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(57) Механізм двокоординатних переміщень фур-
нітуротримача швейного напівавтомата, що вклю-
чає тричленну ланку для з'єднання з фурнітурот-
римачем, кінематичний ланцюг для поздовжніх

переміщень, з яким кінематично з єднана однією
стороною тричленна ланка, друга сторона якої
з'єднана з нерухомою направницею, двобічний
пазовий кулачок, закріплений на валу і з'єднаний з
кінематичним ланцюгом для поздовжніх перемі-
щень та кінематичним ланцюгом для поперечних
переміщень з коромислом, кінематично з'єднаним
з третьою стороною тричленної ланки, який відрі-
зняється тим, що він додатково містить з'єднува-
льну проміжну ланку, яка встановлена між короми-
слом кінематичного ланцюга для поперечних
переміщень і третьою стороною тричленної ланки
та утворює з нею нижчу кінематичну пару

Винахід відноситься до області швейного ви-
робництва, а саме до швейних машин - напівавто-
матів

Відомий механізм двокоординатних перемі-
щень фурнітуротримача швейного напівавтомата,
що включає тричленну ланку для з'єднання з фур-
нітуротримачем, кінематичний ланцюг для поздо-
вжніх переміщень, з яким кінематично з'єднана
однією стороною тричленна ланка, друга сторона
якої з'єднана з нерухомою напрямницею, двобіч-
ний пазовий кулачок, закріплений на валу і з'єдна-
ний з кінематичним ланцюгом для поздовжніх пе-
реміщень та кінематичним ланцюгом для
поперечних переміщень з коромислом, кінематич-
но з'єднаним з третьою стороною тричленної лан-
ки

Цей механізм двокоординатних переміщень
фурнітуротримача швейного напівавтомата вико-
ристовують для пришивання фурнітури 95 класу
ПМЗ (див Вальщиков Н М Шарапин А И , Идиа-
тулин И А, Вальщиков Ю Н "Оборудование
швейного производства" Москва, Легкая индуст-
рия 1977г с 226) Кінематичний ланцюг для попе-
речних переміщень з коромислом за допомогою
циліндра, який встановлений до пазу повзуна,
який кріпиться до тричленної ланки, з'єднаний з
фурнітуротримачем

Виконане таким чином з'єднування тричленної
ланки з кінематичним ланцюгом для поперечних

переміщень не здатне забезпечувати переміщення
ланки у двох напрямках (поздовжньому та попе-
речному) Будь-якому повороту коромисла 9 та
тричленної ланки 11 кінематично з'єднаних таким
чином, відповідає збільшення кінематичної довжи-
ни та зміни величини кута, який утворюють між
собою ці ланки ВІСІ коромисла 9 і тричленної лан-
ки 11 перетинаються під прямим кутом тільки у
середньому положенні Розглядаючи два поло-
ження механізму (фіг 4), кут неузгодженості у роз-
раховується як різниця між кутом, який утворює
коромисло 9 та тричленна ланка 11 у середньому
положенні, (на фіг 4 представлене пунктиром)
який дорівнює 90°, та кутом Д який утворює коро-
мисло 9 та тричленна ланка 11 у іншому положен-
ні, коли коромисло 9 відхилилося від середнього
положення на кут а у=90°-р Кут р можна підраху-
вати за теоремою косинусів

= arccos
(ОА') 2 +(О'А') 2 -(ОО') 2

2-ОА'-О'А'
Для цього

потрібно знайти відстані ОА' , О'А' та ОО' ОО'-
постійна величина, тому що це відстань між
центром кінематичної пари, яку утворює коромис-
ло 9 з валом, та центром кінематичної пари, яку
утворює тричленна ланка 11 з нерухомою напрям-
ницею ОА' , О'А' знайдемо з підрахунків,

ю
о>
CO
ГО
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0A' = OA О'А' = - ^ - ,кут - це кут, на
c o s a 2

