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OZET

TEK iPLIK iCIN UYGULANAN iPLIiK GERDIRiCILERIN ARASTIRILMASI

Giin gectikce gelisen teknolojinin etkisiyle, liretim yontemlerinin yenilenmesi, yeni
iriinlerin  ve yeni cihazlarin tasarlanmasi, kaliteyi artirabilmekte ve maliyeti

diistirebilmektedir.

Tekstil sanayinde iplik olusumu, ipligin sarilmasi ve acilmasi ile ilgili iiretim
islemlerindeki en Onemli teknolojik parametre iplik gerginliginin degeridir. Belli bobin
yogunlugunun korunmasi, iplik i¢inde uygun elyaf yerlesiminin saglanmasi gibi sartlarin
gerceklesebilmesi icin iplik iizerinde belli seviyede bir gerginlik olmasi istenmektedir. Iplik
gerdiricilerin dnemli dezavantajlarindan biri bu cihazlarin gerilim degerinin Slgiimiiniin ve

kontroliiniin gerceklestirememesidir.

Bu tezde, tek iplik i¢in kullanilan iplik gerdiriciler ve tasarimi yapilan yeni iplik
gerdirici cihaz incelenmistir. Ayrica cihazin laboratuar kosullarinda denenmesi sirasinda
kiyaslama amaciyla mevcut ve yeni tasarlanan cihazda farkh tiirlii ve numarali ipliklerle farkl
sarim hizlarinda denemeler gerceklestirilmistir. Denemeler sonucu yeni cihazin bobin, biikme,

katlama ve diger benzeri makinelerde uygulanabilir oldugu tespit edilmistir.

Anahtar Kelimeler: Iplik, Bobin, Iplik gerdirici, Gerilim, Gerilim Ayarlama
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SUMMARY

SEARCHING YARN TENSIONER FOR USING SINGLE YARN

Due to improving technology by the day, new productions and new devices

envisaging, can be raised quality and can be decreased cost.

In the textile industry, at production process like yarn formation, yarn wrapping and
yarn unrolling, the most important parameter is yarn tension. For eventuating some clauses
like protecting certain bobin density, supplying suitable fiber layout in the yarn, to be wanted
certain level tension at the yarn. At the present day, yarn tensioner’s disadvantage is tension

measuring and controling can’t be eventuated.

In this study, yarn tensioners for using single yarn and envisaged new tensioner device
is analysed. Also during device experiment in the lab, purpose compare at present and new
device , make experiment with different kind and number yarns and different wrapping
speeds. After experiments to be confirm that new device is suitable for bobin, twist and

folding like that machines.

Key Words : Yarn, Bobbin, Yarn tensioner, Tension, Tension Calibratio



1.GIRIS

Tekstil ve hazir giyim sektori, elyaf ve ipligi kullanim esyasina doniistiirecek stiregleri
kapsayan islemleri igerir. Bu tanima gore; sektor elyaf hazirlama, iplik, dokuma, 6rgii, boya,
baski, apre, kesim, dikim iiretim siireclerini kapsamaktadir. Elyaftan iplik ve mamul kumasa
kadar olan kisim tekstil, kumastan giyim esyasi elde edilene kadar olan siire¢ ise hazir giyim

sektoriiniin i¢inde degerlendirilmektedir (Ongiit, 2007:4).

Tekstil ve hazir giyim, sanayilesme siirecinin Onemli yapi tasin1 olusturan ve
gelismekte olan iilkelerin kalkinmasina ciddi katkilar saglayan emek yogun sektorlerin
basinda gelmektedir. Diinyada rekabetin en yogun yasandigi bu sektdrde, kotalarin
kalkmasiyla hem arz hem de talep yoniinde rekabet daha da keskin hale gelmistir. Bu
cergevede tekstil ve hazir giyimde markalasma biiylik 6nem arz etmeye baslamis, nitekim
sektoriin  giic kaybetmesi soncunda bazi iilkelerin markalasmaya yoneldikleri
goriilmustiir. Tiirkiye'nin 2023 yili i¢in koydugu 500 milyar dolarlik ihracat hedefine karsin,
tekstil sektorii de 2023 projeksiyonunu 20 milyar dolar ihracat olarak sekillendirmis durumda.
2023 stratejisi kapsaminda hazir giyim ihracatinin ise 60 milyar dolar seviyesine ¢ikarilmasi
hedefleniyor. Ayrica hazir giyimde 10 yil i¢inde 1.5 milyon kisilik istthdam yaratilmas1 da

planlaniyor.
Sektoriin Giiglii Taraflar

e Sektoriin, imalat sanayi liretiminde ve ihracatta itici giiclerden biri olmast,

e Tiirkiye'nin, Avrupa Birligi'nin (AB) Cin'den sonra ikinci biiylik tedarikg¢isi olmasi,
e Cografi konum nedeniyle ihra¢ pazarlarina yakinlik,

e Tiirkiye'nin iplikte kullanilan teknoloji agisindan ilk siralar1 paylagmasi,

e Kaliteli hammadde ve girdi,

e Dinamik ve geng niifus.



Sektoriin Zayif Taraflart

e Kiiresel rekabetin hizla artmasi,

Enerji fiyatlar1 ve is¢ilik maliyetinin rakiplere gore yiiksek olmasi,

AR-GE ve markalagsmada eksiklik,

Kay1t disiligin 6niine gegilememesi,

Doviz kurlarindaki dalgalanma.

Bugiin diinya ticaretinden yaklasik 400 milyar dolarlik bir pay alan; tliretim,
istthdam ve ihracattaki payr bakimindan hem gelismis hem de baz1 gelismekte olan
tilkelerde en 6nde gelen sektorlerden biri olan tekstil ve hazir giyim sektorii, lilkemiz
icin de biiyiilk 6nem tagiyor. 2010 yilinda kiiresel ekonomik kriz nedeniyle diisen
tilketim ve daralan piyasalara karsin, tekstil ve hazir giyim sektoriindeki olumsuzluk
beklenen olciide gergeklesmedi. I¢ pazarda cesitli kampanyalarla piyasa
canlandirilirken, ihracatta Uzakdogu'nun biraktigi bosluklar dolduruldu, alternatif

pazar yaratma ¢abalar1 hizlandu.

Tiirkiye’nin tekstil ihracati 2010 Ocak-Temmuz doneminde 2009 es
donemine kiyasla %22,3 artigla 3,7 milyar dolara ulasmustir.(ITKIiB Sekreterligi
2010)

Tekstil sanayinde iplik olusumu, ipligin sarilmasi ve agilmas ile ilgili tiretim
islemlerindeki en 6nemli teknolojik parametre iplik gerginliginin degeridir. Iplik ile
caligilan biitiin yerlerde, hareket eden iplik ile hava arasindaki ve iplik ile iplik
yonlendirici elemanlar arasindaki siirtinme nedeniyle iplikte gerginlik ortaya
cikmaktadir. Ipligin belli dogrultuda atilmasi, belli bobin yogunlugunun korunmast,
iplik i¢inde uygun elyaf yerlesiminin saglanmasi gibi sartlarin gerceklesebilmesi icin

iplik lizerinde belli seviyede bir gerginlik olmas1 istenmektedir.

Tekstil proseslerinde iplik gerginligi ile ilgili ideal durum, genellikle
gerginligin belirli bir seviyede sabitlenmesi ve bu durumun herhangi farkli bir
pozisyon veya zamanda degismemesidir. Ancak bu ideal durum c¢ok nadir olarak

ortaya ¢ikmakta, ¢ogu durumda gerginlik degeri belli bir aralikta dalgalanmaktadir.

Herhangi bir teknolojik islemde iplik gerginliginin istenen normal degerden
diisiik veya yiiksek olmasi bu prosesin verimli olarak yiiriitiilmesini aksatmakta ve

elde edilen yar1 mamuliin kalitesinin diisilk olmasma neden olmaktadir. Ornegin,



egirme, bobinleme, ¢6zgli ¢6zme, hasillama, 6rme, biikiim ve diger benzer islemler
sirasinda iplik geriliminin normal degerinden fazla olmasi iplik kopus sayisinda
artisa ve makine verimliliginde diisiislere neden olmaktadir. Iplik kopuslarmimn bir
diger olumsuz etkisi de iplik lizerinde olusacak diiglim sayisinin artmasit ve bu

iplikten elde edilecek iiriin kalitesi lizerinde goriilmektedir.

Tek iplik uygulanan makinelerde sarma isleminin normal yiiriitiilmesi ve elde
edilen bobinlerin sarim yapisinin istenen Ozelliklere sahip olmasi iplik gerilimi ile
dogrudan ilgilidir. Bu ¢alismada, tek iplik uygulanan makinelerde 6zellikle bobin
makinelerinde iplik geriliminin incelenmesi ve gerilimi etkileyen faktorler ve gerilim
ayarlayic1 yontemleri kapsamli bir sekilde ele alinmistir. Ayrica sarma isleminde
iplik gerilim veren gerdirici cihazlarin genis sekilde analizi verilmis ve yeni
tasarlanan otomatik iplik gerdirici ayarlayici ve gerilim kontrol edici cihaz

numunesinin denemeleri yapilmaistir.

2. KURUMSAL BILGILER VE LITERATUR TARAMASI

Dokuma {iretimine sevk ettirilen ipliklerde arindirilmasit zor olan yabanci
maddeler ve egirme hatalar1 bulunmaktadir (kalin ve ince, iyi egrilmemis olan yerler,
zayif baglanmis diigiimler ve diger hatalar). Hatalar ve yabanci maddeler {iretim
siirecindeki islemlerde iplik kopuslarinin artmasina neden olmaktadir. Bundan dolay1
islemleri yapan makinelerin verimliligi azalir ve iiretilen kumaslarin kalitesi diiser.
Bu ¢esit hatalar1 ve yabanci maddeleri ipliklerden temizlemek amaciyla bobinleme

(bobine sarma) isleminin yapilmasi gerekmektedir.

Bobinlemenin diger bir 6nemli amaci ilerideki islemlerde verimliligi artirmak
icin daha ¢ok uzunlukta iplik sarilmis bobinler elde etmektir. Zira dokuma {iretimine
sevk ettirilen masuralarda iplik uzunlugu az oldugunda sonraki islemlerde kullanimi
esnasinda sik sik masura degistirilme zorunlulugu nedeniyle makinelerin verimi
diisiik olur. Bu eksikligi gidermek igin iplik kiiciik masuralardan, 15-20 kat daha

fazla uzunluga sahip olan bobinlere aktarilir.



