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Завдання №1. Кінематичне дослідження руху точки по 

заданним рівнянням 

 
За заданими рівняннями руху точки встановити та накреслити 

траєкторію її переміщення. Для моментів часу t0 = 0, t1= t/2, t2= t вказати на 

кресленні траекторії положення точки. Відповідно до цих моментів часу 

визначити значення швидкостей, прискорень (з їх проекціями на вісі), 

дотичні і нормальні складові прискорень. Розрахувати шлях, що пойдено 

точкою, в інтервалі часу 0… t. Визначити радіуси кривизни траєкторії в ціх 

точках. Побудувати на кресленні траекторії визначені вектори швидкості та 

прискореннь в відповідно вибраних масштабах. Позначити радіуси крівизни 

траекторії. За отриманими результатам дати уявлення про характер руху 

точки по траєкторії. 

Варіанти завдань наведено в табл. 1.1. 

 

Таблиця 1.1 

Номер 

варіанту 

Рівняння руху, см 
t, c 

x = x(t)  y = y(t) 

1 4 cos (t) 2 – 2 sin (t) π/4 

2 2t
2
 + 3 4t 1 

3 cos (2t) 4 sin (t) π/3 

4 2t 4t
2
 1 

5 3 sin (2t) 4 cos (2t) π/3 

6 3
3

sin4 






 
t  







 
t
3

cos2  1 

7 






 
t
2

sin4  






 
t
2

cos2  0,6 

8 2t
2
 –1/3t

3 
2  

9 t
3
 – 1 2 – t

2 
 1 

10 sin (t
2
) 2 cos (t

2
) 0,4 

11 2t
2
 4t

3 
– 2  0,5 

12 4t – 3t
2 

3t
2
 1 
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Продовж. табл. 1.1 

Номер 

варіанту 

Рівняння руху, см 
t1, c 

x = x(t)  y = y(t) 

13 t
2
 sin (t

2
) 1 

14 2e
t
 e

–t
 0,3 

15 2 sin (2t) cos (2t) π/6 

16 t
2
 

2te  0,5 

17 t
2
 

21

4

t
 0,5 

18 t
2
 2te  0,4 

19 t
2
 0,5t

2
 + 2t +1 1 

20 t – sin (t) 1 – cos (t) 0,75 

21 2 cos (t) + 2 sin (2t) 2 sin (t) + 2 cos (t)  0,4 

22 0,5t
3
 t

2
 1 

23 
2

2

1
4

t

t


 

2

3

1
4

t

t


 1 

24 –2t
2 
– 2 

1

2
2 t

 1 

25 (1 + cos (t))cos (t) (1 + cos (t))sin (t) π/2 

26 tan (t) cos
4
 (t) π/4 

27 tan (t/2) sin (0,75t) π/2 

28 2t
2
 







 
tex

2
sin  π/2 

29 2
4

sin4 2 






 
t  3

4
cos4 2 







 
t  1 

30 4 cos (t) – 2 cos (2t) – 2 sin (t) – 2 sin (2t) π/10 
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Завдання №2. Дослідження параметрів поступального та 

обертального рухів твердого тіла 

 
Механізм, що досліджується, складено з сукупності рухомих твердих 

тіл – вантажа (1) та декількох коліс (2, 3, 4). Рух вантажу 1 описується рів-

нянням: 

01

2

2)( ctctctx  , 

де с1, с2, с0 – сталі, t – час руху вантажа, с. Вважати, що рух вантажа відбу-

вається в напрямку, що співпадає з додатним напрямком вісі x. Знайти шви-

дкість та прискорення вантажа в момент часу t1. Визначити кутову швид-

кість та кутове прискорення всіх коліс механізма в момент часу t1. Відпові-

дно до точок на ободах всіх коліс та точки М, розташованої на останньому 

за порядком колесі механізма, визначити вектори швидкісті, повного прис-

корення, дотичну та нормальну складові прискорення. Побудувати креслен-

ня механізму з позначенням його кінематичних характеристик, що визначе-

но. 

Варіанти завдань наведено в табл. 2.1. Схеми механізмів – на рис. 1 − 3. 

 
Таблиця 2.1 

Номер 

варіанту 

Сталі рівняння x(t) Діаметри коліс механізма, мм Час, с 

с0 с1 с2 D2 d2 D3 d3 D4 t1 

1 1 4 3 600 360 450 − − 2 

2 4 9 6 1000 600 750 − − 2 

3 8 13 18 800 450 600 − − 1 

4 15 8 6 600 450 580 − − 1 

5 10 21 12 500 300 450 − − 2 

6 2 10 16 450 350 1050 − − 3 

7 4 9 8 250 150 150 − – 1 

8 7 6 13 350 − 200 100 − 1 

9 14 10 2 300 − 1000 600 − 2 

10 30 4 7 400 − 300 150 − 3 

11 15 5 3 400 250 350 − − 3 

12 9 14 20 400 200 250 − − 2 

13 14 5 26 150 100 800 − − 2 

14 2 9 5 500 400 400 − 450 2 

15 7 3 12 800 150 150 − − 1 

16 3 6 11 150 100 950 − − 4 

17 2 3 12 150 − 800 200 − 3 

18 7 4 12 200 150 230 − − 1 

19 10 1 1 200 100 200 − 150 3 
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Номер 

варіанту 

Сталі рівняння x(t) Діаметри коліс механізма, мм Час, с 

с0 с1 с2 D2 d2 D3 d3 D4 t1 

20 2 16 5 200 100 230 125 − 1 

21 3 5 17 300 200 180 − 300 1 

22 5 18 3 400 − 320 250 − 1 

23 3 20 11 200 − 350 200 300 2 

24 2 19 8 200 150 250 − – 2 

25 4 9 6 600 200 200 − 170 1 

26 5 3 5 250 − 300 200 − 1 

27 1 7 5 550 400 400 − − 1 

28 8 4 3 600 480 430 − 450 1 

29 5 8 13 270 − 85 − 100 1 

30 3 4 16 200 − 275 − 750 2 
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Рис. 1 
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Рис. 2 
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Рис. 3 
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Завдання №3. Кінематичне дослідження руху плоского  

багатоланкового механізму 

 
Кривошип О1А багатоланкового механізму обертається з кутовою шви-

дкістю ω, рад/с та кутовим прискоренням ε  = 2 рад/с
2
. Положення механіз-

му в даний момент часу задається величиною кута φ, який є кутом обертан-

ня кривошипа. Цей кут відкладається між кривошипом та віссю x в системі 

координат механізма. 

