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КІНЕМАТИЧНИЙ АНАЛІЗ ШВЕЙНОГО АПАРАТУ  

КУЛАЧКОВО-КУЛІСНОГО ТИПУ ДРОТОШВЕЙНОЇ МАШИНИ 
 

Стаття присвячена кінематичному дослідженню швейного апарату кулачково-кулісного 
типу дротошвейної машини. Розроблено графоаналітичний метод кінематичного аналізу з 
використанням функції Хевісайда, що дозволяє використовувати його при динамічних дослі-
дженнях. Представлено графіки кінематичних залежностей виконавчих механізмів швейного 
апарату кулачково-кулісного типу, які дають можливість візуальної оцінки та аналізу роботи 
машини. 
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матичних параметрів, аналог швидкості, швейний апарат (ША). 

 
Постановка проблеми 
Вузьким місцем в сучасній поліграфіч-

ній галузі досі залишається брошурувально-
палітурна ділянка. Сучасне палітурно-
брошурувальне обладнання повинно відпові-
дати сучасним вимогам ринку: бути високош-
видкісним, точним, економічним (мати меншу 
металомісткість, використовувати менше еле-
ктроенергії, тощо). Підвищення швидкості та 
зменшення маси обладнання вимагають вра-
хування динамічних явищ, що виникають при 
його роботі. Проблема заключається в тому, 
що необхідної спеціальної літератури по ди-
намічним розрахункам та проектуванню полі-
графічних машин досить мало, а та що є, не 
повністю відповідає сучасним вимогам до 
проектування поліграфічного обладнання. 
Невід’ємною частиною динамічних розрахун-
ків механізмів поліграфічних машин є їх кі-
нематичний аналіз. 

Серед механізмів швейних апаратів, що 
застосовуються для скобоформування та ско-
бопроштовхування, особливе місце займають 
механізми кулачково-кулісного типу, які за-
безпечують періодичний поворот вихідної 
ланки з умовою вистою вихідної ланки без 
розриву кінематичного ланцюга. 

Отже, кінематичний та динамічний роз-
рахунок механізму швейного апарату дрото-
швейної машини є задачею актуальною. 

Аналіз останніх досліджень 
Питанням кінематичного та динамічно-

го дослідження поліграфічних машин присвя-

чено ряд робіт [1-6]. В них висвітлено питан-
ня синтезу та результати аналітичних і експе-
риментальних досліджень циклових механіз-
мів друкарських та палітурно-
брошурувальних машин. В роботах [3-4] роз-
глянуто кінематичне та динамічне досліджен-
ня швейного апарату важільного типу. Пред-
ставлено залежності для визначення швидкос-
тей виконавчих органів вказаного швейного 
апарату, розроблено математичну модель для 
динамічного дослідження. 

Разом з тим, майже не приділяється ува-
га кулачково-кулісним механізмам, які, як 
показала практика використання дротошвей-
них машин, є більш простими та надійними. 

За результатами проведеного аналізу 
було поставлено задачі, що потребують вирі-
шення: 

– вивчення кінематичної схеми швейного 
апарату ДШМ; 

– визначення основних параметрів кулач-
ково-кулісного механізму ША ДШМ; 

– кінематичний аналіз ША кулачково-
кулісного типу ДШМ. 

Метою даної роботи є розвиток графо-
аналітичних методів кінематичного аналізу, а 
також визначення залежностей між кінемати-
чними параметрами кулачково-кулісного ме-
ханізму. 

Виклад основного матеріалу 
На сьогоднішній день існують дротош-

вейні машини з швейними апаратами декіль-
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кох типів: важільного, кулачково-кулісного, 
зубчастого. 

Швейні апарати кулачково-кулісного 
типу широко розповсюджені і використову-
ються на різних дротошвейних машинах як 
вітчизняного так і закордонного виробництва. 
Зокрема, така конструкція ША використову-
ється на дротошвейній машині 4БПШ-30, що 
випускається Київським заводом поліграфіч-
них машин. 

Привод найбільш відповідальних еле-
ментів швейного апарату машини 4БПШ-30 – 
скобоформувача та скобопроштовхувача здій-
снюється кулачково-кулісним механізмом. 
Кінематична схема даного ША представлена 
на рис. 1 [7–8]. Скобоформувач 1 (рис. 1) ру-
хається поступально від кулачка 2 за допомо-
гою двох роликів 3 та 4, що закріплені зверху 
і знизу: ролик 3 опускає планку, ролик 4 – пі-
днімає її. Скобопроштовхувач 5 приводиться 
в дію кривошипом 6 на головному валу, ролик 
якого входить у фігурний шліц 7. Для змен-
шення швидкості руху скобопроштовхувача в 
кінці проштовхування скоби, частина шліца 7 
виконана криволінійною. 

