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Корисна модель належить до верстатобудування. 
Відомий механізм з паралельною кінематикою, який складається з основи у вигляді станини 

з стійками, до яких прикріплені двигуни, що забезпечують коливальний рух приєднаних до них 
приводних важелів з кронштейнами, які через пари паралельних штанг шарнірно з'єднуються з 
рухомою платформою з розміщеним на ній робочим органом [1]., 5 

У відомому механізмі коливальний рух приводних важелів здійснюється в площинах, 
розташованих між собою під кутом 120 градусів між собою, що ускладнює можливості 
збільшення робочого простору механізму. 

В основу корисної моделі поставлено задачу підвищення рухомості робочого органа 
механізму з паралельною кінематикою шляхом розташуванню площин коливання приводних 10 

важелів паралельно одна одній. 
Поставлена задача вирішується тим, що механізм з паралельною кінематикою, який 

складається з основи у вигляді станини з стійками, до яких прикріплені двигуни, що 
забезпечують коливальний рух приєднаних до них приводних важелів з кронштейнами, які 
через пари паралельних штанг шарнірно з'єднуються з рухомою платформою з розміщеним на 15 

ній робочим органом, згідно з корисною моделлю, кронштейни з'єднано з приводними важелями 
шарнірно та додатково шарнірно поєднано з відповідною стійкою за допомогою тяги, причому 
приводний важіль, тяга, кронштейн і відрізки між центрами шарнірів важеля і тяги на кронштейні 
і стійці утворюють шарнірний паралелограм, а площини коливання приводних важелів 
розташовано паралельно одна одній. 20 

Схема механізму з паралельною кінематикою приведена на рисунку. 
Основа механізму складається з станини 1 з стійками 2. До стійок 2 прикріплюються двигуни 

3, що забезпечують коливальний рух приєднаних до них приводних важелів 4. На іншому кінці 
важелі 4 шарнірно з'єднуються з кронштейнами 5. Додатково кронштейни 5 шарнірно 
з'єднуються зі стійками 2 за допомогою тяг 6, причому відрізки між центрами шарнірів важеля і 25 

тяги на кронштейні і стійці рівні. Кожна така комбінація стійки 2, приводного важеля 4, 
кронштейна 5 та тяги 6 утворюють шарнірний паралелограм. Кожен з кронштейнів 5 через пару 
шарнірів 7. 8 та 9 з'єднується з парою штанг 10, 11, 12 відповідно. Іншим своїм кінцем кожна з 
пари штанг 10, 11, 12 з'єднуються з парою шарнірів 13, 14, 15 відповідно, які закріплені на 
рухомій платформі 16. Відрізок між центрами пар шарнірів 7 рівний відрізку між центрами пар 30 

шарнірів 13. Відрізок між центрами пар шарнірів 8 рівний відрізку між центрами пар шарнірів 14. 
Відрізок між центрами пар шарнірів 9 рівний відрізку між центрами пар шарнірів 15. Таким 
чином пари штанг 10, 11, 12 паралельні. До рухомої платформи 16 приєднується робочий орган 
17. 

Положення пар шарнірів 13, 14, 15 на рухомій платформі 16 довільне і залежить від 35 

конструктивних особливостей самої рухомої платформи 16 та робочого органа 17. Необхідне 
для узгодженого руху паралельне розташування пар шарнірів 7 і 13, 8 і 14, 9І15 забезпечується 
на відповідних кронштейнах 5 за рахунок того, що комбінація стійки 2, приводного важеля 4, 
кронштейна 5 та тяги 6 утворюють шарнірний паралелограм, відтак незалежно від поточного 
кута розташування приводного важеля 4 кутове положення пар шарнірів 7, 8 та 9 буде завжди 40 

незмінним по відношенню до відповідних пар шарнірів 13, 14, 15 на рухомій платформі 16. 
Економічна ефективність запропонованої корисної моделі забезпечується за рахунок 

підвищення рухомості робочого органа та спрощення можливості збільшення робочого 
простору механізму. 

Джерела інформації:: 45 

1. Технологічне обладнання з паралельною кінематикою: Нав; льний посібник для ВНЗ. / 
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Механізм з паралельною кінематикою, який складається з основи у вигляді станини з стійками, 
до яких прикріплені двигуни, що забезпечують коливальний рух приєднаних до них приводних 
важелів з кронштейнами, які через пари паралельних штанг шарнірно з'єднуються з рухомою 
платформою з розміщеним на ній робочим органом, який відрізняється тим, що кронштейни 
з'єднано з приводними важелями шарнірно та додатково шарнірно поєднано з відповідною 55 

стійкою за допомогою тяги, причому приводний важіль, тяга, кронштейн і відрізки між центрами 
шарнірів важеля і тяги на кронштейні і стійці утворюють шарнірний паралелограм, а площини 
коливання приводних важелів розташовано паралельно одна одній. 
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