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Ruchliwość układu kinematycznego 

i klasyfikacja mechanizmów

Wykład 2



Def.1 Ruchliwość układu kinematycznego (W) jest to zdolność 

do wykonywania ruchu.  

Def.2 Ruchliwość (W) jest to liczba stopni swobody jaką 

posiadają człony układu kinematycznego względem podstawy.

Def.3 Ruchliwość (W) określa liczbę napędów, którą należy 

zastosować  aby ruch układu kinematycznego był jednoznaczny.
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Ruchliwość

Wzory strukturalne

Sumaryczna liczba członów układu kinematycznego jest równa:

gdzie: 

ni – oznacza liczbę członów o ilości węzłów Ni

Ze względu na fakt, że w każdym układzie kinematycznym jeden z członów pełni funkcje podstawy to 

liczba członów ruchowych jest równa n-1. 

W układzie przestrzennym wszystkie człony ruchome przed wejściem w pary kinematyczne 

dysponowały sześcioma stopniami swobody.

                                                                               x=6(n-1)

innnnn .....432 +++=



Ruchliwość

Wzory strukturalne

Wskutek połączenia członów ze sobą i z podstawą liczba stopni swobody zostaje pomniejszona. 

Jeżeli w rozpatrywanym łańcuchu przez pi oznaczyć liczbę par i-tej klasy, przy czym w każdej parze 

jeden człon odbiera drugiemu (6-i) stopni swobody to łącznie wszystkie człony tracą „y” stopni 

swobody:

Zatem ruchliwość jest wynikiem pozostałej liczby stopni swobody układu kinematycznego

     W=x-y
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Wzory strukturalne

Dla łańcucha przestrzennego:

Dla łańcucha płaskiego:

Po rozpisaniu dla łańcucha przestrzennego ruchliwość jest równa:

dla łańcucha płaskiego:
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Dane:

n=7 członów

p1=9

p2=0

W=3(n-1)-2p1-p2

W=18-18 =0

Łańcuch jest sztywny!
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Dane:

n=4 członów

p1=2 pary kl. I

p2=1 pary kl. II

p3=1 pary kl. III

p4=0 pary kl. IV

p5=1 pary kl. V

W=6(n-1)-5p1-4p2-3p3-2p4-1p5

W=18-10-4-3-0-1 =0
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Dane:

n=5 członów

p1=5 pary kl. I

p2=1 pary kl. II

W=3(n-1)-2p1-p2

W=12-11 =1

Układ jest jednobieżny !

Schemat strukturalnyModel kinematyczny
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Ruchliwość lokalna
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Schemat strukturalny

W=3x3-2x3-1x1=2Czy na pewno do jednoznacznego 

określenia  ruchu powyższy układ 

potrzebuje dwóch napędów?

WL

W – ruchliwość liczona wg wzoru strukturalnego,

WW – ruchliwość wykorzystywana

WL – ruchliwość lokalna



Ruchliwość

W pewnych przypadkach wartość ruchliwości wyznacza liczbę stopni swobody wszystkich 

członów względem pozostałych. 

W innych przypadkach ruchliwość oznacza stopnie swobody członu najbardziej ruchliwego.

W=1

W=3
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Ruchliwość niezupełna
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W59=3x5-2x8=-1
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3 4
W24=3x3-2x4=1

W=W59+W24=0
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Ruchliwość niezupełna

W=1

Ruchliwość niezupełna występuje w przypadku kiedy nie wszystkie 

z „ruchomych” członów układu kinematycznego wykonują 

względem siebie ruch. Innymi słowy ruchliwość niezupełna 

występuje w przypadku lokalnego usztywnienia układu.



Ruchliwość

Ruchliwość zupełna jednorodna

Występuje w przypadku kiedy ruchliwość układu kinematycznego W=1 

oraz kiedy każdy z członów ruchomych względem podstawy dysponuje 

taką samą liczbą stopni swobody. 

W=1
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Więzy bierne
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Więzy bierne
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Oblicz ruchliwość mechanizmu płaskiego
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Oblicz ruchliwość mechanizmu płaskiego
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Mechanizmy dźwigniowe
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Mechanizmy dźwigniowe



Dziękuję za uwagę
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