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УДК: 621.01. 

В статье рассмотрены вопросы применения механизма перемещения материала. Изучены особенности  устройства 
механизма с упругим накопителем энергии в виде замкнутой кинематической цепи. 

The questions of application of mechanism of moving of material are considered in the article. The features  of device of 
mechanism are studied with the resilient store of energy as the reserved kinematics chain.   

Рекомендуемый механизм перемещения материала снабжен накопителем энергии в виде конической 
пружины который  действует при горизонтальном перемещении рейки и механизм выполнен в виде замкнутой 
кинематической цепи.  

Из расчетной схемы (см. рис.1.) видно, что для использования замкнутых векторных контуров выделены 
треугольники АВD, ВСD, ANH, MNH. При этом следует определить аналитические выражения для 
определения  углов положение кривошипов, шатунов и коромысла, а также положения точек E,K,F. При этом 

необходимо определить 109432 ,,,,  .  

 
Рис.1. Кинематическая схема механизма перемещения материала швейной машины. 

 
Для  этого воспользуемся методикой приведённой в работах [1,2,3]. Для рассматриваемых векторных 

контуров получим следующие векторные уравнения:  
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где, 21, qq  переменные по модулю векторы, определяющие положения точек B,N,D,H. Полученные 

векторные уравнения (1) спроектируем на координатные оси X и Y: 
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;0sinsinsin 1010299 2
  lql q  

где, 1098431 ,,,,,,
21

 qq -углы между осью Х и соответствующих векторов.  

Из первого и пятого уравнения можно вычислить: 
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Из  ABD согласно теоремы синусов имеем:   
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Из третьего и седьмого уравнений подобным обрезом получим: 
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Если учить из расчетной схемы   82 , тогда имеем  
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Используя теорему косинусов из  BCD и  NHM получим следующие выражения:  
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Из полученных выражений (6) определим соответствующие углы: 
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При этом законы угловых перемещений шатунов и двуплечих рычагов механизма перемещения 
материалов швейной машины будут определяется из выражений: 
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Определим значения 1q  и 2q  из  ABD и ANH согласно теоремы косинусов:  
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Полученье (9) поставляя в (2.8) получим: 
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Беря производные по времени 3 , 4 , 9  и 10  угловых перемещений шатунов и двуплечих рычагов 

механизма применения материала швейной машины из полученных выражений (10) находим угловые скорости. 

Формула для расчета угловой скорости коромысла: 
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Полученные выражения (3), (4), (7) подставляя во второе уравнение определим аналитические выражение 
для определения закона изменения угловых перемещений двуплечего коромысло и узла перемещения реки 
механизма перемещения материала в швейной машине: 
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Беря производность  по времени от (2.11) определим закон изменения угловой скорости двуплечего 

коромысле 4  механизма перемещения материала: 
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Для упрощения задачи обозначим слагаемые через 
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Тогда угловая скорость шатуна и механизма перемещения будет 
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Учитывая что, двуплечем коромысла и угол между плечами CD и DE равно CDE , то линейная 

скорость точки Е определяем из выражения  
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численным режиме задачи (15) можно определить конкретные значения линейной скорости точки Е рычага - 
рейки при перемещении материала в швейных машинах. 
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