 

 
Рис. 1. Схема приводу скобопроштовхувача 

 
Виходячи з циклограми роботи механі-

зму можна виділити наступні фази роботи 
приводу скобоформувача: 

1) опускання скобоформувача від свого 
верхнього положення. В цей момент прохо-
дить формування скоби і переміщення скоби 
до стопи (𝜑в); 

2) вистій скобоформувача у своєму ниж-
ньому положенні при проштовхуванні скоби в 
стопу (𝜑дв); 

3) повернення скобоформувача у вихідне 
положення (𝜑п); 

4) вистій скобоформувача у верхньому по-
ложенні для подачі дроту в швейний апарат 
(𝜑бв). 

Фазові кути вибираються в залежності 
від циклограми роботи машини і узгоджують-

ся з рухами інших механізмів машини (пода-
вач дроту, скобопроштовхувач, згиначів ні-
жок, тощо). 

Прискорення, швидкість і переміщення 
скобоформувача на ділянках 𝜑дв та 𝜑бв дорів-
нює нулю, що відповідає циклограмі роботи. 

На ділянках 𝜑в та 𝜑п, як правило, зада-
ють необхідний закон руху, тобто обирають 
закон зміни прискорення веденої ланки (ско-
боформувача) на даних фазах. Такими зако-
нами можуть бути: синусоїдальний; косинусо-
їдальний; поліноміальний; полідинамічний; 
лінійно-спадаючий, тощо. 

Для дослідження та якісної оцінки зако-
нів періодичного руху використовуємо пози-
ційні інваріанти [6]: позиційна інваріанта пе-
реміщення вхідної ланки 𝑆; позиційна інварі-
анта швидкості 𝑣; позиційна інваріанта прис-
корення 𝑤. 
𝑆 = 𝑎𝑘 ∙ [𝑆]; 𝑣 = 𝑏𝑘 ∙ (𝑆 𝑇⁄ ); 𝑤 = 𝑐𝑘 ∙ (𝑆 𝑇2⁄ ), 

де 𝑆  – максимальне переміщення скобофор-
мувача; 𝑇 – період опускання або піднімання 
скобоформувача; 𝑎𝑘, 𝑏𝑘, 𝑐𝑘 – відповідні інва-
ріанти. 

Розглянемо кінематичні залежності ру-
ху скобоформувача для різних законів періо-
дичного руху: 

синусоїдальний 
𝑎𝑘 = 𝑘 − 1

2∙𝜋
sin (2 ∙ 𝜋 ∙ 𝑘); 

𝑏𝑘 = 1 − cos (2 ∙ 𝜋 ∙ 𝑘); 
𝑐𝑘 = 2 ∙ 𝜋 ∙ sin (2 ∙ 𝜋 ∙ 𝑘). 
косинусоїдальний 
𝑎𝑘 = 0,5 ∙ (1 − cos(𝜋 ∙ 𝑘)); 
𝑏𝑘 = 0,5 − 𝜋 ∙ sin(𝜋 ∙ 𝑘); 
𝑐𝑘 = 0,5 ∙ 𝜋2 ∙ cos (𝜋 ∙ 𝑘). 
Дані залежності дозволяють досліджу-

вати кінематичні залежності приводу скобо-
формувача. Наприклад, для синусоїдального 
закону руху, графіки 𝑎𝑘, 𝑏𝑘, 𝑐𝑘  представлено 
на рис. 2. 

 

 
Рис. 2. Графіки інваріантів 𝒂𝒌, 𝒃𝒌, 𝒄𝒌   

для синусоїдального закону руху 
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Розглянемо привод проштовхувача, що 
складається з кулісного механізму представ-
леного на рис. 3. 

Для дослідження даного механізму бу-
дуємо заміняючу схему (рис. 3), де виконуємо 
заміну вищих кінематичних пар на нижчі та 
отримуємо заміняючий механізм другого кла-
су з криволінійною направляючою для повзу-
на 2. При цьому ступінь вільності обох меха-
нізмів дорівнює 1. 

