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ЗАГАЛЬНА ХАРАКТЕРИСТША РОБОТИ

Актуальність теми. Плосков"язальні рукавичні автомати (далі- 

рукевичні автомати) відносяться до найбільш перспективного виду 
в"язального обладнання, що використовується на трикотажних підприєм­

ствах України. Особливістю рукавичних автоматів в висока продуктив­
ність та широкі технологічні можливості. Маючи складну кінематичну 

структуру механізмів, рукавичні автомати потребують подальшого вдо­

сконалення, направленого на підеищєння ефективності їх роботи. 
Стримуючим фактором в розв'язанні цієї актуальної та своєчасної 

проблеми трикотажного машинобудування є динамічні навантаження, що 
виникають в механізмах рукавичного автомата під час його експлуатації.

Звнязані з цим проблеми є малодослідженними. Відомі публікації 

не дозволяють вирішити проблему зниження динамічних навантажень в 
приводі рукавичного автомата і підвищити ‘за рахунок цього ефектив­
ність його роботи.

Враховуючи вищесказане, дисертаційна робота присв"ячена дослід­
женням по розробці наукових основ та інженерних методів вдосконален­

ня привода рукавичного еєтомзта, що забезпечує підвищення ефективно­
сті його роботи за рахунок зниження динамічних навантажень.

Зв”язок роботи з науковими планами. Дисертаційна робота відпо­
відає науковому напрямку HajrKOBrac досліджень Державної академії лег­
кої промисловості України (напрямок "Обладнання, системи управління 
технологічними процесами та контролю якості виробів").

Мета і задачі дослідження. Метою роботи є вдосконалення конст­
рукції привода плосков"яз?льного рукавичного автомата, що призводить 

до підвищення ефективності його експлуатації (підвищення надійності 
та довговічності роботи рукавичного автомата і якості ЕиробІБ) шля­
хом зниження динамічних навантажень в приводі.

Для досягнення поставленої мети були намічені і розв"язані 
слідуючі задачі:

- дослідити динамічні навантаження, що виникають в рукавичному 
аєтоматі під час його пуску;

- дослідити вплив параметрів привода рукавичного автомата на 

величину динамічних навантажень;

- одержати рівняння регресії .для знаходження пускових динаміч­

них навантажень в приводі рукавичного автомата та аналізу впливу па­

раметрів привода на їх величину; -• ц Укрчїря
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- дослідити динамічні навантаження, що зумовлені інерційністю 
зворотно-поступально рухаючихся в"яЗальної та проміжної кареток 
рукавичного автомата типа ПА;

- роаробити принципово нові конструкції приводів рукавичних 
автоматів та їх пристроїв, що знижують динамічні навантаження, а 
твкож наукові основи і інженерні методи їх проектування (привод з 

попереднім напруженням пружних в"язів; привод з демпфіруючим прист­

роєм, що містить спіральну пружину; привод з відцентровою фрикцій­

ною муфтою; привод з маховиком та обгінною муфтою; привод з накопи- 
чувачами-компенсаторами енергії; привод з пристроєм, що автоматично 

вимикає та вмикає з"єднання в"язальної квретки з проміжною);
-. провести експериментальне дослідження і виробничі випробуван­

ня працездатності та ефективності використання запропонованих при­
строїв для зниження динамічних навантажень в приводі рукавичного 
автомата.

Наукова новизна одержаних результатів полягає в тому, що:
- вперше проведено динамічний аналіз привода рукавичного авто­

мата: запропоновано динамічну модель рукавичного автомата типа ПА; 

обержано методику знаходження динамічних навантажень, що виникають 
в рукавичному автоматі під час його пуску; виконано аналіз впливу 

параметрів привода на величину пускових динамічних навантажень;
- Еперше одержано рівняння регресії, які дозволяють оперативно 

знаходими максимальну величину пускових динамічних навантажень в 
приводі рукавичного автомата та виконувати анвліз впливу його пара­

метрів (пусковий момент електродвигуна! та моменти інерції обертових 

мас механізмів автомата) на величину цих навантажень;
- вперше досліджено динамічні навантаження в рукавичному авто­