Для заданого положення механізма визначити: 

1. Швидкості руху усіх вузлових точок механізму. 

2. Кутові швидкості руху усіх ланок механізму. 

3. Повне прискорення руху усіх вузлових точок механізму. 

4. Кутове прискорення усіх ланок механізму. 

5. Побудувати графік залежності кутів обертання ланок механізму в за-

лежності від кута обертання кривошипа φ. Діапазон зміни кута φ від 0° до 

360°. 

6. Для виконання перевірки обчислити швидкості руху точок механізма 

за допомогою миттєвого центру швидкостей (МЦШ) та плану швидкостей. 

7. Для виконання перевірки обчислити прискорення руху точок механі-

зма за допомогою миттєвого центру прискорень (МЦП) та плану приско-

рень. 

Довжини ланок, необхідні для розрахунку розміри механізма та значен-

ня кута φ наведені в табл. 3.1. Схеми механізмів наведено на рис. 4 – 5. 

 

Таблиця 3.1 

Варі-

ант 
O1A, м AB, м BC, м ВО2, м CD, м ВD, м СО2, м a, м 

φ, 

град 

ω,  

с
–1 

1 0,06 0,20 − − − − − 0,25 210 π/2 

2 0,08 0,40 0,40 0,50 − − − 1,00 60 π/3 

3 0,08 0,50 − − − − − 0,50 45 π/4 

4 0,09 − 0,24 − − − − 0,20 60 π/6 

5 0,10 0,40 0,80 − − − − 0,20 60 π/8 

6 0,30 0,10 – − − − − 0,50 60 π/9 

7 0,50 – 0,25 0,20 − − − 0,20 45 π/12 

8 0,20 0,40 – − − – − 0,10 45 π/36 

9 0,20 − 0,40 − − − − 0,20 30 π/6 

10 0,40 − 0,50 − − − − 0,20 90 π/2 

11 0,40 0,08 – − − 0,3 0,50 0,50 60 π/3 

12 0,20 0,30 0,05 − − 0,2 − 0,20 45 π/4 

13 0,10 – – − − − − 0,10 30 π/4 

14 0,10 0,20 – 0,15 0,50 − 0,15 0,20 30 π/6 
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Продовж. табл. 3.1 

Варі-

ант 
O1A, м AB, м BC, м ВО2, м CD, м ВD, м СО2, м a, м 

φ, 

град 

ω,  

с
–1 

15 0,20 – 0,10 − 0,25 − 0,50 0,20 60 π/12 

16 – 0,35 0,20 − – − − 0,20 30 π/9 

17 0,40 0,30 – − − 0,3 − 0,25 330 π/6 

18 0,40 0,30 – − − − 1,00 0,40 45 π/8 

19 0,06 0,05 0,50 − − – 0,40 0,25 120 π/2 

20 0,10 0,70 – 0,40 – − 0,10 0,20 45 π/12 

21 0,20 1,00 1,60 0,80 − − – 0,20 210 π/9 

22 0,20 0,80 − 0,60 − − − 0,20 45 π/6 

23 0,30 0,50 − 0,30 − 0,5 − 0,10 60 π/2 

24 0,20 0,20 − 0,20 0,20 0,2 − 0,10 60 π/6 

25 0,40 0,20 0,20 − − − 0,40 0,20 345 π/6 

26 0,20 0,50 – 0,30 0,20 − 0,50 0,20 60 π/3 

27 0,40 0,70 0,30 − 0,50 − − 0,20 150 π/4 

28 0,10 0,25 0,50 – 0,25 − 0,25 0,20 120 π/3 

29 0,10 0,10 0,15 − − 0,20 − 0,10 120 π/6 

30 0,08 0,08 0,10 − − − 0,06 0,10 120 π/3 

Примітка. На схемі механізма № 1 кут  = 30°.  
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Рис. 4 
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Рис. 5 
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Рис. 6 
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Задача №1. Кінематичне дослідження руху точки по 

заданним рівнянням 

 
За заданими рівняннями руху точки М встановити та накреслити траек-

торію її переміщення. Для моментів часу t0 = 0, t1 = t, t2 = t/2, c вказати на 

кресленні траєкторії положення точки. Відповідно до цих моментів часу 

визначити значення швидкостей та прискорень точки. Розрахувати шлях, 

пройдений точкою в інтервалі часу 0….t1. Побудувати на кресленні траєк-

торії визначені вектори швидкостей та прискорень. За отриманими резуль-

татами дати уявлення про характер руху точки по траєкторії. 

 

Вихідні данні 
 

2-212

10

11                        00

t:)t(y

t:)t(x

:t:t







 

 

Визначимо момент часу t2 руху точки М. 

 

0.5
2

1
2 

t
:t  

 

Виходячи з рівнянь руху точки М визначимо координати її положення в 

моменти часу: t0, t2, t1. 

 

 )t(y)t(x

)t(y)t(x

)t(y)t(x

101                101

12                 52

20                 00







 

 

Будуємо графік траєкторії руху точки 

М (рис. 7). Для цього задамо інтервал часу 

руху точки від t0 до t1 з кроком змiни часу 

0.01с. Позначимо на графiку траєкторії 

положення точки М в моменти часу t0, t2, 

t1. 

 

10101010 t....tt,tt:t   

 

Задамо вектор швидкості руху точки 

М. 

 
 

Рис 7. Траекторія руху точки М 
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














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













0

)t(y
dt

d

)t(x
dt

d

:)t(v  

 

Визначимо проекції вектора швидкості руху точки М в задані моменти 

часу t0, t2, t1. 

Проекція вектору 

швидкості на вісь Х. 

 

101

102

100









)t(vx

)t(vx

)t(vx

)t(x
dt

d
:)t(vx

 

 

Проекція вектору 

швидкості на вісь Y. 

241

122

00









)t(vy

)t(vy

)t(vy

)t(y
dt

d
:)t(vy

 

 

Обчислимо вели-

чину вектора 

швидкостi точки М. 

 

261

62152

100







)t(v

.)t(v

)t(v

 

Будуємо вектор швидкості руху точки М та його проекції на вісі коор-

динат (рис. 8). Особливості побудови векторів швидкості в системі Mathcad 

наведено в Додатку №1. 

 

Висновок: Виходячи з аналізу графіка, нведеного на рис. 8 зрозумі-

ло, що швидкість точки М постіно зростає зі збільшенням часу руху 

вхдовж усієї траєкторії. 

 
Рис 8. Вектори швидкості точки М в моменти часу  t0, t2, 

t1 

V0 

V1 

V1Y 

V1X 

V2 

V2X 

V2Y 
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Визначимо шлях, пройдений точкою М в проміжку часу від t0 до t1. 