Bobinlenme prosesinin asagidaki talepleri karsilamasi gerekmektedir:

- bobinlenme esnasinda ipligin fiziksel-mekaniksel o6zellikleri kdotiilesmemelidir
(ipligin mukavemeti ve elastik uzamasi muhafiza edilmelidir);

- bobinlenmede elde edilen bobinin sarim yapist sonraki islemlerde ipligin kolay
¢oziilmesini ve islemin yiiksek hizla gerceklestirme olanagini saglamalidir;

- bobine sarilan iplik uzunlugu miimkiin oldugu kadar ¢ok olmalidir;

- ipliklerin uglar1 ¢6ziilmez bigcimde diigiimlenmelidir, diigiimlerin boyutlar1 kiiglik
olmal1 ve iiretilen kumaslarin gériiniimiinii kotiilestirmemelidir;

- ipligin gerilimi bobinleme siirecinde belirli biiyiikliikte tutularak sabit kalmalidir;

- elde edilen bobinin sertligi (sarim yogunlugu) c¢ap1 ve genisligi boyunca ayni
olmalidir

- iplik teleflerinin miktar1 az olmalidir;

- bobinleme prosesinde verimlilik yiiksek olmalidir.

Bobinleme - sarma kafasinda ipligin masuradan ¢oziilerek bobine sarilmasini
gerceklestiren bir islemdir. Bu islem farkli yapili bobin sarma makinelerinde
gerceklestirilir. Ancak tiim makinelerde temel prensip; 1 ipligin 3 bobine sarilmasi
bobinin dondiiriilmesi ve 4 iplik gezdiricinin bobinin genisligi boyu ileri-geri

hareketi sayesinde gerceklesir (Sekil 2.1a).

Bobinleme makinelerinde ipligin beslenmesi sabit kondurulmus masuralardan
ve bobinlerden ekseni iizerinde c¢oziilmesiyle yapilir (Sekil 2.1a, 2.1b). Yatay
bicimde konulan makaradan beslenen makinelerde ipligin ¢oziilmesi eksenine dikey
yonde (aksiyal) gerceklesir (Sekil 2.1c). Bu tip makinelerde makaralarin
dondiiriilebilir sekilde yerlestirilmesi esas sarttir. (Lothar Simon ve dig. 1993)

Cf N - PQ
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Sekil 2.1. Bobinleme isleminin temel prensibi (a) besleme masuralarinin konumu (b)-
bobinden eksensel ¢6ziilme, c- makaradan eksene dikey yonde (aksiyal) ¢6ziilme.



Sekil 2.2 Bobinleme isleminin genel teknolojik semasi

Makinenin alt kisminda yerlestirilen 1 masura tutucusunda oturtulan 2
masurasindan agilan iplik 3 yonlendiriciyi dolanarak 4 iplik gerdiriciden, 5
temizleyici ve kontrol edici cihazlardan gecer ve 6 iplik gezdiricinin (iplik
kilavuzunun) yardimiyla 7 bobinine sarilmamaktadir. Bu sirada gerdirici cihaz iplige
gereken gerilmenin verilmesini saglar. Kontrol edici-temizleyici cihaz ise ipligi
yabanci maddelerden ve egirme hatalarindan temizler ve ipligin kalinligin1 kontrol
eder. Iplik gezdirici ise bobinini yiiksekligi boyunca ileri geri harekette bulunarak
ipligin bobine sevk edilmesini saglar. Bobin ise donme hareketi yaparak ipligi kendi

ylizeyine sarar.

Eger bobinleme islemi ¢ileden beslenmekle yapiliyor ise, 0 zaman bobinleme

makinesinde islem akis1 s6yle gergeklestirilir.

Makinenin iist kisminda yerlestirilen 9 ¢ikrigina takilmis 8 ¢ilesinden agilan iplik
10 yonelticiyi dolanarak 5 kontrol edici-temizleyici cihaza, iplik gezdiriciye iletilir
ve sonra da 7 bobine sarilir. Iplige gereken gerilmeni vermek igin ¢ikrigin topuna

hamut veya ip vasitasiyla yiik asilir.

Bobinleme makineleri genelde asagidaki esas mekanizmalari ve tertibatlar

igermektedir.
- makinenin tiim mekanizmalarinin konuldugu goévde,

- makinede hareket iletim bdlgesi (intikal),



- bobin ve iplik gezdiriciden ibaret olan sarma mekanizmast,
- iplik gerdirici mekanizma,

- kontrol edici ve temizleyici mekanizma,

- masura besleme mekanizmasi.

Bunlarin yani sira bobinleme makinelerinde teknolojik islemin verimliliginin
artirtlmasin1 saglayan balon kirici, u¢ diigiimleyici, iplik koptugunda ve bobin
doldugunda islemi durduran, toz emme gibi yardimci mekanizmalar bulunmaktadir.
Otomatik bobinleme makineleri ise masura ve bobin degistirme ve ug¢ diigiimleme,
iplik gerilimini otomatik ayarlama gibi islemleri otomatik yapan mekanizmalar

icermektedir.

Iplik, bobinleme esnasinda bobinin yiiziine her hangi bir a sarma agis1 altinda
helezonik bi¢imde dolanarak sarilir. Sarilan iplik sarimlarinin bobinde yerlesim
durumu o agisinin biyiikliigiine baglidir. Bu ag¢inin boyutu iplik gezdiricinin hizinin

ve bobinin ¢evresel hizina bagl olarak asagidaki denklemle hesaplanir.

tana = Vig/V¢; buradan da o = Arctan(Vig/V¢)

o
T _
hY VQ
\1L \.. \ } o
\WAWA
11—- Yo Vig
a b

Sekil 2.3. Bobin olusumunun genel prensibi. a-ipligin bobine sarilma semasi, b-hiz

plani.

Burada V¢ - bobinin gevresel hiz1 m/dak,

Vig - iplik gezdiricinin hiz1 m/dak.

Eger sarim agisinin degeri 8°- 10° dereceden kiiciik ise boyle sarim paralel,

ondan biiyiikse ¢apraz sarim olarak tanimlanir. ( Gordyev V.A. ve dig. 1984 )Paralel



sarma yanlarinda kapaklar bulunan silindirik makaralara, ¢apraz sarma ise silindirik

veya konik patronlara (tiiplere) yapilir.

2.1 Bobin Makinelerinde iplik Gerilimi

Dokuma {iretimi silirecinin tiim asamalart i¢in en Onemi teknolojik
parametrelerinden biri islemler sirasinda iplikte meydana gelen gerilimdir. Ciinkii
ipligin mekaniksel 6zelliklerinin degisimi, bu asamalarda elde edilen sarmalamalarin
sarim yogunlugu, iplik kopuslari, bu nedenle ortaya ¢ikan makine duruslar1 ve artan
diigiimler, gerilimin boyutu ile iligkili olup {iretim verimliligini ve asamalarda elde
edilen yarim mamullerin kalitesini dnemli derecede etkilemektedir. Ayrica bobin
sarma iglemi ipliklerin dokumaya hazirliginda ilk asama oldugundan buradaki iplik
gerilimi, kopuslarin artisina, ipligin mekaniksel 6zelliklerinin kdtiilesmesine neden
olmamal1 ve sonraki iglem asamalarinin taleplerini karsilayabilecek kaliteye sahip

bobin olusumunu saglayabilmelidir.

Bobin sarma isleminde ipligin genel gerilimi, sargidan ayrilma sirasinda olusan
baslangi¢ gerilimden, balonda meydana gelen gerilimden, gerdiricinin yarattigi ve

yonlendiricilerden gecerken olusan gerilimlerden ibarettir.

Bobinleme makinelerinde c¢ok cesitli konstriikksiyona sahip gerilim verici
cihazlar kullanilmaktadir. Genelde ¢aligma prensibine gore, gerilimin ayarlanmasini
gerceklestirilmesine gore otomatik ayarlayici ve mekanik cihazlar olmak {izere ikiye
ayrilir. Mekanik cihazlarda, iplige gerilim veren parganin baskisini arttirmak ve

azaltmak elle gergeklestirilir. Otomatiklerde ise bu islem otomatik olarak ayarlanir.
Gerilim verici cihazlarda aranilan 6zellikler sunlardir:

1. Gerilim verici cihazlar ipligin gerilimini biitiin islem boyunca ayni kalmasini ve
esit tutulmasini saglamalidir.

2. Mimkiin oldukca sade yapiya sahip olmalidir ve kolay ayarlanabilir olmalidir.

3. Bu cihazlarda toz, iplik kalintilart bulunmamalidir.

4. Yeterli derecede dayanikli ve giivenilir olmalidir.



2.1.1 Balonda Iplik Gerilimi

Sarma ve ¢ozme islemlerinde ¢ogu durumlarda iplik kopmalarinin 6nemli
nedenlerinden biri ipligin masuraya sarilmasi (egirme ve biilkmede) veya sabit
konulu masuradan ¢oziilmesi (bobin sarma ve katlamada) sirasinda ipligin
savrulmasinda meydana gelen olumsuzluklardir. Sabit konumlu masuradan ¢oziilme
esnasinda ipligin her bir elementi ipligin ileri dogru ve masuranin ekseni etrafinda
donme hareketinde bulunmaktadir. Bu tiir karmagik hareketinden dolay1 iplik uzay
egrisi gibi goriilen bir doner form alir. S6z konusu form balon olarak tanimlanir.
Balonun formu karmasik hareketlerde bulunan ipligi etkileyen kuvvetlerle,

dolayisiyla balonda meydana gelen gerilimin boyutu ile iliskilidir.

Balonda ipligin hareketi sirasinda iplik gerilimine etki eden kuvvetler sunlardir;
ipligin sargidaki geriliminden, ilismeden, ¢6ziilme aninda meydana gelen atalet
mukavemetinden dolayr olusan baslangic F; gerilimi; merkezkag Py Kuvveti,
Kariyolis Pk kuvveti; havanin P, mukavemeti ve ipligin Q agirlik kuvveti gibi dig
kuvvetler (Sekil 2.4) ( Borodin A.I. 1965 )

Merkezkag kuvveti balonun donme eksenine dikey olan diizlemde yerlesmekte

olup asagidaki denklemi ile ifade edilir.
Pu=ma rds (1)

Burada m — ipligin agirhig olup 1/ (10° Ny) denklemiyle tespit edilir;
@ —1ipligin balonda agisal hizi,
I — masuranin ekseninden balonun en uzak mesafesidir
ds — iplik elementinin uzunlugudur.

Donme sirasinda ipligin agisal hiz1 asagidaki denklemle tespit edilir;
o =39 Sin BI(R(1+£cos Bcosy) (2
Burada Y- ipligin diizenli hareket hizi ( sarim hizi);

3 — balondaki ipligin tegeti ile masuranin ekseni arasindaki agi;

y — masurada sarginin koniklik agisidir.
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Sekil 2.4. Balonu etkileyen dis kuvvetler

Iplik asagidan yukariya dogru (kattan) ¢oziilirken denklemde arti (+),
yukaridan asagiya dogru (ara kattan) ise eksi (-) isaretleri uygulanir. Bu denklemden
gorildigii tizere, ipligin agisal hiz1 ayn1 zamanda ¢oziilme yoniine ve /3 agisinin
boyutuna bagh olarak degismektedir. Jnin ve R in sabit degerlerinde agisal hiz,
asagidan yukariya dogru (kattan) c¢oziiliirken az, yukaridan asagiya dogru (ara kattan

) ¢oziildiigii durumda ise ¢ok olur. Eger ara kattan acildig: siradaki acgisal hizw, .,

kattan agildig: siradaki @, ise, @,/ @y ;
0, 0, = (1+Cos )I(1- Cos ) 3)

oram S nin 80° 70° ve 60° degerlerinde uygun olarak 1,4; 2 ve 3 degerlerine sahip
olur. Ayrica [ agisinin degeri azaldikca ara kattan ve kattan ¢oziilen ipligin agisal

hizindaki farklilik artiyor. Merkezkag¢ kuvveti azami boyutuna balonun yarigapinin

en biiyiik degerinde ulagir.