який відхилиться тричленна ланка 11 при повороті
коромисла 9 на кут ои, В результаті розрахунку
робимо висновок, що механізм не працездатний, а
виконує свою функцію лише за рахунок радіальних
зазорів в кінематичних парах при досить малій
величині коливання її ланок та при невисоких ди-
намічних характеристиках механізму, обумовлених
необхідністю значних зазорів в кінематичних па-
рах, що забезпечують необхідний рух тричленної
ланки та механізму в цілому Вочевидь, що до фу-
нкціональних можливостей механізму сама мож-
ливість руху тричленної ланки та фурнітуротрима-
ча і механізму цілком залежить від величини
гарантованих радіальних зазорів в кінематичних
парах, які утворюють тричленна ланка з кінемати-
чним ланцюгом поперечних переміщень Підви-
щення рівня точності механізму, покращення його
динамічних якостей за рахунок зменшення зазорів
веде до зменшення функціональних можливостей
механізму Теоретична неможливість руху, з'єдна-
них в такий спосіб ланок підтверджується форму-
лою, що визначає ступінь ВІЛЬНОСТІ механізму
(W = б(п -1) - 5р5 - 4р4 = 6 • 4 - 5 • 4 - 4 • 1 = 0)

Відомий також механізм двокоординатних пе-
реміщень фурнітуротримача швейного напівавто-
мата, що включає тричленну ланку для з'єднання з
фурнітуротримачем, кінематичний ланцюг для
поздовжніх переміщень, з яким кінематично з'єд-
нана однією стороною тричленна ланка, друга
сторона якої з'єднана з нерухомою напрямницею,
двобічний пазовий кулачок, закріплений на валу і
з'єднаний з кінематичним ланцюгом для поздовж-
ніх переміщень та кінематичним ланцюгом для
поперечних переміщень з коромислом, кінематич-
но з'єднаним з третьою стороною тричленної лан-
ки, (див, Анастасиев А А , Архипов Н Н , Жаров А
Н , Корнилов В П , Сторожев В В "Машины, ма-
шины-автоматы и автоматические линии легкой
промышленности" Москва, Легкая и пищевая про-
мышленность 1983г с 275, рис,9 1)

З'єднання тричленної ланки з кінематичним
ланцюгом поперечних переміщень утворюється за
допомогою коромисла закріпленого на валу, кінець
якого виконаний у вигляді жолоба з установленим
в ньому циліндричним повзуном При цьому жолоб
з повзуном утворюють вищу кінематичну пару з
усіма її недоліками

Теоретична можливість роботи такого механі-
зму доказується формулою, що визначає ступінь
ВІЛЬНОСТІ механізму

(W = б(п - 1) - 5р 5 - 4р4 - Зр з = 6 • 4 - 5 • 4 - 4 • 0 - 3 • 1 = 1)

Однак такий механізм містить вищу кінематичну
пару, що не бажано в швейному машинобудуванні,
тому зараз прагнуть замінити механізми з вищими
кінематичними парами на механізми з нижчими
кінематичними парами, тому що при великих інер-
ційних навантаженнях механізми виявляються
непридатними через значні контактні навантажен-
ня на елементи кінематичної пари Ця кінематична
пара потребує додаткового змащення, яке немож-
ливо здійснити в процесі роботи напівавтомата
Вказані недоліки не дають можливість використо-
вувати даний механізм на великих швидкостях,

знижують функціональні можливості та експлуата-
ційну надійність роботи

В основу винаходу покладена задача створити
такий механізм двокоординатних переміщень фу-
рнітуротримача швейного напівавтомата, в якому
шляхом зміни конструкції досягалась би можли-
вість використання його на більш високих швидко-
стях, забезпечилось би розширення функціональ-
них можливостей та підвищення експлуатаційної
надійності роботи

Покладена задача вирішується тим, що в ме-
ханізмі двокоординатних переміщень фурнітурот-
римача швейного напівавтомата, що включає три-
членну ланку для з'єднання з фурнітуротримачем,
кінематичний ланцюг для поздовжніх переміщень,
з яким кінематичне з'єднана однією стороною три-
членна ланка, друга сторона якої з'єднана з неру-
хомою напрямницею, двобічний пазовий кулачок,
закріплений на валу і з'єднаний з кінематичним
ланцюгом для поздовжніх переміщень та кінема-
тичним ланцюгом для поперечних переміщень з
коромислом, кінематично з'єднаним з третьою
стороною тричленної ланки, згідно з винаходом,
він додатково містить з'єднувальну проміжну лан-
ку, яка встановлена між коромислом кінематичного
ланцюга для поперечних переміщень і третьою
стороною тричленної ланки та утворює з нею ниж-
чу кінематичну пару