 

353161

02262
0

22

.)t(s

.)t(s

t

t

)t(vy)t(vx:)t(s







 

 

Задамо вектор повного прискорення руху точки М. 

 

.









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





















0

2

2

2

2

)t(y
dt

d

)t(x

dt

d

:)t(a  

 

Визначимо проекції вектора прискорення руху точки М в задані момен-

ти часу t0, t2, t1. 

Проекція вектору прискорення на вісь Х. 

 

01

02

00

2

2









)t(ax

)t(ax

)t(ax

)t(x
dt

d
:)t(ax

 

 

Проекція вектору прискорення на вісь Y. 

 

241

242

240

2

2









)t(ay

)t(ay

)t(ay

)t(y
dt

d
:)t(ay

 

Обчислимо величину вектора прискорення точки М. 
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241

242

240







)t(a
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Обчислимо дотичну складову прискорення точки М в задані моменти 

часу t0, t2, t1. 
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Обчислимо нормальну складову прискорення точки М в задані моменти 

часу t0, t2, t1. 
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Будуємо вектор повного прискорення руху точки М та його 

тангенційної та нормальної складових (рис. 9). Особливості побудови 

векторів прискорень в системі Mathcad наведено в Додатку №1. 
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а б 

 
в 

Рис 9. Вектори прискорень точки М: 

а) − в момент часу t0; б) − в момент часу t1; в) − в момент часу t2 

 

Висновок: Виходячи з аналізу даних та графіків, наведених на рис. 

9, зрозуміло, що тангенційна складова прискорення точки М постіно 

зростає зі збільшенням часу руху вхдовж усієї траєкторії точки. Тобто 

рух точки М є рівноприскореним. 
 

 

 

 

 

A0 

An2 

Aτ2 

A2 

An1 

A1 

Aτ1 
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Задача №2. Дослідження параметрів поступального та обе-

ртального рухів твердого тіла 

 
Механізм, що досліджується (рис. 10), складається з сукупності рухо-

мих твердих тіл – вантажа (1) та декількох коліс (2, 3, 4). Рух вантажа 1 опи-

сується рівнянням: 

 

01
2

2 ctctc:)t(x   

 

де с1, с2, с0 – сталі, t – час руху вантажа, с. Вважати, що рух вантажа відбу-

вається в напрямку, що співпадає з додатним напрямком вісі x.  

Знайти швидкість та приско-

рення вантажа в моменти часу t. 

Визначити кутову швидкість та 

кутове прискорення всіх коліс ме-

ханізма в моменти часу t. 

Відповідно до точок на ободах всіх 

коліс та точки М, розташованої на 

останньому за порядком колесі 

механізма, визначити вектори 

швидкості, повного прискорення 

прискорення, а також його дотичну 

та нормальну складові. 

 

Вихідні данні 
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Рівняння руху вантажа 1: 
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Знаходимо швидкість руху та прискорення вантажа 1 в момент часу t 
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Рис 10. Досліджуваний механізм 
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Точка А належить колесу 2 і тросу (рис. 11). Знаходимо швидкість точки 

А. 

 

771  )t(v:vA  

 

Знаходимо кутову швидкість та кутове прискорення колеса 2 в момент 

часу t. 
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Визначимо доцентрове, обертальне та повне прискорення точки А в мо-

мент часу t. 

Доцентрове прискорення точки А. 
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R)t(:anA


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Обертальне прискорення точки А.  
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
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:Aa

R:Aa
 

 

Повне прискорення точки А.  

(The point A acceleration). 
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Точка B належить внутрішньому ободу колеса 2. Знаходимо швидкість 

точки В. 

 

1254822 .r)t(:vB   

 

Визначимо доцентрове, обертальне та повне прискорення точки B в мо-

мент часу t. 

Доцентрове прискорення точки B. 

 

 
Рис 11. Розрахункова схема механізма 
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Обертальне прискорення точки B.  
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Повне прискорення точки B.  
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Точки B і С належать тросу, що поєднує колеса 2 і 3. Тому їх швидкості 

дорівнюють. 
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
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Знаходимо кутову швидкість та кутове прискорення колеса 3 в момент 

часу t. 
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Визначимо доцентрове, обертальне та повне прискорення точки С в мо-

мент часу t. 

Доцентрове прискорення точки С. 
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
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Обертальне прискорення точки С.  
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Повне прискорення точки С.  
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   
50853
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

  

 

Точка M належить внутрішньому ободу колеса 3. Знаходимо швидкість 

точки M. 

 

0632433 .r)t(:vM   

 

Визначимо доцентрове, обертальне та повне прискорення точки M в 

момент часу t. 

Доцентрове прискорення точки M. 
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
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Обертальне прискорення точки M.  
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.:Ma
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
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Повне прискорення точки M. 

   
75426
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а б 

Рис 12. Вектори швидкостей точок механізма: 

а) – точок А та В, що належать колесу 2; б) – точок С и М, що належать ко-

лесу 3 

 

VA VB 

 

VC 

VM 
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Будуємо вектори швидкостей руху точок механізма (рис. 12). 

Особливості побудови векторів в системі Mathcad наведено в Додатку №2. 

Будуємо вектори доцентрового, вісенапрямного та повного прискорень 

руху точок механізма (рис. 13). Особливості побудови векторів в системі 

Mathcad наведено в Додатку №2. 

 

 
а 

 
б 

Рис 13. Вектори прискорень точок механізма: 

а) – точок А та В на колесі 2; б) – точок С та М на колесі 3  
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anM 
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Будуємо діаграми кутових швидкостей (рис. 14, а) та кутових приско-

рень (рис. 14, б) коліс механізма. 

 

  

а б 

 

Висновок: Виходячи з аналізу даних та графіків, наведених на рис. 

12, 13, зрозуміло, що швидкості та повні прискорення точок механізма 

зменшуються зі збільшенням відстані точки від вантажа, який приво-

дить механізм до руху. Аналіз рис. 14 дає змогу зрозуміти, що колесо 2 

прискорюється під час руху, а колесо 3 − навпаки. 
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Задача №3 Кінематичне дослідження руху плоского  

багатоланкового механізму 

 
Кривошип О1А багатоланкового механізму (рис. 14) обертається навко-

ло вісі z з частотоюю n = 90 об/хв та 

кутовим прискоренням ε0  = 10 

рад/с
2
. Положення механізму в да-

ний момент часу задається величи-

ною кута φ, який є кутом обертання 

кривошипа. Цей кут відкладається 

між кривошипом та віссю х в сис-

темі координат механізма. 

