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Сообщение 1

В швейной промышленности все чаще применяются скоростные
швейные машины, оснащенные реечными механизмами транспорта, ра­
бочие органы которых расположены по разные стороны перемещаемого
материала. Область использования этих машин (897 кл. ОЗЛМ, кон­
структивные ряды машин фирмы «Textima» (ГДР), DLU-490 (491) фир­
мы Juki (Япония), 487 (6750) фирмы Pfaff (ФРГ)) постоянно расширя­
ется. Они могут служить для получения или устранения посадки сши­
ваемых материалов с различными физико-механическими свойствами,
а также на операциях, выполняемых машинами с однореечными меха­
низмами транспорта для повышения качества сшивания [1].

Механизмы перемещения материала с верхней и нижней транспор­
тирующими рейками относятся к числу наиболее сложных кинематиче­
ских структур в швейных машинах, что обусловлено разветвленными ки­
нематическими цепями, необходимыми для сообщения каждой рейке эл­
липсообразного движения, а также наличием упругих звеньев и боль­
шого числа регулировок.

В литературе практически отсутствуют исследования особенностей
процесса перемещения материала верхней и нижней транспортирующи­
ми рейками и анализ работы самих механизмов, что затрудняет выбор
рациональных параметров последних при их проектировании. Ниже вы
полнен кинематический и динамический анализ механизмов верхней i
нижней реек с учетом их совместной работы и упругих свойств переме
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Рис. 1

щаемого материала на примере машины 897 кл. ОЗЛМ. На основе
веденных исследований предложены рекомендации, позволяющие ул ®'
шить условия транспортирования материала, снизить значения вибра
ционных характеристик механизмов.

Передача горизонтальных перемещений рейкам в исследуемых щ
ханизмах производится от расгщр'
делительного вала О, (рис. 1),име1о.
щего одинаковую угловую скороСт
с главным валом О6, через Плос
кие шарнирные четырехзвенники
О,ABC, CBDO2 И O2FRS (С уЧ е т о "
того, что точка S перемещается ки-
нематической цепью, вертикальных
перемещений нижней рейки) и да .
лее через четырехзвенник O2FGQi
на звено 12 с закрепленной на нем
верхней транспортирующей рейкой.
При этом величина перемещения
точки Н  в направляющих кулисы
зависит от соотношения длин плеч
коромысла 15 и величины угла меж­
ду ними.

Вертикальное перемещение
каждая из реек получает от отдель­
ных кинематических цепей. Ниж­
няя — посредством четырехзвенника
O[PQO3, в котором ведомое звено
имеет плечо O3S, верхняя — от шар­
нирных четырехзвенников O6WNO5
и O3MLK, причем ведомое звено по­
следнего имеет плечо-кулису с кам­

нем 13, соединенным вращательной парой со звеном 12. Особенность рас­
смотренных механизмов заключается в следующем. Во-первых, исходные
положения точек С и К. являются изменяемыми и зависят от длины
стежка, толщины и физико-механических свойств сшиваемого материа­
ла, а также от предварительного усилия прижатия его. Во-вторых,
структура кинематической цепи вертикальных перемещений верхней рей­
ки изменяется в каждом кинематическом цикле работы машины. На пер­
вой фазе цикла, когда верхняя рейка перемещается над материалом,
точка К  неподвижна, звено 14 отсутствует и группа звеньев 12—15
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Ф 2/-1 =  <р2 /  +  а , ;

ф 2 ;-2  =  ф2/—I +  a z ,где а; — угол наклона стойки i-ro звена к оси 0Х\ х 0, у 0, х4, у4 — коорди­наты первой и последней кинематической пары i-ro четырехзвенника.После определения по формуле (1) ф5, ф9, а также XF И уг при из­вестных координатах x O i  и y O t и параметрах O 4H ' =  h, H T = l x2, F V 2 = pзапишем функцию вертикальных и горизонтальных положений среднихзубьев верхней и нижней реек при неподвижной точке К
x Tt =  Л о cos (ф9 +  р5) — /12 cos ф5;

