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В даній роботі пропонується практичний приклад створення демонстраційної 

анімаційної комп'ютерної моделі для вивчення кінематичних параметрів руху 

механізму в залежності від положення механізма. Автори поставили перед собою 

завдання створити анімацію руху кривошипно-повзунного механізму з одночасним 

спостереженням зміни у часі переміщень, швидкості і прискорення вихідної ланки 

механізму. 

Побудова положень механізму буде відбувалася у застосунку Inkscape [1]. Для цього 

будуємо горизонтальну і вертикальну вісі, будуємо окружність діаметром ОА. Далі 

ділимо окружність на 12 ділянок і відповідно відмічаємо положення точки А 

кривошипа (рис. 1,б). За допомогою дуги радіусом довжини шатуна AB і маркеру 

центра цієї дуги для кожного положення точки А будуємо відповідне положення 

точки В. Поєднуючи відрізками точки ОА і АВ для кожного положення окремо 

отримаємо 12 суміщених положень механізма (рис. 1). Кожне положення розміщуємо 

в окремому шарі (рис. 1,а). Кожному шару надаємо ім'я, яке відповідає положенню 

механізма. Шари повинні бути розташовані у логічному послідовному порядку 

програвання анімації. Результати побудови положень механізма зображені на рис. 1,в. 

Побудова графіків кінематичних параметрів руху відповідної вихідної ланки 

механізму відбувався з використанням відомих графічних методів [2]. 
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Анімацію створюємо у GIMP [3]. Для цього з Inkscape експортуємо зображення 

кожного положення окремо і розташовуємо їх в окремі шари застосунку GIMP. На 

рис. 3 показані зображення окремих шарів і відповідно окремих фреймів анімації. 

Якщо запустити анімацію, то переглядач може бачити рух кривошипно-шатунного 

механізму від одного положення до наступного положення, також він може бачити 

зміну цього положення на горизонтальній осі графіку і відповідно може 

відслідковувати зміну кінематичних характеристик і зв'язок між ними на 

вертикальній осі. 

 
а) 

 
в) 

 
б) 

Рисунок 1 – Положення механізму 

а) список шарів; б) проміжні положення кривошипа; в) суміщені положення 

механізму 
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Рисунок 2 – Кінематичний аналіз кривошипно-повзунного механізму 

 

 
а)                                                                  б) 

 
в)                                                                  г) 

Рисунок 3 – Деякі кадри анімації 

а) положення 0; б) положення 3; в) положення 6; г) положення 9 
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Для підвищення продуктивності, якості і асортименту бетонних сумішей, 

конкурентоспроможності бетонних заводів необхідно впроваджувати сучасні 

технології виробництва бетонів. 

Технологічне устаткування бетонного заводу включає певну множену засобів 

автоматики і автоматизації, такі як електричні схеми і електронні компоненти 

управління, датчики та виконавчі механізми, що інтегровані з мікропроцесорною 

технікою, дозволяючи передавати інформацію в загальну систему управління 

бетонного заводу. 

Це устаткування дозволяє управляти якістю бетонний сумішей з меншими витратами 

і споживанням сировини. Бетонний завод може складатися з різних варіантів 

технологічного устаткування залежно від цього вартість такого бетонного заводу 

може складати від 500 до 500 000 євро. 

Проведемо аналіз і класифікацію технологічного устаткування бетонного заводів [1]. 

Система зважування (дозування). Система зважування матеріалів - ключова частина 

бетонного заводу, яка визначає якість бетону і вартість його виробництва. Система в 

основному складається з трьох частин: зважування основних інгредієнтів бетонної 

суміші, зважування добавок (каталізаторів і присадок), дозування рідин. 

Конвеєрна система (транспортування). Система транспортування складається з трьох 

частин [1]: 


