
1 

МІНІСТЕРСТВО ОСВІТИ І НАУКИ УКРАЇНИ

ОДЕСЬКА НАЦІОНАЛЬНА АКАДЕМІЯ
ХАРЧОВИХ ТЕХНОЛОГІЙ

ЗБІРНИК ТЕЗ ДОПОВІДЕЙ

79 НАУКОВОЇ КОНФЕРЕНЦІЇ 
ВИКЛАДАЧІВ АКАДЕМІЇ

Одеса 2019

РНИК ТРНИК Т

799 НАУКОНАУК
ВИКВИК



2 
 

Наукове видання

Збірник тез доповідей 79 наукової конференції викладачів академії
16 – 19 квітня 2019 р.

Матеріали, занесені до збірника, друкуються за авторськими оригіналами.
За достовірність інформації відповідає автор публікації.

Рекомендовано до друку та розповсюдження в мережі Internet Вченою радою
Одеської національної академії харчових технологій,

протокол № 9 від 02.04.2019 р.

Під загальною редакцією Заслуженого діяча науки і техніки України,
Лауреата Державної премії України в галузі науки і техніки,

д-ра техн. наук, професора Б.В. Єгорова
Укладач Т.Л. Дьяченко

Редакційна колегія
Голова                         Єгоров Б.В., д.т.н., професор
Заступник голови Поварова Н.М., к.т.н., доцент
Члени колегії:            Амбарцумянц Р.В., д-р техн. наук, професор

Безусов А.Т., д-р техн. наук, професор
Бурдо О.Г., д.т.н., професор
Biннікова Л.Г., д-р техн. наук, професор
Гапонюк О.І., д.т.н., професор
Жигунов Д.О., д.т.н., доцент
Іоргачова К.Г., д.т.н., професор
Капрельянц Л.В., д.т.н., професор
Коваленко О.О., д.т.н., ст.н.с.
Косой Б.В., д.т.н., професор
Крусір Г.В., д-р техн. наук, професор
Мардар М.Р., д.т.н., професор
Мілованов B.I., д-р техн. наук, професор
Осипова Л.А., д-р техн. наук, доцент
Павлов О.І., д.е.н., професор
Плотніков В.М., д-р техн. наук, доцент
Станкевич Г.М., д.т.н., професор, 
Савенко І.І., д.е.н., професор, 
Тележенко Л.М., д-р техн. наук, професор
Ткаченко Н.А., д.т.н., професор, 
Ткаченко О.Б., д.т.н., професор
Хобін В.А., д.т.н., професор, 
Хмельнюк М.Г., д.т.н., професор
Черно Н.К., д.т.н., професор

© Одеська національна академія харчових технологій, 2019

МаМа
МіМі

ІоргІорг
КапрелКа
КоваленкКов
Косой Б.Восой 
Крусір Гір Г
ард

а 
юк О.Іюк 

гунов Д.О., дгунов Д.О., д
гачова К.Г., д.тгачова К.Г., д

льянц Л.Вльянц Л.В
ко О.ко О.

В., дВ., д--р тер те
д--р техн.р наукнау

.т.н., професорн., професор
дд--р техн. нар техн. на
н., прон про

офесорор
н., доцентн., доцент

хн. наук, пхн. н
 про пр

нко

техте
науки і туки

ЄгороваЄгорова

ехніки Українехніки У
і техніки,ніки,



194 
 

Будь-який ненульовий розв’язок (1) породжує нетривіальне поле зміщення S, а 
нульовий розв’язок визначає жорсткість даної поверхні. 

Отримано наступний результат
Теорема: Якщо – градієнтний вектор, то однозв’язна регулярна поверхня S

класу C4 ненульової гауссової кривини і без омбілічних точок при А-деформації зі 
стаціонарними LGT-лініями буде жорсткою.

Література
1. Вашпанова Т.Ю., Безкоровайная Л.Л. LGT-сеть и ее деформации. Современные 

проблемы математики и механики. Том 4. Математика. Вып. 2. К 100-летию со дня 
рождения Ефимова Н.В., – Москва, 2011, – С. 157-163.

