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МАШИНОСТРОЕНИЕл. Б. МКРТЧЯН
СОЧЕТАНИЕ СИНУСНОГО МЕХАНИЗМА С ПЛАНЕТАРНЫМ МЕХАНИЗМОМ ДЛЯ ВОСПРОИЗВЕДЕНИЯ ПРИБЛИЖЕННО-РАВНОМЕРНОГО ДВИЖЕНИЯВ практике приборостроения и машиностроения часто возникает задача проектирования механизмов, воспроизводящих приближенно’ равномерное движение. Такая задача стоит при проект ироьапии наматывающих кареток ленточных и ровничных машин, занимающих большой удельный вес в технологической цепочке шерстопрядильного про изводства, привода нитеводктелей мотальных машин и г. д. [I].Приближенно-равномерное движение ведомого звена различных рычажных механизмов можно получить.1. Задавая определенный закон движения ведущему звену, при его постоянной длине [2—3];2. Задавая определенный закон изменения длины ведущего звена при его постоянной угловой скорости [4]:3. Изменяя определенным образом и длину звена и его угловую скорость.При синтезе механизмов приближенна равномерного шижеппя но последнему способу можно последовательно присоединить шарнирные четырехзвенннки к планетарным механизмам.В данной работе рассматривается механизм, образованный при соединением синусного механизма к планетарному (рис. I). Который представляет интерес для текстильной промышленности. Палец шарнира В устанавливается на расстоянии // от центра сателлита О?.Перед тем как начать кинематическое исследование полученного механизма, примем следующие обозначения:г, —радиус начальной окружности солнечного колеса;г2 радиус начальной окружности сателлита;А* — длина воображаемого кривошипа (н дальнейшем бу тем называть кривошипом);? —угол поворота водила;а —угол поворота сателлита;3 —угол поворота кривошипа.Пользуясь рис. I, можно нависать очевидное равенство/?2—//24֊(г։ г,)՜-'—2Л(г1 г2)со8(- —«). (1)Для получения симметричного закона движения кривошипа примем
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тогда (2)

/?—I It* ;-2.25rf i 3Ar։cosa. (3)

Для дальнейшего исследования удобно длину кривошипа /? выразить через обобщенную координату ?, для чего определим зависимость между углом поворота сателлита (I и углом поворота водила з.Так как сателлит обкатывается вокруг солнечного колеса, го 
или. имея в виду |2).

(о)Подставляя значение ՛> ил (5) в формулу (3). получим: /?=1 /j2-i-2.25rj-f 3//г։со$2?. (6)Определим зависимость между углом поворота кривошипа ? и углом поворота водила ?.Пл рис. 1 видно, что (7)где ; -угол между кривошипом и водилом. Угол у определяется из ։реуголышка Ofidi. ‘ —arc Sin ( — sin 2e (8)
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Чтобы определить скорость ползуна синусного механизма необходимо найти скорость точки В (рис. 2).

Переносная скорость точки В раинаVzut— /?՛•> -»•>! h? , 2.25г •֊ Зйгхсоз2$. (10)а относи тельная скорость; (И)Сумма проекций -лих скоростей на ось А’А' дае։ скорость ползуна синусного мехаии ։м:1 Vr=։/?H>sin‘J-f’2wAsin37. (12)График полученной зависимости сопотавлеп на рис. 3 с прямой r'=const.Для приближения скорости И к постоянной величине по Чебн- шеву составим выражение их разности (5|:/?<՛> si и 3 2иЛ sin 3? V’n — 'И ?) -Отклонение *>(•?) ПР” значениях ?—~ и ?=?2 достигает 2экстремальных значений(/?<՛> sin и г 20,Л sin 3®)?. 51— 14 = -|- 4; (14)



Cu'it laiuic euuyciivjo механизма с ։։.1.нк’тп|>։ии.м .механизмом | ](/?«•> sin fi ;• iW/sin3?);_; 14 = (15)(sin 3 и 2«>Лsin 3?).- . ֊ 14 —< (16)

В .очке = г, функция 0(7) имеет экстремум (максимум), и, следовательно, в этой точке производная выражения (13) равна нулю, т. е.~(А4$|‘п 3 — 2<->//sin 3?). -Г1 0. (17)
а? ■ *1Подставляя в (II). (15), (16) и (17) значения /? из формулы ((>). 3 из формулы (9) и учитывая, что при >—п 2 У—- 2 и ра- лнус кривошипа А 1.5г։ -А. получим:
/4"> sin 4 -т 2<*»Л sin 3<?։— I 'и — 4 (18)<0(1.5^—А)—2<vA I n --ri; (19)/4»" sin л- gwAsin.'tyj 14= (20)(>//cos32>։—^sni 3։ | cos<։ ( 1 f- -5г};-)/4 0, (2!)/< \ ApHj/где /С = ) A՜ 2,25r- 3Arj cos 2^;Л' = 3//r։ sin 2?;A' //(2/?'- cos2<p A s?n 2ф) ;

Ji 1 №—A-’siir2?;
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Уравнения (18), (19), (20) и (21) пыли решены на ЭЦВМ, при 1ц -0.5 м, сек, г,=0,1 л/ и гц=0,05 .V, варьируя значениями свободной переменной (?., определяет область приближенно-равномерного хода). В результате были найдены искомые параметры •՛*, ь. А и угол «։, при котором отклонение скорости достигает максимального значения. При этом по самому смыслу Чебышевского приближения обеспечивается минимально возможная величина максимального отклонения скорости на заданном интервале хода ползуна.Отношение длины участка приближенно-равномерного .хода к общему .ходу ползуна }1 _ с об &1.5г, -|-Л

На основании расчетов построены графики И и Н Л/('/)(рис. 4). Как видно из графиков, при увеличении отклонения •• возрастаю! отношение 11 и расстояние А между центрами сателлита и пальца кривошипа.
Гргнанский «юли технический 

ниститу! мм. К. Маркез Поступило I2.XI1.1972



Сочетание синусного механизма с планетарным механизмом
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