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六 连 杆 打 纬 机 构 运 动 学 分析

高 卫 东

本文用复数矢量解析法对 G N 7 21 挠性剑杆织机的六连杆打纬机构进行精 确 的

运动 分析
,

作 出 了箱座脚的运动线 图
。

并与 15 l l M 型织机的四连杆打纬机 构相 比

较
,

六 连杆打纬机构可 以 允许引纬 器有较 多的时间通过校 口
。

因此
,

在老机改造和

新机设计时都可采用六 连杆打纬机构
。

六连杆打纬机构已户泛地应用在新型织机上
,

以适应不同引纬方式的要求
。

例如
,

意大

利索密特挠性剑杆织机和中国纺织机械厂最新定型并已投入批量生产的 G N 7 21 型挠性 剑 杆

织机都采用了六连杆打纬机构
。

它能使引纬器在梭口里进行往复运动的时间增加
,

即拓座在

后方的运动更为缓慢
。

它比共扼凸轮打纬机构的结构简单
,

运动副都是低副
,

便于加工制造
。

然而
,

对六连杆打纬机构的运动分析资料甚少
,

本文以复数矢量解析法对该机构进行精确分

析
,

并与四连杆打纬机构对比
,

以

供新机设计和老机改造时作参考
。

一
、

机 构 简 介

G N 72 1型挠性剑杆织机 的 六

连杆打纬机构如图 1所示
。

当曲柄

1 回转时
,

连杆 2 驱 动 摇 杆 3 摆

动
,

再经连杆 4 使箱座脚 5 以摇轴

为中心前后摆动
,

完成打纬运动
。

该打纬机构可以看成是由两个

四连杆机构 A B C D 和 C D E F 串联

而成
。

曲轴的回转运动经曲柄摇杆

机构 A B C D 转变成 C D 的摆动
,

又

通过双摇杆机构 C D E F 传动 箱 座

脚往复摆动
,

使钢箱打纬
。

图 1 六连杆打纬机构
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二
、

运 劝 分 析

六连杆打纬机构的机构商图如图 2所示
。

以摇轴中心 F为坐标原点
, x

方向 (水平方向 )

为实轴
, y 方向为虚轴

,

建立如图所示的直角坐标系
,

并标出各杆件的矢量方向和位置转角
。
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图 2 六连杆打纬机构矢量多边形

(一 ) 首先求解曲柄摇杆机构中 C D 杆的角位移
、

角速度和角加速度

根据图 2 中矢量封闭多边形写出矢量方程式
:
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式中的士号按机构运动的连续性确定
。

我们对打纬机构的运动学分析
,

旨在确定茹座脚的运动性质
,

连杆的运动参数不需求出
,

所以将 ( 3 )对时间 t 求导数一次得
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,
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将式 ( 3) 对时间 t求导二次
,

并且设曲轴匀速回转
,
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整理得摇杆 C D 的角加速度计算公式
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(二 ) 在双摇杆机构 D C E F 巾求箱座脚 E F
:

的角位移
、

角速度和角加速度

根据图 2 的矢量封闭多边形写出矢量方程式
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解此三角方程
,

同理可得拓座角位移的计算公式
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式中士号同样根据机构运动的连续性确定
。

将式 ( 1 0) 对时间 t 求导一次
,

并注意到 0, : 二 0 ,

同理可得箱座脚角速度计算公式
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将式 ( 10) 对时间 t 求导二次
,

并注意 叭
尹二 o ,

队
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同理可得箱座脚角加速度的计 算
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(三 ) 求作箱座脚的运动线图

已知 G N 72 1型挠性剑杆织机六连杆打纬机构 的 有 关 尺 寸
:

1, = 55 m m ,
1: = 1 25 m m

,

13 = 2 0 3 m m ,
l。 二 2 5 1

.

l s m m ,
15 = 5 0 0m m ,

l。 = 3 7 4 m m ,
17 = 5 1 8

.

8 7 m m ; O; = 2 0 9
。

3 2
“ ,

0 7 = 1 9 5
.

0 8
” 。

将主轴一回转分为 24 等份
,

每等份 1 5
“ ,

根据所导出的公式求 e , 的各对应值 0。
、

氏
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表一 G N 7 21 织机箱座脚 角位移
、

角速度
、

角加速度
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时
,

拓座到达其最前位置
,

即前死心
,

作图时定 曲柄转角在该位置为零度
。

运动线图如图 3 所示
。

由图上可以看到该机构在曲柄一回转中运动的主要持 征
: ( l) 箱座总

摆动角 15
。

92
。 。

拓座从前死心摆动到后死心占主轴转角 16 7
.

2 8
。 。

( 2) 角速度的两个峰值在

80
。

及 3 0 0
。

左右
,

引纬阶段拓座运动缓慢
,

引纬时间角大
。

( 3 ) 加速度变化较为缓和
,
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图 3 箱座脚运动 曲线
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峰值在最前位置
,

有利子惯性打纬
。

三
、

与四连杆打纬机构的 比较

为了进一步了解六连杆打纬机构的运动性质
,
假定把它移植到有梭织机上

,

以便与四连

杆打纬机构作比较
。

取 1 5l l M 型织扒的四连杆打纬机构作为比较对象
。

为了能说明 问 题
,

应在两者织口高度上钢箱动程 S 相等的情况下比较
:

为 此
,

把 G N 7 21 打纬机构的钢箱动程

扩大到 1 5 3
.

5 m m (该数值为 1 5 l l M 织机织口高度上的钢箱动程 )
,

曲柄 A B 的长度可用前面

的公式进行相应的换算
,

应由 55 m m 放大到 62 m m ,

再按这样尺寸的六连杆打纬机构计算并

作出织口高度上钢箱的线位移曲线
,

如图 4 实线所示
,

虚线为用解析法求作的四连杆打纬机

构织口高度上钢拓的线位移曲线
。

、

占 (跳川

厂厂厂
一

/// b 百百

图 4 茄 座位移 曲线的讨比

在图 4 的线位移曲线上作平行于 0 1轴的 S w [` l 直线
,
S w 的数值为允许梭子进出梭口时

,

织口高度上钢箱到其最前位置的距离
,

即 S> S w 梭子可以安全地进出梭口
。

该直线分 别 截

两条曲线于
a
a, 和 b b,

,

可以看出
a a, 为六连杆打纬机构允许梭子在梭口 中飞行 的时 间

,

约

占主轴转角 1 6 8
“
; b b’ 为四连杆打纬机构允许梭子在梭口 中飞行的时间

,

约占主轴转角 14 7
。 。

对比表明六连杆打纬机构可供引纬的时间角比四连杆打纬机构大 2 1
。 ,

对梭子飞行是有利的
。

若要求箱座在其后死心附近运动更慢些
,

以便梭子有更长的时间在梭口 中飞行
,

则可进

一步修改六连杆打纬机构的有关参数
,

使两套串联的四杆机构尽量同时接近于 各白的极限位

置
,

设计时可利用已导出的箱座脚运动的解析方程式
。

利用电子计算机精确求解是很方便的
。

综上所述
,

六连杆打纬机构拓座运动的平稳性较好
,

允许引纬器在梭口 中往返运动的时

间较长
,

在老机改造和新机设计时都可以采用
。
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