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БЕНЗИНОВОГО ДВИГУНА 
 

Перевагою двигуна з двошатунним кривошипним механізмом є відсутність 
бічного тиску поршня на стінку циліндра, що дозволяє зменшити висоту поршня, 
покращити роботу поршневих кілець, зменшити зазор між поршнем та циліндром. За 
рахунок встановлення противаг на щоках колінчастих валів забезпечується хороша 
врівноваженість двигуна, що дозволяє робити його з малою кількістю циліндрів [1, 2, 
3]. У порівнянні з двигуном з одним центральним кривошипно-шатунним механізмом 
йому властиві такі недоліки, як відносно велика громіздкість через наявність двох 
шатунів і двох колінчастих валів та підвищені вимоги до точності виготовлення та 
монтажу, пов'язані із забезпеченням мінімального перекосу поршня в площині 
обертання валів. 

 
Рисунок 1 – Кінематична схема двовального двигуна з двома шатунами 

 
Механізм перетворення руху поршня кінематично являє собою два однакові 

зміщені кривошипно-шатунні механізми, У цьому механізмі повзуни об'єднані в один, 
який служить поршню. 

При кінематичному дослідженні механізму достатньо розглянути один із двох 
зміщених кривошипно-шатунних механізмів. Введемо безрозмірні геометричні 

параметри осі дезаксіального кривошипно-шатунного механізму: ;R L  .e L   

Отже, даний кривошипно-шатунний механізм є двопараметричним [4,5]. 
Відповідно до рис. 3.2, максимальне переміщення (хід) поршня між крайніми 

положеннями зміщеного кривошипно-шатунного механізму: 
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Переміщення поршня:      cos sin cos2 sin 2xS R A B C D E                               (1) 

де коефіцієнти мають вигляд: 
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Для визначення швидкості поршня вважаємо, що кривошипи обертаються 
рівномірно зі швидкістю  . В результаті диференціювання виразу (1) за часом 
отримаємо:       

                                sin cos 2 sin 2 2 cos2V R B C D E                                    (2) 

Прискорення поршня. Диференціюючи двічі вираз (1) за часом при const  , 
знаходимо: 

 2 cos sin 4 cos2 4 sin 2j R B C D E                                (3) 

 
Рисунок 2 – Графики переміщення поршня  Рисунок 3 – Графік швидкості поршня 

 
Рисунок 4 – Графіки прискорення поршня 

Висновок. Виведені формули дозволяють отримати з досить великою точністю 
чисельне рішення кінематики та встановити параметри двигуна такі, як радіус 
кривошипу, довжину шатуна, діаметр поршня, а також міжосьову відстань колінчастих 
валів і поршневих пальців. 
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