маті, що зумовлені інерційністю в"язальної та проміжної кареток, та 
вказано напрямки їх зниження: одержано методику розрахунку ди­
намічних навантажень, що виникають під час зворотно-поступального 

руху в"язальної та проміжної кареток; встановлено, що з метою зни­

ження динамічних навантажень в рукавичному автоматі доцільно єикори-' 
стоЕувати накопичувачі-компенсатори енергії, а також відключення 

в"язальної каретки від проміжної при проходженні криволінійних діль­

ниць траєкторії’ руху;
- вперше розроблено наукові основи проектування приводів рука­

вичних автоматів та пристроїв, що зн и ж у ю ть  динамічні навантаження;

- вперше розроблена методика експериментального дослідження 
впливу накопичувачів-компенсаторів енергії на динамічні навантаження 

в рукавичному автоматі.



з
Практичне значення одержаних результатів полягає б тому, що;
- запропоновано інженерні методи аналізу впливу параметрів 

рукавичного автомата типа ПА на динамічні навантаження, які можуть 
бути використані при розробці нових більш ефективних моделей рук.а- 

еичних автоматів;
- розроблено принципово ноеі конструкції приводів рукавичних

автоматів та пристроїв, що знижують динамічні навантаження: приЕОд 

з попереднім напруженням пружних е"язів (заявка № S6C3II43 від 
26. CS.So, патент України № 20742 А ); привод

з демпфіруючим пристроєм, що містить спіральну пружину; привод з

відцентровою фрикційною муфтою (заявка $ S6C4I2B8 еід СЗ.С4.96,

патент України № 20743 А ); привод з махо- 
Eиком та обгінною муфтою (заявка № 96041267 еід C3.C4.S6); привод 

з накопичувачзми-компенсаторами енергії (заявка Kj 9ЄСЗІІ44 від 
26.C3.S6, патент України №20741 А ); привод

з пристроєм, що автоматично виминає та вмикає з'єднання в"язальної

каретки з проміжною;
- розроблено інженерні методи проектування вказаних вище при- 

еодів рукавичних аЕтоматІЕ та пристроїв;

- розроблено стенд для дослідження Еплизу накопичувачів-номпзн- 

саторіЕ енергії на динамічні навантаження е рукавичному автоматі;

- проведено на Чернівецькому рукавично-трикотажному підприєм­

стві "Надія" промислові дослідження працездатності та ефективності 

розробок автора .для зниження динамічних навантажень в приводі рука­
вичного автомата (привод з відцентровою фрикційною муфтою; привод
з накопичувачами-компенсаторами енергії).

Особистий внесок здобувача полягає у постановці та вирішенні 
основних теоретичних та експериментальних задач. За безпосередньою 

участю автора розроблено методики досліджень, наукові основи та 
методи проектування пристроїе для зниження динамічних навантажень 
в приводі рукавичних автоматів. В розробці принципово ноеих конст­

рукцій приводів рукавичних автоматів та пристроїв аЕтору належать 
оснсені ідеї, а також узагальнення та аналіз результатів.

Апробація результатів дисертації. Дисертаційна робота б цілому 

та її осноені положення доповідалися та одержали позитивну оцінку на:
- засіданні кафедри інженерної механіки ДАЯПУ в ISS7 p.;
- засіданні кафедри Машини та апарати легкої промисловості 

Технологічного університету Поділля (м. Хмельницький) E ISS7 p.;

- науковій конференції молодих вчених ДА8ПУ з  IS97 р.;
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- засіданні технічної ради Державного підприємства "Чернівці- 

легмаш" в ISS1? р.;
- засіданні технічної ряди ВАТ Чернівецького рукявично-трико- 

тажного підприємства "Надія" в Іа9б р.
Публікації■ За темою дисертації опубліковано 15 праць, з них II 

наукових статтей (2 опубліковано в збірниках наукових праць, 9 - 
депоновано) і 4 патентів України.