 

 
𝑊 = 3 ∙ 2 − 2 ∙ 2 − 1 = 1 𝑊 = 3 ∙ 3 − 2 ∙ 4 = 1 

Рис. 3. а) кінематична схема приводу  
скобопроштовхувача; б) розрахункова схема 

приводу скобопроштовхувача 
 

Вихідними даними для дослідження ме-
ханізму є довжина кривошипу 𝑙, кут «розма-
ху» криволінійної частини направляючої пов-
зуна 𝛼, а також маси та моменти інерції ланок. 

Даний механізм являє собою частинний 
випадок синусного механізму із криволіній-
ною ділянкою траєкторії руху каменю 2. Тому 
доцільно розглянути його поділивши траєкто-
рію руху на окремі ділянки. 

Для визначення швидкостей на даних 
ділянках побудуємо плани аналогів швидкос-
тей та визначимо дійсні швидкості необхідних 
точок і ланок. 

Для побудови плану швидкостей вико-
ристовуємо схему представлену на рис. 4 та 
записуємо систему рівнянь для визначення 
швидкостей у векторній формі: 

�
�̅�𝐵3 = �̅�𝐵2𝐴 + �̅�𝐵3𝐵2

�̅�𝐵3 = �̅�𝐶
, 

де �̅�𝐵2𝐴 – швидкість точки B2 відносно точки 
A; �̅�𝐵3𝐵2 – швидкість точки B3 відносно точки 
B2; �̅�𝐶 – швидкість точки С. 

 

 
Рис. 4. Схема визначення швидкостей 

Досліджуємо рух на кожній ділянці. 
Ділянка 1. Перша ділянка (рис. 5) харак-

теризується рухом кривошипа від початково-
го (верхнього) свого положення на кут від 0 
до 𝛼

2
. При цьому ланка 1 здійснює оберталь-

ний рух, ланка 2 рухається вздовж криволі-
нійної траєкторії, що описується дугою радіу-
са 𝑙, а ланка 3 рухається поступально по осі 
ординат (рис. 5). 

 

 
Рис. 5. Розрахункова схема та план аналогів 

швидкостей для розрахункової ділянки 1 
 

Від полюса 𝑝 відкладаємо промінь пер-
пендикулярно до положення кривошипу, до-
вжиною 𝑙, що відповідає �̅�𝐵2𝐴. Отримуємо то-
чку 𝑏2. З точки 𝑏2 проводимо промінь що є 
дотичним до криволінійної поверхні направ-
ляючої, що відповідає �̅�𝐵3𝐵2. З полюса 𝑝 відк-
ладаємо вертикальний промінь, що відповідає 
�̅�𝐶. Перетин двох останніх променів дає точку 
𝑐 та 𝑏3. 

З отриманого трикутника знайдемо ана-
логи швидкостей: 

𝑏3𝑏2 = 𝑙 – аналог відносної швидкості 
точки B3 відносно точки B2; 

𝑝𝑏3 = 𝑝𝑐 = 2 ∙ 𝑙 ∙ 𝑠𝑖𝑛𝜑 – аналог лінійної 
швидкості точок B3 та С. 

Дійсні швидкості відповідних точок та 
ланок визначаємо помноживши отримані ана-
логи швидкостей на кутову швидкість ланки 1: 

𝑣2 = 𝑏3𝑏2 ∙ �̇� = 𝑙 ∙ �̇�; 
𝑣3 = 𝑝𝑏3 ∙ �̇� = 𝑝𝑐 ∙ �̇� = 2 ∙ 𝑙 ∙ 𝑠𝑖𝑛𝜑 ∙ �̇�; 
𝑤2 = 𝑏3𝑏2

𝑙
∙ �̇� = �̇�. 

де �̇� – кутова швидкість кривошипа 1. 
Аналогічно визначаємо швидкості і на 

інших ділянках. 
Ділянка 2. Друга ділянка (рис. 6) харак-

теризується рухом кривошипа від кута 𝛼
2
 до 

900. На даній ділянці механізм працює як 
звичайний синусний механізм. Побудувавши 
аналогічно першій ділянці план аналогів шви-
дкостей, визначаємо: 
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𝑏3𝑏2 = 𝑙 ∙ 𝑐𝑜𝑠𝜑 – аналог відносної шви-
дкості точки B3 відносно точки B2; 

𝑝𝑏3 = 𝑝𝑐 = 𝑙 ∙ 𝑠𝑖𝑛𝜑 – аналог лінійної 
швидкості точок B3 та С. 

