , d j ., Д, ва Hj яар!Ш дастлаб 
улчаб олйнадн, сунгра. 

d ,=  dr+ 2 H, (I)
d , « d ,+ 2 H, -  (2 )

формулал!ф ор]едн d, ва d^ ^лчамлар з^исоблаб топшшади.
Эвольвента aipa чтигашгаг хусусиятига асосан.
(Эвольве{<тали ciqyimfflr ихтиСрий ¡дагасига указияган нормал 

ввольвентани хдаан  асосий ¿айдарга урувш булади) юшшищ
модулшш тошсб олиш мумкин. Демак , ORattremis^KynimHr тишлари орасига 
б£ф нечта Ешларш 1»мраб олсак(3 * расмдате АВ кесма) , у зсолда АВ 
нормая звольютаЕи з о̂сеш хдашс дааметрли асосий айпаваго урунш 
булада. Ш тангенцирк^ оркали <«мт # р т р ш  кдмраб i  т  ултам ва 
«п-1-i» та тшпл^нн камраб т  fm m s a o iу хозща: 
бувдан

Pg = =?aa*eosa (3)

Рв /svffl a  — ^  (4)
яеояа

6 y ерда a  = 2 0  рейкасииов асбоб тишшшнг кш!лшс бурчаш
ГОСТ буйина cos 20^= 0,9397
Кющирак тишлар comt «г» га бошш равшида s;^a6  |лчанадиган 

тшияар сонн и шшг кийматини куйвдагн жадвзвдан ошш »огмки.



Раем 1.

Раем 2.
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12-18 19-27 *28-36 37-45 46-54
~ ~ г~

55-63~ 64-72 73-81
9

(4) формра ёрдаияда топнпган т  модулгашг клймати , улчапщапг 
коаниззшшир туфа&га /  стацдарт модулидан фар5  вдлипш мумхин, Шу 
сабаблн хисоблаб чикдрилган моцулнинг х;ийшти ГСХЛ" 1597 модузшар 
кнйштларн билан таадосланади. зишда ага шу ГОСТда курсатрагаи 
(даобланган модуль кяйматнга яхзян булган) модуль киймати танлаиади. 
КуЙЕдага ГОСТ 1597 буйича кормая модулларннш- стандарт ждаймагглари 
келпфилади.

0,3 ; 0,4 ; 0,5; 0,6; 0,7; 0,8; 1; 1,25; 1,5; 1,75; 2,0; 2,25; 2,50; 2,75; 
3,0; 3,25; 3.50; 3,75; 4,0; 4,25; 4.50; 5.0; 5,50;б.0; 6,50; 7,0; 8 ; 9; 10; 11; 12; 
13; 141Ш1 16; 18; 20; 22; 24; 26; 28; 30; 33; 36; 39; 42; 45; 50.

ГУлчанаетгая- тшпш ппщкракнннг тишлари тузатилган 
(коррекцияланган) булиши ; а̂м мумкнн, у %отя рейкасимок асбобнннг 
ннсбий силжиши хуйвдаппа аитргаяади!

8в 1:“ 15--~2 |П У а 
Х=Рв— 2_ _ -------

бу ерда

Р» = « г - Л асосий

муа=ш20® = 0,014904
tg a  = tg20^ 

буйича

(5)

’ = 0,3640 
улчанган тишлйрнинг -

ходами.
-  РвП - асоий айлана ейи буйича олингаи тнш калигошгн. 

Кейннга ун ^шшнхларда ясящщ тшпла шлдцракяарш: х,осш1
|Яда1>'8чи рейкзсшон асбобнинг стандарт юишшп бурчаги а  =20 булади 
лёкэд ба1лан ач^ЗО булган тУзатйпган (коррехцкяланган) ткпига: 

’ явлгщратаар хам у^>аб Т51>ади.
Тишли гялдира^сяарш хосид килувчи рейкасимон асбоб тншл^ининг 

кдяляга бурчагаг=20“ ёкн 2СУ’ дан фар*; кзвшшнни б^шш учун тиш оёкдари 
айлдааси днаштри шшг и т р и  улчаб олинган киймати билан 1^йвдага 

¡формула о р ! ; ^  тошяган |^с1Ыатини солтапнриш кифоя:
; = т ^  + 2х-2.5) (6)

Агарда <!, булса , у холда а*20Р булади.^

Дмазшй кием.

1̂ Тшшш гацднракнанг тшшшр сони двсобланадн.
2  ̂ 4  ва дц дааштнрларн улчашди (I ва 2  раем) .
3. ЖаДвалга бнЕоан штангешдаркул бшган улачашднган тшплар сош 

«а» топиладв , ламда шашенщфжр ор1саля на ¿2 Улчашгар 
улчаннб Рв , $в л8р здагобланади.

Л (4) форь^лага бииоан тншли шщщракЕинг ш модули тошлади Ба 
ГОСТ 159? га мувофик язопшшада.



5. Булувчн ва асосий айланаларнннг <1, ва <3, диаметрларк хамда 
булувчн айлана бйн буйича тишларнинг Р «адами хисобланади.