Структура та обсяг роботи. Дисертація складається із Е с т у п у ,

чотирьох розділів, висновків, списку використаних літературних 
джерел та додатків. Повний обсяг дисертації 23S сторінок, із них 

36 сторінок займають ілюстрації, 20 сторінок - таблиці, 23 сторікки- 
дрдатки, 6 сторінок - літературні плерела з 82 найменувань. Обсяг 
основної частини дисертації становить 137 сторінок.

ЗМІСТ РОБОТИ

У вступі обгрунтовано актуальність теми дисертації, приведені 

мета і задачі досліджень.

Перший розділ присвячений огляду досліджень динамічних наван­

тажень в механізмах в"язальнмх машин та агтоматІЕ. Приведено огляд 
досліджень по вдосконаленню їх приводів з метою зниження динамічних 

навантажень.Встановлено, що відомі дослідження в основному присвя­
чені аналізу динамічних навантажень, що виникають б круглов'язаль­
них машинах. Динамічні навантаження в плосков"язальних машинах та 

рукавичних автоматах практично не досліджені. He розв"язана проб­
лема впливу параметрів рукавичного автомата на динамічні навантажен­

ня, що виникають в приводі під час пуску. Практично не досліджено 
динамічні навантаження в рукавичних автоматах,зумовлені силами 
інерції в"язальнсї та проміжної кареток. He розроблено методів зни­

ження динамічних навантажень в приводі рукавичного автомата.
Відсутні намові основи і інженерні методи проектування пристроїв 

,для зниження динамічних навантажень в приводі рукавичного автомата.
Все це дозволило намітити мету і задачі досліджень автора.
У другому розділі приведено теоретичні дослідження динамічних 

навантажень в рукавичних автоматах типа ПА. Встановлено, що з метою 
знаходження величини динамічних навантажень, що виникають під час 
пуску рукавичного автомата, його можна представити в еигляді трьох- 

масової динамічної моделі з першою ведучою масою.
Для знаходження пуснових динамічних навантажень в приводі 

рукавичного автомата одержано слідуючі рівняння:



ТІ2= Д(І2)І + Y1) + A(I2 )Z V2) + A12;

Т23= &(&) І $ + Д(23)2-^(ь/?2^"+ %> + А23*

де Tj2, T23 - величина моментів пружних сил, що виникають в 
відповідних пружних в"язях передач привода;

^112)1’ ^(12)2* ^(23)1* ^(23)2 “ амплітуди моментів Tj2 і 
T23 відповідно для першої і другої гармонік 
коливань;

A *  h  - частоти коливань мас динамічної системи (привода);

У I’ Yz ~ відповідні кути зміщення фаз коливань мас;
Aj2, A23 - постійні складові сил пружності (момєнтіе).

Коефіцієнт динамічних перевантажень пружних в"язів привода, 

що виникають під час пуску рукввичного вЕтомат»,знаходиться із 
Еиразу:

«12 -  W  / % і  « 2 3 -  T23m x  ' % •  « )

де Kj2 , K23 - коефіцієнти динамічних перевантажень в відпо­

відних пружних впязях;

■*Т2мях’̂23мах ” максимальні моменти пружних сил;
Tg - статичний момент сил опору механізмів рукавич­

ного автомата.

Розрахунки показали, що під час пуску рукавичного автомата 

моделі ПА-8-33 динамічні перевантаження пружних в”язів привода до­
рівнюють: Kj2 = 3,32; K23 = 1,62.

Аналіз впливу параметрів привода рукавичного автомата (пуско­

вий момент електродвигуна, статичний момент сил опору механізмів, 
моменти інерції обертальних мас механізмів, жорсткість в"язей мас 

привода) показав, що з метою зниження динамічних навантажень необ­
хідно: зменшувати пусковий момент електродвигуна; збільшувати момент 

інерції ведучої маси привода (ротор електродвигуна); зменшувати 

моменти інерції обертальних мас механізмів автомата.
Враховуючи ці обставини, автором проведено математичний експе­

римент, який дозволив одержати ,слідуючі рівняння регресі і:

ТІ2мах= 1•І4ТІ - 349,271j + 4,60; (3)

T23msx=0,246Tj - 74,4861j - 55,875І2+Є5І,587І3+2,5І , (4)

де Tj - пусковий момент електродвигуна (т’т1 і дялг'маються 
на увазі приведені значення);
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Ij - момент-інерції ротора електродвигуна з урахуванням момен­
та інерції закріпленого на його валу шківа;

І<> - момент інерції веденого шківа першої пасової передачі, 
обертальних мас редуктора і ведучого шківа другої 
пасової передачі привода;

І3 - момент інерції усіх інших обертальних мас приводе.

