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Рассмотрим этап работы боевого механизма [1] модернизированного 

ковроткацкого станка, когда его боек продолжает свое движение без 

прокладчика утка (рис.1). 

 

Рис. 1. К Выводу уравнения (1) 

 

Уравнение движения бойка имеет вид: 

  2101 FFScxcxqm  
,        (1)  

где  2111 SSxS   

Или, учитывая обозначения: 

1pqm  , 2

1

1

k
p

c
 , 1

21
0 a

c

FF
S 




 
1

2

11

2

11 akxkx     (2) 

Известно решение уравнения (2) в форме [2]: 

tkBtkAax  111111 cossin   

tkkBtkkAx  1111111 sincos  
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Так как 111    tt xx  и 111    tt xx   , то при  
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  akaakBkA  11111111 cos1cossin   

kakkakkBkkA  111111111 sinsincos   

Или 

11sin k  11cos k  
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Зная постоянные А1 и B1, получаем закон движения бойка (3) и, 

дифференцируя его по времени t, скорость (4) и ускорение (5): 
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     1111111 cossin   tkkatkkaax       (4) 
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Определим  путь S2 и время движения 
2 , когда скорость бойка будет 

равна нулю. Для этого используем выражения (3), (4) и граничные условия 

на конце 2 участка. 

21211 SSx t    , 0211  tx  ,  
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На следующем этапе происходит возвращение бойка в исходное 

положение (рис.2). 

 

Рис. 2. К Выводу уравнения (8) 

 

Уравнение движения бойка для этого случая имеет вид: 

21022 FFScxcxm           (8) 

где 2120 SSxS   

или с учетом обозначений 2
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решение которого имеет вид: 

tkBtkAax 222222 cossin   

tkkBtkAx 222222 sincos   

Поскольку  21211212 SSxx tt     , 0211112    tt xx  , 
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то     21221222122 cossin SSakBkA  

     0sincos 2122221222   kkBkkA  

или     22121222122 cossin aSSkBkA    

     0sincos 2122221222   kkBkkA  

Полученные выражения представим в матричной форме 
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Откуда     2122212 sin   kaSSA  

    2122212 cos   kaSSB  

Зная постоянные А2 и В2 , получаем закон движения бойка(10), а затем 

скорость (11) и ускорение (12): 
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Подставляя граничные условия 02321 , Sxt    в выражение (10),имеем 

  3222120 cos kaSSaS   
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(13) 

При этом боек имеет скорость   32212321 sin  kSSaVt  

Используя граничные условия 421  t , 3212 SSSx   и 02 x  можно 

определить путь S3 бойка до остановки в крайнем положении, время 4 , 
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соответствующее этому перемещению и оценить значения   34   и  

 0213 SSSS  , характеризующие отклонение бойка от исходного 

положения перед зарядкой (рис.3) 

 

Рис. 3. Перемещение бойка на основных этапах работы  

боевого механизма 
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Выводы 

 Изучено движение элементов боевого механизма на различных 

этапах и выведены формулы для определения их кинематических 

характеристик. 
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