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ТА ЧЕРВ’ЯЧНО-РЕЙКОВИХ ПЕРЕДАЧ ДЛЯ СТВОРЕННЯ 
ПРЯМОЛІНІЙНОГО ПОСТУПАЛЬНОГО РУХУ 

Актуальність теми дослідження. Сучасна освіта має бути яскравою, чіткою, швидкою і дешевою. Викорис-
тання анімаційного моделювання і дозволяє досягти цього. 

Постановка проблеми. Освіта є основою будь-якого суспільства. В наш час у процесі вивчення різноманітних ди-
сциплін використовується багато джерел різноманітної інформації: підручники, посібники, журнали, збірники, Інтер-
нет. У сучасних умовах широкі можливості відкриває використання електронно-обчислювальних машин (ЕОМ) в на-
вчальному процесі, особливо персональних комп’ютерів (ПК) і високоінтелектуальних програмних продуктів. 

Аналіз останніх досліджень і публікацій. Традиційно при засвоєнні будь-якої навчальної дисципліни студент пови-
нен вивчати її на лекціях, лабораторних та практичних заняттях. Але при цьому як методичний наочний матеріал вико-
ристовуються, здебільшого, ілюстрації зовнішнього вигляду, будови та конструкції різноманітних механізмів у вигляді 
двовимірних статичних схем елементів. Саме використання ЕОМ та відповідних програмних продуктів і дозволяє вдос-
коналити навчальний процес (та освіту загалом), надаючи йому інтенсивності та інтерактивного змісту. 

Виділення недосліджених частин загальної проблеми. Необхідно для вдосконалення навчання студентів за-
пропонувати анімаційну модель для створення прямолінійного поступального руху за допомогою рейкових та 
черв’ячно-рейкових механізмів. 

Постановка завдання. Метою даної роботи є пропозиція анімаційного моделювання прямолінійного поступа-
льного руху за допомогою рейкових та черв’ячно-рейкових механізмів. 

Виклад основного матеріалу. В Чернігівському національному технологічному університеті (ЧНТУ) на кафед-
рі «Автомобільний транспорт та галузеве машинобудування» для вивчення навчальних дисциплін «Підйомно-
транспортне обладнання і роботи», «Спеціалізований рухомий склад автотранспортних і вантажно-розванта-
жувальних машин», «Обладнання та транспорт механоскладальних цехів», «Промислові роботи», «Металообробне 
обладнання», розроблено навчальний продукт: «Анімація роботи рейкових та черв’ячно-рейкових механізмів для 
створення прямолінійного поступального руху». Анімація розроблена для лабораторій «Промислові роботи» з реа-
льними роботами: МП-11, М10П, М20П, РМ-01 та «Металообробне обладнання». 

Висновки. Запропонований програмний продукт дозволяє зробити процес навчання більш яскравим, наочним та 
дешевшим. Запропонований програмний продукт має деяке обмеження, зокрема відсутня можливість інтерактив-
ного керування цими механізмами. Бажано в наступних версіях цю проблему усунути. 

Ключові слова: анімація; моделювання; рейковий механізм; черв’ячно-рейковий механізм; прямолінійний; пос-
тупальний рух. 
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Постановка проблеми. Освіта є основою будь-якого суспільства. У наш час у про-
цесі вивчення різноманітних дисциплін використовується багато джерел різноманітної 
інформації: підручники, посібники, журнали, збірники, Інтернет. У сучасних умовах 
широкі можливості відкриває використання електронно-обчислювальних машин (ЕОМ) 
у навчальному процесі, особливо персональних комп’ютерів (ПК) і високоінтелектуа-
льних програмних продуктів [1]. 

Аналіз останніх досліджень і публікацій. Традиційно при засвоєнні будь-якої на-
вчальної дисципліни студент повинен вивчати її на лекціях, лабораторних та практич-
них заняттях. Але при цьому як методичний наочний матеріал використовуються здебі-
льшого, ілюстрації зовнішнього вигляду, будови та конструкції різноманітних механіз-
мів у вигляді двовимірних статичних схем елементів [2–4]. Саме використання ЕОМ та 
відповідних програмних продуктів і дозволяє вдосконалити навчальний процес (та 
освіту загалом), надаючи йому інтенсивності та інтерактивного змісту [5–11]. 

Виділення не вирішених раніше частин загальної проблеми. Необхідно для вдос-
коналення навчання студентів запропонувати анімаційну модель для створення прямолі-
нійного поступального руху за допомогою рейкових та черв’ячно-рейкових механізмів. 

Мета статті. Метою цієї роботи є пропозиція анімаційного моделювання прямолі-
нійного поступального руху за допомогою рейкових та черв’ячно-рейкових механізмів. 
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Виклад основного матеріалу. У Чернігівському національному технологічному 
університеті (ЧНТУ) на кафедрі «Автомобільний транспорт та галузеве машинобуду-
вання» для вивчення навчальних дисциплін «Підйомно-транспортне обладнання і робо-
ти», «Спеціалізований рухомий склад автотранспортних і вантажно-розвантажувальних 
машин», «Обладнання та транспорт механоскладальних цехів», «Промислові роботи», 
«Металообробне обладнання», розроблено навчальний продукт: «Анімація роботи рей-
кових та черв’ячно-рейкових механізмів для створення прямолінійного поступального 
руху». Анімація розроблена для лабораторій «Промислові роботи» з реальними робо-
тами: МП-11, М10П, М20П, РМ-01 та «Металообробне обладнання». 

Під час розроблення анімаційного моделювання рейкових та черв’ячно-рейкових 
механізмів для створення прямолінійного поступального руху були використані сучасні 
програмні продукти: «3Ds Max» та «КОМПАС-3D». 

