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Р Е Ф Е Р А Т
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МЕХАНИЗМ, ШАГОВЫй ДВИГАТЕЛЬ, СИЛА, 
СП ПРОТИВЛЕНИЕ, ШМЕНТ, УПРАВЛЕНИЕ

Разработан макет швейного полуавтомата с микропроцессорным 
управлением. Основная цель работы: изучение влияния сил сопротивле­
ния на механизм программного перемещения. Указанная цель была дос­
тигнута теоретическими и экспериментальными исследованиями работы 
механизма перемещения швейного полуавтомата. При проведении исследо­
вание использовались методы математического моделирования. Резуль­
таты исследований дают возможность спроектировать механизм програм­
много перемещения швейного полуавтомата позволяющий значительно уве­
личить точность обработки различных строчек, снизить стоимость полу- 
г р т г / г . т в ,  увеличить надежность и улучшить динамические характеристи­
ки. Результаты НРР будут использованы при разработке опытного образ­
на механизма программного перемещения.
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В В Е Д Е Н  Г Е

Актуально/, задачей в области швейного машиностроения явля­
ется создание принципиально нового высокоэффективного автомати­
зированного оборудования, разработка автоматизированных швейных 
агр егато в , оснащенных механизмами программного перемещения, вклго- 
чещ их микропроцессорную технику.

Одними из наиболее массовых в легкой промышленности являют­
ся операции по изготовлению различного рода закрепляющих строчек. 
При этом приходится выполнять значительное количество небольших 
по длине, но сложных по форме строчек. Копир же в настоящее время 
дает возможность сделать максимально 60 уколов, что значительно 
сдерживает выполнение сложных строчек различной конфигурации. При 
выполнении этих строчек на универсальных швейных машинах резко 
падает коэффициент использования скорости машины и большая ч асть  
рабочего времени затрачи вается на выполнение вспомогательных при­
емов. Следовательно, на таких операциях целесообразно применение 
швейных машин полуавтоматического действия с малым полем обработки. 
Для ряда промышленных и бытовых швейных машин начали применять­
ся автоматизированные системы управления, разработанные на микро­
процессорной технике. Однако, на сегодняшний день, отечественное 
машиностроение такого оборудования не выпускает, а используются, 
в основном, швейные полуавтоматы с механическими программоносите­
лями. Данное оборудование в настоящее время морально устарело по 
следующим признакам:

-  невысокая технологическая мобильность и технологические 
возможности;

-  ограниченное количество стежков;
-  сложная кинематика перемещений;
-  невысокая надежность механических систем;
-  невысокое качество выполнения технологических операций;
-  невозможность развития модульного принципа.
Форма строчки в существующих короткошовных полуавтоматах з а ­

дается дисковым кулачком, получающим движение через червячную пе­
редачу от главного вала. Плоские дисковые кулачково-коромысловые 

хяи'эчы с геометрическим замыканием ведомого звена являются ти - 
х ходкыми (1C —ГО об/мин). Особенность работы этих механизмов -  

r-.'/v/-- большого количества перемещений ведомого звена с его вы- 
г~ ■ о- время полно^э } борота кулачка.
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Наличие большого количества переходных участков приводит к 
r> u y# trro выбор закона движения ведомых звеньев целиком диктует­
ся технологией изготовления профилей кулачков. Анализ показывает, 
trro работа кулачковых механизмов сопровождается небольшими ско­
ростями ведомых зв е н ь е в . В начале и конце интервала перемещения, 
л также при переходе ролика с одной дуги окружности на другую 
происходят удары ведомого зв е н а . Динамические нагрузки в кулач­
ковых парах велики и з -з а  больших углов давления ( V = 4 0 ° -  5 0 ° ) .  
наибольшие контактные напряжения в кулачковых парах при 1200 об/мин 
превосходят допускаемые контактные напряжения. Это ведет  к и з -  
косу кулачкового механизма, появляются шум и вибрация. Срок служ­
бы кулачковой пары материал с т а л ь -с т а л ь  составл яет  4 - 6  месяцев. 
Притирка сопрягаемых поверхностей в настоящее время осуществля­
ется вручную, методов восстановления изношенных поверхностей ку­
лачка не имеется. Изготовление кулачков дорого, на их замену требу­
ется несколько ч асо в . Кроме т о го , специфика., например, обувного 
производства требует от полуавтоматов такого типа возможности 
быстрой переналадки на другой контур непосредственно в условиях 
их эксплуатации, что затруднительно при использовании программо- 
носителей механического типа. Многие процессы перемещения испол­
нительных устрой ств , которые ранее ограничивались лишь механикой, 
в k s стоящее время успешно осуществляются с помощью микро-ЭВМ, 
управляющих шаговыми двигателями, встроенными в швейные полуавто­
мат!-.

За рубежом специализируются на выпуске короткошовных полу- 
г т у п  то в такие Фирмы и предприятия, как "P o n n o h  i a ” (ВНР), 

f s , o r f  ” , ” , " D u zlcopp  " (ФРГ), (США), " У UK.L” ,
• f U c t h u  " и ” Ki'tSt'fe'i-Sbe ” (Япония), " f i e c c x "  (Италия) и некото-

f  #

) л т  ^гепдуатации автоматизированных щвейных агр егатов  этими 
по«алй/, чта создание короткошовных полуавтоматов для с у -  

» г Т ' о р о л  м /Ч' ск/х процессов изготовления швейных, 
збу *мих и п о* nut*.» т^рг : ьх изделий вполне целесообразно.

в к к г и а д о * « в ы т е к а е т ,  что в настоящее время назрела 
необходимость я рлзрабо.тке отечественного короткошовного полу-  
ft томата с микропроцессор»!-» сиот-wo” управления и одной из осн ов- 
»».х задач при разработ*- т а к о ю  полуавтомата явл яется  разработка 
и /сел» домание механизма гро-раммного перемещения.



//я проектирования механизма требуется про падение ряда, 
готических и экспериментальных исследовании. Большое влияние 

ft* динамику работы механизма программного перемещения оказывают 
сна к сопротивления, поэтому в данной работе исследуется влияние 
сопротивления на трение в опорах качения и подвижных соединениях 
мпсянической системы, на трение подвижной рамки о поверхность иголь­
ной пластины, на преодоление трения от приложения усилия при з а ­
тяжке стежка..


