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При русі супровідного тригранника Френе по просторовій напрямній кривій 

він здійснює певний рух, який можна розкласти на два складових рухи: 

поступальний в напрямі орта дотичної   із швидкістю V і обертальний навколо 

миттєвої осі обертання   з кутовою швидкістю ω (рис. 1,а). Миттєвою віссю 

обертання тригранника є вектор Дарбу   [1], який розташований в спрямній 

площині тригранника і складає кут φ із ортом  .  

Напрям і величина вектора Дарбу залежить від значень кривини k і скруту σ 

кривої в точці А розташування тригранника, причому його проекція на орт    

чисельно рівна скрутові σ,  а на орт бінормалі b  - кривині k. Звідси можна знайти 

модуль вектора  ,  тобто чисельне значення кутової швидкості ω: 

                                                     
22k   . (1) 

 
а) б) 

Рис. 1. Варіанти розкладання поступального і обертального рухів тригранника 

Френе просторової кривої: а) обертальний рух навколо вектора Дарбу і 

поступальний вздовж орта дотичної; б) обертальний рух навколо миттєвої осі 

обертання і ковзання і поступальний вздовж неї 

 

Обертальний і поступальний рухи тригранника можна замінити одним 

гвинтовим рухом. Він буде обертатися навколо нової осі з тією ж кутовою 

швидкістю ω і ковзати вздовж неї із новою швидкістю Vг: 

    
22/   kVVг .   (2) 

Нова вісь називається миттєвою віссю обертання і ковзання г  (рис. 2,б). 

Вона паралельна вектору Дарбу і зміщена вздовж головної нормалі n  

тригранника на відстань [6]: 


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Для плоскої кривої скрут σ=0, отже φ=900. Це означає, що миттєва вісь 

обертання   збігається із бінормаллю b . При переході до нової осі ми отримаємо 

чисте обертання без ковзання, оскільки поступальна швидкість ковзання згідно (2) 

дорівнюватиме нулю (рис. 2,а). Відстань розташування нової миттєвої осі 

обертання згідно (3) буде визначатися радіусом кривини ρ кривої в поточній точці 

(рис. 2,а): 

     ./1 kAB        (4) 

Побудуємо декілька положень осі миттєвого обертання тригранника, 

сукупність яких утворює циліндричну поверхню – нерухомий аксоїд  

 
    а     б    в 

Рис. 2. До побудови рухомого і нерухомого аксоїда тригранника плоскої 

напрямної кривої: а) розташування в системі тригранника миттєвої осі обертання

; б) окремі положення миттєвої осі обертання тригранника при його русі по 

кривій, які належать нерухомому аксоїду; в) три окремі положення миттєвої осі 

обертання тригранника в його системі, які належать аксоїду 

 

Твердження. При русі супровідного тригранника Френе по плоскій 

напрямній кривій його нерухомим аксоїдом є полярний торс кривої, а рухомим – 

розгортка полярного торса. 

 
Рис. 3. Обкочування рухомого аксоїда по нерухомому на прикладі плоскої 

напрямної кривої – евольвенти кола 


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Рис. 4. Нерухомий і рухомий аксоїди кривої укосу 

 

Параметр кінематичного гвинта  р і відстань АВ і згідно виразів для кривої 

укосу набувають вигляду: 
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Твердження. При русі супровідного тригранника Френе по просторовій 

кривій укосу його нерухомим аксоїдом є полярний торс плоскої кривої – 

горизонтальної проекції кривої, тобто еволютний циліндр, а рухомим – його 

розгортка. При русі тригранника по кривій укосу із швидкістю V=1 м/с рухомий 

аксоїд обкочується по нерухомому з кутовою швидкістю ω=k/cosβ і одночасно 

ковзає вздовж спільної прямої дотику із швидкістю V=sinβ, де β – кут підйому 

кривої укосу. 
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