Для заданого положення меха-

нізма визначити: 

1. Швидкості руху усіх вузло-

вих точок механізм. 

2. Кутові швидкості руху  

усіх ланок механізму. 

3. Кутове прискорення усіх ла-

нок механізму. 

4. Повне прискорення руху усіх вузлових точок механізму. 

 

Вихідні данні 
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Обчислимо кутову швидкість руху кривошипа О1А: 

 

4259
602

.
n

: 


  

 

Розіб’ємо механізм на групи ланок. До першої групи входять кривошип 

О1A, трикутник АВС та повзун В (рис. 15, а). До другої групи – кривошип 

OD та шатун DC (рис. 15, б). 

 

 
Рис. 14. Схема багатоланкового ме-

ханізма 
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а б 

Рис. 15. Групи ланок механізма:  

а) – ланки О1А та АВС; б) − ланки O2D та DC 

 

Задаємо кути нахилу ланок механізма до вісі х: кут φ1 для трикутника 

АВС; φ3 для кривошипа О2D та φ4 для шатуна DC. Повзун В рухається пос-

тупально вздовж вісі х. 

Для кожної групи ланок будуємо векторні контури, за допомогою яких 

можна скласти рівняння геометричних зв’язків для груп ланок механізма 

(рис. 16 а, б): 
 

     
а б 

Рис. 16. Векторні контури для груп ланок механізма:  

а – для ланок О1А та АВС; б – для ланок O2D та DC 

 

 

− для векторного контура О1АВ: 
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
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− для векторного контура О2CВ: 
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

 22  
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Розглянемо векторний контур О1АВ. Для нього задамо вектори, що поз-

начають довжини ланок. 
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Задамо вектор кутової швидкості кривошипа О1А. 

(Set the vector of the cranck O1A angular velocity.) 
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Швидкість точки А визначаємо як векторний добуток векторів довжини 

кривошипа О1А та його кутової швидкості. 
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Задамо вектор кутового прискорення кривошипа О1А. 
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Визначимо доцентрове, вісенапрямне та повне прискорення точки A. 

Доцентрове прискорення точки A. 
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Обертальне прискорення точки А.  
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Повне прискорення точки А.  
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Проектуємо векторне рівняння для контуру О1АВ на вісі координат. Та-

ким чином отримуємо систему рівнянь, яка описує геометричні зв’язки між 

ланками механізму: 
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З першого рівняння системи визначаємо переміщення повзуна В. 
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Для визначення кутових швидкостей руху ланок механізма та швидкості 

поступального руху повзуна В продиференціюємо рівняння проекцій век-

торного контура О1АВ. 
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Перенесемо віломі складові з лівої частини рівняння в праву.  
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Формуємо матрицю коефіцієнтів − А та вектор-столбець правих частин 

– В. 
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Вектор-столбець рішень отримано рішенням матричного рівняння з ви-

користанням функції Isolve. 
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Визначимо кутову швидкість ланки АВС. 
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Визначимо прискорення точки В та кутове прискорення ланки АВС. Для 

цього продиференціюємо двічі рівняння проекцій векторного контура О1АВ 
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Перенесемо віломі складові з лівої частини рівняння в праву.  
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Формуємо матрицю коефіцієнтів – А1 та вектор-столбець правих частин 

– В1. 
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Вектор-столбець рішень отримано рішенням матричного рівняння з ви-

користанням функції Isolve. 
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Визначимо кутове прискорення ланки АВС. 
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Визначимо швидкість руху точки С, що належить ланці АВС. Полюсом, 

навколо якого відбувається обертання ланки АВС є точка А. 
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Визначимо доцентрове, вісенапрямне та повне прискорення точки C. 

Доцентрове прискорення точки C. 
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Обертальне прискорення точки C.  
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Повне прискорення точки C.  
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Розглянемо векторний контур O2DC. Для нього задамо вектори, що по-

значають довжини ланок. 
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Визначимо кути φ2 та φ4. 
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Кут φ4 знаходимо з першого рівняння проекцій векторного контуру 

O2DC на вісі координат. 
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Для визначення кутових швидкостей руху ланок механізма 

продиференціюємо рівняння проекцій векторного контура О2DC. 
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Перенесемо віломі складові з лівої частини рівняння в праву.  
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Формуємо матрицю коефіцієнтів – А2 та вектор-столбець правих частин 

– В1. 
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Вектор-столбець рішень отримано рішенням матричного рівняння з ви-

користанням функції Isolve. 
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Визначимо кутові швидкості ланок O2D та DС. 
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Задамо вектор, що позначає довжину ланки O2D. 

 

 
 













 






















0

5980

0520

 

0

32

32

2 .

.

sinDO

cosDO

:DlO  

 

Швидкість точки D визначаємо як векторний добуток векторів довжини 

кривошипа О2D та його кутової швидкості. 
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Визначимо кутові прискорення ланок O2D та DС. Для цього 

продиференціюємо двічі рівняння проекцій векторного контура О2DC 
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Перенесемо віломі складові з лівої частини рівняння в праву.  
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Формуємо матрицю коефіцієнтів – А3 та вектор-столбець правих частин 

– В3. 

 

   
    























22980527

328959812

432

432
3

..

..

cosDCcosDO

sinDCsinDO
:A  

 
  























5982

728

12

12
3

.

.

cosCB

sinCB
:B  

 

Вектор-столбець рішень отримано рішенням матричного рівняння з ви-

користанням функції Isolve. 
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Визначимо кутові прискорення ланок O2D та DC. 
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Визначимо доцентрове, вісенапрямне та повне прискорення точки D. 

Доцентрове прискорення точки D. 
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Обертальне прискорення точки D.  

 

0695

0

7520

1055

.:aD

.

.

lDCDCaC:aD















 


 



КІНЕМАТИКА 

 

33 

Повне прискорення точки D.  
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Побудуємо схему плоского механізма при заданному куті обертання φ 

ведучого кривошипа О1А (рис. 17). Особливості побудови ланок плоского 

механізма в системі Mathcad наведено в Додатку №2. 

 

 
Рис. 17. Схема багатоланкового плоского механізма 

 

Побудуємо плани швидкостей (рис. 18) та прискорень (рис. 19, 20) то-

чок, що належать ланкам плоского механізма. Особливості побудови 

векторів та прискорень в системі Mathcad наведено в Додатку №3. 
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Рис. 18. План швидкостей багатоланкового плоского механізма 

 

 
Рис. 19. План прискорень точок A, B, C групи ланок О1АВС механізма 
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Рис. 20. План прискорень точок D, C групи ланок О2DС механізма 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

aD aτD 

aτDC 

anDC aC 
anD 



Розрахунково-графічні завдання 36 

Додаток №1. Кінематичне дослідження руху точки по зада-

ним рівнянням. 
 

