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ІV. Відомості про підприємство, установу, організацію, в якій було
виконано дисертацію
Повне найменування юридичної особи: Національний технічний університет "Харківський
політехнічний інститут"

Код за ЄДРПОУ: 02071180
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V. Відомості про дисертацію
Мова дисертації:
Коди тематичних рубрик: 55.03.14

Тема дисертації:
1. Кінематичний синтез шестиланкових механізмів четвертого класу з вистоєм вихідної ланки

2. Kinematics synthesis of six-link mechanisms of fourth class with the stop of driven link

Реферат:
1. Об'єкт дослідження - рух шестиланкових механізмів четвертого класу з наближеним заданим вистоєм;
мета дослідження - розробка методу кінематичного синтезу шестиланкових механізмів четвертого класу, які
призначені забезпечувати заданий наближений вистій вихідної ланки; методи дослідження - метод синтезу
шарнірного чотириланковика за трьома положеннями веденої ланки, кінетостатичний метод, метод
безумовної оптимізації; новизна - вперше розроблено комплексну математичну модель кінематичного
синтезу шестиланкових механізмів четвертого класу; уперше доведено кінематичну еквівалентність усіх
важільних механізмів з групами другого порядку, у тому числі шестиланкових механізмів четвертого класу,
кулісним механізмам з криволінійної кулісою; подальший розвиток одержав метод кінематичного синтезу
шестиланкових механізмів четвертого класу з вистоєм вихідної ланки; розроблена стратегія вибору
раціональних параметрів; ступінь впровадження - при удосконаленні кінематичних схем верстатів для ви-



готовлення та укладки пазових коробів в пази сердечників статорів електродвигунів на ВАТ "ВЕЛТ" , м.
Харків, при передачі теоретичних та програмних розробок при проектуванні нових механізмів у
спецобладнанні на ДП "Завод імені Малишева" , м. Харків, при виконанні курсового проектування в курсі
теорії механізмів та машин в НТУ "ХПІ", м. Харків; сфера використання - проектування нових машин з
вистоєм вихідної ланки.

2. Researching object is the motion of fourth class six-link mechanisms with the driven link iapproximate initial
stop; researching purpose - development of kinematic synthesis method for fourth class six-link mechanisms with
the driven link approximate initial stop; methods of research are the method of synthesis of four-link mechanisms
with three fixed positions, kinetic static method, the method of absolute optimization; novelty: - complex
mathematical model of kinematics synthesis for fourth class six-link mechanisms with the driven link approximate
initial stop was developed for the first time; - kinematics equivalent for all groups of second range lever
mechanisms, as well as six-link mechanisms of fourth class and link mechanisms with curvilinear slot was proved; -
kinematics synthesis method for the fourth class six-link mechanisms with the driven link approximate initial stop
was updated; - strategy of rational selection parameters for fourth class six-link mechanisms with the driven link
approximate initial stop was developed; Realization level: machine-tools kinematic charts improvement for slot
baskets making and piling to the mandrels slots of of electric motors stators in JSC "VELT" ,Kharkiv, at the
transmission of theoretical and programmatic developments for planning of new mechanisms in the special
equipment on GP "Malysheva Plants", Kharkiv, at execution of the course planning in a course of the theory of
mechanisms and machines in NTU "KHPI" , Kharkiv; a sphere of use is modelling of new machines the driven link
approximate initial stop .
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