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Мета роботи кинематичний та динамічний аналіз роботи кривошипно-повзунного 

механізма компенсатора натягу основи та тканини (рис.). 

 
Рисунок – Кінематична схема 

 
Рівняння замкнутого векторного контура  
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Проекції замкнутого векторного контура на координатні вісі х та у  
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Знайдемо першу похідну по часу, для чього продиференціюємо останню систему 

рівнянь. Отримаємо систему рівнянь для визначення кутової швидкості шатуна  
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Знайдемо першу похідну по часу, для чього продиференціюємо останню систему 

рівнянь. Отримаємо систему рівнянь для визначення кутового прискорення шатуна  
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Вирішуємо сумісно ці три системи рівняннь, та отримаємо залежності  
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