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در فصلهاي قبلي سرعت خطي لحظه اي يك نقطه روي مكانيزم و سرعت  •
شدند ت نظ د ض ظه ل ا ه لزا ف ا خط“د ها شتا شتابهاي خطي و “در اين فصل .زاويه اي لحظه عضو مورد نظر تعيين شدند

.مورد بررسي قرار مي گيرند” زاويه اي

تحليل شتاب از طريق جمع شتابهاي نسبي انجام مي شود، اين روش شبيه به •
.  روش سرعتهاي نسبي مي باشد

نمايش داده مي ) O” )double primeدر چندضلعي شتاب قطب بصورت •
.شودشود

.نشان داده مي شوند) double prime(ساير نقاط نيز با •
خطوط رسم شده از قطب به نقاط شتاب مطلق و خط بين دو نقطه شتاب •
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ب و ن ب و ق ب ب ب ز م ر و
.نسبي را مشخص مي سازد
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معادلات شتاب•

شتاب نيز  ”Coriolis“علاوه بر مولفه هاي مماسي و عمودي شتاب مولفه •
. مورد بررسي قرار گرفت

Ferdowsi University of Mashad



شتاب در مكانيزمها  6فصل

شتاب خطي•
ا ا ا گ ل گ ل ل طاا اCا را  Cشتاب نقطه . مي باشد  ω2در مكانيزم لغزنده و لنگ، لنگ داراي سرعت يكنواخت–

.بدست آوريد
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رسم دياگرام شتاب•
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چندضلعي شتاب
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)Acceleration Image(تصوير شتاب •
ا ا ش ل ك كا ا .براي هر عضو مكانيزم يك تصوير در چندضلعي شتاب وجود دارد–

:  را در نظر بگيريد Cو   Bنقاط –

شتا ضل چند نقاط ديگ ت ا ع به ت ا عض ل ط با تنا ن شتا لذا
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لذا شتاب نسبي متناسب با طول عضو است، به عبارت ديگر نقاط روي چند ضلعي شتاب 
.تصوير نقاط منتاظر روي مكانيزم مي باشند
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Dشتاب نقطه •
آAAا ا .را بدست آوريد AD/BوAD/Cشتاب–
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ABCآ .را بدست آوريد3و شتاب زاويه اي عضوA،B،Cشتاب خطي نقاط
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ا ا ا ش ف ال ل ا ل قبل از حل مثال فوق، شتاب اعضاءق
در تماش غلتشي بررسي مي شود
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شتاب زاويه اي •
قط ك ا ا ش ا ا ا ل ا ا ا ش شتاب زاويه اي هر عضو صلب برابر است با شتاب مماسي يك نقطه روي عضو نسبت به –

نقطه ديگري روي همان عضو تقسيم بر فاصله آن دو نقطه
برابر است با 3در مثال قبل شتاب زاويه عضو –

بجهت شتاب زاويه اي با انتقال شتاب مماسي روي دياگرام سينماتيكي مكانيزم بدست – يزم ي ي ي م ر ي روي ي ب ل ب ي وي ز ب جه
.مي آيد
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مكانيزم چهار ميله•
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شتاب زاويه اي•
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لمكانيزمهاي معادل• ي ه يز
هنگام تحليل شتاب مكانيزمهاي تماس مستقيم به منظور ساده شدن تحليل مي –

.توان آنها را با مكانيزم معادل جايگزين كرد
–C Cو ك مشت اكزCوCعمود م –C2C3عمود مشترك وC2  وC3مراكز

.انحنا دو جسم است
در صورتيكه پينهاي مكانيزم چهار ميله –

شود م اثبات گيرد، قرار نقاط اين در اين نقاط قرار گيرد، اثبات مي شوددر
.  دو مكانيزم معادل يكديگرند

به عبارت ديگر در اين لحظه عضو محرك–
متحرك2 شتاب3و و سرعت داراي داراي سرعت و شتاب3و متحرك2