6. (5) формулага биноан рейкасимон асбобнинг нисбий силжиши 
анвкданади.

7. (6 ) форк^зага бяноан ницг вдймати аннкданади ва хамда уни 
ушаб олинган <1; нннг кдаймати билан солипггириб курилади.

36.

]^лчанад{ггаи
катталиклар

$^лчаш натижалари У;нанган 
катталнкларнйнг 

Уртача кийматлари1 2 3
т

,мм
д м
а*м

Аншр^одщан
капаликлар

Хисоблат учуй 
формулалар

Хисоблаш
ватижапарЕ

1 2 3
Асосий айпаяа ёйи 
буйша ТИШ кадами

Асосий айлана буйича 
ТИШ калишшги

Тшшш гш!Д^аЕИинг 
модули

Булувчи айлана буйича 
ТИШ кздамк

Бух^вчи айлана 
днаметрн

Асосий айлана диаметри
Рейкасимон асбобнинг 
нисбий силжиш коэфф.

Тншлар ботш^лиги 
айланасининг диаиетри

Контроль саволлар.
1. Тшшга гилдиракларшшг асосий параметрларини айтиб беринг.
2. Тажрибада илашиш модули кандай аншдшнади.
3. Хакдк;ий алапшш модули |;андай топнлади.
4. Силжиш коэффицренти кандай аникланади.
5. Кшлик бурчаги кдндай аиикдяняди.



ЛАБОРАТОРИЯ ИШИ № 6
ТИШЛИ РШЩИРАКНИНГ АСОСИЙ 1Б0МЕТРИК ПАРАМБТРЛАРИНИ

АНИК;ПАШ
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1. юшаея

¥шотвм. тишжар соав X
Улпашцщш ш ш ар  
еоик

я
и+1

Упшадапш гашпф
ораеядап! згзувгащ . 
ш

к

|^«двракнш1Г »иг 
п т п р а я ю с я .ш
Рилднракяннг тншаар 
бош яш и
айхшаввиинг рад8]юи, 
ш

Анищанадяпн
пграипиржар

Х/юсбжгш 4о(10шиарк У |й»об
наяихах&ря

Лвосай Л̂жтя. 6|̂ йнча 
-шшшиндига ,ш ; Г
Авосай айлава бушпв 
18111 шага .ни ■ н ■ ' 1 . -
Тшджн уяхДВрШЕНВЯГ
М0Д1ЛШ .ш я. /  ■ ■' -т= Штт ,

ГОСТ 956̂ 60
Сияжшв кояффяцаевти

к
Б̂дувчи айхш 
ш г= 'у'^ -
Аеовий вйлава рада̂ си. 
им г,=геова

ТШП 1ЯИВИЯ.Ш Р-ш  ■'./
Бухуотв вйжш{а буйша 
ТШП (дпшдиги, мм S = i ^ 2)+2xmtga

'г

Бажаради Гр. ! Фак.
Кабун вдадн Каф. МЛА, ТПТУ
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JlaSoparrepm» иш и Ж .7. 

Укгяатма.
Асгх;ий мажсад; Эвольвента профшши ТШШШ тощ ираоарш  асосий  

Улчамларини зда:облаш , в;щ)к?ш1 усулщ)идан б1фи булган дбюатка усут  
(ивструментал рейка ердамвда) билан таншпипщан иборат. ¡

ЙЯЙМ - 42 куршшаси. Р

б а ж а р Е ^ д а !^  иш хажми: 2 соат
ишлаш лажмЕ : 2  coax,

Назарий кисим.
Бнр валшшг айланма :\аракати икеянчи валга тшшш гтащираклар 

s o c m a c ^  ]7тазйлади.
Икки бугин орасидагя узатшп сонн ^згармас (ü ,2=const) булиши 

учун улар ён сиртаарнннг papo  1егишиб (богланиб) т^рган вукт^апарига 
утказилган умумий нормал я,амт вакзг марказлар чизишяинг узгармяс 
нук:гасвдан 5п:иш жкрав  ̂ Бу «Р» нукга юишнш кугйбя деб аталадн (1 - 
раем) .

Тшшш тлдирахнинг тиш 6н сщпн эвольвеигга эсри чвзитхан 
ташкил топади.

Эвольвента - айлана С1фтидан сирпанишсиз э^аракат кдлаётган тугри 
•шзш^ нхтибрий 1̂ х:гасивинг траекторшсидир;,^^;-;;;^^^^

Икки тшшга жнлдирак узаро йлашиВа жараёнвда куйидага 
оараметрларга зга (1 - расмга х;аралсин).

1 .1 ^ 6  деб атаз^вчи - «Р» нуктада бир-бирлари бюин уршшада1ган 
г„ ва Tvfj радиуслар бошлангич айланалар г, ва Tj  раднуслар 
булувчи айзиналар , гшщиракларнинг куламини белгиловчи «ш» 
модул. Унинг вдйматн ГОСТ 9563 - 60 буйича стандарт модул 
уяятпридян танлаб олинади.

