
   Амбарцумянц, Р. В. Краткий курс по теории 

механизмов и машин [Текст] : учеб. пособие / 

Амбарцумянц Роберт Вачаганович. - Одесса : 

Полиграф, 2011. - 129 с. : табл., рис. - Библиогр.: 

с. 127. - ISBN 978-966-2326-07-9.  

   Пособие, в котором в краткой форме изложены 

основные основополагающие информационные 

сведения по теории механизмов и машин, 

предназначено для студентов, изучающих 

дисциплину «Прикладная механика». В отличие 

от традиционных учебников по теории 

механизмов и машин в данном пособии 

объединены задачи анализа и синтеза, как 

взаимосвязанные и вытекающие одна от другой. 

Больше обращено внимание на синтез зубчатых 

передач, как простых, так и планетарных, а 

также регулированию непериодических 

колебаний угловой скорости главного вала 

машины. 

   Пособие переработано и дополнено контрольными вопросами. Поиск 

правильных ответов на поставленные вопросы позволяет, изучающим 

данный курс самостоятельно определить степень освоения. 

 

 

 

ВВЕДЕНИЕ. ОСНОВНЫЕ ПОНЯТИЯ И  

ОПРЕДЕЛЕНИЯ 

 

Теория механизмов и машин (ТММ) есть наука о строении, общих 

методах исследования свойств механизмов и машин, их проектирования. 

Наиболее развита к настоящему времени теория механизмов. Здесь 

изучаются общие методы исследования свойств механизмов и проектиро-

вания их схем независимо от конкретного их назначения. Например, 

кривошипно-ползунный механизм применяют в двигателях внутреннего сго-

рания, в металлорежущих станках, в приборных устройствах и др., хотя 

методы его исследования остаются едиными и независимыми от его назна-

чения. Теория машин не выделен как самостоятельный раздел в виду огра-

ниченного объема учебника. 

Приведем основные понятия и определения в ТММ. 

Машина - устройство, элементы которого выполняют механические 

движения для преобразования энергии, материалов и информации с целью 

облегчения физического и умственного труда человека. 

Согласно данному определению машины разделяют на:  

энергетические машины - предназначены для преобразования любого 



вида энергии в механическую и наоборот (электродвигатели, турбины, 

паровые машины, электрогенераторы и др.); 

технологические машины - предназначены для изменения формы, 

геометрических размеров и свойств твердых, газообразных и жидких мате-

риалов (металлообрабатывающие станки, прокатные станы, ткацкие станки, 

упаковочные машины, машины-автоматы и др.); 

транспортные машины - предназначены для перемещения различных 

предметов (автомобили, корабли, тепловозы, самолеты, вертолеты, краны, 

транспортеры ленточные, скребковые, нории и др.); 

информационные машины - предназначены для получения и пре-

образования информации (манометры, устройства, выполняющие различные 

математические действия - интегрирование, дифференцирование, ум-

ножение, возведение число в степень и др.). 

Электронная вычислительная машина, если подходить строго по 

определению машины не является машиной, т.к. в ней механическое дви-

жение является вспомогательным. 

Машина-автомат - машина, в которой все операции выполняются 

автоматически, без участия человека и лишь под его контролем. 

Автоматическая линия - совокупность машин-автоматов, соединенных 

между собой транспортирующими устройствами. 

Механизм - совокупность тел, подвижно соединенных между собой, 

предназначенных для преобразования заданного движения одного или не-

скольких тел в требуемое движение других тел. 

        Механизмы входят в состав многих машин. Однако нельзя отождест-

влять машину и механизм. Во-первых, в машине кроме механизмов имеются 

дополнительные устройства, связанные с ее управлением (пуск, блокировка, 

контроль и др.). Во-вторых, есть машины, в которых нет механизмов. 

Например, в последние годы появились машины, машины-автоматы, в 

которых каждый исполнительный орган приводится в движение от 

индивидуального или электродвигателя, или пневмогидродвигателя. 

Звено механизма - одно или несколько твердых тел, жестко соеди-

ненных между собой (если между сопряженными телами нет относительного 

движения, то их также считают одним звеном). 

Примечание. В качестве звена механизма могут быть использовании также 

жидкие и газообразные тела. 

Входное звено (вход) - звено, которому сообщается из внешнего ис-

точника движение, преобразуемое механизмом в требуемое движение. 

Выходное звено (выход) - звено механизма, совершающее требуемое 

движение рабочего органа. 

Ведущее звено - звено, для которого работа внешних сил является 

положительной, т.е. его движение ускоряется. 

Ведомое звено - звено, для которого работа внешних сил является 

отрицательной (его движение замедляется) или равна нулю. 

Кинематическая пара - подвижное соединение двух соприкасающихся 

звеньев. 
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