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При виготовленні основов’язаного полотна для виконання етапу 

прокладання ниток основи в основов’язальних машинах застосовуються 

вушкові голки, які можуть рухатись у двох напрямках: між голками 

(крючковими, язичковими чи складеними) та уздовж них. Особливістю 

закону руху вушкових голок у проміжках між крючковими голками є 

наявність їх зупинення впродовж циклу петлетворення.Тривалість 

зупинення вушкових голок відповідає періодам A та D згідно з 

циклограмою роботи механізму (рисунок 1). Рух вперед та назад вушкових 

голок між крючковими голками відповідає періодам B та C. Для 

забезпечення закону руху із зупиненням вушкових голок здебільшого 

застосовують багатоланкові шарнірно-важільні механізмі, у яких вихідна 

ланка здійснює коливальний рух із зупиненням в одному з крайніх 

положень. 

 

 

Рисунок 1 – Циклограма роботи механізму вушкових голок основов’язальної 

машини, яка оснащена крючковими голками 

Можливості багатоланкових шарнірно-важільних механізмів з 

ланками сталої довжини, які утворюють інваріантні структурні схеми, є в 

певному розумінні вичерпаними [4]. Натомість механізми, у яких 

змінюється структурна схема, мають широкі потенційніможливості щодо 
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ефективного забезпечення технологічного процесу. 

Змінюванняструктурної схеми може досягатися завдяки використанню в 

механізмі змінюванихланок,у яких змінюється довжина,форма тощо. 

Оскільки інваріантність параметрів кінематичної схеми механізмуне 

забезпечується,тому при синтезі механізмів змінюваної структури 

точковий об’єкт руху відіграє головну роль. Розглядаючи точковий об’єкт 

руху замість ланки при метричному синтезі механізму змінюваної 

структури,ми уникаємо невизначеності, яка може з’явитися при зміні 

розмірів ланки [4]. 

Розглянемо функціонально-адекватний чотириланковий 

кривошипно-коромисловий механізм зі змінюваним коромислом, який 

може бути використаний замість багатоланкових шарнірно-важільних 

механізмів коливального руху вушкових голок основов’язальних машин 

[1, 2, 3]. У механізмі (рисунок 2, а) коромисло складається з двох частин, 

які утворюють обертальну пару та з’єднуються пружним елементом. При 

зупиненні вушкових голок коромислозмінює форму і довжину, але при 

цьому структура механізму не змінюється: він залишається кривошипно-

коромисловим. 

 

 

а                                                          б 

Рисунок 2– Чотириланковий механізм коливального руху вушкових голок 

основов’язальної машини: а - структурна схема; б - розрахункова схема 
 

При синтезі механізму коливального руху вушкових голок зі 

змінюванимкоромислом відомимиє положення, яківідповідаютьмоментам: 

1) завершення періоду A та настання періоду B;2) завершення періоду B та 

настання періоду C;3) завершення періоду C та настання періоду D. 

Приймемо сталими параметрами при синтезі: довжину стояка d 
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(рисунок 2, б), загальну довжинукоромислаc, початковий кут 1 

встановленнякоромисла, кут  коливання коромисла. 

Параметри синтезу, значення яких варіюються: довжини відрізків, 

виміряних від осі обертання кривошипа до осі кінематичної пари, яка 

утворена шатуном з коромислом, у двох крайніх положеннях коромисла l1 

та l2 (рисунок 2, б); кут  між відрізками l1 та l2; фазовий кут 1, який 

відповідає періоду B згідно з циклограмою роботи механізму (рисунок 1). 

У результаті синтезу визначимо: довжину кривошипаa, довжину 

шатуна b. 

Використовуючи рекомендації [2, 3], складаємо вирази для 

визначення довжин кривошипа a та шатуна b: 
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Цільову функцію синтезу можна записати у вигляді: 
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де фазовий кут 2 відповідає періоду C згідно з циклограмою роботи 

механізму (рисунок 1). 

Отримані залежності дозволяють у результаті метричного синтезу 

механізму вушкових голок зі змінюваними ланками визначити сталі 

геометричні параметри кінематичної схеми, які забезпечують закон руху 

вушкових голок із зупиненням згідно з циклограмою роботи. 
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