Kariyolis kuvveti

Pk = 2mo 9Sin(w J) (4)



Kariyolis kuvvetinin istikameti ipligin ileri hareket hizina dikey yondedir. Bu
kuvvetin balona etkisi balonun yiiksekligi ve ipligin konikli sargidan ¢éziilme yonii
ile belirlenir. Balon yarigcapinin maksimuma esit oldugu noktada kariyolis kuvveti
sifira esittir. Bu kuvvet balonun alt kisminda donme istikametinin tersine, tist
kisminda ise donme istikametine dogru yonelmektedir. Bu yiizden kariyolis kuvveti
balonda ipligin S seklinde egilmesini saglamaktadir. Kariyolis kuvvetinin etkisi, iplik

donme eksenine yaklastik¢a dolayisiyla balonun yarigapi azaldikca artmaktadir,

Havanin mukavemeti iki Kuvetten olusur; 1- ipligin dogrusal hareketine

mukavemet gosteren P; 2- donme hareketinde sirasinda havanin donen iplige
gosterdigi mukavemet kuvveti, ileri hareket sirasinda havanin iplige gosterdigi

mukavemet kuvveti asagidaki denklemle tespit edilir:
P=yfg? (5)

Burada y — iplikle hava arasindaki siirtiinme kuvveti;
f —ipligin yiizeyinin alani;
9—1ipligin ileri dogru hareketinin hizidir

P kuvveti ipligin ileri dogru hareketini frenlemekte olup ona teget
konumda bulunur. Siirtinme katsayisinin degeri oldukga kiiciik (0,00018—0,0002
kadar, N.Y. Jukovskiy’e gore) ve de ipligin ylizey alani ¢ok az oldugundan P

kuvvetinin etkisini dikkate alinmayabilir.

Donme hareketi sirasinda hava akiminin gosterdigi mukavemet kuvveti iki
bilesimden ibarettir. Bunlardan birisi, iplige teget konumda olan teget kuvveti
bilesimi, digeri ise ipligin donme hareketinde meydana gelen F1 normal kuvvet
bilesimidir. Teget kuvvet bilesiminin tesiri ¢ok az oldugundan onu da hesaplamaya

gerek goriilmemektedir.

Hava akimi1 mukavemetinin normal bilesimi ipligin balondaki formunu ve
gerilimini belli derecede etkilemektedir. N.P. Isakov’a gére bu kuvvet asagidaki

denklemle tespit edile bilir.

F1= ko 2r*Sina R%ds (6)
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Burada k— mukavemet katsayisi olup 2/(10” vNm ) = 2/(10°/10/T ) denklemiyle
tespit edilmektedir.

ds —M noktasinda ipligin elementar uzunlugu;

a — M noktasinin gevresel hizi istikametiyle bu noktada balona teget

arasindaki agidir.
R —masuranin yarigapidir.

A.P. Minakov ise F; kuvvetini hesaplamak i¢in
Fi= k 9%ds = kw °r* ds; (7)

denklemini Onermistir.

Bagka bir kaynakta ise bu kuvvetin hesaplanmasi i¢in
F,=0,810°d @ rds (8)

denklemi Onerilmistir.
Burada 0,8— ipligin yliziiniin tiiyligiinii dikkate alan katsay1,

d — ipligin ¢apidir.

d =0,125//Nm 9)

Havanin mukavemet kuvveti en yiiksek boyutuna balonun yarigapinin en biiyiik

degerinde ulasir.

ds uzunlugundaki iplik elementinin c¢ekisi Q, asagidaki gibi tespit edilmektedir:

Q = ds//(10°Nm)= 10°Tds (10)

Balonda olusan gerilim {izerine ¢ok sayida teorik ve deneysel arastirmalar

yapilmigtir. Bunlarin ilki 1934 yilinda P.E. GRISHIN tarafindan yapilmis olan

calismadir. Arastirmaci balondaki gerilimin degerini tespit etmek icin asagidaki

teorik denklemi onermistir;

F,=2T(1+KSin?y H¥r?) 9210 “® (11)
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Burada Fx — balonun en uzak noktasinda meydana gelen gerilimi; T — ipligin teks
cinsinden numarasi; y — iplik dolaminin masuranin ekseni ile olusturdugu agi; K —
¢Oziilme ortamini dikkate alan katsayi; H— balonun yiiksekligi; r agilma noktasinda

masuranin yarigapi, cm; 3— ipligin ¢éziilme hizidir (cm/san).

Denklemden goriildiigii gibi balonda meydana gelen gerilim ipligin numarasi
(tex) balonun ve masuranin yarigaplarinin kareleri oranina ve sarilma hizina bagh

olarak degismektedir. Burada S acist da onemli rol oynamaktadir. Zira ipligin

¢Oziilmesi sirasindaki ilisme, siirtiinme ve ayrilma aninda meydana gelen mukavemet
kuvvetleri, bu a¢inin boyutuna bagl olarak degismektedir. Ancak denklemin elde
ediliginde ipligin baslangic gerilimini belirleyen bu faktorler dikkate alinmadigindan
denklemin uygulanmasindan alinan sonuglarla deneylerden elde edilen sonuglar

arasinda uyumluluk farki bulunmaktadir.

Egirmede sarilma ve sonraki asamalarda ¢oziilme sirasinda olusan balonda
meydana gelen iplik gerilimi tizerine kapsamli teorik arastirmalar A.P. Minakov,
N.A. Makarov, N.A. Vasilyev, N.P. Isakov ve digerleri tarafindan
gerceklestirilmistir.

Balondaki gerilimin tespiti i¢in ger¢egi daha kapsamli yansitan teorik denklem
N.P. Isakov tarafindan &nerilmistir( Isakov 1961). Isakov’a gore balonda olusan

gerilimin toplam degeri asagidaki denklemle tespit edilir:

Fp=F, + (R%-r)mw %2 (12)

Burada F, — sargidan ¢6ziilme sirasinda olusan ilk gerilim;

R — ¢6ziilme yerinde sarginin yarigapidir.

Sargidan ¢oziilme aninda olusan F. ilk gerilimin degeri ise
F=Fe“Y +mg? (13)
oldugundan (12) denklemi asagidaki sekilde yazilabilir;

Fo=Foe “Y + m g2+ R- mo 212 (14)
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Balonda donen ipligin agisal hizi
o =39 Sin B1(R(1+cos B cosy)) (15)

2

=, ipligin sargidan ayrilma aninda dinamik

Denklemin ikinci toplanant m ¢
gerilimi olup masuranin ekseni boyunca ipligin ¢dziilme yoniine baghdir. ipligin
diizenli her hangi bir ¥ sarilma hiziyla hareketi halinde bu gerilim yaklagik olarak

asagidaki sekilde ifade edilebilir.
m32=mgZ/(1+cos Bcosy) (16)

(16) denklemini (14) de yerine yazarsak, balonda olusan gerilim denkleminin son

ifadesini elde ederiz.

Fo= Foe Y + m92i(l+cos peosy) + (R- P)me 2 (17)
gerilimin degeri azami boyutuna balonun tepesinde, yani r = 0 olan durumda ulasir.

Bu durumda gerilim su denklemle ifade edilir:
Fo=Foe Y + m92/(1+cos Bcosy) + mao 2RY2 (18)

(17) denkleminin olusturulmasi esnasinda balon uzay figiirii gibi degil, diizlem figiirii

olarak kabul edilmistir. Ayrica denklemin pratikte uygulanmasi i¢in Fo, ux ve w

degerlerinin deney yoluyla Olctilerek 6nceden belirlenmesi gerekmektedir.

Elde edilen teorik denklemler iplik geriliminin gergek degerini Onceden
hassaslikla hesaplamak i¢in ¢ok da yeterli olmamaktadir. Cilinkii matematik yolla
sargidan ¢oziilme aninda meydana gelen dinamik kuvvetlerin ve hava
mukavemetinin tespitinde kabul edilen katsayilarin belirlenmesi olay1 oldukg¢a
karmasiktir. Ancak bu teorik sonuglarin 6énemi sudur ki, balonda iplik gerilimini ve
balonun formunu etkileyen énemli faktorler ve parametreler saptanmistir. Bobinleme
isleminin normal sekilde yiiriitiilmesi i¢in bu parametrelerin diizgiin se¢ilmesinin ve
uygulanmasinin ne kadar onemli oldugu gercgeklestirilen deneysel arastirmalar ve

pratik uygulamalarla ispatlanmistir.

Deneysel arastirmalarla tespit edilmistir ki, ipligin gerilimi sarginin her bir
katindan ¢6ziilme sirasinda periyodik olarak degisiyor. Bunun nedeni masuradaki

sarginin konik bicimde yapilmasindan dolay1 ipligin acisal hizinin, dolayisiyla sarim

13



hizinin ve sargidan ayrilma aninda meydana gelen baslangig gerilimin periyodik
olarak degismesidir. Masuradan ¢6ziilme esnasinda ipligin ortalama gerilimi sarginin

basindan sonuna dogru yaklastik¢a artmaktadir.

Balonun formunu ve ipligin balondaki durumlarin1 belirlemek amaciyla
saniyede 2300 -3700 slayt hizi ile film ¢eken kamera vasitasiyla 54/2 N, numaral
pamuk ipligi i¢in 1030 m/dak sarim hizinda ¢ekim gerceklestirilmistir. Cekimler
ipligin masuranin basindan, ortasindan ve dip kismindan acildigi durumlar igin
yapilmistir. Sonra, pozitif hale getirilmis slaytlar ekrana yansitilarak goriintiilerden
balonun yiiksekligi, yaricap: ve ipligin meyil agis1 dlciilmiistiir. Olgiimlerden elde
edilen degerler slayt goriintiileri esasinda c¢izilmis balon formlar1 sekil 2.5°de
gosterilmistir. Bu sekilden goriildiigii lizere iplik masuradan yeni agilmaya
basladiginda cok dalgali balon olusumu gerceklesir (Sekil 2.5a). Bu sirada ipligin

sarg1y1 kapsama agis1 v ¢ok kiigiik olup hemen hemen sifir degerinde bulunur. Iplik
masuranin orta kismindan ¢dziiliirken balon sayisi azalir, v kapsama agisinin boyutu
artryor (Sekil 2.5 b). Iplik dipten ¢oziildiigii sirada tek dalgali balon olusumu
gerceklesir (Sekil 2.5 ¢). Bu durumda kapsama agis1 y iplik sarginin ve masuranin
icliginin yiliziinii defalarca dolanmis oldugundan oldukga artar ve bundan dolayi

balonda olusan gerilim de keskin sekilde artar.

a b c

Sekil 2.5. Masuradan ¢oziilme sirasinda balonun formunun degisimi. a-
masuranin baginda, b-masuranin orta kisminda, c-masuranin dip kisminda
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Yapilmis teorik ve deneysel arastirmalarla tespit edilmistir ki, balon egrisinin
formu iplik geriliminin degerine bagl olarak degismekte olup sinusoidal seklindedir.