 

 
Рис. 6. Розрахункова схема та план аналогів 

швидкостей для розрахункової ділянки 2 
 

Дійсні швидкості відповідних точок та 
ланок визначаємо помноживши отримані ана-
логи швидкостей на кутову швидкість ланки 1: 

𝑣2 = 𝑏3𝑏2 ∙ �̇� = 𝑙 ∙ 𝑐𝑜𝑠𝜑 ∙ �̇�; 
𝑣3 = 𝑝𝑏3 ∙ �̇� = 𝑝𝑐 ∙ �̇� = 𝑙 ∙ 𝑠𝑖𝑛𝜑 ∙ �̇�; 
𝑤2 = 𝑏3𝑏2

𝑙
∙ �̇� = 𝑐𝑜𝑠𝜑 ∙ �̇�. 

Ділянка 3. Дана ділянка (рис. 7) харак-
теризується рухом кривошипа від кута 900 до 
кута 1800 − 𝛼

2
. На даній ділянці механізм та-

кож працює як звичайний синусний механізм, 
тому побудувавши план аналогів швидкостей 
визначаємо: 

𝑏3𝑏2 = 𝑙 ∙ sin(𝜑 − 900) = −𝑙 ∙ 𝑐𝑜𝑠𝜑 – 
аналог відносної швидкості точки B3 відносно 
точки B2; 

𝑝𝑏3 = 𝑝𝑐 = 𝑙 ∙ cos (𝜑 − 900) = 𝑙 ∙ 𝑠𝑖𝑛𝜑 – 
аналог лінійної швидкості точок B3 та С. 

 

 
Рис. 7. Розрахункова схема та план аналогів 

швидкостей для розрахункової ділянки 3 
 

Дійсні швидкості відповідних точок та 
ланок визначаємо помноживши отримані ана-
логи швидкостей на кутову швидкість ланки 1: 

𝑣2 = 𝑏3𝑏2 ∙ �̇� = −𝑙 ∙ 𝑐𝑜𝑠𝜑 ∙ �̇�; 
𝑣3 = 𝑝𝑏3 ∙ �̇� = 𝑝𝑐 ∙ �̇� = 𝑙 ∙ 𝑠𝑖𝑛𝜑 ∙ �̇�; 
𝑤2 = 𝑏3𝑏2

𝑙
∙ �̇� = −𝑐𝑜𝑠𝜑 ∙ �̇�. 

Ділянка 4. На даній ділянці (рис. 8) кри-
вошип рухається від кута 1800 − 𝛼

2
 до кута 

1800 + 𝛼
2
. При цьому повзун 2 рухається по 

дузі радіуса 𝑙, спостерігається заданий вистій 
ланки 3. 

Побудувавши план аналогів швидкос-
тей визначаємо: 

𝑏3𝑏2 = 𝑙 – аналог відносної швидкості 
точки B3 відносно точки B2; 

𝑝𝑏3 = 𝑝𝑐 = 0 – аналог лінійної швидко-
сті точок B3 та С. 

 

 
Рис. 8. Розрахункова схема та план аналогів 

швидкостей для розрахункової ділянки 4 
 

Дійсні швидкості відповідних точок та 
ланок визначаємо помноживши отримані ана-
логи швидкостей на кутову швидкість лан-
ки 1: 

𝑣2 = 𝑏3𝑏2 ∙ �̇� = 𝑙 ∙ �̇�; 
𝑣3 = 𝑝𝑏3 ∙ �̇� = 𝑝𝑐 ∙ �̇� = 0; 
𝑤2 = 𝑏3𝑏2

𝑙
∙ �̇� = �̇�. 

Ділянка 5. Дана ділянка (рис. 9) відпові-
дає зворотному руху ланки 3, коли кривошип 
1 рухається від кута 1800 + 𝛼

2
 до кута 2700. 

На даній ділянці механізм працює як звичай-
ний синусний механізм, тому побудувавши 
план аналогів швидкостей визначаємо: 

𝑏3𝑏2 = 𝑙 ∙ cos(𝜑 − 1800) = −𝑙 ∙ cos𝜑  – 
аналог відносної швидкості точки B3 відносно 
точки B2; 

𝑝𝑏3 = 𝑝𝑐 = 𝑙 ∙ sin(𝜑 − 1800) = −𝑙 ∙ sin𝜑 – 
аналог лінійної швидкості точок B3  
та С. 

