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Для реалізації функції переміщення з вистоєм веденої ланки в 
крайньому положенні в технологічних машинах легкої та текстильної 
промисловості використовують багатоланкові механізми. Наприклад, в 
осново в’язальної машині ОВ-7 механізм прокачки вушкових голок з 
вистоєм  побудований на засадах 7-ланкового важільного механізм [1, 2] 
Для спрощення кінематики на рис.1 наведена комбінована принципова 
схема типу С3 мехатронного модуля, яка утворена об'єднанням 
принципової електричної схеми типу Е3 и  принципової пневматичної 
схеми типу П3[3].Для отримання функційпереміщення з вистоєм веденої 
ланки в крайньому положенні для циклу 1-n1- t3s(рис.2а), функцій 
швидкості (рис.2б) та функцій пришвидшення (рис.2в) задавалися три різні 
закониF(l) зовнішнього навантаження. На графікахпіки швидкостей 
відповідають максимальним переміщенням веденої ланки, а піки 
пришвидшення– змінам знаків швидкості, коли швидкість дорівнюється 
нулю. 

Для керування мехатронним модулем використаний бістабільний 
пневморозподільник типу 4/2 з двома соленоїдами:Y1 для прямоїкоманди 
та YN1 для зворотної команди керування. Керування соленоїдами 
реалізовано через контакти реле К2 і К3 (рис.1). 

Рисунок 1 - Комбіновані принципові схеми мехатронного модуля: a – 
безпрограмуемого логічного контролера (ПЛК); a –з ПЛК FС-34фірмиFesto 

(Німеччина) 

Вистій веденої ланки (штока пневмоциліндру двосторонній дії) в 
крайньому положеннізадається електронним реле часу К4 (рис.1а), а при 
використанні програмованого логічного контролера (рис.1б) затримкачасу 
вистою задається програмноза допомогою таймера. 
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Рисунок 2 - Розрахункові кінематичні характеристики мехатронного модуля 

 

Отримані результати комп’ютерного моделювання та чисельного 
експерименту використовуються в навчальному процесі при проведенні 
лабораторних робіт по дисципліні «Мехатроніка в галузевому 
машинобудуванні» та для удосконалення існуючого технологічного 
обладнання. 
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