Balon egrisini karakterize etmek i¢in asagidaki teorik denklem Onerilmistir:

r=+ R\/ Sin’(ox)+ (@9° (19)
Sin“(cH) + (aH)

Burada R — ipligin ¢oziildiigli noktada sarginin yarigapi;

¢ — merkezkag, kariyolis kuvvetlerinin ve hava mukavemeti hesaplanirken

dikkate alinan sabit katsayz;

X — balonun tepesinden ¢6ziilme noktast arasindaki mesafe;

H — balonun yiiksekligi;
a — sabit katsayidir.

H, r ve R parametreleri degerleri balondan 6l¢iilerek elde edilebilir. Bilinmeyen

¢ katsayisinin degeri ise Sin(cH) = R/r denkleminden tespit edilebilir:
¢ = (i xarcSinR/r)/H (20)

(19) denkleminde Sin?(cx) in degeri daima periyodik olarak arttigindan ( x=0
durumu hari¢, balonun tepe noktasi) ve kesrin payr sifir degerine Ssahip
olamadigindan, balondaki iplik hi¢bir zaman masuranin ekseni ile kesismez. Eksen
ile ipligin kesistigi yer nokta seklinde degil, belli capli bir bogaz seklindedir.
Balonun tepesinden (iplik yonlendiriciden) kesisme yerine kadar olan mesafe ve

bogazin ¢ap1, cx =7, 27, 37,...degerlerinde (19) denklemi ile hesaplanabilir.

Coziilme sirasinda, x in degeri siirekli arttik¢a, tabii ki (ax)znin degeri de
stirekli artacaktir. Bu durumda balon ¢ok dalgali bicime gecerken dalgalarin yaricapi

ve bogazlarin ¢api artarak en yiiksek boyutlarina ulagirlar.

Balonun formunun ve dalga sayisinin degisimini daha agik sekilde izleyebilmek
amactyla 34Np (29,4 Teks) numarali pamuk ipliginin 457 m/dak sarim hizi ile
sartlmas1 durumunda fotograf ¢ekimleri yapilmistir (Borodin A.I 1965). Masuranin
yiiksekligi boyu 6 noktada ¢ekilen fotograf goriintiileri Sekil 2.6 ‘da verilmistir. Bu
sekilden goriildiigii gibi, masuranin basindan dibine kadarki sagilma siirecinde balon

dalgalarinin sayis1 3’ ten baslayarak 1’ e kadar azalir. Hem de bu sirada balon
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dalgalarimin yarigaplarmin ve yiiksekliklerinin gittikge biiylidiigii ve ASDFH ipligin
sarglyt ve masuranin ig¢ligini kapsayan y kapsama agisinin degerinin arttig

izlenilmektedir. Bu ylizden de c¢oziilme sirasinda balonda olusan iplik gerilimin

toplam degeri artmaktadir.

Balonun formuna ve dalga sayisina bagli olarak meydana gelen iplik geriliminin

degisimi grafik olarak sekil 2.7’ de gosterilmistir.

Sekil 2.6. Balon formunun degisiminin fotograf goriintiisii

Sekil 2.7° den goriildiigli gibi iplik masuranin basindan ¢oziilmeye basladig
sirada, yani ¢Oziilme noktasiyla iplik yonlendirici arasindaki mesafenin (balonun
yiiksekliginin) en kii¢iik degerinde balonda 4 dalga olusur ve bu durumda gerilimin

boyutu en az olur. Balonun yiiksekligi arttik¢a dalga sayisi azalmakta ve gerilimin
degeri artmaktadir.

“0 [ T T
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Sekil 2.7.Balonun formuna ve dalga sayisina bagli olarak iplik geriliminin
degisimi grafigi
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(Coziilmenin baglangicinda 3 kusur c¢N olan gerilimin boyutu masuranin dip
kismindan ¢6zildiigi sirada ise 40 cN’a ulasir. Gerilimin keskin artis1 6zellikle tek
balona gegis sirasinda gerceklesir ve maksimum degerine ¢oziilmenin bitisinde sahip

olur.

Teorik analizlerden ve deneysel galismalardan anlasilmistir ki, ipligin yiiksek
hizla ¢6ziilme ortamini etkileyen en dnemli parametreler masuradaki sarginin yapisi,
formu ve boyutlaridir. En olumlu ¢6ziilme ortami, sargisi silindirik olan masuralarin
(fitil bobininin) kullanisinda bulunmaktadir. Ciinkii bu masuralarda sarim yogunlugu
daha homojen, dolamlar dayanikli bicimde sarilmis durumdadir. Bundan dolay1 ¢ok
az kopus ve c¢oziilmenin bitisinde (masuranin dip kisminda) dolamalarin topa

seklinde s1yrilip ¢cikma olaylar1 nadiren gézlenir.

Ring egirme makinelerinde konik bigimde sarilan masuralarda ise durum
baskadir. Bu masuralarda iplik sira ile kat ve ara kat1 seklinde sarilarak konik bi¢imli
sarg1 olusturulur. Kata sarilan iplik dolaminin sayisi ¢ok, egim agisi1 kiigiik, ara katta

ise dolamin sayis1 az egim agist ise biiyiik olur (Sekil 2.8).

' & ! hE o | a
& £ £ E
= = s o
o = w e
= o [ 0
[ v | -
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T e T = A= A
! J |
a b c

Sekil 2.8. Masurada iplik dolamlarinin yerlesim: a- kat ve ara katinda dolamlarin
birlikte yerlesimi, b- kattaki dolamlarin yerlesimi, b- ara katindaki dolamlarin
yerlesimi.

Deneysel arastirmalar neticesinde tespit edilmistir ki, iplik sarimlarimin ara
katindan ¢6ziiliirken topa seklinde siyrilip ¢ikma olaylari ¢oziilme yoniiniin asagidan
yukartya dogru oldugu durumlarda ¢ok az goriilmektedir. Bu yiizden egirme
sirasinda ipligin ara katina yukaridan asagiya dogru yonde, kata ise asagidan

yukariya dogru yonde sarilmasi uygun goriilmektedir.
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Ipligin masuradan sagilma ortamma, sagimin koniklik acisinin da etkisi
biiyiiktiir. Koniklik agis1 biiyiik oldugunda konigin yiiziinde dolamin denge kosulu
bozulur ve bu durumda ¢6ziilmede sorun yasanir. Tespit edilmistir ki, en iyi ¢oziilme
ortami, sargmin yiiksekliginin ¢apmma oram1 1:2’ye esit olan masuralarda

bulunmaktadir.

2.2 Iplik Gerdiriciler

2.2.1 Iplik Gerdiricilerin Siiflandirilmasi

Iplik gerdiricilerin smiflandirilmasi, gerdiricilerin ¢ok farkli olmasindan dolayi
calisma prensiplerine, gerilim verme prensiplerine ve ipligin hareketinin 6zelligine
gore yapilir. Lakin bu o6zellikler gerdiricilerin tipine gore cok farkli oldugundan
smiflandirma sirasinda farkli goriisler ve yaklasimlar ortaya ¢ikmistir. Bunlardan
bize gore en uygun olan1 (Ornikov E.A 1963) kaynaginda gosterilen siniflandirmadir.
Bu smiflandirmaya gore, iplik gerdiriciler iplige verilen gerilimin yontemine gore ii¢

yonteme ayrilmistir.

1. Gerilim iki ylizey arasinda olusturulan sikma kuvvetine gore verilir.

2. Sabit bigimde yerlestirilen yilizeylerden gectigi sirada siirtlinme neticesinde
gerilim verilir.

3. Iplik tarafindan dondiiriilen silindirle iplik arasinda olusan siirtinmeden

dolay1 gerilim verilir.

Sekil 2.9 Ipligi gerdirme yontemleri
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Birinci yontemde genel olarak ipligin gerilimi asagidaki denklemle verilir.
Pc = Pg + 2Nf (21)
Pc = Ipligin ¢ikis gerilimi
Pg = Ipligin baslangi¢ gerilimi
N = Iplige normal basing
f = Siirtlinme katsayisi
Ikinci yéntemde iplik gerilimi Eyler denklemi ile asagidaki gibi hesaplanir.
Pc = Pg.e™ (22)
o = Kapsam agis1
Iplik ¢ok sayida yiizeylerden gectiginde gerilim degeri asagidaki gibi hesaplanur.
Pe= Pyl arrortat. ... +on) (23)
(tourtouit....... +on) = Ipligin her cubukta kapsadig: agilardir.
Uciincii durumda gerdirme durumunda ipligin gerilimi asagidaki gibi hesaplanir.
Pc=Pg+F (1/R) (24)
R = Silindirin yarigap1
r = Fren kasnaginin yaricap1
F = Fren kasnagimin frenleme kuvveti
Bu tiir gerdiriciler yalniz Pg (e™—1).R > F.r olan durumlarda normal ¢alisabilir.

Siniflandirmada gosterilen her bir yontem baski tipine gore farkli gruplara

ayrilmaktadir. Bu gruplar, her bir yontem i¢in asagidaki Tablo 2.1°de verilmistir.
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Tablo 2.1. Iplik gerdiricilerin siniflandiriimasi

Gerilim Verme Prensibi

Gerdirici Grubu
( Etki Karakteri )

1.iplige gerilim ipligin iki
ylizey arasinda

sikigtirilmasi ile verilir.

2. Iplige gerilim ipligin egik
yiizeylere dolanarak kaydirilmasi

sayesinde verilir.

3.Iplige gerilim iplik ile
dondiiriilen silindirin
frenlenmesi sayesinde

verilir.

)
e

1.Grup
Iplige basing yiik ile \
gergeklestirilir. ,U
| c
P, P, "
g 2
2.Grup = ’

Iplige basing yaylar ile Li"

gergeklestirilir. | N Yz

¢

Kl
7 N
2 L F
3.Grup 4—5 }
1 ~ .

Iplige basing miknatis = iy
giicii ile gergeklestirilir. i f' il 777
ik i 4 Ly p\!
@
=/ L
1 g ; yej
P o P o oa a~
4.Grup ‘ = AN AN A
- == | iy
Iplige basing hava & ==
N, . d ; / %] 74
basinci ile I .‘\; 'ﬁ'\r} 7
Klestirili L é’ &
gerceklestirilir. | 5 ;
i £ /
! i
5.Grup ; 8 o <:.\
| o U iNgANe £
inlige serilim inlizin ilk Lo, Id\f NAANE F
plige gerilim ipligin i ' ’“,_ v/ \! —
gerilimi ile o g
A o
ergeklestirilir. "'—7/3 ¢
gergekles i z J//.G{_-’
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Iplik gerdiriciler gerilimin ayarlanmasina gore iki gruba ayrilirlar.