2. г„ ва радиусли асосий айланалар. Бу анланаларнинг 
эволБвеатлари тишларнинг ён сиртларнни ;^осил 11;илади.

3 . г.) ва радиусли тшпларнннг тан]ш;и айланалари.
4 . т„ ва Гц радиусли тишларнинг ботиклиги айланалари.
5. Бошлангнч айланалар радиуслари (r,¡ ва йигшщисига тент 

булган марказлараро масофа а,).
6 . Асосий айланага урунма булган NN тугри чизиг бшшн бошлангач 

айланаларга умумий урунма булган t-l чизиги орасидагка^ илашшп 
бурчага.

7. N,N2 назарий илашиш чизиги.
8 . ав амалий илашиш чизиги.
Ризщиракларда типшар хосил хдаишнинг асосан 2 хин усули мавжуд 

булиб , улар сайсдашаш усущ  (метод обкатки) ва ^ х а  олиш (метод 
Еошфовки) усулищф. Нусха олиш усулининг мазк^ни) тиш орасидаги





бстиклик шаюЕща тайёршвздв »а жараёшда тшош гшщЕфахниЕГ
тшшгариш хосил килади. Сайкэлшш ^ л щ а  тщрж̂ тш шбоб шлдирак 
(долбяк) &ЖЖ рейка (тарокршон , «еюЕмон) Егз£лвда булади.,

СаЁкдллаш жараёнвда ^фкузчи асбоб хагда хом ашё х^дди икки 
тишли гюцщракшгаг узаро юиншш вахтияагадек шюби® харакатда 
буладЕлар (2-расм). Сайказвши усуяи билан хвсйл жшшнган тишларнинг 
анйюгага даражаси юк,ори булиб , тишли гилдирйкларшшг хоста идаиниш 
таннархи арзон тушадн. Шуншг биз рейка ёрдамвда типшар хосил
1;илш0 ш вш ти  куриб щадмиз.

Тяшларни сай]^ллаш усушда кдрвдб хосвя |уюшш учун 
х^Улланиладиган рейкасимон асбоб куйвдаш оараметрларга зга (3-расм) : 

т " ставдарт модуя, 
а  s2 (f сщггшшнг киялик бур<ш№,
Ь*- ТШП каллаганинг баландяиш (Ь**т)
ММ • урта модуль чизиш, Бу т у ^ и  чешщ рейкасимон асбоб 

ёрдамвда стандарг тщ ирак учуа тйш хосил к;шшяи8тган вахтда тинши 
гилднракшшг булувчн айланасига урцниб сирпаямасдан харакат даади.

Тишларнн хосил 1̂ йлнш буйита зтбораторяй шли ТММ г  42 
хурилмаси ёрдамвда амалга ош^вяади. 1^фШ1Ш бнр текгс йссс ва унта 
махкампанш! чнзгич халкд уц^у чвзвтивинг ощ  томонида сирнанмасдан 
харакатланадиган гардиш , стол хамда рвйкасшмон асбобдан топган^
Огол устига радщгси гардиш рад^сига тенг ватман 1;ог<идаа айяаиа шаклвдгГ 
кир*;нлган хомашё Урштиладк.

Агарда рейкасимон асбоб тишлари сирсиш в д а к  билан юргизиб 
чихрак , бш  ко1Х)зда ре&асимон асбобнинг б щ  марта кесиш харакатвдан 
хосил булган шжлини хосил ж^огаига.

Бкр ваишшг узвда узвда (чизгич: буйлаб) гардшшш с1фпанишсиз 
кичшс бурчакка юмалатиб бурамиз ва хар сафар рейкасимон асбоб сирти 
буйлаб калам юргжзамиз . Х о сел  булган чизиздар хосил кшшнщпи керак 
булган тшплараинг шаклини кшга кезпираци. Рейкасимон асбобни 3 
гардиш укига нисбатая узоклатт5фиш ёки, як;иш1гтнш оркали тузатнлган 
(коррекцшшанган) тишлар килннади./у

40.

Лаборатория иштпшг бажарипг тартибгг.
■ 1^здаувчи томонвдан рейкасимон асбобнинг т  модули , 

сЕфтниига =2 0 ® кдашга бурчагн хамда тишли гипдиракнинг булувчи 
айлаиасиюшг d диаметри берилади.Тиш кашхапгаинг баландшга модуль 
Ь,=ш • га ва тшп каляаги баландлигининг усимтаси с*т=0,25 га тенг деб 
каралади.

1) Килвдирак тишлари сони:

г  = - ~  (1)
гп

2) Булувчи айлана буййяча тиш хдаами:
Р = я т  (7.)



