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Наприкінці ХХ сторіччя зросла кількість робіт присвячених до проектування, дослідження 

кінематики і динаміки транспортних і технологічних машин з крокуючим рушієм. 
Сьогодні вважається достатньо обґрунтованою перспективність використання крокуючих машин 

для транспортування вантажів і техніки в малоосвоєних районах в умовах бездоріжжя. 
Передбачається використання крокуючих машин у військових цілях, у дослідженні поверхні планет 
не тільки сонячної системи. 

До найважливіших параметрів, що характеризує властивості крокуючих машин належить: тягові 
та енергетичні показники; прохідність; маневреність; стійкість; вантажопідйомність; структура 
системи управління; наявність додаткових технологічних функцій. Більшість із зазначених 
властивостей залежить від траєкторії руху ноги, що забезпечується різними технологічними 
пристроями.  

Для кінематичного синтезу механізмів приводу ноги необхідно задатися математичною моделлю 
його траєкторії руху. 

З точки зору відтворення траєкторії ноги найбільш оптимальною є траєкторія у вигляді 
прямокутника (рис. а, де прямолінійна ділянка довжиною Н відповідає переміщенню корпусу 
машини, ділянка h відповідає підйому ноги на висоту просвіту між корпусом і опорної поверхні, 
ділянки довжиною с = Н і d = h відповідають переміщенню ноги відносно корпусу в напрямку до 
опорної поверхні відповідно). 
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Рисунок – Траєкторія руху ноги крокуючих машин: прямокутна 
траєкторія - а), шатунная крива - б)
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Реалізовувати переміщення ноги по траєкторії а) можливе за допомогою гідроприводів, причому 

не менше 2-х: один – для ділянки довжиною с = H і другий для ділянки з довжиною d = h. Найбільш 
перспективними з точки зору відтворення траєкторії ноги крокуючих машин є важільні механізми, в 
яких деяка точка шатуна переміщується по заданій траєкторії (рис. б).  

Метою даної роботи є математичний опис деяких видів шатунних кривих рівняннями другого 
порядку, що дозволить порівняно просто здійснити кінематичний синтез важільних направляючих 
механізмів. 

На рис. б представлений один з можливих варіантів шатунних кривих, як траєкторії руху ноги 
крокуючих машин. Згідно рис. б шатунна крива розділена умовно на чотири ділянки: наближено 
прямолінійну ділянку AD з довжиною Н; ділянка АВ, описувана наближено окружністю радіуса r1; 
ділянка ВС, описувана наближено окружністю радіуса r3; ділянка СD, описувана наближено 



окружністю радіуса r2. Найбільш важливим з названих є, ділянка AD для переміщення корпусу 
машини і ділянка BC, що визначає висоту hmax. 

Складемо математичну модель окремих ділянок траєкторії при заданій довжині H, радіусів r1, r2, 
r3. Зв'яжемо із заданою кривою прямокутну систему координат у Ох, направимо вісь х-ів паралельно 
ділянці AD. Координатами х0, у0 точки А вважаємо заданими. Оскільки кола радіуса r1 і r2 повинні 
торкатись прямій AD, то в обраній системі координат, координати точок О1 і О2 стають відомими. 

Рівняння прямої AD виражається рівністю constуу  0 , у межах аргументу DA xxx  . 

Зауважимо, що ,0xxxA  ,02xxD   де ,01x  02x  загальним центрів О1 і О2 кіл  радіуса r1 і r2 

відповідно; 20021001 ; rууrуу  . Тоді рівняння кола радіуса запишемо у вигляді 
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Аналогічнім чином для ділянки СD запишемо 
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у межах зміни аргументу DA xxx  , де Dx  – спільні точки дотику ділянки СD з ділянкою 

ВС. 
Для опису траєкторії на ділянці ВС необхідно при заданому значенні радіуса r3 визначити 

координати центру О3 кола радіуса r3. Для цього вирішуємо синтез рівнянь
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Для знаходження координат точок дотику В і С, що дозволяє визначити межі ділянок АВ, ВС і 
СD необхідно вирішити системи рівнянь наприклад, для точки дотику В систему 
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Для точки дотику С систему 
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Таким чином, усі виділені ділянки описані, їх межі відомі. Це дозволяє переходити до синтезу 

направляючих механізмів. 
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