1. Elle ayarlanan gerdirici cihazlar

2. Otomatik ayarlayan gerdirici cihazlar

2.2.2 Mekanik Iplik Gerdiriciler

Mekanik c¢alisan gerilim verici cihazlar, iplige gerilim verme eleman
bakimindan halkali, diskli, yayli ve gerilimi ayarlayabilen ¢ubuklu cihazlara ayrilir.
Guniimiizde kullanilan bobin makinelerindeki cihazlar sekil 2.10’da verilmistir. a, b,
¢ ve d cihazlar1 (halkali olarak tanimlanan cihazlar) yapisi ve c¢alisma prensibi

sOyledir:

a cihazi, 5 porselen govdeden, 2 silindirden ve bu silindire giydirilmis 3 c¢elik
halkalardan olusmustur. Halkalarin altindan 4 ipligi gegirilir. Halkalar1 agirligindan
dolayr meydana gelen baski kuvvetini neticesinde iplige gerilim verilir. Bu
cihazlarda gerilimin biyiikliigii, halkalarin agirligir degistirilerek ayarlanir. Kalin

ipliklerde halka sayis1 arttirilir.

—J

11 hdd |
‘ : IRZE
Ol T
HTL |

(‘/’ |

(@) (b)

Sekil 2.10 Mekanik Iplik Gerdiriciler a ve b — halkali mekanik gerdiriciler

b cihazinda, halkalar 5 sabit ¢elik tabagin {izerinde bulunan 6 dénen tabagin igine
yerlestirilmistir. 1 gdvdesine iistten 2 seramik silindir giydirilmis ve 8 ve 7 halkalar1
takilmistir. 3 ve 4 destekleri ile desteklenmistir. Calisma sirasinda halkalarin
cihazdan ¢ikmamas i¢in 9 vidasi bulunmaktadir. Iplige verilen gerilim a cihazinda

oldugu gibi gerceklesir.
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¢ seklinde diskli, yayl gerilim verici cihaz gosterilmistir. Burada gerilim sabit 1 ve
sabit olmayan 2 disklerinin arasindan gecen iplige, 3 govdesine takilmis 4 yayinin
baskaist ile verilir. Ipligin gerilimini arttirp azaltmak igin 5 ayarlama vidas1 saga ve
sola hareket ettirilmelidir.

d seklinde ise tirmikli veya ¢ubuklu gerilim verici cihaz gosterilir. Bu cihazda
govdenin icgine yerlestirilmis 1 sabit tirmik ile 2 hareketli tirmik birbiri ile
baglantilidir. Tirmigin c¢ubuklar1 arasindan iplik gegcirilir ve siirtinmeden dolay1
iplige gerilim verilir. Gerilimin degerine gore hareketli tirmigin ¢ubuklar sabit
tirmigin  cubuklarina yaklagir veya uzaklasir. Yaklastiginda gerilim artar,

uzaklastiginda gerilim azalir.

-
g

L\
N S

P
(c) (d)

Sekil 2.10 Mekanik Iplik Gerdiriciler (devam) c- diskli mekanik gerdirici d- tirmikl
mekanik gerdirici

_4@%_
@—\7L/—@

Sekil 2.11 1440260 nolu patent

22



Fettahov ve Digerleri 1440260 nolu patentte bobin yiiksekligi boyunca iplik

gerilimini esitligini saglayan tertibat gosterilmistir. ipligin bobine sarilma yolunun
esitlenmesi deflektor plaka sayesinde saglanir. Boylece gerginlik ayar1 saglanir.
Schroder’in patentine gore avantaji ipligin tahrik tamburundaki aldig1 darbeler

omega seklindeki plaka ile sondiiriilmesidir.

BOBIN

SiLiNDIR

CAPRAZLAMA
MEKANIZMASI

DEFLEKTOR
PLAKA

Sekil 2.12 Schroder’in patenti

Schroder’in patentinde gerginlik ayari, ¢aprazlama mekanizmasinin ipligin bobine
sarilma yolunun azaltmasi ve arttirmasiyla gerceklestirilir. Gerginlik ayarlayict
deflektor plagi igerir. Caprazlama mekanizmasi ile besleme silindirlerin arasina
yerlestirilir. Calisma prensibi bobine sarilan ipligin yolunu esitleyerek, gerilimi
esitlemektir.

Schroder’in patentine benzer sekilde Prof Dr Resul FETTAHOV un 1111974 nolu
patentinde, friksiyon tahrikli bobinlemede bobin yiiksekligi boyunca iplik gerilimini

esitligini diizenleyen tertibat verilmistir.
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2.2.3 Otomatik Iplik Gerdiriciler

Yeni bobin makinelerinde farkli prensiple galisan iplik gerdiriciler kullanilmaktadir.
Bu iplik gerdiricilerde gerilim manyetik, elektromanyetik, yayli, diskli gibi bask1
yapan elemanlarin yardimiyla verilir. Bobin makinelerinde yaygin sekilde kullanilan
yay baskist ile gerilim veren otomatik ayarlayici gerdirici cihazlarin prensipal semasi

sekil 2.13’te gosterilmistir( Koritisskiy Y.I ve dig 1971)

r
8 ol 2 7
Ej/ /—'0 \_i_// /

Sekil 2.13 Otomatik ayarlayan gerdirici cihaz

Bu sekilde 1 — Iplik, 2-Sabit fren tabagi, 3 - Donen fren tabagi, 4 —Kol, 5- Mesnet,
6 —Yay, 7 - Yay tertibati, 8- Amortisor ( Titresim sondiiriicii)

Bu cihaz tek tarafli ayarlayici olup, gerilimi cihazin ¢ikisinda ayarlamaktadir.
Gerdiricinin ¢aligma prensibi soyledir: 1 ipligi, 2 sabit fren tabagi ve 3 donen fren
tabagi arasindan gecer. 6 yayi ile iplige istenen gerilim verilir. 8 amortisor gubugun

titresimini Onler.

Cihazin tek tarafli ayarlayici olmasindan dolay: olan eksikligini gidermek i¢in Resul
Fettahov ve dig. iplige benzer malzemelerin gerilimini diizenleyen tertibat S.S.C.B

patentini NO 1500601,1989,Moskova gelistirmistir.

6,457,666 nolu patent ( Niederer 2002) hareketli ipliklerin gerilim kontrolii igin

gelistirilmistir. Daha uygunu, prosesin bitiminde degisen gerilimleri telafi etmek i¢in
ve sonucta sabit iplik gerilimi olusur ve siradaki proses i¢in istenen gerilim
saglanmis olur. Iplik gerilim kontrolii i¢in birgok tip gerilim cihazlari vardir. Bunlar
gezici ipliklere sabit gerilim i¢in ve degisen gerilim ylizdesini diisiirmek ig¢indir.

Bir¢ogu gezici iplige dogrudan basing uygular. Siirtiinme katsayisindaki diizensizlik
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de diger bir problemdir. Bir diger problem, bu tip gerilim cihazlarinda iplik iki sabit

elaman arasinda sikisir ve diizensiz gerilim alir.

Icat, normal ayarlama sirasinda iplik halkas1 ve iplik arasinda kaymay1 6nlemek
i¢in uygun sarim agisi ile sarilan ipligin halkasini dondiirmek i¢in kullanilir. Gerilim
iplige, mekanik siirtiinme kuvvetinin iplik halkasini frenlemesi ve elektriksel girdap
akimlar1 tarafindan uygulanir. Ipligin yukar1 boliimiine uygulanan gerilim miktari

azaltilarak, sabit ¢ikis gerilimi elde edilir.

Sekil 2.14 Niederer’in patenti 2002

Gerilim kontrol edicinin “T” nin tiim elemanlari, dikey u kanalina 2 monte
edilmigtir. Giren 3 ipligi, 5 koruyucu diskin i¢indeki 4 kilavuzundan gecer. Hava
kanali 8 basingli hava igerir ve 2 kanali igindedir. Iplik halkas: 9, {izerindeki yeterli
iplik sarimi 15, iplik sarimui 15 ile iplik halkas1 9 arasindaki serbest hareketi saglamak

i¢indir.
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Sekil 2.15 Niederer’in cihazinin ¢aligsma prensibi ( Niederer 2002)
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8 basingli hava kanali, 17 ayar vidasina bagli mili iter. 17 ayar vidasi, 19 gévdesine
baglidir. Bu kuvvet tarafindan 9 iplik halkasi, 10 mili etrafinda saat yoniiniin tersine
donmeyi dener. 25 fren plakasiyla saat yoniiniin tersine donmesini engeller. 25 fren
plakas1, 26 fren destegine 27 fren uglariyla baghdir. Iplik halkasi, 28 miline, 29
vidalari ile baglidir ve bunlar rahat donmesini saglar. 26 fren dirsegi, 22 fren bloguna
20 ayar vidasiyla baglidir. 8 basingli hava kanalindan, 24 iplik halkasi topluluguna
gerilim kuvvetleri, 22 fren blogu i¢indeki 33 deligindeki 23 mili tarafindan iletilir.

Sekil 2.16 Cihazin mekanik semasi ( Niederer 2002)

8 basingli hava kanali 24 halka toplulugunu saat 9.00 yoniinde iter. 38 ylizeyi
icinde, 25 fren ayagina karsi iter ve dogruca siirtlinme, ¢ikan iplik 13 i¢in gerilim

kuvveti meydana getirir.39 kuvvetine kars1 40 tepki kuvveti olusur.

Sekil 2.17 Elektromanyetik kuvvet ile gerilimin verilmesi ( Niederer 2002)

Sekil elektromanyetik kuvvet ile iplik halkasinda meydana gelen fren kuvvetini

gostermektedir. 52 elektromanyetikten, 53 elektriksel kablo boyunca uygulanan
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voltaj ile frenleme kuvveti elde edilir ve bu da girdi akim1 diye bilinen etki ile olur.
49 basing gii¢ verici, S7elektriksel kablo ile baglhdir, sirasiyla 53 elektriksel kablonun

voltajini diisiiriir boylece iplik halkasinin frenleme kuvveti azalir.

Sekil 2.18 Elektromanyetik cihazin ¢alisma prensibi ( Niederer 2002)

60 fren balatasi, gerilim kontrol edicinin govdesine yerlestirilmis olup, 9 iplik
halkasinin igine kars1 kuvvet uygular. itme kuvveti hava kanali tarafindan belirlenir.
Bu kuvvet 61 mili tarafinda 60 fren balatasina iletilir. 55 iplik kolu, saat yoniine ters
hareket eder. Bu hareket 60 fren balatasi tarafindan karsilanir ve iplik halkasindaki
frenleme kuvvetini azaltmak i¢in basing azaltilir ve bdylece ¢ikan ipligin gerilimi

diizenlenir.