г
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3) Асосий айгана 6j№ ia тшц кядаии:
Рв = Р cosa (3)

4) Асосий айяаврн№ диаметри:
~de = d cosa (4)

5) Рейкасимон асбобнинг тиш асосида «̂ фк,ттнтннн б^>т̂ >аф vra оладиган 
нисбий силжиши;

.  n - z

(6)

(7)

(7)

(8)

< 17
6) РеЙхаСЕМОВ асбобнинг сяцзгшии:

В«ш
7) Ботикяиги айланасннннг днашчрш

dpm(E-2,5) ± 2B=m(z-2,5) ±xm
8) Тишлар ч^ккиси айлаяасинявг диаметри:

d,sm(Z‘t'2,0) ± 2в=ш(г-«-2) ixm
9) Б̂ л̂увчи айлана буйича тиш жалишшги;

S » ^ ± 2 xmtga

II. Тшшш РшбОфаквиш' тиш сврхиш ревкасш^оЕ асбоб ёрдамида
хосвл хзшшш з̂ й̂идага тартибда олиб борилади:

1} Ватмандан кжйяш( юмюлок когоз (хом ашё) гардишга 
махкамланади.

2) Хвсоб]!^ чшеариягав айлана ва асосий айланалар юмалок
|;огода к^^рстлцщ. Кмозни 12(^ б^рчак оствда радиал Ч1Ш8лар 
ердакщщ т е в г ^ Ю а ^  б^^яин^

3} lOHraoi; «огоштаг б в ф В ^  вдоиига в<Ю иккинчв |даашга вг-^шх 
ва у ч и ^  квеквп. ще-ра б^ШкИ х;опатлар учук у ч щ ш  тиш шаюга 
ч г а и л ^  Бувивг у щ  п р т п т  шзгачшшг бн томони б̂ ^йлаб 
соршипф1|(а0р[зв б(фвб ва кяр бщ> буршшш cjrHrrHoa
рейха ТШШ1ЮН сцрташ 1^ ^  юргизиб чи)№ак , когозда 
тишлар сщгффи зцжил булади. Бу жараСн хар гал учтадан тиш 
т̂ л̂а хосия ^ ^ п у т л т ш  т в р и л а т  

4}Хо(»х дапшган ‘пшкфии ; в=-мах ; в=-шх. S^sapo бир- 
бирлари билан в;уйи»аги жадвалга Kjfpa хиёсий тахкосланади.

Тшшшрнинг >sO Bs-ШХ B=-i-mx
жинй НХКфНй жапА ниэряй амаянй

булувчи айлана б̂ й̂ича тиш 
калингини «S»

ички айланаси буйича 
тишлар калинлига «St»
Ташкд айланаси б̂ й̂ича 
тишлар калишшш «S.»



44.

зшсййот1шнс.мазмуни>

1. Модуль т  ва б̂ л̂увчи aiíлaнa диаметри д ларнинг к5?рсатилган 
кдйматларига к^ра тщщрашешг .̂ а̂мма парамстрларининг даоби 
беризида,

2. Хосил булган тишли гащщракларшшг тадвири (ашжиши б=0 
булган хамда »^0 булган хрлатлар учун) илова ]̂ 10шнадй.

1. $ з̂аро тапхки илапшали тишли FШЩIípaклapнйнr асосий 
аараметрларини айтииг ?

2. Тишли гилдиракларда тиш я̂ осил вдлшшшнг кавдай усулларин 
биласиз ?

3. Рейхасимон асбоб ва унннг нараметрларн :̂ ахдзда тушунчангшнй 
акгинг ?

4. Рейкасимон асбоб ердамида «тузилган» тишли гилдирак л;осю1 
кдлиш усулини тушунпфиб беринг ?



ЛАБОРАТОРИЯ ИПШ №7 
ТИШПИ ЕИЛДИРАКЛАРНИ ОБКАТКАЛАШ УСУЛИДА'ТИШЛАР 

ЭВОЛЬВЕНТА ПРОФИЛИНИ ЧИЗИШ ВА ХИСОБЛАШ

1. Уа^нанш£г асосий параметщзларини

45.

Уекуна нохум 1Л ми
Тшшш рейкшшнг профид бурчаги а 1рад
Бр1 уячя айлана яиа1етри (5 ' мм
Тиш Еахагииипг бакандхиш ■К
Ралиш) орзяик коэффитаенти С’

1. Тшшш гащиракнинг асосий параметирларнн мшклаш

плднрак
параывтри

Х)1Собяаш формуаахарн Нулевой
пидарак

Мусап
гилдирак

Манфий
гаддарак

тшаяар еокн
т

Бухуетн аняша 
буйича тиш 
кадами. мм

р ^ Ш

Лсосай айдаиа 
диаметри ,мм

, ¿Г, =1игсо8а

Асосий айдапа 
буйича тшв
Кадгаш де;

д  -  /»соза

Сидхиш
коэффипиеяти.
мм

X » —
т

Ребсаяшон
ЭСП0Ш1ИНГ
какикий 
сихжиши ^

-

Ботшщик -
айяаиасишшг
днаметрн

< /^ = т ( з + 2 д -2 А ^ -2 с  )

Будувчи айлана 
бунэта 1ИШ 
калнидиги

г ч
^ = т — +1х1еа

ч2 ;
Г ^ячанадагал 1 _________

I Бажаради Го. ! Фак.
1 Кабул кялди ...... 1 КаФ. МЛА . ТПТУ
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46.