СЕКЦІЯ «ЕЛЕКТРОМЕХАНІКА ТА МЕХАТРОНІКА» 

НОВИЙ ПІДХІД КІНЕМАТИЧНОГО ДОСЛІДЖЕННЯ
КРИВОШИПНО-ПОВЗУННОГО МЕХАНІЗМА

Амбарцумянц Р.В., д.т.н., професор, Кара О.Д., аспірантка
Одеська національна академія харчових технологій, м. Одеса

Кривошипно-повзунні механізми, завдяки мінімуму числа їх рухомих ланок, що 
утворюють тільки нижчі кінематичні пари, надійності і довговічності роботи знайшли 
широке застосування в різних галузях промисловості: машинобудуванні, верстатобудуванні, 
приладобудуванні та ін.

У поршневих машинах широко застосовуються центральні кривошипно-повзунні 
механізми, що забезпечують симетричність руху поршня за однакові періоди обертання 
кривошипа. У них, для кращих умов передачі руху від шатуна до повзуна пропонується 
відношення довжини шатуна і кривошипа забезпечувати в межах 3...5. Однак в області 
машинобудування, особливо в верстатобудуванні при виконанні різних технологічних 
процесів з робочим і холостим ходами потрібно ввести деякі обмеження на відношення між 
цими ходами. Для виконання таких вимог використовують дезаксіальні кривошипно-
повзунні механізми.

Метою роботи є розробка методу дослідження кінематики дезаксіального 
кривошипно-повзунного механізму за допомогою рівнянь в явному вигляді без 
ірраціональних доданків. Рішення поставленого завдання представлено методом 
нескінченної дробі, що дозволяє виключити ірраціональність функції положення 
дезаксіального кривошипно-повзунного механізму. Необхідна точність наближення 
досягається методом проб і помилок.

На рис. 1 представлена розрахункова схема дезаксіального кривошипно-повзунного
механізму.

β

А

В

у

Вх 0

α
γ

γ

φ

ψ

r
l

l+r

Snp

e

x
S

xCH

xC

C
CH

Рис. 1 – Розрахункова схема дезаксіального кривошипно-повзунного механізму
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Спроектуємо хід S повзуна на прямий АСН. Маємо cosSSnp , звідси

npnp SSS csc
cos

1
.      (1) 

Для знаходження величини npS проектуємо контур АВС на пряму АСН. Маємо:

)cos(1)cos(1 lrSnp ,                      (2) 
Надалі зручно оперувати кутом , так як його значення за цикл роботи показує 

працездатність даного механізму. Відзначимо, що в рівнянні (2) знак «мінус» перед кутом γ 
відповідає куту повороту кривошипа АВ в межах 180 , а знак «плюс» – в межах 
кута повороту кривошипа 360180 .

Кут β визначається положенням кривошипа, що визначаються в перетині лінії 
переміщення повзуна з траєкторією центру шарнірного з'єднання В (положенням точки Вх.). 

Маємо (див. рис. 1) 
r
earcsin .

Для визначення ходу повзуна маємо: 

)(sinsin
2cos2

sincos)cos( 2

2

hhmrSnp ,                           (3) 

На підставі (1) хід повзуна: 

)sin(
2cos

sin)cos(csc 2

2

kqknmrS ,                                    (4) 

У кривошипно-повзуних механізмах для забезпечення сприятливих умов їх роботи, 
рекомендується забезпечувати значення відносини .5...3  Наприклад, при r=30мм,

l=120мм, e=10мм, маємо 4 ,
3
1k . Максимальне значення кута тиску max досягається 

при 90 В такому випадку 8219
3
1arcsin1arcsinmax

k
, 4492max . В інших 

положеннях механізму max . Оскільки при малих значеннях кута α значення функції 
косинуса наближається до одиниці, то при першому наближенні знаменник третій складовій
рівняння (4) приймаємо рівним одиниці. Тоді

)sin(sin)cos(csc 2
)1( kqknmrS .   (5) 

Для чисельної оцінки точності наближення використовуємо алгебраїчну різницю 
ходів повзуна теоретично точного значення ST від наближеного. 