.يكساني مي باشند
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چند مثال ديگر•
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Coriolisشتاب •
فقط– اند شده استفاده مكانيزم شتاب تحليل اي ب كنون تا كه مثالهائ مثالهائي كه تا كنون براي تحليل شتاب مكانيزم استفاده شده اند، فقط–

داراي اتصال پين بوده اند و يا معكوسي از مكانيزم لغزنده لنگ انتخاب
.شد كه عضو لغزنده دوراني نداشته است 

بوقتي كه اتصال لغزنده در روي يك عضو دوراني قرارداشته باشد،– ر ر ي ور و ي روي ر ز ل ي و
.  وجود خواهد داشت” Coriolisشتاب “مولفه ديگري از شتاب به نام 
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 ω2 با سرعت زاويه اي ثابت dθمسير به اندازه  dtدر مدت زمان –

.منتقل شده است P’2به نقطه  P2دوران داشته و نقطه  
نقطه– زمان مدت همين شودP’3بهP3در مي .منتقل Pبه P3در همين مدت زمان نقطه .منتقل مي شود3
.مي توان اين تغيير مكان را به صورت زير نمايش داد–

با سرعت ثابت بوده اماP’2BوP2P’2تغيير مكان–
:در نتيجه شتاب در اين راستاستBP’3تغيير مكان

نقطه– عت خطPس ب ثابتOFعمود خ ن با و بوده بوده و با نرخ ثابتي OFعمود بر خطP3سرعت نقطه–
).  چرا(زياد مي شود 

:ثابت است OFعمود بر  P3به عبارت ديگر شتاب نقطه –

ش قطلف
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P3نقطهCoriolisمولفه شتاب
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Coriolisروش تعيين جهت شتاب •
ایVرعت90ºا زاويه رعت جھت يرωدر م مسيرω2در جھت سرعت زاويه ای VP3/P2سرعت90ºدوران

OR
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حالت كلي•
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حل چند مثال
rad/sec 1با نرخ   4واقعي رسم شده است، بازوي 1/3مكانيزم نشان داده شده با مقياس – CCW

و   2سرعت و شتاب زاويه اي بازوي . افزايش سرعت دارد rad/sec^2 0.5دوران مي كند و با نرخ 
.را بدست آوريد Bشتاب خطي نقطه 
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تحليل سرعت  و شتاب با استفاده از روابط برداري•
ثابت– xyzمتحركدستگاهXYZدستگاه xyzمتحرك دستگاهXYZدستگاه ثابت
نسبت به دستگاه ثابت Pموقعيت نقطه –
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6تمرينات و مسائل فصل•

را بدست آورده   5و  4، 2زاويه اي بازوهاي سرعت و شتاب  -1
.را محاسبه نماييد Eخطي نقطه سپس شتاب 
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.را بدست آوريد Bسرعت و شتاب خطي نقطه  -2
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توسط شكل در شده داده نشان clamping مكانيزم -3

شتابوسرعتاگر .كندميعملپنوماتيكجكيك و ورريلپ
5 ترتيب به جك شدن باز cm/s  2 و cm/s2 باشد

  خطي شتاب و سرعت و 2 عضو اي زاويه شتاب و سرعت
.آوريدبدستDنقطه
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80cm/sو  8cm/sبا سرعت و شتاب خطي  4در مكانيزم زير عضو  -4

.  به سمت چپ حركت مي كند2
.را بدست آوريد 2سرعت و شتاب زاويه اي عضو و ي وي ز ب و ورير ب ر
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دوران  CWراديان بر ثانيه  1.15با سرعت ثابت   6ميله . مكانيزم زير با مقياس نصف رسم شده است -5

.  را با استفاده از دياگرام سرعت و شتاب بدست آوريد2سرعت و شتاب زاويه اي ميله.ميكند يي ي وي ز ب و ورير ب ب و ر م ر ي ز ب ر
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پايانپايان
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