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ДИНАМИЧЕСКИЕ ХАРАКТЕРИСТИКИ КООРДИНАТНОГО 

УСТРОЙСТВА, ПОЛУАВТОМАТ ДЛЯ СБОРКИ ЗАГОТОВОК ВЕРХА 

ОБУВИ, ЧАСТОТА СОБСТВЕННЫХ КОЛЕБАНИЙ СИСТЕМЫ, 

РЕЗОНАНСНАЯ ЧАСТОТА.

Объектом исследований является швейный полуавтомат для сборки 

плоских заготовок верха обуви ПШ-1.

Цель работы - оптимизация динамических параметров 

координатного устройства швейного полуавтомата с микропроцессорным 

управлением.

В результате проведенных исследований определены частоты 

собственных колебаний системы упругих элементов координатного 

устройства и предложены методы увеличения жесткости координатного 

устройства.

Результаты исследований внедрены на опытном образце швейного 

полуавтомата с микропроцессорным управлением для сборки плоских 

заготовок верха обуви ПШ-1.
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5

ВВЕДЕНИЕ

Производительность швейных полуавтоматов с
микропроцессорным управлением лимитируется работой координатных 
устройств. Известно, что существуют два фактора, ограничивающих 
время срабатывания рабочих органов координатных устройств, при их 
старт-стопном движении. Первый фактор связан с предельным 
динамическим моментом, развиваемый шаговым электродвигателем при 
выбранном законе движения. Второй -  с колебательными процессами, 
происходящими при разгоне-торможении рабочих органов координатного 
устройства. В работе X. С. Дусматова показано, что в координатных 
устройствах вышивальных полуавтоматов с гибкими тросами 
резонансные явления наступают при частоте перемещений рабочих 
органов свыше 1000 раз в минуту. В полуавтоматах, предназначенных для 
стачивания обувных материалов, требуется иметь скорость шитья до 
1600...2500 стежков в минуту. В этих полуавтоматах используются 
координатные устройства с зубчатыми передачами. Как показал опыт 
освоения швейного полуавтомата ПШ-1, предназначенного для 
стачивания обувных материалов, не представляется возможным в полной 
мере достичь предельных скоростных режимов (до 1600 стежков в 
минуту) вследствие неприемлемых вибраций и шума. Спокойная работа 
координатного устройства обеспечивается при скорости не более 1200 
стежков в минуту, что снижает производительность полуавтомата и 
эффективность его использование в производстве.

До настоящего времени не опубликовано работ, посвященных анализу 
колебаний рабочих органов координатных устройств швейных 
полуавтоматов.

В данной работе поставлена задача исследования колебаний 
координатного устройства швейного полуавтомата ПШ-1 с целью 
изыскания возможностей снижения колебаний и достижения более 
высокой производительности координатного устройства.
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