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Кривошипно-повзунні механізми голки зигзаг машин і швейних 

машин-напівавтоматів[1] залишаються  центральними (величина 

ексцентриситету е =0 ) при поперечних переміщеннях голковода з голкою  

для заданої величини зигзагу.Для відносних розмірів ланок механізму на 

рис.1 для радіуса кривошипу приймаємо відносну довжину 

шатуна і відносну величину ексцентриситету   . Інші 

метричні параметри: φ-- кут повороту кривошипу; ; 

 . 

Рисунок 1 - Кінематична схема дезаксіального механізму 

Рисунок 2 - Приклад введення початкових даних і початок розрахунків механізму в 
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Рисунок 4. Розрахованів MathCadкінематичні та динамічні функції механізму 

З отриманих результатівна рис.4 випливає, що для центрального 

механізму функції положення, швидкості та пришвидшення голководу  

при знаходженні голка над матеріалом і в матеріалі залишаються 

симетричними і наближеними до гармонічного закону для кута повороту 

кривошипу на 2π радіан.  Зміна величина дезаксіалу від 0 до 3 мм збільшує 

асиметричністьцих функцій, але зменшує сумарний крутний момент від 

сил інерції на валу кривошипу за період 2π радіан.  
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Рисунок 3 - Продовження автоматизованих розрахунків в MathCad кінематичних та 

динамічних функцій механізму 