 

 
Рис. 9. Розрахункова схема та план аналогів 

швидкостей для розрахункової ділянки 5 
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Дійсні швидкості відповідних точок та 
ланок визначаємо помноживши отримані ана-
логи швидкостей на кутову швидкість лан-
ки 1: 

 

𝑣2 = 𝑏3𝑏2 ∙ �̇� = −𝑙 ∙ cos𝜑 ∙ �̇�; 
𝑣3 = 𝑝𝑏3 ∙ �̇� = 𝑝𝑐 ∙ �̇� = −𝑙 ∙ sin𝜑 ∙ �̇�; 
𝑤2 = 𝑏3𝑏2

𝑙
∙ �̇� = 𝑐𝑜𝑠𝜑 ∙ �̇�. 

 

Ділянка 6. Дана ділянка (рис. 10) відпо-
відає зворотному руху ланки 3, коли криво-
шип 1 рухається від кута 2700 до кута 3600 −
𝛼
2
. На даній ділянці механізм працює як зви-

чайний синусний механізм, тому побудував-
ши план аналогів швидкостей визначаємо: 

𝑏3𝑏2 = 𝑙 ∙ sin(𝜑 − 2700) = 𝑙 ∙ 𝑐𝑜𝑠𝜑  – ана-
лог відносної швидкості точки B3 відносно 
точки B2; 

𝑝𝑏3 = 𝑝𝑐 = 𝑙 ∙ cos(𝜑 − 2700) = −𝑙 ∙ 𝑠𝑖𝑛𝜑 – 
аналог лінійної швидкості точок B3  
та С.  

Дійсні швидкості відповідних точок та 
ланок визначаємо помноживши отримані ана-
логи швидкостей на кутову швидкість лан-
ки 1: 

 
𝑣2 = 𝑏3𝑏2 ∙ �̇� = 𝑙 ∙ 𝑐𝑜𝑠𝜑 ∙ �̇�; 
𝑣3 = 𝑝𝑏3 ∙ �̇� = 𝑝𝑐 ∙ �̇� = −𝑙 ∙ 𝑠𝑖𝑛𝜑 ∙ �̇�; 
𝑤2 = 𝑏3𝑏2

𝑙
∙ �̇� = 𝑐𝑜𝑠𝜑 ∙ �̇�. 

 

 
 

Рис. 10. Розрахункова схема та план  
швидкостей для розрахункової  

ділянки 6 
 

Ділянка 7. Дана ділянка (рис. 11) харак-
теризується поверненням кривошипа у вихід-
не положення, коли він рухається від кута 
 3600 − 𝛼

2
 до кута  3600. На даній ділянці ана-

логи швидкостей визначаються за формулами: 
𝑏3𝑏2 = 𝑙 – аналог відносної швидкості 

точки B3 відносно точки B2; 
𝑝𝑏3 = 𝑝𝑐 = 2 ∙ 𝑙 ∙ 𝑠𝑖𝑛(3600 − 𝜑) = 

= −2 ∙ 𝑙 ∙ 𝑠𝑖𝑛𝜑 – аналог лінійної швидкості 
точок B3 та С. 

 
Рис. 11. Розрахункова схема та план аналогів 

швидкостей для розрахункової ділянки 7 
 

Дійсні швидкості відповідних точок та 
ланок визначаємо помноживши отримані ана-
логи швидкостей на кутову швидкість лан-
ки 1: 

 

𝑣2 = 𝑏3𝑏2 ∙ �̇� = 𝑙 ∙ �̇�; 
𝑣3 = 𝑝𝑏3 ∙ �̇� = 𝑝𝑐 ∙ �̇� = −2 ∙ 𝑙 ∙ 𝑠𝑖𝑛𝜑 ∙ �̇�; 
𝑤2 = 𝑏3𝑏2

𝑙
∙ �̇� = �̇�. 

 

Для визначення швидкостей 𝑣2, 𝑣3 на 
повному циклі роботи скобопроштовхувача 
запишемо рівняння, використовуючи функцію 
Хевісайда: 

 