Утг =  — Mo sin (ф9 +  Р6) +  /12 sin фБ];
4  =

sin \р9 < х 0< —  fe sin р 3 {t/Q< — it [cos р3 sin фБ — cos (фБ — р3)]} ctg фб >

sin (р6 +  Фэ — ФБ)

х уг =  X F +  P C O S % J‘> Ууг =  Ур +  P s i n  Ф1в.где ф1б — угол наклона плеча F V 2 звена '6 к оси О Х .Функция положения точки К , определение которой необходимо дляполучения координат точек Т\— Т3, а также момента перехода механиз­ма вертикальных перемещений верха рейки от трехповодковой группык кулисно-рычажной на фазе перемещения материала (рис. 2, б) при
K L = I I5, M L  =  l i6 , O 5M  =  l l7 , T { T2 = t 4 и T2T3 = t 2 имеет вид

У к ~  У к +  Ун ;

Ун ~ —~  ~----- h (Уу v  У у ) 1̂2 sin ф5 (£х 47 cos фБ,
у'к =  [*о4 — — Ун) c t £ -  h  s i n  Рз/sin X (2)

X tg — arcsin Z
1 7 C O S %  +  f 16C O S V5 +  X 0 6

(L5где Ti, T2 , T3 и V i, V 2 , V3 — точки, характеризующие положение передне­го, среднего и заднего зубьев соответственно нижней и верхней реек;6м — толщина пакета ткани при предварительном усилии сжатия при­жимной лапкой; — логический знак «или», указывающий на то,что в течение цикла транспортирования материала величина рабочейчасти верхней рейки и величина выхода зубьев нижней рейки из-подигольной пластины, характеризующие вертикальную составляющую по­ложения точки Н , принимают значения t\ или t2 , y v x или у у 3 и опреде­ляются итерационным методом в зависимости от углов наклона верхнейи нижней реек к оси О Х .
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В уравнении (2) содержится неизвестная величина (угод и
передаточного звена трехповодковой группы к оси О л). Для опрс 'п°|ц
ния угла у5 необходимо решить уравнение

г+ад’-'«/=0'
где

f  =  ^ /tg4> «;
fK H  =  ( /„ c o sф, +  / „ cos V, +  XO.)!  +  |/„ s in  1|>« +  (/. S' 4 ) cos,|,s +  J* !

+  f c v . -  Hv) -  Уо -  A’ s l " s l n  V 1 |! “  '

i|'o — угол наклона к оси ОХ кулисы звена 15,
l„  cos '|’, +  '„ с ° 5 Уд + х о.

ф0 =  — arcsin —-------------

Выражение (3) представляет собой т Ра ^нденгное„Уравнение, ре.
шение которого производим итерационным спос , а именно: комби.
национным методом биссекции и секущих [2]. Расчеты выполняли Ппц
помощи ЭВМ ЕС-1020. По результатам расчета построены графики Го.ризонтальных Х(ср) (рис. 3, а) и вертикальных Y (jp)I (рис 3, б) переМе.
щений верхней (кривые 2, 3) и нижнеи (кривые , ) реек. За нулевое
принято крайнее левое положение реек. .„«-гоп «от.

Анализ кривых 1, 2 при одинаковой подаче материала верхней и
нижней рейками показывает некоторое несоответствие функции положе,
ния верхней и нижней реек в горизонтальном движении, что приводит к
значительным отличиям первых и, тем более, вторых передаточных
функций. Поскольку это негативно сказывается на качестве процесса
транспортирования, можно сделать вывод о необходимости оптимизации
рассматриваемых механизмов по вышеназванным критериям.

Полученные функции положения реек в вертикальном движении
(кривые 3, 4) использованы при динамическом анализе.
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Современный уровень развития производства требует создания
и внедрения высокоэффективных универсальных швейных машин, обес­
печивающих резкое повышение производительности труда и качества вы­
полнения операций. Решение поставленных задач связано с постановкой
ольшинства научных проблем швейного машиностроения [1], которые


