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В роботах [1] запропоновано раціональну структуру механізму 

петельника, яка забезпечує необхідний закон руху петельника поперек та 

повздовж строчки, а також наведенні параметри, за яких забезпечується 

прямолінійна ділянка його траєкторії. В цей же час не вказано як саме 

впливають параметри механізму петельника на закон його руху. 

Відповідно до апроксимованих розрахункових схем (рисунок 1) [1] 

визначимо вплив параметрів шляхом варіювання параметрів (таблиця 1) 

решта параметрів залишається не змінними і відповідають [1]. 
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Рисунок 1 – Апроксимовані розрахункові схеми просторового  а напрямного 

п’ятиланкового  механізму: а) проєкція на площину XO1Y, б) проєкція на площину 

YO1Z[1] 

Таблиця 1 – Параметри механізмів машини, які підлягали варіюванню 

Значення параметрів механізму 

голки 

Інтервал 

значень 

Крок 

варіювання 

ω 

мм 

Var -220  ÷ 230º 10 º 

АВ Var 5 ÷ 30 5 

О2 (Y) Var -24 ÷ 29 10 

О2 (Х) Var -18 ÷ 26 10 

При варіюванні параметрами АВ, О2(Y), О2(Х) значення ω 

приймалося 180º. 
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Рисунок 2 – Проєкція траєкторії носика петельника на площину ZOX в залежності від 

варіювання параметрів: а – Varкутаω, б – Varкоординатами стояка О2 (Y), в – VarАВ, г  

– Varкоординатами стояка О2 (Х) 

Отримані характеристики механізму показують величину та характер 

впливу його параметрів на проекцію носика петельника, та дозволяють 

проаналізувати, який параметр необхідно змінювати, щоб досягти 

необхідний закон та величинуйого переміщення, що може бути 

застосовано для проєктування нових механізмів з необхідною траєкторією 

робочого органа. 
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