Для побудови векторів швидкостей точок М спочатку задамо масштаб-

ний коефіцієнт μv=1.5m/s. 

Будуємо вектор швидкості точки М в момент часу t0. Спочатку задамо 

точки, з яких складається зображення вектора. 
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Отримуємо радіус-вектор rv0. 
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Початковою точкою вектора швидкості v0 є точка M0. Тому задамо ма-

трицю паралельного переносу Πv0 для переносу вектора rv0 в цю точку. 
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Отримуємо вектор V0 − вектор швидкості v0. 
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Будуємо вектор швидкості точки М в момент часу t2 та його проекції на 

вісі х та у. Задамо точки, з яких складається зображення проекції вектора v2 

на вісь х – v2x. 
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Отримуємо радіус-вектор rv2x. 
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Початковою точкою вектора швидкості v2x є точка M2. Тому задамо ма-

трицю паралельного переносу Πv2 для переносу вектора rv2x в цю точку. 
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Отримуємо вектор V2X − вектор проекції швидкості v2 на вісь х. 
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Задамо точки, з яких складається зображення проекції вектора v2 на вісь 

y – v2y. 
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Отримуємо радіус-вектор rv2y. 
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Початковою точкою вектора швидкості v2y є точка M2.  

Отримуємо вектор V2Y − вектор проекції швидкості v2 на вісь y. 
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Задамо точки, з яких складається зображення вектора швидкості v2. 
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Отримуємо радіус-вектор rv2. 
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Вектор швидкості v2 спрямовано до вісі x під кутом φ. Задамо матрицю 

Φv2 для обертання вектора rv2. 
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Початковою точкою вектора швидкості v2 є точка M2.  

Отримуємо вектор V2 − вектор швидкості v2. 
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Будуємо вектор швидкості точки М в момент часу t1 та його проекції на 

вісі х та у. Задамо точки, з яких складається зображення проекції вектора v1 

на вісь х – v1x. 
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Отримуємо радіус-вектор rv1x. 
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Початковою точкою вектора швидкості v1x є точка M1. Тому задамо ма-

трицю паралельного переносу Πv1 для переносу вектора rv1x в цю точку. 
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Отримуємо вектор V1X − вектор проекції швидкості v1 на вісь х. 
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Задамо точки, з яких складається зображення проекції вектора v1 на вісь 

y – v1y. 
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Отримуємо радіус-вектор rv1y. 

 


















































16

214

215

214

16

0

0

30

0

30

0

0

12

15

14

13

12

11

12

15

14

13

12

11

1

.

.

.

.

.

yvy

yvy

yvy

yvy

yvy

yvy

yvx

yvx

yvx

yvx

yvx

yvx

:yrv  

 

Початковою точкою вектора швидкості v1y є точка M1.  

Отримуємо вектор V1Y − вектор проекції швидкості v1 на вісь y. 
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Задамо точки, з яких складається зображення вектора швидкості v1. 
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Отримуємо радіус-вектор rv1. 
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Вектор швидкості v1 спрямовано до вісі x під кутом φ1. Задамо матрицю 

Φv1 для обертання вектора rv1. 
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Початковою точкою вектора швидкості v1 є точка M1.  

Отримуємо вектор V1 − вектор швидкості v1. 
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Для побудови векторів прискорень точок М спочатку задамо масштаб-

ний коефіцієнт μa=1.5m/s
2
. 

Будуємо вектор повного прискорення точки М в момент часу t0. Споча-

тку задамо точки, з яких складається зображення вектора. 
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Отримуємо радіус-вектор ran0. 
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Початковою точкою вектора прискорення a0 є точка M0. Тому задамо 

матрицю паралельного переносу Πa0 для переносу вектора ran0 в цю точку. 
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Отримуємо вектор A0 − вектор повного прискорення a0. 
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Будуємо вектор повного прискорення точки М в момент часу t2 та його 

дотичну та нормальну складові. Задамо точки, з яких складається зображен-

ня дотичної складової аτ2 вектора повного прискорення – а2. 
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Отримуємо радіус-вектор raτ2. 
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Вектор тангенцiйного прискорення aτ2 спрямовано параллельно вектору 

швидкості v2. Тобто матриця Φaτ2 дорівнює матриці Φv2. 

 

Початковою точкою вектора тангенційного прискорення аτ2 є точка M2. 

Тому задамо матрицю паралельного переносу Πа2 для переносу вектора 

rаτ2 в цю точку. 
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Отримуємо вектор Aτ2 − вектор тангенційного прискорення аτ2. 
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Задамо точки, з яких складається зображення вектора нормального при-

скорення an2. 
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Отримуємо радіус-вектор ran2. 

 



















































0

350

0

350

0

0

24310

7438

4439

7438

24310

0

22

25

24

23

22

21

22

25

24

23

22

21

2

.

.

.

.

.

.

.

any

any

any

any

any

any

anx

anx

anx

anx

anx

anx

:ran  

 

Вектор нормального прискорення an2 спрямовано перпендикулярно до 

вектора тангенційного прискорення аτ2, тобто до вісі x під кутом φ3. Задамо 

матрицю Φan2 для обертання вектора ran2. 
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Початковою точкою вектора нормального прискорення an2 є точка M2.  

Отримуємо вектор An2 − вектор нормального прискорення an2. 
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Задамо точки, з яких складається зображення проекції вектора повного 

прискорення − а2. 
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Отримуємо радіус-вектор ra2. 
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Початковою точкою вектора повного прискорення а2 є точка M2.  

Отримуємо вектор A2 − вектор повного прискорення а2. 
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Будуємо вектор повного прискорення точки М в момент часу t1 та його 

дотичну та нормальну складові. Задамо точки, з яких складається зображен-

ня дотичної складової аτ1 вектора повного прискорення – а1. 
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Отримуємо радіус-вектор raτ1. 
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Вектор тангенцiйного прискорення aτ1 спрямовано параллельно вектору 

швидкості v1. Тобто матриця Φaτ1 дорівнює матриці Φv1. 

Початковою точкою вектора тангенційного прискорення аτ1 є точка M1. 

Тому задамо матрицю паралельного переносу Πа1 для переносу вектора 

rаτ1 в цю точку. 

