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Длины звеньев:

О1А=     м,
а=        м,  b=         м,  c=         м,  (1=          ,  n1=       об/мин,   ((=
Механизм состоит из        подвижных звеньев и одного неподвижного звена.
1,             звенья совершают вращательное движение;

               звенья совершают плоскопараллельное движение;

             звено совершает поступательное движение.

Изображаем механизм для заданного угла   (1=

Выбираем масштаб построения плана положения   (L=          м/мм.

1. Построение плана скоростей для I положения механизма

По заданному  n1 определяем угловую скорость ведущего звена 1:
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Скорость точки  А  конца ведущего звена  1  равна:

VA= (1 O1A =

Выбираем масштаб плана скоростей   (V=          
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Длина отрезка, изображающего вектор скорости точки  А, равна
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Определяем скорость точки  В  уравнением:
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