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КІНЕМАТИКА МЕХАНІЗМУ МАЛЬТІЙСЬКОГО ХРЕСТА
З КРИВОШИПНО-КУЛІСНИМ ПРИВОДОМ

Розглядається комбінований мальтійський механізм з кривошипно-кулісним
приводом водила. Теоретичні викладки доведені до числового прикладу, який
підтверджує дієвість виведених формул.

This article presents the combined Maltese mechanism with a side-crank drive.
Theoretical results are checked by example, with proves analytical dependencies.

У поліграфічних і пакувальних машинах-автоматах та агрегатах конве-
єрного типу використовуються механізми мальтійського хреста для перемі-
щення напівфабрикатів з періодичними вистоями. Основними недоліками
мальтійських механізмів є те, що період повороту хреста залежить від кількості

пазів, а також наявні початкові приско-
рення на початку руху. Для усунення цих
негативних особливостей у приводі вико-
ристовують некруглі зубчасті колеса, або
комбінують їх з іншими механізмами,
у результаті чого яких збільшується
період повороту хреста.

Дослідженням кінематики маль-
тійських механізмів присвячено багато
робіт [1, 2, 3, 4, 5].

Нижче розглядається мальтійсь-
кий механізм з кривошипно-кулісним
приводом (рис.1), який дає можливість
збільшити період повороту хреста ,
зменшити його кутову швидкість і покра-
щити динамічні характеристики.

Повнообертовий кулісний меха-
нізм складається з кривошипа О2А1, що
рівномірно обертається й куліси, яка
сполучена з водилом хреста О1А2 і має
нерівномірну швидкість обертання.

Рис. 1. Кінематична схема
мальтійського механізму

з кривошипно-кулісним приводом
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У роботі [5] наведено деякі дані кінематики такого комбінованого механізму,
але широкого аналізу залежностей кінематичних і динамічних характеристик від
геометричних параметрів кривошипно-кулісних механізмів не зроблено.

Метою даної роботи є дослідження кінематичних і динамічних характе-
ристик хреста залежно від базовідстані λ  кривошипно-кулісного механізму
й кількості пазів мальтійського хреста.

За заданим кутом повороту кривошипа 1∑ϕ  визначаємо базовідстань .λ
Для цього трикутник О1О2А1 розбиваємо на два прямокутні трикутники, з них
знаходимо а та r і їх величини підставляємо у формулу:

Біжучі кути повороту водила визначаємо з трикутника О1О2А1 —

де ,a
r

λ =  а кути повороту хреста — з трикутника О1О3А1:

Кутова швидкість мальтійського хреста дорівнює:

де w3 і  — інваріант швидкості хреста.
Кутове прискорення хреста знаходимо наступним чином:

де e3 і — інваріант кутового прискорення; w1 —кутова швидкість кривошипа.
Кінетична потужність на хресті дорівнює:
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На рис. 2 зображено діаграми інваріантів швидкостей, прискорень і кіне-
тичної потужності у функції кута повороту кривошипа, які отримали на ПК
у системі Mathcad. Як видно з графіків, наявність у приводі кривошипно-куліс-
ного механізму знижує пікові інваріанти швидкостей у 1,58 раза, прискорень — у
2,8 раза і кінетичної потужності — у 4,4 раза при l =0,6.

При збільшенні λ  (рис. 3) значно знижуються піки інваріантів швидкос-
тей, прискорень і кінетичної потужності для 4-пазового і в меншій мірі для 6- і 8-
пазових мальтійських механізмів.

Збільшення λ  значніше знижує піки інваріантів прискорень для 4-пазово-
го і менше для 6- і 8-пазових мальтійських механізмів (рис. 4). Слід зауважити,
що при λ =0 має місце вихідний механізм, а при l=1 — невизначеність, оскільки
це відповідає переходу від повнообертової до хитної куліси.
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Рис. 2. Діаграми: а — інваріантів
швидкостей; b — прискорень;

с — кінетичної потужності на валу
кривошипа. Криві: λ  — для

вихідного 6-пазового мальтійського
механізму; 2 — для комбінованого
кривошипно-кулісного при λ =0,6

Рис. 3. Залежність пікових
значень: а — інваріантів

швидкостей; b — прискорень;
с — кінетичної потужності від

λ для 4-(крива 1), 6-(крива 2)
і 8-(крива 3) пазових

мальтійських механізмів
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Рис. 4. Залежність інваріантів початкових прискорень від λ для 4-(крива1),
6-(крива 2) і 8-(крива 3) пазових мальтійських механізмів
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ТЕХНОЛОГІЧНІ МОЖЛИВОСТІ СКОРОЧЕННЯ ВИТРАТ
АБРАЗИВНИХ КРУГІВ ПРИ ШЛІФУВАННІ

Розглядаються можливості скорочення витрат абразивних шліфувальних
кругів при їх правці алмазними інструментами методом точіння в процесі шліфування.

Possibilities of cutback of abrasive grinding wheels spending are examined during
their corrections by diamond instruments by a sharpening method in the process of polishing.

Результати проведених досліджень впливу базовідстані на пікові значен-
ня кінематичних і динамічних величин показали доцільність використання
в приводі мальтійських механізмів кривошипно-кулісних механізмів для збіль-
шення періодів повороту хреста (у межах циклограми машини), зменшення
швидкості, початкового та максимального прискорення хреста й кінетичної
потужності на валу кривошипа.
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