4,558,834 nolu patent (Plucnett 1985) gerilim varyasyonu, bir ¢elik kiirenin yer
degistirmesiyle, farkli kiitlelerdeki bir kiireyle veya yardimer kiirelerin yigin
olusturmasiyla, diger agirliklarin kutu igerisinde celik kiirelerden fazla olmasiyla
olusur. Bu gerilimi olusturmak fazla zaman alir ki bu da son firiinde kaliteyi

artirmasina ragmen, lreticiler tarafindan pek tercih edilmez.

Icat, iplik gerilim makinesi, iplik yolunun tanimlanmasi igin yuvarlak yuvaya
yaslanmig bir kiireden olusur ki iplik asagiya dogru gerilir, yuvaya dayali kiireyi
sikistirmak i¢in onun iizerine esnek egilim gostermesi i¢in yaylara onceden yiik
yiiklenir. Bunun anlami daha 6nceden yiiklenmis yiiklii yaylar, esnek egilimi
degistirmek ve iplik gerilimini olusturmak icindir. Yay yliklemesi sabit ve kesindir.

Ustelik yay boyutlar1 da dogru bir sekilde tahmin edilebilir.
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En yaygin ayarlama, kiirelerin asag1 hareketinde, sikismis yardimci kiirelerle veya

kiireden daha biiyiik agirliklarla miimkiin olur.
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Sekil 2.19 Plucnett patenti 1985

Celik kiire 10, yuvarlak yuvaya yerlestirilmistir. Ayrica iplige kilavuz goz
gorevindedir. 12 yuvarlak yuva seramik metalden yapilmistir. 14 ipinin gectigi
yiizey, yuva ve kiire arasinda yumusak bir yiizeydir. 16 kafesinde eger istenilirse
kiireler yigilabilinir. Kiirenin veya kiire yigiinin {izerindeki silindirik bosluk plastik
materyaldendir. Kiirenin yuva igersinde rahat hareket etmesi i¢in materyal tercihen
diistik siirtiinme katsayisina sahip olan naylondur. 22 dénme yayinin 20 kolu , 18 ara
elemanii asagiya dogru ¢ekmek icin ayarlanmistir. Diger 24 kolu ise 22 donme
yayimin bitiminde bir ¢apadan olusur ki 28 yiiklii ¢arkin 26 projeksiyonu etrafina
asilidir. 20 ve 24’iin son pargasi arasinda 22 donme yayi, 28 ¢arki merkezinde bir¢cok
tur atar. 28 carkinin ¢evresindeki sayilar, daha dnce ylikleri gdsterir ve herhangi bir
aralikta istenilen yiik yiiklenir. 32 kilavuz kol, 16 kafesinin dikey ekseninde donebilir
ki 14 ipligine istenilen acidan kilavuz edilebilir. 34 kol ¢ifti, 16 kafesinin tizerindeki
36 aksiyal yariklari ile baglidir. 22 donme silindirinin 20 kolu, tork reaksiyon kolu 18
araligina yaklasir, 16 kafesine dogru yaklasir ve 38’in sonunda sonlandirilir. Bu elle
yiikseltilebilir ve 36’ya i¢ tarafa dogru tutturulur ve 20 kolunu gecer. 10 kiiresinden
yay egimini serbest birakmak icindir. Bu da cihaz tarafindan uygulanan gerilimi
diistirmek i¢in etkili ve basittir, 6rnegin tekstil makinesi ile kurumunda kullanmak

igindir.
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Iki avantajdan soz edilebilir. Ilki iplik gerdiricide sabitlik ve tekrar iiretebilirlik,
aynt yapidaki farkli gerdiriciler tarafindan saglanir. Bir cihazda sabit gerilim
uiretilebilirlik tekstil makinelerinde 6nemlidir 6rnegin 6rme makinesinde. Gelistirilen
cihaz 28 garkinin ayarlanmasiyla uygun gerilime sahiptir. ikinci avantaj ise esitlik ve

cihaz ayalar ile ipligin yonii ters ¢evrilebilir.

5,943,851 nolu patent tekstil makinelerinde kullanilan iplik gerginlik birimi, iplik
tasindiginda dénmeyi saglamak i¢cin makarali mile sahiptir. Pnoématik silindir shaftin
lizerine yerlestirilir. Silindirin son duvar ile genis odasindan shafta baglanan piston
icerir. Zit taraftaki son duvar manyetik makara ile makaraya manyetik fren
olusturmak i¢in birlestirilir. Makara ve silindirin son duvari arasindaki bosluk, genis
oda disindaki ve sivi akisi igerisindeki kontrollerle, makara iizerindeki manyetik

frenleme kuvvetlerinin degisimi i¢in ayarlanir.

Ipligin iiretiminde, gegirdigi cesitli degisim ayarlar1 sirasinda, sabit gerilim
olmasi gereklidir. Su ana kadar bu amag i¢in birgok ¢oziim iiretilmistir, en basiti
kilavuz eleman igeren iplik gerginlik cihazidir. ,6rnegin iki disk digerine karsi
uzanmistir ve yaywmn etkisine tabi tutulur. Cihaz, daha Onceki ¢ozlimlerin
dezavantajlarmi1 gidermek icin gelistirilmistir ve sadece elektrik uygulamasindan
kurtulmak i¢in degildir ayrica makine bagslatildig1 sirada ilerleyen gerilimi saglama
alir, normal ayarlama sartlar1 altinda gerilim sabit kalmig olur. Sonug olarak gerilim
cihazi, iplik geriliminde c¢ok genis oranlar1 saglar ve bircok farkli karakterdeki

ipliklerde kullanilabilir.

Sekil 2.20, icada gore gerilim cihazi ile diizenli iki temel ipligi tek iplik yapan
tekstil makinesinin genel goriiniisiidiir. 1 ve 2 kaynaklar1 tarafindan iki temel ipligi
biikiim yoluyla tek iplik yapan makine tipi daha Onceden bilinen bir makinedir.
Bobinden gelen A ipligi, 3 arasindan gegerek balon(4) formu alir. 2, B ipligi i¢in
diizenlenmistir. 5 noktasinda A ve B ipligi, biikiim yoluyla birlestirilir. 6 iplik formu
herhangi bir ek biikiim verilmeden sarilir. A ve B iplik formu 6, 7 sarim hiz1 ile
belirlenir. Gerilimleri esitlemek i¢in, 8 ve 9 gerilim sistemi her iplik i¢in dengeyi

saglar. Gerilim cihazi 8, 3 masasi etrafindaki A ipliginin uzunlugunun ayarin yapar.
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Sekil 2.20 5,943,851 nolu patent

Gelistirilen cihaz, balon formu 4 ve 3 masasindan gegerken iplige gerilim
verir. Gerilim cihazi 8, arasindan A ipliginin gectigi hareket merkezi 13’in iizerine
monte edilmis 11 ve 12 kapaklarindan olusur. 13 hareket merkezi, 15 milinin
tizerinde donebilen 14 silindirleri iizerine yerlestirilmistir. 16 kafasinin form
almasiyla, 11 ve 12 kapaklar1 kapanir, boylece birinin digerine uyguladig: basing ile
iplige gerilim verilir. 15 mm ¢apindaki bilyelerle form alan 19 miknatislari, 21
yatagina sabitlestirilmis 20 destegi ile desteklenmis 15 mili iizerine yerlestirilmistir.
18 halkas: ile 19 miknatisi arasindaki boslugu degistirmek olasidir. Bu varyasyon
minimum 1 mm’dir. Boylece herhangi bir geometrik hatadan ka¢inilmis olunur.

Maksimum deger ise miknatisin giicline gore degisir bu durumda 4 mm’dir.

Iplik gerilimini otomatik olarak ayarlamak ve gerilim kontroliinii
gerceklestirmek i¢in kullanilan gerdiriciler arasinda en miikemmel olan1 (
FETTAHOV S.S.C.B. patenti No: 1500601) kaynaginda gosterilen gerdirici
tertibattir. Bu tertibatta diger mevcut otomatik gerdiricilerden farkli olarak islem
sirasinda gerilimin degerinin hem kiigiik dalgalanmasinin, hem de meydana gelen
bliyiik orandaki gerilim degisiminin ayarlanmasi ve diizenlenmesi yapilabilmektedir.
Bu cihaz vasitasiyla ayn1 zamanda gerilimin giristeki ve ¢ikistaki degerleri tiim islem

siiresinde Olg¢iilerek kontrol edilir.
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Iplik geriliminin gerdiriciden dnce ve gerdiriciden sonra kontrol edilmesiyle
gerilimin boyutunun otomatik ayarlanmasimi saglayan bu cihazda belirtilen

dezavantajlar hemen hemen giderilmektedir.

Bu cihazda iplik geriliminin kontrol edilmesi ve ayarlanmasi semas1 sekil

2.21°de verilmistir.
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Sekil 2.21 iki tarafli kontrol edicili otomatik gerdirici cihazda gerilimin
ayarlanmasi semasi

Cihaz 1 gerdirici, 2 én KB1 ve 3 arka KB2 kontrol edici bolgelerden olusur. On
kontrol edici bolgede masuradan verilen ipligin Fgy giris, arka bolgede ise
gerdiriciden ¢ikan ipligin F. cikis geriliminin degerleri kontrol edilir. Bu bolgelerde
gerilimin kontrolii ile beraber giristeki ve ¢ikistaki gerilimin kiiciik boyutlarda

degisen degerleri otomatik olarak ayarlanir.

Iplik geriliminin degerleri bu bélgelerde kiiciik dalgalamanin disina ciktig
durumda degisimi ayarlamak ( gerilimi diizenlemek) icin kontrol edici bdlgeler
tarafindan gerdiriciye sinyal gonderilir ve hemen gerdiricide ayarlama islemi
gerceklestirilir. Boylece, bu cihazin kullanimiyla diger mevcut gerdiricilerden farkl

olarak daha hassas bir bigimde iplik geriliminin ayarlanmas1 saglanilir.

Cihazin prensipal semas1 sekil 2.22 de verilmistir. Cihaz 1 yayh iplik gerdiriciden,
gerdiricinin Oniinde ve arkasinda yerlestirilen 2 ve 3 kontrol edici bdlgelerden ve
gerdirici ile kontrol edici bolgeleri birbirine baglayan hareket iletisim baglarindan

ibarettir. 2 6n kontrol edici bolge KB1, ucunda 4 iplik yonlendirici bulunduran 5
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mili, mile vidalanmis 6 ayar somunu, onun alt yiiziine yaslanan 7 hassas yay1, mile
sabitlenmis 40 ibreyi ve 9 skalay1 igermektedir. Ayar somunu 7 yayinin yiiksekligini,
dolayisiyla, 4 yonlendiriciden gecen ipligin gerilim mukavemetini ayarlamaktadir.
Kontrol edicinin skala ve ibre hari¢ tliim parcalar1 bir silindirin iginde monte

edilmistir, silindir ise cihazin plakasina sabitlenmistir.