Ишдан кузланган мах)сад. Типши механизмларнинг йпюматшс 
схемасшш чиз1шши урганиш ва уларншп- ^l^SFaJ^aнш^к даражаси , ^затиш 
сояи ва етаклапувчн гилднракнинг айланиш частоггаиши анивдаш.

Ишнк бахарша лажми - 2  соат

Ишцин£.аазарнй ассослашшш>
Звеноларк тишли гндирахлардан иборат мехашом тишли механизм 

деб аталади. Иккита типши пщдирак ва таянчдан тузнлпш одций тшшш 
механизм тшшш уззтма деб аталади. Тишлн ^затмалар бир валдан иккинчи 
валга харакатюс, кучни ва буровчи момсегтшш узатиш у ^  х!пмат 1щлади. 
Тшшш узатмалар автомобиль ва трактор , 2у1шло1; хухалик ва хурилиш 
машиналарида  ̂ металл кесиш стапокларида , улчаш асбоблари ва хисоблаш 
машиналарида ва бошка мехашшшарда кенг ишлатилади.

Тишли ^^затмаларшшг афзаллнкларв:
-  катта тезлшзда ишлаш хусусшпи юкорщ
-  юкори кучланншга бардош беради;
-  габарит ^лчамлари ннсбатан кичик;
-  чидамлиги юкори;
-  фо^али иш коэффициенги юкори;
-  подшишшк ва валга тушадиган кучлашш1 бошкд ^затмаларга 

ннсбатан кам;
' -  ^затиш нисбати узгармас ;

-  ШШ13ТШШШ оддвй$
-  ишкдланйшга буладиган сарф кам;
-  талаб кдлинган тезлгасни олиш аг̂ мкин;
“  ишлаши ишоФсш»

Типти уяатмаларнинг камчшпатари:
-  мехакизмларшс йигиш ва тайерлаш аникшшта к^^йнладаган 

талаблар юкорщ
-  капа тезлгазда шовкин билан ишлайди;
-  танерланнш усули ннсбатан мураккаб;
-  узатиш нисбатини беггогона узгартиряб булмайдн;
-  гилдираклар а!шк тайерланмаса катта зарб кучлари ва тебра1шишар 

пайдо бул1ш и  мумкюг. ^
, Тишлн узатмаларганг тишлари кам пшдират шестерня деб , 

тишлари куп'эса тшшга испдкрак деб аталади.
1?затманинг асосий характеристжасн у’зат1Ш1 нисбати (сони) булиб , 

у узатма бнр вазпшнг айланиш частотаси бошка вашшнг айланиш



"  ■ /чшяотасвдаи шта марта ортш? ёки кам шаияигшш курсетадн.уУза’гнш 
нисбатн и  зсарфи бшая белгилашди. /

Узатиш нисбати етакчи валнинг бурчж тезлнганк етатааяувчи 
вашшнг б5фчак тезяигага ннсбата бияан йншданадш

U , г = ± i ^  =  ± - ^ Ь  (1 )
"$ Ш а 

бу ерда мусбат ишора ичхи нлашмага тегшшш , манфий ишора эса 
ташхи илахншга.

Цилищф)кк тшпяк узатма ташки ва шнсн Ю1аш1.1алн булади. Бу 
узатманйнг баришш гащнракдан нккиют пшдитракка харакат узатиш соан 
куйидаги 8Ш5ХланадИе

= (2) 
® 2  ; 2 ,

Коггуссимон тишлн узатманинг узатиш сони цилиндрик узатаманикд 
каби анихданадя .

= = ^  4 3 )
® 2  21

Чсрвяети Узатманш1г узатиш сонн червяк шщираги тишлар сони г 
нинг червякнинг киримлар сони га шюбатн билан анивданади:

= “  (4)
^4 ' '

Тишдн м^'раккаб узатмалар бнр каторлн (рыкл 2а) ва куп каторлн 
(шао: 26) булади.

Бир каторлн тишлн узатмашшг умумий узатиш сони куйидаги 
формула ердамида акидаяада:

= (5)
2 , .

бу ерда т  « ташки иогапвгалари сони.
куп каторли мураккаб тишли узатмаларнинг узатиш сони куГащапгаа

(6 )

Тапки шгапманинг с о н е  т  мусбат булса , узатиш нисбати мусбат 
булиб , етакчи гилдирак б т а н  етахланумн шзщирак бир томонга айзинадн 
, ахс ховдатескари томонга айланади. ,

Узатмалар тезлиюкр кугнсшннг моделн ёки рс):^оор 
узатмаларниет кинематик-схемаси (жадвал) , чюмачилик аебоблари.

1. Узатмалар кутгасининг модезй вшжда сёкин айлаетир$й , узатмага 
звеноларшшг харакати кузатшидк.



2 . ^^затманййг кинематик ехемаси чизшвдн.
3. $^затмаиинг 1̂ 5’згаиувчашшж дараж^и хисобланади. '
4 . Барча гищщраклар$шнг типшар сонн саналиб , узатманйнг узатиш 

сонн хисобланади.
5. Етакчи звенонннг мш^̂ м бир аютяншгг частотасвда етаюханувчи 

звено1пш ’ айнашш частотаси хисобланади.
6. Хисобот вараги нацуна буйича т^лдиридиб  ̂ иш топширилади.

