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Мета проведення комп’ютерного практикуму - одержати навички
моделювання поведінки деталей та складальних одиниць під дією сил,
моментів та інш. в системі COSMOSMotion.

Задачі проведення комп’ютерного практикуму:
- вивчити програмне середовище COSMOSMotion,
- навчитися практично застосовувати знання отримані на лекціях ;
- навчитися аналізувати кінематику механізму.

В результаті проведення комп’ютерних практикумів студенти повинні:
- знати методику та вміти накладати граничні умови на трьохмірну
модель механізму;
- обчислювати кінематику механізму при дії різних зовнішніх факторів.



Комп’ютерний практикум №1

Моделювання роботи кривошипно-шатунного механізму і його
кінематичний аналіз

Провести кінематичний аналіз механізму.
Визначити траєкторії руху усіх точок механізму. Отримати графіки
швидкостей та прискорень вказаних точок механізму. Отримати графік
протидіючої сили в точці Е.

Вариант
Параметри

1 2 3 4 5

LАВ,м 0.3 0.35 0.4 0. 45 0.5
а , м 0.8 0.7 0.6 0. 5 0.4
nАВ,об/хв 30 60 90 60 30

E, C E, S2 E, S3 E, S4 E, C

Довжина
ланки

lBC lCD lCE lBS2 lCS3 lCS4 lAD Е
Величина в м 1.4 1.2 1.5 0.7 0.6 0.7

5
1.6

Вага в Н 150
G5



Вариант 6 7 8 9 10Параметри
LАВ,м 0.5 0.45 0.4 0.35 0.3
а , м 0.2 0.1 0 -0.1 -0.2
nАВ,об/хв 30 60 90 120 150

F, C F, S2 F, S3 F, S4 F, E

Вариант
Параметри

11 12 13 14 15

LАВ,м 0.3 0. 35 0. 4 0. 45 0.5
а , м 0.5 0.4 -0.3 -0.2 - 0.1
nАВ,об/хв 120 80 60 30 60

F, C F, S2 F, S3 F, S4 F, E

Довжина
ланки

lBC lCD LEF lBC lBS2 LDS3 lES4 b с F

Величина в м 1.8 0.5 1.5 0.6 0.3 0.25 0.5 0.1 0.12

Довжина ланки lBC lEF lDC lBS2 lCH lHS3 lES4 lAD

Величина в м 1.4 1.5 0.6 0.7 0.3 0.16 0.5 1.55



Комп’ютерний практикум №2
Моделювання роботи механізму маніпулятора роботу і його

кінематичний аналіз

Провести кінематичний аналіз механізму.
Визначити траєкторії руху усіх точок механізму. Отримати графіки
швидкостей та прискорень вказаних точок механізму.

Рис.1. Кінематична схема маніпулятора

Потрібно:
1.Аналітично визначити проекцій координат точки М, її переміщення,

швидкості і прискорення на осі X, Y, Z залежно від часу t.
2. Провести аналіз отриманих результатів.
3. Побудувати робочу зону маніпулятора.
4.Зробити висновки.

Позиція ланки кінематичного ланцюга маніпулятора в просторі
визначається за допомогою узагальнених координат qi, характеризуючих
відносний рух в кінематичних параметрах.

На момент часу t=0 початкова позиція лейок маніпулятора задана
узагальненими координатами q10=0, q20=0, q30=0, а кінцева позиція при t=1c –
узагальненими координатами q1k=0, q1k=0, q3k=0 значення яких наведені  в
табл. 2.

Всі узагальнені швидкості в початковий і кінцевий момент часу
дорівнюють нулю.



Закони змінювання узагальнених координат задаються рівнянням
qi=ait2+bit3, де коефіцієнти, які не відомі.

Парамет
р

Варіант
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11

l1, м 0,5 0,5 1 2 1 1 1 0,5 0,5 0,5 0,25
l2,м 1 0,5 1 1 1 1 1 0,5 0,5 1 0,5
l3, м 0,5 1 1 1 1 1 1 1 1 0,5 1
q1 π /2 π /4 1 1 1 1 0,5 0,5 0,5 π /2 π /4
q2 π /2 π 1 1 1 1 0,5 π /2 π /2 0,5 0,5
q3 π /4 π /4 1 1 1 1 0,5 π /2 π /2 π π /4



Комп’ютерний практикум №3

Моделювання роботи кулачкового механізму і його кінематичний аналіз

Провести кінематичний аналіз механізму.
Визначити траєкторії руху ролика. Отримати графіки швидкостей та

прискорень вказаних точок механізму.

Кінематичні схеми кулачкового механізму наведено рис.1, а їх
геометричні розміри і кінцеві умови - в таблиці.

Потрібно:
1. Намалювати кулачковий механізм.
2. Провести кінематичний аналіз механізму.
3. Отримати графіки (переміщення, швидкість, прискорення) руху точки

В по проекціям на вісі.
4. Зробити висновки.



Рис.1. Схема кулачкового механізму:
а - з круглим роликом; б – некруглим роликом

Таблиця 1. Вихідні дані
Парамет

р
Варіант

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
n0, об/хв 100 200 300 1000 1500 100 200 300 1000 1500

L1,м 0 0,2 0 0,4 0,1 0 0,2 0,1 0 0,4
L2, м 0,4 0,6 0,8 0,4 0,6 0,8 0,4 0,6 0,8 0,6
L3, м 0,2 0,3 0 0,1 0 0,1 0 0,3 0 0,2
схема а б а б а б а б а б



Комп’ютерний практикум №4

Моделювання роботи передавального механізму із сектором і його
кінематичний аналіз

Створити модель передаточно-множуючого механізму манометра з
параметрами див. табл. 4.1.

Змоделювати роботу механізму. Провести кінематичний аналіз
механізму.

Визначити траєкторії руху ролика. Отримати графіки швидкостей та
прискорень вказаних точок механізму.

Таблиця 4.1. Вихідні дані

Варіант Переміщення кінця
трубки,h,мм

Кут відхилення
стрілки, град

1 5 270
2 4 290
3 6 280
4 3 300
5 5 300
6 4 280
7 3 270
8 6 290
9 5 280
10 6 300



Комп’ютерний практикум №5

Моделювання роботи механізму переривистої дії і його кінематичний
аналіз

Створити модель механізму мальтійського хреста по параметрам
(табл.5.1). Змоделювати роботу механізму. Провести кінематичний аналіз
механізму.

Визначити траєкторії руху елементів. Отримати графіки швидкостей та
прискорень вказаних точок механізму.

Схема 1



Схема 2

Таблиця 5.1. Вихідні дані
Варіант 1,об/хв n,прорізей Схема

1 200 4 1
2 2000 5 2
3 1500 6 1
4 2000 4 2
5 1000 5 1