Область дії рівнянь (3), (4) вибрана з урахуванням особливостей 

конструкцій рукавичних автоматів типа ПА і перспектив їх вдоскона­

лення: Tj = (3...13) Нм; I1 . (0,001...0,021) кгм2; C

. I2 = (0,001...0,017) кгм2; I3 =(0,0001...0,0033) кгм2. '

Одержані рівняння дозволяють оперативно вирішувати задачу 

знаходження максимума динамічних навантажень, що виникають в при­
воді під час пуску рукавичного автомата типа ПА, та виконувати ана­
ліз впливу його параметрів на величину цих навантажень.

Досліпження динамічних навантажень, що виникають в приводі 
рукавичного автомата, обумовлених зворотио-поступальним рухом в'я­

зальної та проміжної кареток, показало, що з метою зменшення вели­

чини цих навантажень доцільно використовувати накопичувачі-компенса- 
тори енергії, робочими елементами яких є циліндричні пружини розтя­
гу або стиску. При цьому жорсткість окремої пружини може бути знай­

дена із виразу: C = /7Z ( У/R)2 , (5)

де C - жорсткість пружини;

171- приведена маса в"яззльної та проміжної кареток;
2/- лінійна швидкість руху кареток;
R - радіус початкового кола зірочки привода.

Для рукавичного автомата моделі ПА-8-33, враховуючи (5), можна 
знайти : C * 2319 Н/м. 1

. В розділі приведено намові основи проектування пристрою, що 
відключає в"язальну каретку від проміжної при проходженні нею ' ^

криволінійних дільниць траєкторії руху. Як показують розрахунки, 
використання такого пристрою в складі привода рукавичного автомата 

_ ‘ ПА-8-33 дозволяє зменшити динамічні навантаження в 2,6 рази 

(з 169,17 H до 64,9 Н).
Третій розділ присвячено вдосконаленню привода рукэвичного 

автомата з метою зниження динамічних навантажень.
Дослідження режиму пуска рукавичного автомате показало доціль­

ність поперепнього (перед пуском) напруження пружних £"язів привода.
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Як показують розрахунки, пуск рукавичного автомата з поперед­
нім напруженням в"язів позволяв в 1,3...1,4 рази зменшити величину 
пускових динамічних навантажень.

Враховуючи ці обставини, автором запропоновано принципово нову 

конструкцію привода рукавичного автомата з пристроєм, що забезпе­

чує попереднє (перед пуском) напруження в"язів (заявка № 9603ІІ43 
Бід 26.03.96, патент України № 20742 А ).

В розділі представлено наукові основи і інженерні методи проек­

тування привода рукавичного автомата з демпфіруючим пристроєм, що 
містить спіральну пружину. Використання такого пристрою дозволяє 

зменшити динамічні навантаження в рукавичному автоматі ПА-8-33 в 
З (для першої б"язі) і 1,6 рази (для другої в"язі привода).

Зниження пускових динамічних навантажень б рукавичному автома­

ті можна досягти шляхом зменшення пускового момента електродвигуна. 
Ця ідея реалізована автором в розробці привода з відцентровою фрик­

ційною муфтою (заявка № 96041288 від СЗ.04.96,
патент України № 20743 А ).

„ . маховика
Наявність на валу ротора електродвигуна сприяє також зниженню

пускових динамічних навантажень в рукавичному автоматі. Використо­
вуючи цей висновок, автор розробив наукові основи і інженерну методи­

ку проектування привода рукавичного автомата з маховиком та обгін­
ною муфтою. Реалізація такої конструкції привода (заявка №96041287 
від 03.04.96) дозволяє знизити динамічні навантаження в приводі 
рукавичного автомата майже е 1 , 6  рази.

