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У швейних машинах ланцюгового стібка механізм подачі голкової 
нитки є одним із основних функціональних вузлів, що визначає 
стабільність петлеутворення, натяг нитки та якість стібка [1, 2]. Закон 
подачі нитки має бути узгоджений із рухом голки, петельника та іншими 
робочими органами машини, оскільки його невідповідність 
технологічному процесу може спричиняти нестабільне утворення петлі-
напуску, підвищення натягу нитки або її обрив [1, 2]. 

Аналіз відомих конструкцій [3] показує, що механізми подачі 
голкової нитки відрізняються за структурою, кількістю ниткоподавачів, 
розташуванням нитконапрямників і можливістю регулювання параметрів 
подачі [4]. Перспективним напрямом є застосування механізмів із 
розгалуженими кінематичними ланцюгами, оскільки вони мають більшу 
кількість регульованих параметрів і дають змогу точніше формувати 
необхідний закон подачі нитки [1, 2]. 

Метою роботи є розроблення структури механізму подачі голкової 
нитки з розгалуженим кінематичним ланцюгом та кінематичним зв’язком 
із пристроєм лапки, а також аналітичне обґрунтування контурів подачі 
нитки для подальшого синтезу параметрів механізму. 

Під час розроблення структури механізму враховано, що 
функціональні характеристики механізму подачі нитки визначаються 
розташуванням нитконапрямників, довжиною ниткоподавача, його 
початковим положенням і характером взаємодії з іншими механізмами 
швейної машини. Динамічні характеристики, у свою чергу, залежать від 
вибраної структури, маси рухомих ланок, умов їх врівноваження та 
характеру зміни прискорень упродовж робочого циклу [2, 4]. 

Раціональна структура механізму подачі голкової нитки повинна 
забезпечувати наближений до симетричного закон руху для зменшення 
прискорень і сил інерції, мінімальну масу рухомих ланок, можливість 
регулювання положення ниткоподавачів і нитконапрямників, а також 
кінематичний зв’язок із пристроєм лапки. Останній є важливим для 
адаптивної зміни подачі нитки при зміні товщини матеріалу або інших 
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технологічних параметрів шиття, що важливо при виконанні 3D каркасних 
текстильних виробів для виготовлення преформ [5]. 

На основі зазначених вимог запропоновано два варіанти механізмів 
подачі нитки(рис. 1). Перший варіант М1 (рис. 1, а) передбачає 
використання однорідної системи нитконапрямників. Другий варіант М2 
(рис. 1, б) побудований на основі неоднорідної системи нитконапрямників 
і містить додаткові елементи (G2,3), що розширюють можливості 
формування закону подачі ниткиР(). Обидва варіанти мають 
кінематичний зв’язок ниткоподавачів із механізмом голки та зв’язок 
одного з нитконапрямників G1(m) із пристроєм лапки 7. 

 

 
а       б 

Рисунок 1 – Кінематична схема механізму подачі голкової нитки з кінематичним 
зв’язком із пристроєм лапки: а – механізм М1 з однорідною системою 

нитконапрямників; б – механізм М2 з неоднорідною системою нитконапрямників 

Суттєвою особливістю запропонованих структур є використання 
додаткового ниткоподавачаTu2(φ), закріпленого з можливістю 
регулювання положення на коромислі. Це дає змогу змінювати параметри 
подачі нитки без повної зміни структури механізму. У варіанті М2 
передбачено додаткові нитконапрямники, розташовані по обидва боки 
ниткоподавачаTu₁(φ). Таке компонування дозволяє впливати на закон 
подачі нитки в околиці крайнього нижнього положення голки, що є 
важливим для стабілізації петлі-напуску [1, 2]. 

Контури подачі нитки запропонованих механізмів утворені системою 
нитконапрямників Gᵢ та ниткоподавачів Tuᵢ(φ)(рис. 2). Вони містять змінні 
ділянки pᵢ₋ᵢ₊₁(φ) і постійні ділянки pᵢ₋ᵢ₊₁[1, 2]. 

У розрахунку контуру в межах утворення стібка положення 
нитконапрямника, кінематично пов’язаного з пристроєм лапки, 
приймається сталим, оскільки в цей період переміщення матеріалу не 
відбувається, а його товщина залишається незмінною. 
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Рисунок 2 – Розрахункові контури подачі нитки: а – механізм М1 з однорідною 
системою нитконапрямників; б – механізм М2 з неоднорідною системою 

нитконапрямників 

Аналіз контурів подачі показує, що для обох механізмів спільним є 
контур, утворений точками G₀–Tu₂(φ)–Gₘ. До моменту взаємодії ділянки 
Gₘ–Tu₁(φ) з додатковим нитконапрямником також спостерігається 
подібність ділянки Gₘ–Tu₁(φ)–G₂. Відмінність механізму М2 полягає у 
тому, що на певному інтервалі фазових кутів ділянка контуру може 
взаємодіяти з додатковим нитконапрямником G₃, унаслідок чого одна 
змінна ділянка поділяється на дві нові елементарні ділянки. 

Положення ниткоподавачаTu₁(φ₁), за якого ділянка контуру 
проходить через нитконапрямник G₃, визначається з рівняння прямої та 
умови належності точки цій прямій[1, 2].  

Функцію дійсної подачі нитки P(φ) доцільно подавати як суму подач 
двох контурів  та : 

 
Кожна з функцій  і  визначається як приріст відповідного 

контуру подачі відносно його початкової довжини: 
 

При цьому для контуру P1(φ) аналітичний вираз має кусковий 
характер, оскільки залежить від умови взаємодії нитки з додатковим 
нитконапрямникомG3. Якщо контакт із G₃ відсутній, довжина контуру 
визначається без поділу ділянки Gₘ–Tu₁(φ). Якщо контакт із G₃ наявний, 
зазначена ділянка розглядається як сума двох елементарних ділянок. Такий 
опис дозволяє врахувати зміну структури контуру подачі протягом 
робочого циклу механізму. 

Порівняння двох структур показує, що варіант М2 є дещо 
складнішим за конструкцією, однак має ширші функціональні можливості. 
Він поєднує переваги розгалуженого кінематичного ланцюга [3], 

регульованого положення ниткоподавача та додаткового впливу 
нитконапрямників на подачу нитки. З урахуванням результатів досліджень 
механізмів подачі нитки [1–3] структура М2 може бути прийнята як 
раціональна для подальшого синтезу та конструювання. 
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Запропонований підхід узгоджується з об’єктно-орієнтованим 
аналізом складних текстильних систем, за якого окремі механізми машини 
розглядаються як взаємопов’язані функціональні об’єкти [5]. У цьому 
випадку механізм подачі голкової нитки доцільно аналізувати у 
взаємозв’язку з механізмом голки, пристроєм лапки та технологічними 
параметрами шиття. 

Висновки 

Запропоновано структуру механізму подачі голкової нитки з 
розгалуженим кінематичним ланцюгом і зв’язком із пристроєм лапки. 
Показано, що додаткові ниткоподавачі та нитконапрямники дозволяють 
адаптувати закон подачі нитки до товщини матеріалу. Раціональною для 
подальшого синтезу є структура М2 з неоднорідною системою 
нитконапрямників, яка забезпечує додатковий вплив на подачу нитки в 
околиці крайнього нижнього положення голки та сприяє стабілізації петлі-
напуску. 
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