 

















































10

10

10

10

10

10

10

10

10

10

10

10

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

)t(y

)t(y

)t(y

)t(y

)t(y

)t(y

)t(x

)t(x

)t(x

)t(x

)t(x

)t(x

:a  

 

Отримуємо вектор Aτ1 − вектор тангенційного прискорення аτ1. 
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Задамо точки, з яких складається зображення вектора нормального при-

скорення an1. 
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Отримуємо радіус-вектор ran1. 
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Вектор нормального прискорення an1 спрямовано перпендикулярно до 

вектора тангенційного прискорення аτ1, тобто до вісі x під кутом φ4. Задамо 

матрицю Φan1 для обертання вектора ran1. 
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Початковою точкою вектора нормального прискорення an1 є точка M1.  

Отримуємо вектор An1 − вектор нормального прискорення an1. 
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Задамо точки, з яких складається зображення проекції вектора повного 

прискорення – а1. 
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Отримуємо радіус-вектор ra1. 
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Початковою точкою вектора повного прискорення а1 є точка M1.  

Отримуємо вектор A1 − вектор повного прискорення а1. 
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Додаток №2. Дослідження параметрів поступального та 

обертального рухів твердого тіла 
 

Для побудови векторів швидкостей точок механізма спочатку задамо 

масштабний коефіцієнт μv=1.5m/s. 

 

Будуємо вектор швидкості точки А. Спочатку задамо точки, з яких 

складається зображення вектора. 
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Отримуємо радіус-вектор rvА. 
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Початковою точкою вектора швидкості vА є точка А. Тому задамо мат-

рицю паралельного переносу ΠvА для переносу вектора rvА в цю точку. 
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Отримуємо вектор VА − вектор швидкості точки А. 
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Будуємо вектор швидкості точки B. Спочатку задамо точки, з яких 

складається зображення вектора. 
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Отримуємо радіус-вектор rvB. 
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Вектор швидкості точки В проходить по дотичній до внутрішнього обо-

да шківа 2. Тому необхідно ввести матрицю повороту ФvB. 
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Початковою точкою вектора швидкості vB є точка B. Тому задамо мат-

рицю паралельного переносу ΠvB для переносу вектора rvB в цю точку. 
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Отримуємо вектор VB − вектор швидкості точки B. 
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Будуємо вектор швидкості точки C. Спочатку задамо точки, з яких 

складається зображення вектора. 
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Отримуємо радіус-вектор rvC. 
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Вектор швидкості точки С проходить по дотичній до зовнішнього обода 

шківа 3, причому точки В і С належать одному пасу. Тому: 

 













61607880

78806160

..

..
vB:vC  

 

Початковою точкою вектора швидкості vС є точка С. Тому задамо мат-

рицю паралельного переносу ΠvС для переносу вектора rvС в цю точку. 
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Отримуємо вектор VС − вектор швидкості точки С. 
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Будуємо вектор швидкості точки M. Спочатку задамо точки, з яких 

складається зображення вектора. 
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Отримуємо радіус-вектор rvM. 
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Вектор швидкості точки M проходить по дотичній до внутрішнього 

обода шківа 3, причому точки В і С лежать на одній прямій. Тому: 
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Початковою точкою вектора швидкості vM є точка M. Тому задамо мат-

рицю паралельного переносу ΠvM для переносу вектора rvM в цю точку. 
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Отримуємо вектор VM − вектор швидкості точки M. 
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Для побудови векторів прискорень точок механізма спочатку задамо 

масштабний коефіцієнт μa=1.5m/s
2
. 
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Будуємо вектор повного прискорення точки А та його доцентрову та ві-

сенапрямну складові. Задамо точки, з яких складається зображення вісеняп-

рямної складової аτА вектора повного прискорення – аА. 
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Отримуємо радіус-вектор raτА. 
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Вектор вісенапрямного прискорення aτА спрямовано параллельно век-

тору швидкості VA. Початковою точкою вектора вісенапрямного приско-

рення аτA є точка A. Тому задамо матрицю паралельного переносу ΠаA для 

переносу вектора rаτA в цю точку. 
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Отримуємо вектор VaτA – вектор вісенапрямного прискорення точки А. 
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Задамо точки, з яких складається зображення вектора доценьрового 

прискорення anА. 
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Отримуємо радіус-вектор ranА. 
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Вектор доцентрового прискорення anА спрямовано перпендикулярно до 

вектора вісенапрямного прискорення аτА, тобто до вісі x під кутом φ1. За-

дамо матрицю ΦanА для обертання вектора ranА. 
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Початковою точкою вектора нормального прискорення anА є точка А. 

Тобто: 
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Отримуємо вектор VаnА − вектор доцентрового прискорення точки А. 
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Задамо точки, з яких складається зображення вектора повного приско-

рення точки А − аA. 
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Отримуємо радіус-вектор raА. 
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Вектор повного прискорення aА спрямовано до вісі x під кутом 45
0
. За-
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дамо матрицю ΦaА для обертання вектора raА. 
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Початковою точкою вектора повного прискорення аА є точка А. Тобто; 
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Отримуємо вектор VaA − вектор повного прискорення точки A. 
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Будуємо вектор повного прискорення точки B та його доцентрову та ві-

сенапрямну складові. Задамо точки, з яких складається зображення вісеняп-

рямної складової аτB вектора повного прискорення – аB. 
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Отримуємо радіус-вектор raτB. 
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Вектор вісенапрямного прискорення aτB спрямовано параллельно век-

тору швидкості VB. Тобто: 
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Початковою точкою вектора вісенапрямного прискорення аτB є точка B. 

Тому задамо матрицю паралельного переносу ΠаB для переносу вектора 

rаτB в цю точку. 
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Отримуємо вектор VaτB – вектор вісенапрямного прискорення точки B. 

 





































6448

18344

744

48940

6448

25

83124

12132

9127

39327

83124

30143

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

BaBaBra:BVa  

 

Задамо точки, з яких складається зображення вектора доцентрового 

прискорення anВ. 
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Отримуємо радіус-вектор ranВ. 
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Вектор доцентрового прискорення anВ спрямовано перпендикулярно до 

вектора вісенапрямного прискорення аτВ, тобто до вісі x під кутом φ2. За-

дамо матрицю ΦanВ для обертання вектора ranВ. 
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Початковою точкою вектора нормального прискорення anВ є точка В. 

