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Процес друкування у тамподрукарських машинах безпосередньо пов’язаний з 

механізмом подачі виробів у зону друкування. Механізм подачі повинен забезпечувати 
необхідну точність встановлення виробу відносно друкарського апарату, плавність 
періодичного руху, задане співвідношення відповідно до технологічного процесу 
періодів вистою та робочого ходу, а також їх точну фіксацію на поверхні транспортеру. 
Необхідно зазначити, що транспортер тамподрукарської машини використовується як 
опорна поверхня при друкуванні і переміщенні виробів різних габаритів, що ставить 
додаткові вимоги до наявності коливань та вібрацій у період вистою. Отже, вимоги 
високої точності позиціонування є визначальними. 

Метою роботи є проведення аналітичних досліджень кінематичних параметрів 
транспортувального пристрою періодичного руху із кулачковим механізмом приводу 
для подавання виробів у зону друкування тамподрукарської машини. 

Ланцюг конвеєра тамподрукарської машини переміщується на крок, що дорівнює 
довжині однієї ланки.  

Структурно-розрахункова схему транспортеру конвеєрного типу, складається із 
ведучої зірки, ланцюга, вантажонесучих пластин, які закріплені на ланцюгу та 
напрямних. 

Для забезпечення періодичного транспортування виробів у зону друкування 
доцільно використати в якості приводу кулачковий механізм періодичного повороту 
[1]. Це забезпечить оптимальні кінематичні та динамічні характеристики машини, 
дозволить використати будь-який закон періодичного руху та забезпечить задане 
співвідношення періодів руху та вистою. 

При розрахунках враховано структуру побудови транспортувального пристрою. 
Робота такого механізму пов’язана із взаємодією зірок та набігаючої і збігаючої гілок 
ланцюга (рис. 1). 

  
а) б) 

Рис. 1. Схеми для розрахунку кінематичних залежностей у набігаючій (а) та 
збігаючій (б) гілках ланцюга 
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Позиційні інваріанти руху визначаються із проекції контурів О1А2В2С (рис. 1 а) та 
О1А'2В'2С' (рис. 1. б) на горизонтальну вісь. 

Тоді позиційні інваріанти переміщення, швидкості та прискорення ланцюга 
набігаючої гілки визначаються відповідно: 

     kkikBin CCCOSS  111max_   

          
  

2

2

1
sin2

11

sin2cos
sin












k

kk
kkBin

k
kBin S

d
dV





  

     
  

    

  

    
  

2

2
2
3

2

2
3

22

2

2

2

1
sin211

sin2sin

1
sin211

sin2cos

1
sin211

coscos





















k

kk

k

kk

k

k
kkBinW














 










 
А позиційні інваріанти переміщення, швидкості та прискорення ланцюга 

збігаючої гілки визначаються відповідно: 
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За отриманими залежностями будуються графіки отриманих кінематичних 
залежностей переміщення, швидкості та прискорення ланцюга транспортеру. Для 
розрахунків за основу взято геометричні розміри тамподрукарської машини ТДМ-300. 
Графіки зміни дійсних значень переміщення, швидкості та прискорення представлено 
відповідно на рис. 2. 

 

а) б) в) 
Рис. 2. Графіки дійсних значень переміщення (а), швидкості (б) та прискорення 

(в) ланцюга з кулачковим механізмом приводу 
 

Проведені аналітичні дослідження показали, що кінематичні параметри для 
набігаючої та збігаючої гілок ланцюгового транспортеру протягом кінематичного 
циклу змінюються у зворотній послідовності. 
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