Для зниження динамічних навантажень, зумовлених інерційністю 
в"язальної та проміжної кареток рукавичного автомата3аЕТором запро­
понована конструкція привода з накопичувачами-компенсаторами енер­
гії (заявка № 9603ІІ44 від 26.03.96, патент України № 2074І А).

З метою досягнення найбільшого ефекта роботи 
запропонованого привода пружні елементи накопичувачів-компенсаторів 
енергії повинні вибиратися з урахуванням умови:

C1 Zc2 * (  V1/ I f 2)2- і  , (6)

де Cj - жорсткість пружини стиску;
Co - жорсткість пружини розтягу;
Uj, V2 - лінійна швидкість кареток відповідно B  режимі 

робочого та гчсого уодте.
Для рукавичного р̂том-тя моделі ПА-8-33, як показують розра­

хунки, C1 = 1739,28 Н/м, C2 = 579,76 Н/м ( Cj = 3¾)'.



8

Зниження динамічних навантажень, обумовлених інерційністю 
кареток, можна досягти також шляхом використання привода рукавич­

ного автомата з пристроєм автоматичного вмикання та вимикання з'єд­
нання в"язальної каретки з проміжною, запропонованого автором.

В розділі приведено, інженерну методику проектування такого привода
та оцінку його працездатності та ефективності.

Четвертий розділ містить експериментальні дослідження ефектив­

ності модернізації привода рукавичного автомате, направленої на 
зниження ,динамічних навантажень. Розроблено стенд, мето,дику та про­

ведено стендові експериментальні дослідження ефективності накопичу- 

вачів-компенсеторів енергії для зниження динамічних навантажень, в 
результаті яких одержано рівняння регресії:

F = І88,44ЇГ + 39,69/Я - 56,99 C - 266,33 , (7)

де F - динамічне навантаження (сила, яка діє на каретку);

If - швидкість каретки стенда;
т - меса каретки;
C - жорсткість накопичувача-компенсатора енергії (пружини)

Стендові дослідження дозволили оцінити допустимість припущень, 
зроблених раніше при теоретичних дослідженнях динамічних наванта­
жень в приводі рукавичного автомата (розділ 2). Розбіжність резуль­
татів, одержаних експериментально і шляхом розрахунків з викорис­
танням запропонованої теорії, не перевищує 11%.

Автором також проведено експерементальне дослідження ефектив­

ності використання накопичувачів-компенсаторів енергії безпосеред­
ньо в складі привода рукавичного автомата ПА-3.

В результаті дослідження одержано рівняння регресії, що доз­

воляє проаналізувати вплив основних параметрів рукавичного автома­

та на величину динамічних навантажень, що зумовлені інерційністю 

кареток: и 374^б2 i/j+9,394/¾- 79,919 C1 - 327,32 , (8)

де Fj - максимальна величина динамічних навантажень;
i/j - лінійна швидкість в"язальної каретки;

Ztfj - маса в"язальної каретки;

Cj - жорсткість пружного елементанакопичуЕача-компенсатора 
енергії (циліндричної пружини стиску).

Область дії рівняння регресії:

Vj = (0,6...1,0) м/с; ҐП-і = (12,5.,.19,0) кг; C1= (0...3000) Н/м.
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Як показав аналіз, найбільш ефективним для зниження динаміч­
них навантажень в рукавичному автоматі 1ІА-3 є використання в ролі 
пружних елементів накопичувача-комненсатора енергії цилінричної 

пружини стиску, жорсткість якої дорівнює 1093 Н/м.
Для перевірки працездатності і ефективності окремих технічних 

розробок автора розроблено відцентрову фрикційну муфту постійного 

момента і пристрій з накопичувачами-компенсаторами енергії.
Промислові випробування, проведені на DAT Чернівецького рука­

