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В роботах [1, 2] авторами були запропоновані нові способи утворення
багатониткових ланцюгових стібків, які мають низку переваг перед відомими
типами анологічних стібків, а також структура і конструкція механізмів
швейних машин для їх реалізації.

Однак, визначення параметрів деяких механізмів за відомими методами
неможливе, оскільки в процесі утворення нових стібків порівняно з відомими
суттєво змінюється не тільки перелік і послідовність операцій, але в деяких
випадках і їх сутність. Іншими словами суттєво змінюється циклограма
роботи машин, які виконують дані стібки. Методи визначення параметрів
механізмів машини плоского ланцюгового стібка, до яких відноситься один з
нових типів стібків розроблених авторами, відповідно приведені в роботі [3].

Класична сінхрограма робочих органів машини плоского ланцюгового
стібка (без графіка руху транспортуючого органа) приведена на рис. 1. Згідно
з [3] мінімально-необхідний хід голок при утворені плоского ланцюгового
стібка визначається з умови:
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де MS – величина переміщення в матеріалі голки, що розташована в
голкотримачі най нижче.

Ця величина залежить від технологічних (товщини матеріалу, вид
нитки) та конструктивних (тип голки, конструкція петельника, товщина
лапки та голкової пластини) параметрів і визначається за методикою [4].

L – відстань між крайніми голками (ширина стібка);
К – відношення середніх швидкостей голковода та петельника в

інтервалі взаємодії останнього з голками;

p – кут повороту головного валу, який відраховується від моменту
крайнього виходу голками, що розташована найнижче, з матеріалу;

 pf 1 – одинична функція положення голковода

(     Xp SSf /21  ).



Рис. 1.  Сінхрограма робочих органів швейної машини плоского
ланцюгового стібка

 S – положення голковода в момент  .
Крім того величина ходу голковода повинна забезпечити нормальну

роботу транспортуючого органа, тобто:
    mрр SSS  в ,                                        (2)

де в – заданий кут повороту головного вала, що характеризує період
руху найнижчої голки над матеріалом;

mS – величина переміщення голки в матеріалі найнижчої голки.



При не виконанні умови (2) отриману з (1) величину хода голковода
необхідно відповідно збільшити.

Мінімально необхідний хід петельника поперек строчки повинен
забезпечити виконання чотирьох умов надійного забезпечення захоплення
«петель-напуску» кожної з двох голок, а також «заколу», кожного голкою
петлі петельника. Відповідно

   1142

1
1 


ff

C
LX , (3)    2232

2
2 


ff

C
LX , (4)

   2242

0
3 




ff

KL
LX , (5)

де 2,1C – положення петельника відносно голок в моменти «заколів»;

 2f – одинична функція положення петельника поперек строчки

    XLLf /22  ;

4...1 – кути повороту головного вала, що характеризують моменти
взаємодії В1…В4.

З отриманих за формулами (3-5) значень XL необхідно вибрати
найбільше.

Мінімально-необхідний хід петельника поздовж строчки визначається з
залежностей:
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де  3f – одинична функція положення петельника поздовж строчки

    XZZf /23  ,

2,1Z – положення петельника вздовж строчки, в моменти взаємодії В1-В4.

2,12,1 fdZ  ,

де d – діаметр голки;
 – товщина петельника;

2,1f – зазор між петельниками та крайніми голками в моменти взаємодії
В1, В2 ( )1,02,1 ммf  .

З отриманих за формулами (6) та (7) величин XZ – вибирається більше.
Для визначення параметрів конкретних механізмів проаналізуємо

особливості умов виконання моментів взаємодії В1–В4 при утворенні нового
стібка. Як видно із залежності (5) при утворенні відомих плоских ланцюгових
стібків, величина ходу петельника поперек строчки, по-перше,



прямопропорційна відстані між голками, а по-друге, дуже суттєво залежить
від різниці положень голки в моменти захоплення «петель-напуску» та
«заколу», яку враховуючи конструктивні параметри робочих органів та
механізмів змінити майже неможливо. Це призводить до того що реально
максимальна ширина плоского ланцюгового стібка в відомих швейних
машинах не перевищує 6-5,5 мм. Водночас при утворені нового типу стібка
крайні голки взаємодіють при захопленні кожна зі своїм петельником, тобто
точки В1 та В2 на сінхрограмі співпадають.

В той же час в моменти «заколу» (точки В3 та В4) кожна голка
взаємодіє з «чужим петельником». Тому залежності (4) та (5) приймають
вигляд:
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Аналогічно і рівняння (7) прийме вигляд:
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Ці особливості необхідно обов’язково враховувати при проектуванні
машин для реалізації нового типу плоского ланцюгового стібка.
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ANALYSIS MECHANISMS SYNHROHRAMY FLAT SEWING MACHINE
IMPLEMENTATION OF A NEW TYPE STITCH

The paper presents a method for determining the optimum parameters of sewing
machine parts mechanisms that provide the possibility of implementing a new type of flat
chain stitch.. The technique can be applied in the design of new mechanisms Flat sewing
machines.