Рейкова передача. Тут можливі два варіанти. За першим варіантом (рис. 1) рейкова 
шестірня тільки обертається, а поступальний рух одержує рейка разом з робочим орга-
ном (подача шпинделя свердлильних верстатів). За другим варіантом (рис. 2) рейка не-
рухома, а рейкова шестірня обертається і рухається поступально разом з робочим орга-
ном (поздовжня подача супорта токарного верстата при обточуванні). 

  
Рис. 1. 3D-модель рейкової передачі (рейка рухома) 

  
Рис. 2. 3D-модель рейкової передачі (рейка не рухома) 

Черв’ячно-рейкова передача. Середнє положення між гвинтовою і рейковою пе-
редачею займає черв’ячно-рейкова передача (рис. 3, 4). Вона має більшу жорсткість з 
досить високим коефіцієнтом корисної дії, що забезпечує їй широке застосування у 
приводах руху різання сучасних поздовжньо-стругальних верстатів (рис. 3) (рейка ру-
хома) та у приводі подачі важких фрезерних і горизонтально-розточувальних верстатів 
(рис. 4) (рейка не рухома). 
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Рис. 3. 3D-модель черв’ячно-рейкової передачі (рейка рухома) 

  
Рис. 4. 3D-модель черв’ячно-рейкової передачі (рейка не рухома) 

Висновки і пропозиції. Розроблений програмний продукт може ефективно викори-
стовуватись у процесі вивчення наступних дисциплін: «Промислові роботи», «Метало-
обробне обладнання», «Спеціалізований рухомий склад автотранспортних і вантажно-
розвантажувальних машин», «Проектування механічних цехів», «Обладнання та транс-
порт механоскладальних цехів», «Підйомно-транспортне обладнання і роботи», «Прое-
ктування та оснащення гаражного господарства». На основі цих розробок можливо 
створювати аналогічні програмні анімаційні продукти й для інших дисциплін: «Теорія 
різання» – рух інструменту й утворювання стружки, «Гідравліка» – робота гідравлічних 
систем верстатів та багато інших дисциплін. 
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UDC 621.9.06 
Hennadii Pasov, Olena Sliednikova, Antonina Kolohoida 

ANIMATION MODELING OF RIVER AND WRENCH-RECHARGE 
TRANSMISSIONS FOR ESTABLISHING A PRIMARY LINEAR MOTION 

Urgency of the research. Modern education should be bright, clear, fast and cheap. Using animation modeling allows 
you to achieve this. 

Target setting.Education is the foundation of any society. In our time in the process of studying various disciplines, many sources 
of various information use: textbooks, manuals, journals, collections, the Internet. In modern conditions, the broad opportunities open 
the use of computers (computers) in the learning process, especially personal computers (PCs) and high-tech software products. 

Actual scientific researches and issues analysis.Traditionally, when mastering any discipline, a student must study it at 
lectures, laboratory and practical classes. But at the same time, as a methodological visual material, for the most part, illus-
trations of the appearance, structure and design of various mechanisms are used in the form of two-dimensional static 
scheme of elements. It is the use of computers and related software and allows you to improve the learning process (and edu-
cation in general), giving it an intensity and interactive content. 

Uninvestigated parts of general matters defining. It is necessary to offer an animation model to create straightforward 
translational movement with the help of rail and worm-rail mechanisms to improve students' learning. 

The research objective.The purpose of this work is to offer an animation modeling of straight-line translational motion 
with the help of rail and worm-rail mechanisms. 

The statement of basic materials. In the Chernihiv National University of Technology(CHNUT) at the Department of 
Motor transport and branch engineering for the study of educational disciplines “Lifting and transport equipment and 
works”, “Specialized rolling stock of vehicles and loading and unloading machines”, “Equipment and transport of machine-
building workshops”, “Industrial works”, “Metalworking equipment”, the educational product was developed: “Animation 
of work of rail and worm-rail mechanisms for creating straight-line forward movement”. The animation was developed for 
laboratories “Industrial works” with real works: MP-11, M10P, M20P, RM-01 and “Metalworking equipment”. 

Conclusions. The proposed software allows you to make the learning process more vivid, more visible and cheaper. The 
proposed software product has some limitations, including the lack of the ability to interact with these mechanisms. It is de-
sirable to remove this issue in future versions. 

Key words: animation; modeling; rack mechanism; worm-rack mechanism; rectilinear; translational motion. 
Fig.: 4. Bibl.: 11. 
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Геннадий Пасов, Елена Следникова, Антонина Кологойда 

АНИМАЦИОННОЕ МОДЕЛИРОВАНИЕ РЕЕЧНЫХ И ЧЕРВЯЧНО- 
РЕЕЧНЫХ ПЕРЕДАЧ ДЛЯ СОЗДАНИЯ ПРЯМОЛИНЕЙНОГО 

ПОСТУПАТЕЛЬНОГО ДВИЖЕНИЯ 
В статье рассмотрено анимационное моделирование механизмов для создания прямолинейного поступатель-

ного движения с помощью реечных и червячно-реечных механизмов при изучении таких дисциплин, как «Подъемно-
транспортное оборудование и роботы», «Специализированный подвижной состав автотранспортных и погрузоч-
но-разгрузочных машин», «Оборудование и транспорт механо-сборочных цехов», «Промышленные роботы», «Ме-
таллообрабатывающее оборудование». Описаны составляющие этих механизмов и перспективы интерактивного 
управления ими в дальнейшем. 
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поступательное движение. 
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