вично-трикотажного підприємства "Надія", показали високу працездат­
ність і ефективність цих розробок (продуктивність рукавичного авто­

мата ИА-0-33 підвищилась на 7,!¾, зменшилися шум та вібрація 

автомата). UHCI ЮШИ

1. Аналіз досліджень динамічних процесів, що виникають в 

в"язальних машинах та автоматах під час іх експлуатації, дозволяє 
зробити висновок про актуальність та необхідність проведення дос­
ліджень по зниженню динамічних навантажень в приводі рукавичного 

автомата, направленому на підвищення ефективності його роботи, що 
зумовило вибір теми даної дисертаційної роботи.

2. Розроблено методику розрахунку динамічних навантажень, що 

виникають в рукавичних автоматах типа ПА пДд час їх пуску. Як по­

казали розрахунки, максимальна величина динамічних навантажень 

(момент сил пружності) досягав 0,31 Нм. При цьому коефіцієнт пере­

вантаження ліній передач привода дорівнює 3,32.
3. Виконано аналіз впливу параметрів привода рукавичного авто­

мата на величину пускових динамічних навантажень. Встановлено, що

з метою зниження динамічних навантажень доцільно: зменшувати пус- 

новий момент електродвигуна; збільшувати момент інерції ведучої 

маси привода; зменшувати моменти інерції ведених мас привода; 
використовувати попереднє напруження пружних в"язів привода під 
час його иуска.

4. Виконано математичний експеримент, який дозволив одержати

рівняння регресії, що дозволяють оперативно знаходити максимальну

величину пускових̂ навантажень в приводі рукавичного автомата типа

ПА та виконувати аналіз впливу його параметрів на величину цих наван­
тажень.

и. Досліджено динамічні навантаження в рукавичному автоматі, 

що зумовлені зворотно- поступальним рухом в"лзальної та
проміжної кареток, та запропоновано напрямки їх зниження, основними 

з яких є: використання в складі привода накопичувачів-компенсаторів, 
енергії; відключення в"язально'і каретки від проміжної при проходжен­
ні нею криволінійних дільниць траєкторії руху.



О. !’озлоблено наукові осіїоии і інженерні методи проектування 
привидів рукавичних автоматів та пристроїв, що знижують динамічні 
навантаження: привод а попереднім нпиружешілм пружних в"лвів;' при­
вод з демпфіруючим пристроєм, що містить спіральну пружину; при­
вод а. відцентровою фрикційною муфтою ноотійнрго момента} Привод з 
маховиком та обгінною муфтою; привод а накопичувачами-компенсатора- 
ми енергії; привод а пристроєм, що автоматично вимикав та вмикає 

з"єднання в"лзальної каретки з проміжною.
7. Окремі принципово нові конструкції приводів рукавичних авто­

матів, що зумовлюють зниження динамічних навантажень, оформлені в 

вигляді валвок на патенти України:
- привод рукавичного автомата з пристроєм попереднього напру­

ження пружних в”язів (заявка # 9603ІІ43 від 2C.03.9G, *
патент ■ України № 20742 А);

- привод рукавичного автомата з накопичувачами-компенсаторами 
енергії (заявка M VG031I44 від 26.03.VG, патепт
України JP 20741 А ); *

- привод з маховиком та обгінною муфтою (заявка * 9G04I237 
від 03.04.96);

- привод а відцентровою фрикційною муфтою (заявка # 9G04I20G 
від 03.04.96, пвтент України * 20/43 А),

0. Розроблено стенд та проведено експериментальне дослідження 

впливу накопичувачів-компеноаторів енергії на динамічні навантажен­

ня в рукавичному автоматі, встановлено, що а метою максимального, 

зниження динамічниі навантажень, зумовлених інерційністк» в"язальної 

та проміжної кареток рукавичного автомата ПА-3, жорсткість пружини 

накоиичувача-компеисатора енергії повинна не перевищувати І900 іі/м.
9. Розроблено !виготовлено відцентрову фрикційну муфту постій­

ного момента (заявка M 96041200 від 03.04J96, 

патент України Я» .20743 А ) для зниження динамічних напружень' в 
приводі рукавичного, автомата. Промислові вйпробувания показали до­

цільність і ефективність, використання муфти в приводі рукавичних 
автоматів типа 11А.