22
)( )sin(coscos)1( krS T .            (6)

Якщо перше наближення за точністю незадовільне, то можна переходити до другого 
наближення:

)sin(
sin4
sin4)cos(csc 22

22

)2( kq
k
knmrS .    (7) 

Якщо і друге наближення за точністю незадовільний, то аналогічним чином можна 
переходити до третього наближення замінивши в вираженні (7) функцію косинуса функцією 
синуса. Наводимо вираз для третього наближення. Маємо

)sin(
sin24

4)cos(csc 22

222

)3( kq
k

kknmrS
. (8)

Після того як вибрано рівняння стану механізму, що забезпечує необхідну точність 
наближення, можна отримати вираз для аналога швидкості повзуна. Наприклад, на підставі 
(5) отримаємо:
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coscos)sin(2)sin(
cos)1( qknrS .           (9) 

Аналогічним чином можна отримати відповідні вирази, продиференціювавши
рівняння (7), (8).

Як показують проведені розрахунки, друге наближення дає цілком добрі результати 
для практики.

З наведеного випливає, що друге наближення зменшує похибка в 30 разів. На нашу 
думку використання третього і більш високого порядку наближення позбавлене практичного 
сенсу.

 
 

КІНЕТОСТАТИЧНЕ ДОСЛІДЖЕННЯ ШАРНІРНОЇ ГРУПИ АССУРА 
ЧЕТВЕРТОГО КЛАСУ ДРУГОГО ПОРЯДКУ

Амбарцумянц Р.В., д.т.н., професор, Ліпін А.П., к.т.н., доцент,
Ромашкевич С.О., старший викладач

Одеська національна академія харчових технологій, м. Одеса

Силове дослідження механічних конструкцій підйомних транспортуючих машин, 
механізмів перетворення та передачі механічного руху до робочого органу та інше є одною з 
важливіших етапів на стадії їх проектування. Таке дослідження, як правило, попередньо 
виконується розрахункам їх деталей на міцність, жорсткість, без чого неможливо подальше 
конструювання даного пристрою. Отже, розробка простих інженерних методів рішення 
задачі силового дослідження механічних конструкцій, з можливістю перевірки вірності 
результатів дослідження, є актуальною задачею в сучасному машинобудуванні.

В останні десятиліття інтерес дослідників та проектувальників різко виріс відносно 
більше складних (вище другого класу) груп Ассура завдяки більш широким їх 
функціональним можливостям. В науковій та технічній літературі найбільш детально 
вирішені задачі силового дослідження групи Ассура другого та третього класу всіх 
модифікацій, які, однак, не можуть бути застосованими для груп більш високого класу. 
Ціллю дійсної роботи є розробка інженерного методу силового дослідження шарнірної групи 
Ассура четвертого класу другого порядку, з можливістю перевірки вірності розрахунків и 
побудувань. Рішення поставленої задачі аналітичним методом можливо виконати 
складанням системи 12 алгебраїчних рівнянь та її вирішенням. Однак, складання такої 
системи дуже працемістке, особливо, якщо невідомий початок системи відрахунку. 

Розв’язання поставленої в роботі задачі виконаємо з допомогою особливих точок 
Ассура. На рис. 1 представлена розрахункова схема групи, яка розглядається (пунктирні 
лінії, окрім ланки 2). Також показані окремі ланки групи, які завантажені зовнішніми силами 
та реакціями зв’язку (суцільні лінії). Даними для розв’язання задачі є: кінематична схема, 
положення групи, кінематичні показники її ланок; ланки групи завантажені рівнодіючими 
силами 5,...,2iFi , 5,...,2iМi від зовнішніх сил і моментів, сил інерції і моментів 
сил інерції; сили тертя не враховуємо; ланки групи абсолютно жорсткі, зазори в 
кінематичних парах відсутні; поздовжні осі ланок 3 и 5 завжди пересікаються та їх точка 
перетину S (особлива точка Ассура) не знаходиться на прямій, яка проходить через центри 
шарнірних з’єднань А и D .

В шарнірах групи невідомі реакцій розкладаємо на складові: в шарнірі D –
nRRR 040404 . Нормальну складову nR04 направимо по прямій DS (рис. 1), а 

тангенціальну складову 04R – перпендикулярно до прямої DS ; в шарнірі A –
nRRR 121212 . Нормальну складову nR12 направляємо по прямій AS , а тангенціальну 
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