48. ■

1. Б1ф 1;аторлн тишнЕ узатмаларнинг |затш н  сони хдвдай 
хисобланалди. . '

2. Погоналн тишли узатмаларнинг т^затшн сони уяидяй хисобланади.
3. Паразит гшщ£факларнинг вазифаси н ш а  .
4. БтахланувчЕ гющиракншг айт а т т т т г  й^налиши ^_ящ\яй

ЙШУК̂ТТЯ 1УЯ дц.
5. Червяжли ТШ1Ш! узатманш!г узатнш сони хяппяй  хисобланади.
6. Тишлн ^затмаларшнг афзаллнгаарЕ нималардан аборат.
7. Тишлн узатмаларнинг камчиликлари нималардан иборат.
8. Тиш?щ узатмалар кдарда кшланатшвди.



49.
Ч

ЛАБОРАТОРИЯ ИШИ № 8 .
ТИШЛИ МЕХАНИЗМЛАРНИ КИНЕМАТИК АНАЛИЗИ
1. Кузгалмас Укяи тшшш узатмалартгнг кинештик схемаси

Схема I. Цилиндрик Узатма Схема 2. Конуссимон 1̂ затма

Схема 3. Бнр каторлн ^ т м а Схема 4. Кун каторлн узатма

-

2 . Узатиш сонини анюслаш учун хисоблаш жадвали.

№ Гилдирак, тншлар 
сони

бурилиш
буотахй

Узатиш соии 
дзормуласи

Узаттн сонн

2 , 2 2 2 , 24 Назарий Амалий Назар Амал.
1.
2 .
3.
4.

Базкаради 1 Гр. 1 Фак.
Кабул кшщи ! Каф. МЛА , ТДТУ
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Тишли гилдиракли механизмларнинг
кинематик схемалари.
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Ишнш1г  махсаяк.
Ишнинг мазкради шшдатар редукгорншг й^лдошлар (сателлотлар) 

сони Bat уншг узатиш Еисбатига мос келадиган шщираклар тишяар соиини 
анше;т а т  т  й^дашлар гонини ушшг узатиш шсбатига таъсириш! 
текншршпдан ибораггдир. Ишш£ бажарнш ЭХМ ёрдамвда олиб борилади.

ЮМ русзмвдага ЭХМ.

ЙШШ1 бажаршн з^ажми - 2  соат

Наз21Ш Ё .ш т>
Планетар ^дукторларда гилдираклар тишларииииг соншш анижлаш 

учун уларшшг йулцошлари (сателлкглари) з̂ ар доим б^-б£фларнга. шсбатан 
бир хил масофада жойлашган булиши керак, ;^амда уларинш- иншаш 
жараёнвда хосил буладиган марказдан кочувча кучлари узаро 
мувозаиатлаигаи 6 fnm m  керак. Сателлитлар шш« ортиши билан уларнинг 
тишлари сони ва уларда буладишс зуршдашлар камайиб боради. Марказий 
Укга урнатилган подшипшшар хам узаро 3|^озанатяашкб уларнинг шплаш 
мухлатлари ортади. Бу холат »кхашомларнинг огирликларини кам ва 
узлариш ихчам кнлиб ишлаб, чикдриш имкониятини беради. Бирох 
сателлитлар соиини хаддаи таш;ари купайгириб юбориш мумкин эмас ; 
чушсн уларнинг ишлаш жараёнвда тишлари бир-бир!иа тегиб С1шиб кетишн 
ьфжин. fflyHffiff учуй шинетар механизмларнн лойихалашда бир неча 
шартлар мавжуд булиб уяарни алохлда-алохвда куриб чикамиз.

А. 1^шн£шнк шартк. Бу шарт икката к^шни булиб жойлашган 
сателлитларнкнг бпр-бнрига тешасдан ишлашнш! талаб этади. Бунинг учун 
сателлитлар тишлари чукдаи айланаларининг рад!дслари йигиндаси р ар  
орасидаги масофадан кичик булииш керак , яъни ;

r j < 2R sm ^ (1)

Агарда тишли гилдаракларнинг гсометрик улнамлариш! эътиборга
олсак,

2|0,5m(z24-2)|<2ra(z, + z2)«0,5*sffi~ (2 )

I - расмда курсатилган тасвщ)ни эгтиборга олиб , (2) формр[ани 
куйидагнча ёзамиз:

.т с  2 ,  + 2  ,,,,3 1 я _ .> _ ^ ------- ( -5)
2  Zj + Zj

Б. Ухдошшк шарти, Бу шарт марказий пощиракЛарш1нг бшта 
кометркю Ук атрофвда жойлашжшкнн талаб кю1ади (1-расм) , яъни



Г1+2г2=Гэ ёки

21+222=23 (4)

в. Йигнлшп шарти. Бу шарт 2 -сателлитнинг тишлари бир ваггтгаг 
узида 3 - ва 1- б^ганларнинг тишлари билан илапшага киришкни тгшаб 
кннади. Сюллиглар сони куп булган таадирда биршин сателдит 1- ва 3- 
бЗ?гнвларнинг тишлари билан илапшага киришади , лёкин к,олган 
сателлетлар 1- ва 3- гилдираклар тишлари билан иланшшга кириша олмай 
коладй , чунки биринчи сателлит I- ва 3- пщциракларни ^заро богааб 
уларнинг эркишшгинн й]Ьк,отади.

