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Повідомлення 1

У р о б о т і запропонований м ето д  розрахунку величин необхідних ходів робочих органів швейних 
машин потайного ланцюгового ст іб к а  (ШМПЛС), що в свою чергу є вихідною інформацією для синтезу 
основних механізмів вказаних машин. Т акож  проведено дослідження механізмів ти п ово ї Ш М ПЛС за  
розробленим м ето д ом

Швейні машини потайного ланцюгового стібка (ШМПЛС) широко застосовуються в швейній, 

взуттєвій, та інших галузях легкої промисловості при виготовленні одежі, спортивного взуття, хутряних 

виробів тощо. Також вони застосовуються при виготовленні деяких специфічних виробів таких, 

наприклад, як «сухі» водолазні костюми на операціях зшивання в стик верхнього трикотажного шару 

деталей костюма. Здебільшого дані машини виконують однонитковий ланцюговий потайний стібок типу 

103, але для деяких операцій застосовується і двонитковий -  типу 401 [1] і навіть 3-х нитковий -  типу 

406 [2] стібки.

ШМПЛС мають 5 основних робочих органів. Крім звичайних для швейних машин ланцюгового 

стібка: голки, розширювача, зубчастої рейки та притискної лапки вони містять також специфічний 

робочий орган витискач, який необхідний для створення згину шарів матеріалу в місці проколу їх 

дугоподібною голкою. Ще однією особливістю цих машин є досить складний просторовий рух 

розширювача вздовж 3 осей координат, причому вертикальний його рух має дві складові.

Незважаючи на вищесказане, в літературних джерелах практично відсутні відомості, щодо 

аналізу взаємодії робочих органів та методів проектування основних механізмів ШМПЛС. В кращому 

випадку в літературі [3,4] розглянуто лише визначення необхідного ходу голки, однак і там вибір деяких 

параметрів не пояснюється і не обґрунтовується

Об'єкти т а  методи дослідження

Об’єктами дослідження служать основні механізми типової ШМПЛС 85 кл. ПМЗ та їх робочі 

органи. При вирішенні задач, поставлених в роботі, застосовувались сучасні методики дослідження, що 

базуються на аналітичному визначенні функцій положення та умов взаємодії робочих органів даної 

машини.

П остановка задачі

Завданням даного дослідження є розробка методів проектування основних механізмів ШМПЛС 

на основі аналізу умов взаємодії їх робочих органів.

Результати  т а  їх обговорення

Для визначення умов взаємодії робочих органів знайдемо спочатку функції положення її 

робочих органів.

Механізм зуб ч асто ї рейки (рис. 1). Цей механізм є звичайним плоским шарнірним 

чотирьохланковиком, причому зубчаста рейка закріплена на продовженні шатуна АВ. Це дає



можливість отримати несиметричну її траєкторію, з прямолінійною робочою ділянкою 

траєкторії її середнього зуба С (так званої траєкторії «їжачка»). Ця обставина є важливою, оскільки на 

відміну від інших швейних машин зубчаста рейка в більшості ШМПЛС знаходиться над голковою 

пластиною, тому при транспортуванні матеріалу повинна рухатись паралельно відносно її площини. 

Складові її руху можна знайти з виразів:
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Механізм голки (рис. 2). Вказаний механізм є просторовим чотирьохланковик, функцію 

положення голки визначимо з виразу:

Ус = 1вог -cos{у/ + у \
2с = 1вог - sin(г  + у),

При цьому значення кута \|/ -  як функцію положення веденої ланки частинного випадку 

просторового чотирьохланковика з двома обертальними та двома сферичними парами, визначимо з 

залежності [6]:

у/ = arcsin
ВгВъ + В^В* + В2г -В1
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де в \ =  21о2в (е  -  10{Л c o s ф ) , в2 =  - 2 10гВ • / ,

Вг = 2іоха i e  cos<p-qsin<р)~ l \ A + l]B -  l \ B - e 2 - f - q 2.



Механізм витискана (рис. 3). Даний механізм як і механізм зубчастої рейки є плоским 

чотирьохланковиком, однак робочий орган -  витискач в вигляді сектору закріплений не на шатуні, а на 

коромислі. Таким чином функція положення середньої точки С сектора буде мати вид:

= 4 ~ 1о1с -с^ у/

У с = У с - 1о1с - ^ Л Ч/

де \|/ - значення кута веденої ланки плоского шарнірного чотирьохланковика визначимо за формулою

[6],

х® та у® -  положення точки при (р=0°.
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Механізм розширювача (рис. 4).

Цей механізм є просторовим п’ятиланковиком дуже специфічної структури, в якому кривошип 

0\А  з ’єднаний з шатуном АВСО  так званим «універсальним шарніром», що містить втулку А з жорстко 

прикріпленою до неї віссю А'А'\ яка, у свою чергу, перпендикулярна осі втулки, а палець кривошипа 

виконаний під кутом 45° до кривошипа. Така структура забезпечує складний просторовий 

«сідлоподібний» рух розширювачу.

Аналітичний вираз функції положення ріжок розширювача (т. D) досить складний, проте його 

можна спростити, якщо не враховувати зміну довжини шатуна ABCD  при проектуванні його на площину 

ХО{¥, оскільки похибка, що виникає при цьому, на 3-4 порядки менша самої довжини.

З урахуванням цього можна записати

X d = I 0 ia -cos<P +  1a b c -c ° W  

Yn = 1оіЛ - sin (Р +1АВС • sin ц/ + lCD • cos(or + у)

Z D = z n - lc D - sm {a  +  r )

Координата А/;, і перші дві складові координати ї р визначаються аналогічно рівнянню (1). Для 

визначення миттєвого значення кута а  нахилу хрестовини А'А" до осі 0 {Y  запишемо канонічне рівняння



прямої, що проходить у просторі через дві точки Л (Я -C O S ^ ^ -C O S ^ O ) і £ (0 Д /О]/1), яке буде мати 

вигляд

X - l 0 iA-cos<p У - l G]A sirup ^ Z  

- Iq,a -cos<p  - l ()]A -sin(p 10іА

Тепер запишемо рівняння прямої А'А" (осі хрестовини), яка проходить у просторі через точку А 

перпендикулярно до прямої АВ і одночасно ця пряма паралельна площині YO\Z

X  ~1(\А cos(p Y - l 0tA-sin<p z  
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Значення нормуючих множників визначимо із умови перпендикулярності прямих АВ та А 9А "

п{~ 1оха s in a )+  р- 1„іА =0

та умови визначення напрямних косинусів прямоЇА 'А ”

cos a  sin аи  — --------- • П  — --------

де 5 - одиничний вектор ( £  =  \І02 +$\п2 а  +  соь2 а  = 1 )

Таким чином, ми визначили функції положення всіх робочих органів ШМПЛС, за допомогою 

яких в наступному повідомленні будемо проводити аналіз їх взаємодії.
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