Тобто: 
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Отримуємо вектор VаnВ − вектор доцентрового прискорення точки В. 
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Задамо точки, з яких складається зображення вектора повного приско-

рення точки В − аВ. 
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Отримуємо радіус-вектор raВ. 
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Вектор повного прискорення aВ спрямовано до вісі x під кутом 190
0
. За-

дамо матрицю ΦaВ для обертання вектора raВ. 
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Початковою точкою вектора повного прискорення аВ є точка В. Тобто; 
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Отримуємо вектор VaВ − вектор повного прискорення точки В. 
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Будуємо вектор повного прискорення точки С та його доцентрову та ві-

сенапрямну складові. Задамо точки, з яких складається зображення вісеняп-

рямної складової аτС вектора повного прискорення – аС. 
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Отримуємо радіус-вектор raτС. 
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Вектор вісенапрямного прискорення aτС спрямовано параллельно век-

тору швидкості VС. Тобто: 
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Початковою точкою вектора вісенапрямного прискорення аτС є точка С. 

Тому задамо матрицю паралельного переносу ΠаС для переносу вектора 

rаτС в цю точку. 
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Отримуємо вектор VaτС – вектор вісенапрямного прискорення точки С. 
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Задамо точки, з яких складається зображення вектора доцентрового 

прискорення anС. 
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Отримуємо радіус-вектор ranС. 
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Вектор доцентрового прискорення anС спрямовано перпендикулярно до 

вектора вісенапрямного прискорення аτС. Виходячі з того, що вектори вісе-

напрямних прискорень точок В і С знаходяться на одній лінії, то: 
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Початковою точкою вектора нормального прискорення anС є точка С. 

Тобто: 
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Отримуємо вектор VаnС − вектор доцентрового прискорення точки С. 
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Задамо точки, з яких складається зображення вектора повного приско-

рення точки С − аС. 
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Отримуємо радіус-вектор raС. 
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Вектор повного прискорення aС спрямовано до вісі x під кутом 190
0
. 

Задамо матрицю ΦaС для обертання вектора raС. 
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Початковою точкою вектора повного прискорення аС є точка С. Тобто; 
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Отримуємо вектор VaС − вектор повного прискорення точки С. 
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Будуємо вектор повного прискорення точки М та його доцентрову та ві-

сенапрямну складові. Задамо точки, з яких складається зображення вісеняп-

рямної складової аτМС вектора повного прискорення – аМ. 
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Отримуємо радіус-вектор raτМ. 
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Вектор вісенапрямного прискорення aτМ спрямовано параллельно век-

тору швидкості VМ. Тобто: 
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Початковою точкою вектора вісенапрямного прискорення аτМ є точка 

М. Тому задамо матрицю паралельного переносу ΠаМ для переносу вектора 

rаτМ в цю точку. 

 



КІНЕМАТИКА 

 

67 





































20

20

20

20

20

20

64134

64134

64134

64134

64134

64134

.

.

.

.

.

.

vM:Ma  

 

Отримуємо вектор VaτМ– вектор вісенапрямного прискорення точки М. 
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Задамо точки, з яких складається зображення вектора доцентрового 

прискорення anМ. 
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Отримуємо радіус-вектор ranМ. 
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Вектор доцентрового прискорення anМ спрямовано перпендикулярно 
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до вектора вісенапрямного прискорення аτМ. Виходячі з того, що вектори 

доцентрових прискорень точок С і М знаходяться на одній лінії, то: 
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Початковою точкою вектора нормального прискорення anМ є точка М. 

Тобто: 
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Отримуємо вектор VаnМ − вектор доцентрового прискорення точки М. 
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Задамо точки, з яких складається зображення вектора повного приско-

рення точки М − аМ. 
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Отримуємо радіус-вектор raМ. 
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Вектор повного прискорення aМ спрямовано до вісі x під кутом 190
0
. 

Задамо матрицю ΦaМ для обертання вектора raМ. 
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Початковою точкою вектора повного прискорення аМ є точка М. Тобто; 
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Отримуємо вектор VaМ − вектор повного прискорення точки М. 
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Додаток №3. Кінематичне дослідження руху  

багатоланкового механізма 
 

Побудуємо схему багатоланкового плоского механізма. Задамо коорди-

нати вузлових точок ланок механізма. 

Координати точки О1. 

 

0O1                                            01  :y:xO  

 

Координати точки A. 

 

    2601             1501 .sinAO:yA.cosAO:xA   

 

Координати точки B. 

 

  150                 95101 .b:yB.cosABxA:xB   

 

Координати точки C. 

 

    2860                       6690 .sinACyA:yC.cosACxA:xC   

 

Задамо матрицю координат для вузлових точок першої групи ланок ме-

ханізма. 
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Координати точки D. 

 

    598032                       89804 .sinDO:yD.cosDCxC:xD   

 

Координати точки O2. 
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Задамо матрицю координат для вузлових точок другої групи ланок ме-

ханізма. 
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Побудуємо план швидкостей механізма. Для побудови векторів швид-

костей точок механізма спочатку задамо масштабний коефіцієнт 

μv=0.05m/s. 

 

Задамо точки, з яких складається зображення вектора швидкості точки 

А − vA. 
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Отримуємо радіус-вектор rvA. 
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Вектор швидкості точки А − vA спрямовано вздовж сторони АВ, тобто 

до вісі x під кутом -φ1. Задамо матрицю ΦvA для обертання вектора rvA. 
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Отримуємо вектор a − вектор швидкості точки А. 
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Задамо точки, з яких складається зображення вектора швидкості точки 

B − vB. 
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Отримуємо радіус-вектор rvB. 
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Отримуємо вектор b − вектор швидкості точки B. 
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Задамо точки, з яких складається зображення вектора швидкості vBA. 
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Отримуємо радіус-вектор rvBA. 
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Вектор швидкості vBA спрямовано до вісі x під кутом 225
0
. Задамо мат-

рицю ΦvBA для обертання вектора rvBA. 
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Початковою точкою вектора швидкості vBA є кінцева точка вектора 

швидкості vA. Задамо матрицю паралельного переносу ПvBA. 
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Отримуємо вектор ba − вектор швидкості VBА. 
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Задамо точки, з яких складається зображення вектора швидкості точки 

C − vC. 
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Отримуємо радіус-вектор rvC. 
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Вектор швидкості точки C − vC спрямовано до вісі x під кутом β. Задамо 

матрицю ΦvC для обертання вектора rvC. 
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Отримуємо вектор c − вектор швидкості точки C. 
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Задамо точки, з яких складається зображення вектора швидкості vCA. 
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Отримуємо радіус-вектор rvCA. 
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Отримуємо вектор ca − вектор швидкості VCА. 
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Задамо точки, з яких складається зображення вектора швидкості точки 

D − vD. 
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Отримуємо радіус-вектор rvD. 
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Вектор швидкості точки D − vD спрямовано до вісі x під кутом φ4. За-

дамо матрицю ΦvD для обертання вектора rvD. 
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Отримуємо вектор d − вектор швидкості точки D. 