10., Проведено промислові випробування модернізованого привода 
рукавичного автомата IU-O-33 (в складі привода включено накопичу- 

вачі-компенсатори енергії з циліндричними пружинами, розроблені 

автором - заявка № 9G03II44 від 26.03.96,, патент

України № 20741 А). Нинробування підтвердили ефективність роз­
робки: зменшився шум та вібрація автомата; підвищилася якість виро­
бів; продуктивність автомата збільшилася в середньому на 7,Ці.

IO
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Радайдя Джехад Салех Ахмед. Зниження динамічних навантажень 
в приводі рукавичного автомата.- Рукопиа.

Дисертація на здобуття наукового ступеня кандидата технічних 
наук за сиеціальністи OS.OJ.IO - машини легко! промисловості.- 
Державна академія легкої промисловості України, Київ,*1997.

Дисертацій присвячено питанням зниження динамічних навантажень, 
що виникають в рукавичних автоматах як під час Ix пуска, так і в 
період сталого руху. Приведено основні напрямки зниження динамічних 
навантажень в приводі рукавичного автомата типа ПА. D дисертації 
розроблено наукові основи і інженерні методи проектування приводів 
рукавичних автоматів та пристроїв, що знижують динамічні наванта­
ження. Запропоновано принципово нові конструкції приводів рукавич­
них автоматів та пристррів.. Основні технічні розробки перевірені, 
в промислових умовах для оцінки Ix працездатності Ta ефв|(хивності.

Ключові слова: рукавичний автомат, привод, в"язальна каретка, 
динамічні навантаження, динамічна модель, наколичувач-комценсатор 
енергії.
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Pn1IUifyia Джехад Салех Ахмед. Снижение динамических нагрузок 

в приводе перчаточного автомата. ~ Рукопись.
Диссертация Ka соискание ученой степени кандидата технических 

наук по специальности 05.OS.IO - машины легкой промышленности.- 
Государственная академпл легкой промышленности Украины, Киев, 1997.

Диссертация посвящена вопросам снижения динамических нагрузок, 
возникающих в' перчаточных автоматах как во время пуска’, так и. в 
период установившегося движения. Приведены основные направления 
снижения динамических нагрузок в приводе перчаточного автомата 
типа НА. Б диссертации разработаны научные основы и инженерные 
методы проектирования приводов перчаточных автоматов и устройств, 
снижающих динамические нагрузки. Предложены принципиально новые 
конструкции приводов перчаточных автоматов и устройств. Основные 
технические разработки проверены в производственных условиях для 
оценки их работоспособности и эффективности.

Ключевые слова: перчаточный автомат, привод, вязальная крретка, 
динамические нагруоки, динамическол модель, накопитель-компенсатор 
энергии.

Railaida JeliaJ Salcli Alniieil. Reducing Ilie dynamic; loads in Ilie drive o f  Uie glove 
apparatus. —  Manuscript.

Dissertation for the degree o f  Candidate o f  Tccliiiical Sciences in specialty 05.05.10 —  
liglit industry machines. —  The State Acadeiny o f  Light Industry o f  Ukraine, Kiev,
1997.

The dissertation is devoted to  the matters o f  reducing the dynamic loads arising in the 
glove apparatuses both during the starting and in the period o f  steady movement. The 
basic directions for reducing the dynamic loads in the drive o f  the glove apparatus o f 
PA type are given. The scientific fundamentals and engineering techniques for 
designing the drives o f  glove apparatuses and devices reducing the dynamic Ipads have 
been worked ou t in the dissertation. The radically new designs o f  the drives o f  glove 
apparatuses and devices have been proposed. The main technical engineering 
developments liave been tested under production conditions for estimation o f  their 
serviceability and efficiency.

Keywords: glove apparatus, drive, knitting carriage, dynamic loads, dynamic model, 
power storage/com pensator.
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