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Т 1.5. Дослідження кінематики 
механізмів аналітичним методом

ІваноІвано--Франківський національний Франківський національний 
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Тематичний план лекції

I) Метод векторних замкнутих контурів для визначення кінематичних
характеристик механізмів
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k = p – n = 4 – 3 = 1

k – кількість замкнутих 
векторних контурів;

p – кількість кінематичних 
пар;

n – кількість рухомих ланок
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k = p – n = 4 – 3 = 1

k – кількість замкнутих 
векторних контурів;

p – кількість кінематичних 
пар;

n – кількість рухомих ланок
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k = p – n = 7 – 5 = 2

k – кількість замкнутих 
векторних контурів;

p – кількість кінематичних 
пар;

n – кількість рухомих ланок
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