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Дана  робота присвячена питанню визначення  рівнянь центро-
їд, якщо заданий закон руху площини. Рішення цієї задачі до-
зволяє створювати конфігурації зубчатих некруглих коліс, які при
коченні  один по одному повторюють закон руху площини.
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Настоящая работа посвящена вопросу определения  уравне-
ний центроид, если задан закон движения плоскости. Решение
этой задачи позволяет создавать конфигурации зубчатых некру-
глых колес, которые при качении друг по другу повторяют закон
движения плоскости.

Âèçíà÷èìî ðóõ ïëîùèíè òàê, ùîá â³äð³çîê MN, æîðñòêî
ïîâ’ÿçàíèé ç ðóõëèâîþ ïëîùèíîþ ñâî¿ìè ê³íöÿìè, êîâçàâ ïî
íàïåðåä çàäàíèõ êðèâèõ ν  ³ 1ν  íåðóõîìî¿ ñèñòåìè XOY (ðèñ.1).

Ð³âíÿííÿ êðèâèõ ν  ³ 1ν  çàïèøåìî â ïîëÿðí³é ôîðì³ ùîäî
ïîëþñà Î, à íàïðÿì ïîëÿðíî¿ îñ³ ñóì³ñòèìî ç â³ññþ ÎÕ íåðóõî-
ìî¿ ñèñòåìè. Ïî÷àòîê ðóõîìî¿ ñèñòåìè ηξM  ïîì³ñòèìî â ò.Ì, à
â³ñü ξM  íàïðàâèìî ïî ðàä³óñó – âåêòîðó ÎÌ.
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Рис.1.

Â³äîìà òåîðåìà ê³íåìàòè÷íî¿ ãåîìåòð³¿ âèçíà÷àº ìèòòºâèé
öåíòð îáåðòàííÿ Ð íà ïåðåòèí³ íîðìàëåé [1,2], ïðîâåäåíèõ ç òî÷îê
Ì ³ N. ßêùî òåïåð ìè çàïèøåìî êîîðäèíàòè ìèòòºâîãî öåíòðó
îáåðòàííÿ ùîäî íåðóõîìî¿ ³ ðóõîìî¿ ñèñòåìè êîîðäèíàò, òî òèì
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ñàìèì âèçíà÷èìî íåðóõîìó ³ ðóõîìó öåíòðî¿äè, ïåðåêî÷óâàííÿì
ÿêèõ ìîæíà çàì³íèòè ðóõ â³äð³çêà MN â³äíîñíî íåðóõîìî¿ ñèñòåìè
XOY.

Ð³âíÿííÿ äîïîì³æíèõ òðàºêòîð³é âèðàçèìî ð³âíÿííÿìè:

( )βνρ = , à ( )ανρ 11 = .

Ç ðèñóíêó 1 âèò³êàº, ùî ,,, lMNOMON === ρρ1  à
.γβα +=  Íåõàé 1rOR = , à 112 rrRN −== ρ .

Âèçíà÷àþ÷è KM  ç OMN∆ , îòðèìàºìî:

( )21
22 KNKM −−= ρρ  àáî 222 KNlKM −= .

Ïðèð³âíþºìî ³ âèçíà÷àºìî KN :
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Äàë³ çíàõîäèìî êóò γ  ³ ϕ  ç OKM∆  ³ NKM∆ :
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Âðàõîâóþ÷è òîé ôàêò, ùî ρ ′=OE , à 11 ρ ′=OE , âèçíà÷àº-
ìî êóòè ψ  ³ 1ψ :
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Çà òåîðåìîþ ñèíóñ³â ç ORM∆  âèçíà÷àºìî 1r , à ³ç
NPM∆  çíàõîäèìî PM :
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Çàïèñóþ÷è êîîðäèíàòè ìèòòºâîãî öåíòðó îáåðòàííÿ Ð â³äíîñíî
ðóõîìî¿ ñèñòåìè êîîðäèíàò ηξM , ìè îòðèìàºìî ð³âíÿííÿ ðóõîìî¿
öåíòðî¿äè ó âèãëÿä³:
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Çà òåîðåìîþ ñèíóñ³â ç ROM∆  âèçíà÷èìî RM :
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Ðîçãëÿíåìî RDP∆ , ç ÿêîãî
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Çâ³äñè âèçíà÷àºìî RD  ³ DP :
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Êîîðäèíàòè òî÷êè ìàþòü âèãëÿä:
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Âèçíà÷àþ÷è êîîðäèíàòè ìèòòºâîãî öåíòðó îáåðòàííÿ Ð ùîäî
íåðóõîìî¿ ñèñòåìè êîîðäèíàò XOY , ïðèéäåìî äî ð³âíÿííÿ âè-
ãëÿäó:
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Ó âèïàäêó, ÿêùî êóò 01 =ψ , òî íîðìàëü êðèâî¿ ñï³âïàäàº ç
ðàä³óñîì-âåêòîðîì ö³º¿ êðèâî¿, à ñàìà êðèâà óÿâëÿº ñîáîþ êîëî
( )R=1ρ .

Òàêèì ÷èíîì, çíàþ÷è íàïåðåä çàäàí³ òðàºêòîð³¿ íåðóõîìî¿
ïëîùèíè ³ äîâæèíó ñòðèæíÿ, æîðñòêî ïîâ’ÿçàíîãî ç ðóõîìîþ
ïëîùèíîþ, ùî êîâçàº ñâî¿ìè ê³íöÿìè ïî êðèâèõ, ìè ìîæåìî
òåîðåòè÷íî ïîâòîðèòè ö³ òðàºêòîð³¿ òî÷êàìè ðóõîìî¿ öåíòðî¿äè, ùî
êîòèòüñÿ ïî íåðóõîì³é öåíòðî¿ä³.
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