𝑣2 = 𝑙 ∙ �̇� ∙ 𝐻(𝜑 − 0) − 𝑙 ∙ �̇� ∙ 𝐻 �𝜑 − 𝛼
2
� + 𝑙 ∙

𝑐𝑜𝑠𝜑 ∙ �̇� ∙ 𝐻 �𝜑 − 𝛼
2
� − 𝑙 ∙ 𝑐𝑜𝑠𝜑 ∙ �̇� ∙

𝐻 �𝜑 − 𝜋
2
� − 𝑙 ∙ 𝑐𝑜𝑠𝜑 ∙ �̇� ∙ 𝐻 �𝜑 − 𝜋

2
� + 𝑙 ∙

𝑐𝑜𝑠𝜑 ∙ �̇� ∙ 𝐻 �𝜑 − �𝜋 − 𝛼
2
�� + 𝑙 ∙ �̇� ∙

𝐻 �𝜑 − �𝜋 − 𝛼
2
�� − 𝑙 ∙ �̇� ∙ 𝐻 �𝜑 −

�𝜋 + 𝛼
2
�� − 𝑙 ∙ 𝑐𝑜𝑠𝜑 ∙ �̇� ∙ 𝐻 �𝜑 − �𝜋 + 𝛼

2
�� +

𝑙 ∙ 𝑐𝑜𝑠𝜑 ∙ �̇� ∙ 𝐻 �𝜑 − 4∙𝜋
3
� + 𝑙 ∙ 𝑐𝑜𝑠𝜑 ∙ �̇� ∙

𝐻 �𝜑 − 4∙𝜋
3
� − 𝑙 ∙ 𝑐𝑜𝑠𝜑 ∙ �̇� ∙ 𝐻 �𝜑 −

�2 ∙ 𝜋 − 𝛼
2
�� + 𝑙 ∙ �̇� ∙ 𝐻 �𝜑 − �2 ∙ 𝜋 − 𝛼

2
�� −

𝑙 ∙ �̇� ∙ 𝐻(𝜑 − 2 ∙ 𝜋); 
𝑣3 = 2 ∙ 𝑙 ∙ �̇� ∙ 𝑠𝑖𝑛𝜑 ∙ 𝐻(𝜑 − 0) − 2 ∙ 𝑙 ∙ �̇� ∙

𝑠𝑖𝑛𝜑 ∙ 𝐻 �𝜑 − 𝛼
2
�+ 𝑙 ∙ �̇� ∙ 𝑠𝑖𝑛𝜑 ∙ 𝐻 �𝜑 − 𝛼

2
� −

𝑙 ∙ �̇� ∙ 𝑠𝑖𝑛𝜑 ∙ 𝐻 �𝜑 − �𝜋 − 𝛼
2
�� − 𝑙 ∙ �̇� ∙ 𝑠𝑖𝑛𝜑 ∙

𝐻 �𝜑 − �𝜋 + 𝛼
2
�� + 𝑙 ∙ �̇� ∙ 𝑠𝑖𝑛𝜑 ∙

𝐻 �𝜑 − �2 ∙ 𝜋 − 𝛼
2
�� − 2 ∙ 𝑙 ∙ �̇� ∙ 𝑠𝑖𝑛𝜑 ∙

𝐻 �𝜑 − �2 ∙ 𝜋 − 𝛼
2
�� + 2 ∙ 𝑙 ∙ �̇� ∙ 𝑠𝑖𝑛𝜑 ∙

𝐻(𝜑 − 2 ∙ 𝜋). 
 

При заданих початкових параметрах, 
використовуючи програму Mathcad, будуємо 
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графік швидкості скобопроштовхувача 𝑣3  
(рис. 12). 

 
Рис. 12. Графік швидкості  
скобопроштовхувача  𝒗𝟑 

 
Висновок 
Розроблено графоаналітичний метод кі-

нематичного дослідження кулачково-кулісних 
механізмів з використанням функції Хевісай-
да. Проведено кінематичне дослідження 
швейного апарату кулачково-кулісного типу 
та визначено швидкості основних його елеме-
нтів. Отримано графіки кінематичних залеж-
ностей, які показують стрибкоподібну зміну 
швидкостей виконавчих механізмів швейного 
апарату. Наведені результати можуть бути 
використані при динамічних дослідженнях 
швейних апаратів кулачково-кулісного типу. 
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KINEMATIC ANALYSIS OF THE CAM-TYPE SEWING MECHANISM  

OF WIRE CUTTING MACHINE 
 

The article is devoted to the kinematic study sewing of a cam type mechanism of a wire-cutting 
machine. The graph-analytical method of kinematic analysis of this mechanism using the Hevizide 
function is developed, which allows it to be used in a dynamic study. The graphs of the kinematic de-
pendencies of the working mechanisms of the sewing machine of the cam type are obtained, which 
provide an opportunity for visual assessment and analysis of these dependencies. 

Keywords: kinematic research, cam-type mechanism, invariants of kinematic parameters, speed 
analogue, sewing mechanism (SM). 
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