1 iplik gerdirici aralarindan 31 ipligi gecen 10 iist ve 11 alt tabaklardan, alt tabaga
baski uygulayan 12 ve 13 yaylarindan, bu yaylarin arasinda yerlestirilen 14
somunundan ve somuna baglanan 15 milinden ibarettir. 13 yaymnin ucu dikey yonde
yukar1 ve asag1 hareket ettirilebilen 16 somunun iizerinde oturtulmustur. Gerdirici de

kontrol ediciler gibi cihazin plakasina sabitlenmistir.
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Sekil 2.22. 1ki tarafli kontrol edicili otomatik gerdirici cihazin prensibal
semast

On kontrol edici ile gerdiricinin baglantis1 17 vel8 mesnetlerinde oturtulmus 19
ve 20 kollar1 ve bu kollar1 birbirine baglayan 21 kolu vasitasiyla saglanilir. 19
kolunun serbest ucu 5 milinin alt kismindaki 22 ve 23 ayar cubuklari arasinda serbest

bicimde ortada yerlestirilmistir. Arka kontrol edici ile gerdiricinin baglantis1 da
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aynen On kontrol edicide oldugu gibi, mesnetlerde oturtulan 25, 26 kollar1 ve bu
kollart birlestiren 27 kolu sayesinde saglanilir. 26 kolunun serbest ucu arka kontrol
edicinin milinin alt kisminda sabitlenen 28 ve 29 ayar ¢ubuklarinin arasinda serbest

bigimde yerlestirilmistir.

Cihazin ¢aligma prensibi soyledir;

On kontrol edicinin 32 ydnlendiricisinden gegen 31 ipligi, Fy baslangig
gerilimiyle 4 ve 33 yonlendiricilerini dolanarak gerdiricinin tabaklar1 arasindan, 34
yonlendiriciye, oradan kontrol ediciye ve sonra da 35 yonlendiricileri de dolanarak
F. ¢ikis gerilimi ile sarma bolgesine dahil olur. Bu sirada iplige gereken Fp normal
gerilim, gerdiricinin 12 ve 13 yaylarinin toplam baski kuvvetlerinin etkisi sayesinde

verilir.

Cihazda ipligin gereken F, geriliminin boyutu, 16 somunu vasitasiyla 13 yayini
stkmak veya gevsetmekle 11 tabagina uygulanan her iki yaym (12 ve 13) toplam
baski kuvvetinin ayarlanmasi ile belirlenir.

Islem sirasinda ipligin gerilimi degistiginde gerilimin ayarlanmasi cihazda
otomatik olarak sOyle gerceklestirilir; Her hangi bir nedenle ipligin F, ¢ikis gerilimi
Fn normal boyutundan biiyiik goriildiigliinde 3 arka kontrol edici gerilimin degerini
azaltmak i¢in 1 gerdiriciye sinyal verir. Gerilimin degeri arttiginda 31 ipligi arka
Kontrol edicinin milini asagiya dogru bastirir. Bu durumda asagiya dogru hareket
eden milin 28 iist ayar cubugu 26 kolun sag ucuna basarak kolu mesnet etrafinda saat
hareketi yoniinde dondiiriir. O zaman bu kola bagli olan 25 kolu saat hareketinin aksi
yoniinde donerek sol ucundaki gatal vasitasiyla gerdiricinin 15 milinin alt kismina
sabitlenen 38 cubugunu, dolayisiyla mili asagiya dogru c¢eker. Milin ¢ekilmesiyle,
iist ucundaki 14 pulu 13 yaymi sikar. 13 yaymin sikilmasindan dolayr uzunlugu
azalir, onun Ustlindeki 12 yayininki ise artar. 12 yayinin gevsemesi neticesinde onun
11 tabaga, yani iplige uyguladigr baski kuvveti, dolayisiyla ipligin gerilimi

azalacaktir.

Bu bolgede gerilimin degeri azaldiginda ise Onceki islem gergeklesir. Gerilim
azaldiginda 3 kontrol edicinin milinde bulunan sikilmis yay agilarak mili yukariya
dogru g¢eker. Mil yukariya dogru hareket ettiginde milin alt ucundaki 29 alt ayar
¢ubugu 26 kolunun sag ucunu yukariya dondiirmekle 25 kolunun sol ucunun

yukariya dogru dénmesinin saglar. Bu durumda 15 mili yukariya dogru itilerek 12
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yaymin 11 tabaga baskisinin arttirllmasimi saglar ve neticede ipligin geriliminin

artmasiyla ayarlanma gergeklesir.

Ipligin gerilimi F, normal boyutu etrafinda kii¢iik dalgalarla degistiginde
gerdirici bélgenin miidahalesi olmadan on veya arka kontrol ediciler tarafindan
gerilim otomatik olarak ayarlanir. Kontrol edicilerde ayarlanan gerilimin boyutu 6n
kontrol edicide + AFgy, arka kontrol edicide ise + AF, kadardir. Gerilimin AFy
degisiminin boyutu 6n kontrol edicinin 5 milinin bu mildeki 22 ve 23 ayar ¢ubuklari
arasindaki mesafenin yarisina esit uzunluktaki yer degisimine tekabiil eden gerilimin
degeridir. Arka kontrol edicide gerilimin otomatik ayarlanan + AF. c¢ikistaki
degisimin degeri ise bu kontrol edicinin milindeki 28 ve 29 ayar cubuklarinin
arasindaki mesafeye gore belirlenir. Eger kontrol edicilerin millerinin yer degisimi
ayar ¢ubuklar1 arasindaki mesafenin yarisinin disina ¢ikarsa, o zaman ayarlanma

islemi gerdiricinin miidahalesi ile gerceklestirilir.

Makinenin ¢alisma sirasinda gecen ipligin geriliminin, giris ve ¢ikis degerlerinin
Ol¢iimii, kontrol edicilerinin millerine sabitlenmis 40 ve 41 ibrelerinin 9 ve 30

skalalar1 ile gergeklestirilir.

Ancak (FETTAHOV S.S.C.B. patenti No: 1500601) kaynaginda agiklanan bu
otomatik iplik gerdirici asagidaki eksiklikleri bulundurmaktadir.

1. Gerdiriciye ayni anda her iki kontrol ediciden gerilimin ayarlanmasi i¢in sinyal
verildiginde gerdiricinin iginde bir gakisma olasiligt meydana gelebilir. Ornegin,
eger ayn1 anda gerdiriciye on kontrol ediciden gerilimin boyutunun artis1 sinyali,
arka kontrol ediciden ise azalma sinyali geldiginde, 6n kontrol edicinin 20 kolu
gerdiricin 15 milini agagi ¢ekmeye, arka kontrol edicinin 25 kolu ise o mili
yukari kaldirmaya c¢alisacaklardir. Bu durumda gerdiricinin 15 milinin
hareketinde bir uygunsuzluk yasanacaktir, yani mil 13 yayin istenen derecede ne
sikabilecek ne gevsetebilecektir. Bu yiizden de o anda gerilimin ayarlanmasi
yeterli seviyede yapilamayacaktir.

2. Gerektiginde iplige diisiik boyutlarda gerilim verme olanagi bulunmamaktadir.
Zira iplik her haliikarda gerdiriciden gegmek zorundadir. Gerdiricide ise ipligin
geriliminin degerini ¢ok kiiclik boyutlarda ayarlamak olanag: yoktur. Gerektigi
durumda ise gerdiricinin etkisiz hale getirilmesi miimkiin degildir. Ciinki

gerdirici cihazin plakasinda degistirilemez durumda sabitlenmistir.
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Ipligin geriliminin Sl¢iimiinii gerceklestiren 40 ve 41 ibrelerinin kontrol edicilerin
millerine sabitlenmesinden dolay1 6l¢iimiin hassasiyeti ¢ok diisiiktiir

Gerdiricideki bu eksiklikler dikkate alinarak gerdiricinin  gelistirilmis

konstriiksiyonun tasarimi gergeklestirilmistir.

Geligtirilen iplik gerdiricide gerginlik ayarinin yelpazesini ve hassasiyetini
artirmak amaciyla mevcut gerdirici cihazdan farkli olarak iki tane farkli basing
kuvvetine sahip G1 ve G2 gerginlik verme bolgeleri uygulanmistir (Sekil 2.23 ). G1
boliimiinde iplilige 10 -15 sN, G2 bolimiinde ise 20 -30 sN kadar gerginlik verme
olanagi bulunmaktadir. Cikista iplige 50-60 cN degerinde gerilim verilebilir.
Gerilimin boyutu her bir gerdiricide bir birine bagli olmadan serbest bicimde kendi

kontrol edicisi tarafindan ayarlanir.

KB1 Gf G2 KB2

folik

w LIS LB L EE
§

Sekil 2.23 Gelistirilmis yayl iplik gerdiricide gerilimin otomatik ayarlanmasi
semast

Gelistirilmis yayl iplik gerdirici tertibatin prensipal semasi Sekil 2.24’de

verilmistir.

Cihazin 1 ve 2 gerdiricilerinin 3 ve 4 kontrol edicileri ile baglantilart mevcut
cihazdakine gore sadelestirilmistir. Boylece gerdirici ile kontrol edicilerin
baglantisint saglayan 5 ve 6, 9 ve 10 kollarinin bir birine baglanmasi bir kol
vasitastyla degil, 13 ve 11 mafsallarin yardimiyla gergeklestirilmistir. Gerdiricilerin
millerinin kollarla baglantis1 kollarin uglarindaki 8 catallar1 ve millerde bulunan 18

cubuklar vasitasiyla saglanilir.
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Gerdiricinin girigsinde ve ¢ikisinda gerilimin degerinin 6l¢iimiinii gergeklestiren
Olgme tertibatinin yapilisinda da onemli degisiklik uygulanmigtir. 17 skalalarinin
tizerinde gerilimin degerini gosteren 15 ve 16 ibrelerin kontrol edicinin milleri ile
baglantis1 19 millerin alt ucunda bulunan 14 ¢atallar1 ve 19 ¢ubuklar1 vasitasiyla
kurulmugtur. Bu dizaynda o6lgme tertibatinin 15 ve 16 ibreleri mevcut
gerdiricidekinden farkli olarak uzun bir kol bigiminde yapilmakla mesnetler tizerinde
yerlestirilmistir. Bundan dolay1 ibrelerin 6lgme yelpazesi eski gerdiricidekinden

bliyiik olmus ve bu nedenle de 6l¢limiin hassasiyeti artmistir.
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Sekil 2.24. Gelistirilmis yayl iplik gerdirici tertibatin prensipal semasi

Gerdiriciler, kontrol ediciler, dlgme tertibatlar1 ve biitiin baglant1 araglar1 bir cihaz

panosuna monte edilmistir.

Bu cihazda gerdiriciler daha once agiklanan cihazdaki gerdiriciden farkli
bigimde tasarlanmistir. Her iki G1 ve G2 gerdiricide yaylarin iistiinde yerlestirilen alt
tabaklar iist tabaklardan ayrilabilir durumda tasarlanmistir. Bunun sayesinde
gerdiricilerden birisi veya gerektiginde her ikisinin iplige farkli boyutlarda gerilim

verme olanagi saglanilir.