Бу муаммони хал вдсшш учун куйидага мулохазани юритамш: 
«Сателлитлар узаро симметрик жойлашган» деб фараз киламиз. У .чолда

А В = ' а ,  = (5)

бу ерда : Р - тншлар »¡адами
к - сателлитлар сони 

АВ ва СВ ёйлар ^зу1Ш1Гида Т1Ш1 кадамн Р бутуй сон буйлаб жойлашсин. 
Бутун сошш «е» , колдштши «з» билан белгилайлик ; у, холда 
куйидагиларни ёзнш мумкшс

АВ=Р1, +81 ва СВ=Р12 +*2
ёки

Р21=к(р!1 +51>
Р2з=к(р1з+5^ (б)

(6) - формуладага тенгламаларни хадма-хад к^шсак куйидагини оламиз
21 + 22= к/р (р11 +81+р1з +5з

ёки

2 1 + 2 2 = к (1 1 + 1 з)+ ,|(8 , + 8з) (7)

(7) тенпаминянг чан томонн (21+23) бутун сок булганлнга учун унннг унг 
томони зцам бутун сон булиши керак.

к 1 , ¡2 , 1з лар бутун соалар булганк учун 
к0 1  + 1з ) - бутун сон булади.
Демак . к/р (81+83) бутун сонлар булиши учун р= $1+53 булиши керак . У 
ходда (7) 10йидапиа езшиди. •

21+22=к О1+13+О
21+22=1̂  С (8 )

бу ерда с = 11+1з+ 1  бутун сонлар .
Демак , (8 ) формулага асосан нлапстар механизмлар йигюшш: шартк- 

. (21+22>/К нинг бутун СОН булишлипздадир.
Шундай кюшб , шинетар мехаишмларни лойихалашца (А ), (Б) , (В) 

ниртларнн бир вакгда бажарилаши шарадир.
Планетар механизмнинг ( 1-р1Юм) узатиш нисбатн куйидагнча 

ифодаланади;

55.



ЛЗ)
MH = i + í l

(9) • формрави (4) формулага кувсак куйядагани оламш :
5 ж - 1 ) *z (Í)

(9)

( 10)

(ЗХ (4). (8 ). (9), (10) формуяаларпая фойдаланвб 1суйидагавн оламвз ;
2 (И)

Лаборатория ишияа бажартода U ^ , а , к аарампрлар аввалдан 
берилади ва бу хатгаликларга acoca» юхоридаги формулапардан фойдаланиб 
г„ Zj, Zj лар аншдаяадй. г„ Zj, ж, ва ларшвг 1сийматлардаи з̂ исоблаю 
уЧун «Бейсик» тиляда Сзилган программа курсатилган. Хисоблаш учун 
келтЕфялгая бошланшч катгалнклар:

к„ сателлитлар сони; а ° яинг узгариш чегараси (láarám) ва
- нинг 1Щймати.

Ишни бажариш тартиби.
1. ЭХМга ёзилган про1рамма киригилади.
2. Бошкзршп 6yíSpynt берилгавдан кейин М-нинг а;яймати 

карвтилади , вариавтлар хиймати Kj - ЭХМ U3 - нинг 2  S а S m 
кицматларини аниклайди ва 11э , X Q - вв босади , хамда Uj 
=f(Q) диаграмма з^ади.

3. К} -иияг навбатааги ¡дшматларц Еирштилади. X îp бир Kj га мос 
кслувчи Uj ÜJ аниЕлаквб график тузштадх.

4. Юкорида курсатилган ва К нинг кийматлари киригилади ,
хамда ак=2 , ак «100 ларга мос келувчн Q -ни кийматн 
киригилади.

5. ЭХМдан олинган г ,̂ Zj ларнинг кийматлари ахлиттанади.
6.]Мапшнада олинган хисоблар буйича ü ^ = f(a ) график курюидн.

Хисобнинг мазщни.
1. Йшув шартлариии бажарувчи тснсламалар схемаси .
2. Топширикдар вариавтидан олинган катталиклар
3. Машгша х№оби заракаси.
4. ЭХМ хисоби буйича функциянннг графиги.