 













































5638

6838

2697

8194

5638

0

95831

67924

12827

71425

95831

0

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

vDrvD:d  

 

Задамо точки, з яких складається зображення вектора швидкості vCD. 
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Отримуємо радіус-вектор rvCD. 
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Отримуємо вектор cd − вектор швидкості VCD. 
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Побудуємо план прискорень механізма. Для побудови векторів приско-

рень точок механізма спочатку задамо масштабний коефіцієнт μа=0.25m/s
2
. 

 

Задамо точки, з яких складається зображення вектора доцентрового 

прискорення точки А − апA. 
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Отримуємо радіус-вектор rапA. 
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Вектор доцентрового прискорення точки А − апA спрямовано вздовж 

кривошипа О1А, тобто до вісі x під кутом φ. Задамо матрицю ΦапA для обе-

ртання вектора rапA. 
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Отримуємо вектор aпА − вектор доцентрового прискорення точки А. 
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Задамо точки, з яких складається зображення вектора доцентрового 

прискорення точки В − апВ. 
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Отримуємо радіус-вектор rапВ. 
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Задамо матрицю ΦапВA для обертання вектора rапВA. 
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Початковою точкою вектора доцентрового прискорення апBA є кінцева 

точка вектора доцентрового прискорення апA. Задамо матрицю паралельно-

го переносу ПапBA. 

 











































































63353

63353

63353

63353

63353

63353

89492

89492

89492

89492

89492

89492

2

2

2

2

2

2

2

2

2

2

2

2

633532              894922

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

anAY

anAY

anAY

anAY

anAY

anAY

anAX

anAX

anAX

anAX

anAX

anAX

:anBA

.:anAY.:anAX

 

 

Отримуємо вектор aпВА − вектор доцентрового прискорення точки В. 
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Задамо точки, з яких складається зображення вектора повного приско-

рення точки В − аВ. 
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Отримуємо радіус-вектор rаВ. 
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Отримуємо вектор aВ − вектор повного прискорення точки В. 
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Задамо точки, з яких складається зображення вектора вісенапрямного 

прискорення точки В − аτВА. 
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Отримуємо радіус-вектор rаτВА. 
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Отримуємо вектор aτВА − вектор вісенапрямного прискорення точки В. 
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Задамо точки, з яких складається зображення вектора доцентрового 

прискорення точки С − апС. 
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Отримуємо радіус-вектор rапСА. 
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Задамо матрицю ΦапСA для обертання вектора rапСA. 
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Початковою точкою вектора доцентрового прискорення апСA є кінцева 

точка вектора доцентрового прискорення апA. Задамо матрицю паралельно-

го переносу ПапСA. 
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Отримуємо вектор aпСА − вектор доцентрового прискорення точки С. 
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Задамо точки, з яких складається зображення вектора вісенапрямного 

прискорення точки С − аτС. 
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Отримуємо радіус-вектор rаτСА. 
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Задамо матрицю ΦаτСA для обертання вектора rаτСA. 
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Початковою точкою вектора вісенапрямного прискорення аτСA є кінце-

ва точка вектора доцентрового прискорення апСA. Задамо матрицю парале-

льного переносу ПаτСA. 

 











































































76552

76552

76552

76552

76552

76552

81102

81102

81102

81102

81102

81102

2

2

2

2

2

2

2

2

2

2

2

2

765522                           811022

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

CAY

CAY

CAY

CAY

CAY

CAY

CAX

CAX

CAX

CAX

CAX

CAX

:CAa

.:CAY.:CAX

 

 

Отримуємо вектор aτСА − вектор вісенапрямного прискорення точки С. 
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Задамо точки, з яких складається зображення вектора повного приско-

рення точки С − аС. 
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Отримуємо радіус-вектор rаС. 
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Отримуємо вектор aС − вектор повного прискорення точки С. 
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Задамо точки, з яких складається зображення вектора доцентрового 

прискорення точки С відносно точки В − апСВ. 
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Отримуємо радіус-вектор rапСВ. 
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Задамо матрицю ΦапСВ для обертання вектора rапСВ. 
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Початковою точкою вектора доцентрового прискорення апСВ є кінцева 

точка вектора аτВA. Задамо матрицю паралельного переносу ПапСВ. 
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Отримуємо вектор aпСВ − вектор доцентрового прискорення точки С 

відносно точки В. 
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Задамо точки, з яких складається зображення вектора вісенапрямного 

прискорення точки С відносно точки В − аτСВ. 
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Отримуємо радіус-вектор rаτСВ. 
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Отримуємо вектор aτСВ − вектор вісенапрямного прискорення точки С 

відносно точки В. 
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Задамо точки, з яких складається зображення вектора доцентрового 

прискорення точки D – апDO2. 
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Отримуємо радіус-вектор rапDO2. 
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Задамо матрицю ΦапDO2 для обертання вектора rапDO2. 
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Отримуємо вектор aпDO2 − вектор доцентрового прискорення точки D. 
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Задамо точки, з яких складається зображення вектора вісенапрямного 

прискорення точки D – аτDO2. 
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Отримуємо радіус-вектор rаτDO2. 
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Задамо матрицю ΦаτDO2 для обертання вектора rаτDO2. 
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Початковою точкою вектора вісенапрямного прискорення аτDO2 є кін-

цева точка вектора аnDO2. Задамо матрицю паралельного переносу 

ПаτDO2. 
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Отримуємо вектор aτDO2 − вектор вісенапрямного прискорення точки 

D. 
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Задамо точки, з яких складається зображення вектора повного приско-

рення точки D − аD. 
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Отримуємо радіус-вектор rаD. 
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Отримуємо вектор aD − вектор повного прискорення точки D. 
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Задамо точки, з яких складається зображення вектора доцентрового 

прискорення точки C відносно точки D – апDС. 
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Отримуємо радіус-вектор rапDС. 
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Задамо матрицю ΦапDС для обертання вектора rапDС. 
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Початковою точкою вектора доцентрового прискорення апDС є кінцева 

точка вектора аС. Задамо матрицю паралельного переносу ПапDС. 
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Отримуємо вектор aпDС − вектор доцентрового прискорення точки С 

відносно точки D. 
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Задамо точки, з яких складається зображення вектора вісенапрямного 

прискорення точки С відносно точки D – аτDС. 
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Отримуємо радіус-вектор rаτDС. 
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Отримуємо вектор aτDС − вектор вісенапрямного прискорення точки С 

відносно точки D. 
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