Завдяки введенню з'єднувальної проміжної
ланки і встановленню її між коромислом кінемати-
чного ланцюга для поперечних переміщень і тре-
тьою стороною тричленної ланки утворюється ни-
жча кінематична пара, що дає можливість
використання його на більш високих швидкостях,
сприяє розширенню функціональних можливостей
напівавтомата, підвищує експлуатаційну надій-
ність роботи Робота механізму підтверджується
ВІДПОВІДНОЮ формулою визначення ступеню ВІЛЬ-
НОСТІ цього механізму
W = 6 ( n - i ) - 5 p 5 - 4 p 4 = 6 - 4 - 5 - 3 - 4 - 2 = 1

Сутність винаходу пояснюється схемою та
креслениками, де на фіг 1 зображена схема меха-
нізму в аксонометричних проекціях

На фіг 2 - вузол з'єднання тричленної ланки з
кінематичним ланцюгом для поперечних перемі-
щень за допомогою Г-подібної проміжної ланки

На фіг 3 - вузол з'єднання тричленної ланки з
кінематичним ланцюгом для поперечних перемі-
щень за допомогою Т-подібної проміжної ланки

На фіг 4 - схема для розрахунку кута неузго-
дженості

Механізм двокоординатних переміщень фурні-
туротримача швейного напівавтомата (фіг 1)
включає вал 1, на якому закріплений двобічний
пазовий кулачок 2 з пазом 3, який з'єднаний з кі-
нематичним ланцюгом для поперечних перемі-
щень Кінематичний ланцюг для поперечних пере-
міщень містить двочленне коромисло 4, на
другому плечі якого встановлений повзун 5, який
з'єднаний через шатун 6 з коромислом 7, що за-
кріплене на валу 8 На лівому КІНЦІ вала 8 закріп-
лене коромисло 9, яке утворює нижчу обертово-
поступальну кінематичну пару Kg ю, із з'єднуваль-
ною проміжною ланкою 10, яка з'єднана з три-
членною ланкою 11 На правому КІНЦІ тричленної
ланки 11 з одної сторони закріплений стержень 12,
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який з'єднаний з повзуном 13, що встановлений у
нерухомій напрямниці 14 3 протилежної сторони
стержень 12 з'єднаний з кінематичним ланцюгом
для поздовжніх переміщень, який містить повзун
15, який встановлений у напрямній коромисла 16,
який в свою чергу кінематично з'єднаний з двобіч-
ним пазовим кулачком 2 з пазом 17, який закріп-
лений на валу 1

Фіг 2 пояснює, що проміжна ланка може бути
виконана як прямокутна Г-подібна ланка 10, у якої
ВІСІ а-а та b-b паралельні ВІДПОВІДНИМ ОСЯМ обер-
тання А-А та В-В, які перетинаються під прямим
кутом, тому ВІСІ проміжної ланки також завжди бу-
дуть перетинатися під прямим кутом Ця з'єднува-
льна проміжна ланка утворює з одного боку з ко-
ромислом 9 нижчу обертово-поступальну
кінематичну пару Kg-ю, та з іншого боку утворює
нижчу обертово-поступальну кінематичну пару з
тричленною ланкою 11 При цьому у процесі робо-
ти здійснюється кінематичне збільшення довжини
ланок та збереження прямого кута

На фіг 3 зображений варіант коли промі-
жна ланка виконана у вигляді Т-подібної ланки,

але їй належать усі властивості проміжної ланки,
виконаної у вигляді Г -подібної ланки

Механізм працює таким чином
При обертанні вала 1 обертається двобічний

пазовий кулачок 2 з пазами 3 та 17, при цьому від
паза 3 через кінематичний ланцюг для поперечних
переміщень, за допомогою двочленного коромис-
ла 4, повзуна 5, шатуна 6, коромисла 7, вала 8,
коромисла 9, з'єднувальну проміжну ланку 10 до
тричленної ланки 11 передається коливний рух, а
від паза 17 через кінематичний ланцюг для поздо-
вжніх переміщень, за допомогою коромисла 16,
повзуна 15, стержня 12 та повзуна 13 тричленна
ланка 11 одержує поступальний рух вздовж валу
1 У наслідок чого тричленна ланка 11 передає
фурнітуротримачу два переміщення поперечні
переміщення та поздовжні переміщення

Запропонована конструкція механізму дає мо-
жливість використання його на більш високих
швидкостях, розширює його функціональні можли-
вості та підвищує експлуатаційну надійність робо-
ти
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