Тгиттирптг-иянг кярттянти.
-Жадвал

№
вар

м m К3 икнг кийматк 
(3=1.т)

п(з)
1Н

К

1 2 0 4 3 , 4 . 5 . 6 2,5 ■ "4...
2 2 0 4 4 , 6  , 8  , 10 1,5 6

3 i 2 0 4 3 , 5 , 7 . 9 2 ,0 5
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4 2 0 4 3 , 4 , 6 , 7 3,0 7
5 2 0 - 4 4 , 5 , 8 , 9  ■ . 1.25 3
6 2 0 4 3 . 6 , 7 , 9 2,25 8
7 2 0 4 4 , 7 , 8 , 9 2,74 3
S 2 0 4 3 , 8  , 9. 10 1,75 5
9 2 0 4 4 . 8  . 10 . 12 1 ,6 . 4
10 2 0 4 5 . 6 . 9 , П 6

1. REM .(С) COPYRIGHT 1998 dy Аюх&уИ
2. REM E;mail ALEXEYII@NAYTOV.COM
5. CLS
10. REM Ввод тас5ел М»т
20. INPUT «Введше максимальное значешю варьирования числа а М=» 
МАХ
30. INPUT «Введие число вариантов зкаченая Ki m= ",М  
35. I=i
40. REM Ввод очередного значения Kf
50 INPUT «Введите число сателлитов Kf=»;K 
60 B=l-SIN(3.i4/K) •
70 J= 0; А=2
80 REM Расчет значения U(3)1H 
90 U31H=2/(B+4/(A*K)) '
100 PRINT «Число а=»;А  ̂ ^  ,
110 PRINT «Чшжо U(3)1H=»;U31H 
120 J=J=i: А=А+1 
130 IF A<=MAX THEN GOTO 80 
140 REM Построение графика 
150 Ы+1
160 IF !<=М THEN GOTO 40
170 REM Расчёт числа зубьев zl, z2, z3
180 INPUT «Введите пербдаточное соотношение U(3)1H=»; U31H
190 INPUT «Введите число сателлитов К=»;К
200 INPUT «Введ5яе чш;ло а=»;А
210 Z1=A'*=K/U31H
220 Z3=zl*(U31H.I)
230 PRINT «Число зубьев
240 PRINT «Число зубьев Z3=»^Z3
250 REM Расчет Z2
260 INPUT «Введете делое значение зубьев Z1=»;Z1 
270 INPUT «Введите целое значеш1е зубьев Z3=»2^3 
280 Z2=(Z3-Zl)/2
290 PRINT «Число зубьев Z1, Z2, Z3 : Z1=»;Z1, «Z2=»;Z2. «Z 3= »^ 
300 END - .
310 REM (С) COPYRIGHT 1998 by МехеуП

mailto:ALEXEYII@NAYTOV.COM
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ЛАБОРАТОРИЯ ИШИ № 1 
МЕХАНИЗМЛАРНИ СТРУКТУРАВИЙ АНАЛИЗИ.

I . Ршагии механвзшгараи структуравий схемаларини тузшп.
Схема 1 (текис механизм) Схема 2 (фазовый механизм)

1. Механизм звеноларини харакат харахтершш ва кинематик жуфтларшга

№
сх.

№ Звеиолар-
йинг

ХЕфшстз

Звено-
л ^ в я
номи

КЖ
бежгихаш

КЖ Еяасвификацижи

КЖ. Ю'ЙН
<шй.

Айка-
ш а

иягвр-
Ш!№В

Боига-ним
тури

— —

 ̂ т .

' 1... ....

№
сх.

1.
2.

еханязмларна эркинлик даражисши аннклаш. _
К,узгалувча звеколар рокк ва. 
КЖ класса

Р. Р,

ТекЕС механЕжларнн гришлкг: 
даражаса

Фазознй кейанвзмзирни эркшшк; 
дшаяшк

W-бs^Spд-4p,-Зp,-2R -̂pF



■ f-. г.

Етакчи звено 1 • Ассур группасн 2 ■ Aiccypa грушгаси

W*3n-2p5 рз»...... ;
w>

Груяпаяар клаосии
Механизм класси
Механизмни трвлиш 
формупасн

1. Мехаииййяинг ояий КЖ бош ю пи структуравий схемаси
3 Схема (ТВ01ЛВ жханйзм) 4 Схема (кулачокли механнизм)

'

•

1. Звеноларншо* хараххг харахкрн ва КЖ 1и!зссифшсаци8сини аникдаш
■КЖ)

№
ех.

№
зв

3|СЖМ1ф1ШЯГ
харккат
харясгсрк

Заеаоаар
воив

КЖ
беяпи
Ш0ШШ

КЖ классифнкшшяси

КЖ
клав-

си

куйи
ошй

айя-ма
йхгар-в

Шкяавшп
тури

3 Схема (тишли мсхашом) | 4 Схема (кулачокли механншм)
п Р, Р, q W—Зп“2 р5'р^—П”ра— j п р. и W=3n-2p,-pa=

• 1 i

Бажардя Гурух 1 Фах.
Кабул 5СИЛДН Кафедра МЛА ТДТУ



Подписано к печати 31.03.2000 г.Формат бумаги 60x84 1/16. 
Объём 3.75 П.Л. Тираж 100. Заказ №256 

Отпечатано в типографии ТашГТУ г.Ташкент, ул.Талабалар, 54



J

rrv .

в * ;! ’.. 
b ' :  =? ]

I
O ' ••• ‘

X'--;v-,

■'. •'• Ч*'- i-.

¡I\

■̂- ’r-í“- 
•• '. : -"


