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ФУНКЦІОНАЛЬНІ З А Л Е Ж Н О С Т І МЕХАНІЗМІВ РУХУ 
Н И Т К О В О Д І В Н И Т К О Ш В Е Й Н И Х МАШИН 
Т И П А Ж Н О Г О Р Я Д У 

У ниткошвейних машинах типажного ряду Н Ш 6 д л я передачі 
нитководам поздовжнього переміщення та коливання застосову-
ються кулачково-кулісні механізми, які складаються з двох кон-
турів: триланкового кулачкового механізму з коромисловим штов-
хачем (І) та кулісного механізму ( I I ) , в якому ведучою ланкою 
є куліса . Як видно з рис. 1, 2, механізми, що розглядаються , різні 
за х а р а к т е р о м руху веденої ланки другого контуру. 

У цій статті наводяться узагальнені функціональні залежност і , 
необхідні для розрахунку механізмів . При цьому в в а ж а є м о зада -

£ е • • ними такі геометричні параметри : о = —, де е та а — відповідно 
. . . . . а , г 

де закс і ал і оазов ідстань кулісного контуру; Х = —, де г — дов-

ж и н а веденого коромисла механізму коливання нитководів; за-
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кон руху коромисла кулачкового механ ізму (а^, Ьн, Сь, йд — по-
зиційні інваріанти подібності переміщення, швидкості , прискорен-
ня та кінетичної потужност і ) ; гі>п та я ^ — відповідно кут початко-
вого положення і сумарний кутовий розмах куліси. 

Кінематичні та кінетостатичні п а р а м е т р и механізмів визна-
чались з врахування розчленування нерівномірного руху коро-

Рис. 1. Р о з р а х у н к о в а с х е м а м е х а н і з м у п о з д о в ж -
нього п е р е м і щ е н н я н и т к о ь о д і в . 

мисла кулачкового механізму на переносний з постійною кутовою 
швидкістю, що дорівнює дійсній миттєвій швидкості (шг) при від-
сутності кутового прискорення ( є 2 = 0 ) і відносний з кутовим при-

Механізм поздовжнього переміщення нитководів. Веденою лан-
кою цього механізму є штанга , яка здійснює зворотнопоступаль-
ний рух. Переміщення штанги нитководів 

S B = a [ t g хр —|— б (sec ф—1) ] , (1) 
де = — поточне значення кута повороту куліси при 
(02=7̂  const . 
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К о м п л е к с н и й позиційний і н в а р і а н т подібності п е р е м і щ е н ь 
ш т а н г и 

а м = ^ [ & Ф + 8 ( 8 Є С - ф - 1 ) ] , (2) 

д е | = — •— відносне п е р е м і щ е н н я штанги . 
а 

Тут — Б в к — $ в п — повне п е р е м і щ е н н я штанги нитковод ів 
при повороті кул іси на кут Індекси «К» і «п» п о з н а ч а ю т ь кін-
цеве і початкове п о л о ж е н н я штанги . 

Л і н і й н а ш в и д к і с т ь ш т а н г и 

У в = У ^ Ь ь - Ь Ї - 1 ' ( 3 ) 

1 5 Біп Ф . . .„ .. 
де Удгі— —5 і н в а р і а н т лінійної швидкост і кулісного ме-

С052 ф 
хан і зму , обчислений при со3=соп5І:; Ьі1 = Г { к ) . 

К о м п л е к с н и й позиційний і н в а р і а н т швидкост і ш т а н г и 

6 / , 4 = У ш і ^ ї ! - 1 . (4) 

З в р а х у в а н н я м ф о р м у л и (4) ш в и д к і с т ь ш т а н г и нитковод ів 

Ув = Ь м Ц . (5) 

П р и с к о р е н н я ш т а н г и 

w B = ( w m . b i + ^ . c k v i 3 t ) h l - x ^ . ( 6 ) 

S cos 2 ф + 2 sin ф (1 + 5 sin Ф) ... 
д е w і 2 1 — ^ — — і н в а р і а н т подібності 

c o s 3 ф 
прискорення КУЛІСНОГО механ і зму , обчислений при (02 = cons t ; Ch — 

- • 

К о м п л е к с н и й позиційний і н в а р і а н т подібності прискорення 

c k l = ( W i 3 r b l + b c k V i U ) b l - 1 - (7) 

З в р а х у в а н н я м р і в н я н н я (7) л ін ійне прискорення ш т а н г и 

Wb = C m % . (8) 
IJ 

М о м е н т від сил інерції , зведений до к о р о м и с л а к у л а ч к о в о г о 
м е х а н і з м у 

M i a = c k J 3 B p t , (9) 

де /зв — момент інерції мас, зведений до к о р о м и с л а . 
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Кінетична потужність 

NHiH = d k I 3 B ^ . ( Ю ) 

Сила інерції на штанз і нитководів 
< 

Т 2 

S , 
Л н — скі тзв ~ > (11) 

де т з в — маса , зведена до штанги. 
Кінетична потужність д л я цього випадку 

Sv 
и к К н = * ( І к і т 3 й — , (12) 

де d k ! l = b h i l - с ^ — комплексний інвар іант кінетичної потужності . 
Крутний момент на ведучому валу 

( 1 3 ) 

фв*ії Т2 

де Mft4= (Pki-\-Cu)bki — комплексний інвар іант подібності сумар-
ної потужності ; т і 2=тіі-т]2 — коефіцієнт корисної дії комбінова-
ного механізму . 

Механізм качання нитководів. Веденою л а н к о ю цього меха-
нізму є коромисло, що коливається . 

Кутове переміщення нитководів 

. 5 + sin ф , , .. 
Y = — arcsin + ф. (14) 

X 

де — — кутове переміщення куліси. 
Комплексний позиційний інвар іант подібності переміщення 

= (15) 
7s 

Де уп і Ys — відповідно початковий і сумарний кути повороту ве-
деного коромисла . 

Кутову швидкість нитководів м о ж н а записати у вигляді 

U )4=U )24 і Ь ^ - , (16) 

1 c o s ф 
д е <°42і — І — f — — інвар іант под ібност і к у т о в о ! 

У А2 — (S -f- sin ф)2 

ШВИДКОСТІ к у л і с н о г о м е х а н і з м у при 0)2 — c o n s t . 
Комплексний позиційний інвар іант швидкості комбінованого 

механізму 

= (і 7): 
Ys 
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З в р а х у в а н н я м р івняння (17) кутова швидкість нитководів 

= (18) 

Кутове прискорення нитководів 

®4 = с* + e4 2 | фЕ) , (19) 

m _ 8 a - 1) sin ф + 8 ( s i n 2 ® 4 - 1 ) 
д е а 4 , г = 4 і - і — інваріант под ібност і 

[X2 — (5 sin ф)2]3/а 

кутового прискорення кулісного механізму. 
Комплексний позиційний інвар іант прискорення 

^ = + + (20) 
Ys 

З врахуванням формули (20) кутове прискорення нитководів 

S 4 = ~ • (21) 

Момент від сил інерції та кінетична потужність, зведені до 
коромислового штовхача кулачкового механізму, м о ж у т ь бути 
знайдені з вираз ів (9) і (10) . 

Оскільки статичні н а в а н т а ж е н н я у механізмі відсутні, то при 
чисто кінетичному н а в а н т а ж е н н і крутний момент на кулачковому 
валу , г , , 

(22) 

О д е р ж а н і функціональні з алежност і лягли в основу побудови 
алгоритмів а н а л і з у механізмів руху нитководів на Е О М . 
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