Gelistirilmis cihazin 6nemli o6zelliklerinden birisi, iplige farkli boyutlarda
gerilim verebilme olanagi saglanmis olmasidir. Bu amagla G1 ve G2 gerdiricilerin

istiinde ve arasinda 20, 21 ve 22 iplik yonlendiricileri ilave edilmistir. Bu
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yonlendiriciler sayesinde ipligin hareketinin farkli bigcimlerde yonlendirilmesiyle

iplige ¢ok farkli boyutlarda gerilim verme olanag1 saglanir.

Ipligin cihazdaki farkli hareket yollar1 Sekil 2.25 ‘de gosterilmistir.

¢
(s g 2
F—F
FF

Sekil 2.25 a) iplik her iki gerdiriciden gegirilerek yaylarin baskisindan olusan
azami gerilim almaktadir b) iplik ikinci, c) de ise birinci gerdiriciden gegirilerek
uygun yaylarin baskilarindan meydana gelen gerilimlere sahip olmaktadir. d) ve e)
ise iplik yalniz yonlendiricilerdeki siirtinme kuvvetlerinin etkisinden kaynaklanan ve
bir birinden farkli boyutlardaki gerilime sahip olmaktadir.

Yeni tasarlanan cihazin kullanimiyla her tiirlii ve numarali ipliklerin en biiyiik ve

en kiicilik gerilimle sarma isleminin gergeklestirilmesi saglanilabilir.

Sarma islemi sirasinda iplik her hangi bir Fy giris gerilimiyle birinci kontrol
bolgesinin 1 ve 2 yonlendiricilerinden, 4 yaymin yiiklendigi 5 milinin 3
yonlendiricisinden gegerek F; gerilimine sahip olur. Bundan sonra iplik,

gerdiricilerde F, gerilimine ulasarak cihazin ikinci kontrol bdlgesinin 6 ve 7
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yonlendiricilerinden ve 10 milinin 8 yonlendiricisinden gegerek F. gerilimiyle

makinenin sarma bolgesine verilir (Sekil 2.26).

i / 2 g ,
: / N : Gerdiriciler .
Fa ' 5 5 | Fg
i i
‘ 9
= 5 =

Sekil 2.26 Gerdirici cihazda ipligin hareket yolunun sematik goriiniimii

Kontrol bolgelerinden ¢ikan ipligin Fi=Fge* ¢, ve F=Fe* ? geriliminin
boyutu ipligin yonlendiricileri kapsadigl toplam ¢ veg acilarin degisimine baglh
olarak degismektedir. (¢ Ve uygun olarak birinci ve ikinci kontrol bolgelerindeki

kapsam agilarinin toplamdir).

Kontrol bolgesinde ipligin kapsam agilarinin boyutu yonlendiriciler arasindaki
mesafeye ve milin yer degisimine bagli olarak degismektedir. Sekil 2.26’yi
kullanarak birinci kontrol bdlgesinde kapsam acilar1 ile bu parametreler arasindaki
bagintiy1 tespit edelim. Bu sekilde birinci kontrol bolgesindeki ipligin 1, 3 ve 2

yonlendiricileri kapsadigt a S ve y agilar gosterilmigtir.
Sekil 2.27 den goriildigii lizere;
a =90- a; ve a;=a,—a oldugundan
a =90-a,+a, (25)

a’yi O103F tiggeninden buluruz

tga =H/l;;  « =arctg(H/l). (26)

Bu durumda

a =90% ¢, + arctg(H/l; (27)
elde edilir.
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Sekil 2.27. Yoénlendiricilerde ipligin kapsam acilarinin hesaplanmasi semast

0O:KA tiggeninden
Sina; =AK /04K AK=1/01K2 —OlA2 . OJA=R;
Oldugu i¢in

Sina,=,0,K* =R’ /0K = 1-R*/O,K* (28)

Burada, R; ve R3 1 ve 3 yonlendiricilerin yarigaplaridir. O;1K y1, O;KA ve

KBO; iiggenlerinin benzerligi kosulundan soyle buluruz;
02K/ 01K = 0O,B/ O;A=R3/R;. (29)
Diger yandan, O,K = 0;0,- O;1K.

0,0,F iicgeninden bulunan 0,0, =, H? —i—Il2 degerini yerine yazarak

asagidaki elde edilir;

OK=+/H?+1 - OK. (30)

02K 'nin bu degerini (29) esitliginde yerine yazarsak

0,K/ O1K= ({H? +1,2 - O1K)/ O1K = Ry/R; (31)

olur.
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(31) denkleminden,

(32)

esitligi bulunur. O1K’ nin bu degerini (28) denkleminde yerine yazarsak, Sing,in

degerini agagidaki sekilde hesaplaya biliriz;

. L (R +Ry)?
Slnalz 1—% (33)
1
Buradan
. R, +R,)?
o, =ArcSin /1—% (34)
+ 1

Denklemini elde ederiz.

(34) ifadesini (27) denkleminde yerine yazarak « agisinin hesaplanmasi i¢in

son denklemi elde ederiz;

2
a =90°% ArcSin fl—% + Arctg(H/ly) (35)
+ 1

o agisinin tespiti yontemini uygulamakla y agist igin (35) denklemine benzer

bir denklem elde edilir. Burada, yalniz Ry yerine Ry, I; yerine ise |, kullanilmaktadir.

y agisimi tespit eden denklem asagidaki gibidir;

(R, +R,)?
2417

¥ =90% ArcSin_[1— + Arctg(H/l;) (36)

Kontrol tertibatinda I; mesafesi I, ye 1 yonlendiricisinin R; yarigapi ise R;
yarigapina esittir. Eger I1=1,=1 ve |;+ 1,= 2l =L kosulundan | =L /2 ve R1=R; =
R oldugunu dikkate alarak, bunlart (35) ve (36) denklemlerinde yerine yazmakla

tertibat i¢in o vey agilarinin L ile bagintisini iceren genel bir denklem elde ederiz.
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4(R+R,)?

y = a =90° ArcSin,[1- YN + Arctg(2H/L)  (37)
+

Bu denklemden goriildiigii gibi, kontrol bdlgesinde ipligin yonlendiricileri
kapsadigr a vey agilart bir birine esit olup, yonlendiriciler arasindaki L mesafesine

ve milin hareket yolunun uzunlugu olan degisken H mesafesine bagli olarak

degismektedir.

Ipligin 3 yonlendiricisini kapsadigi £ agis1 sekil 2.27 den goriildiigii gibi £1

ve [ acilarinin toplamindan olusur.

B=p1tp2 (38)

I; ve I, mesafelerinin esitliginden dolayr 1 =/, oldugu gorilmektedir. Diger
yandan, O;AG iiggenin O,BC iiggenine ve O,CD tiggeninin O3EP ii¢genine benzer

olduklari i¢in f1=a ve f,= y durumu goriilmektedir. Bu durumda;

2

: R, +R
B1 =90% ArcSin 1—% + Arctg(H/1,) (39)

2
1

. R, +R,)?
B2 =90% ArcSin /1—(2;—32 + Arctg(H/l) (40)
H+1,
/ R, +R,)? / R, +R;)’
f =1+ [ .=180" ArcSin 1—( - + Arctg(H/1y) - ArcSin 1—( 2+ 2) +Arctg(H,)  (41)
H2+17 HZ+1,°

I, = I,=I oldugu dikkate alindiginda

2
B =2[90°- ArcSinwll—% + Arctg(H/I1 )] (42)

veya

2

B = 2[90°- ArcSin 1—% + Arctg(H/11)] (43)



Birinci kontrol bolgesinde toplam kapsam agisi

2
¢ =a+p+y =4[90°- ArcSinw/l—% + Arctg(H/l1)] (44)
_l’_

Ikinci kontrol tertibatinin yap1 parametreleri birincisiyle ayni oldugundan ¢ kapsam

agisinin hesaplanmasi i¢in de (44) denklemi gegerli bulunmaktadir. Bu durumda,

4(R+R,)?

¢ =4[90°- ArcSin,|1— PIVERNT. + Arctg(H/11 )] (45)

Olacaktir

Gerilimin artmasi durumunda 5 ve 9 milleri asagiya dogru bastirilir. O zaman 3
yonlendiricisiyle 1 ve 2 yonlendiricileri arasindaki mesafe azalir ve bundan dolay1
ipligin yonlendiricileri kapsadig1 agilarin boyutlar1 da azalir. Kapsam acilarinin
azalmastyla gerilim de otomatik olarak azalir, dolayisiyla gerilimin degerinin

otomatik olarak ayarlanmasi saglanilir.

Tertibattan gecen ipligin F; geriliminin degeri asagidaki denklemle tespit edilir;

Fi= Fg(elul(a +7) + e:uz ﬁ) (46)

Burada Fgy— ipligin gerdirici cihaza giris gerilimi;
4, —1iplikle 1ve 2 yonlendiriciler arasinda siirtlinme katsayisi
M,— 1plikle milin yonlendiricisi arasindaki stirtiinme katsayist;

o —ipligin 1 yonlendirici iizerinde kapsam agist;
y —1pligin 2 yonlendirici tizerinde kapsam agisi;

S —1ipligin 3 yonlendirici iizerinde kapsam agisidir.
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3.MATERYAL VE METOD
3.1. Kullanilan Materyal ve Metot

Tasarlanmis cihazin denemesini gerceklestirmesi sirasinda, gerilimi 6l¢mek
icin iki farkli numarali %100 pamuk Ne 20/2 ve Ne 10/1 numarali iplikler ve 50
Denye %100 polyester ipligi kullanilmistir. Gerilimin 6l¢iimii ti¢ farkli sarim hizinda

gerceklestirilmistir.

Iplik geriliminin &l¢iimii bilgisayar ortaminda yapilmistir. Gerilim &lgen cihaz
bilgisayara baglanilarak dl¢iimden elde edilen gerilim degerleri siirekli olarak sayisal

ve grafiksel sekilde bilgisayara aktarilmistir.

Olgiim islemi kiyaslama amaciyla mevcut konik bobin makinesinde bulunan
rondeleli gerdirici cihazda ve SSM markali bobin makinesinde bulunan diskli
otomatik gerdirici cihazda yapilmistir. Sarim hizini tespit etmek igin asagidaki

denklem kullanilmastir.

Tamburun devir sayisina gore de ipligin v, sarim hizi hesaplanmistir. Bunun

icin agagidaki denklem kullanilmaktadir;

v,=ny(zDn)* +h,’ (3.1)

Burada n — tamburun devir sayisi, dak™;
D — tamburun c¢ap1, metre;
n — bobinin tambur lizerinde donmesi sirasinda kaymay1 dikkate alan
katsay1 (n = 0;92);
hor— tambur iizerindeki sarma yivlerinin ortalama adimidir, metre.

Bu makinada tamburun ¢apt D = 80mm,= 0,08 m, yivlerinin sayis1 2,5 dir.

Yivlerin adimlart uygun olarak hy = 71 mm = 0,071m, h, =56mm =0,056m, h3
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=30mm = 0,030 m oldugundan, ortalama adim  ho= 1/3(h;+hy+hs) =
1/3(0,071+0,056+0,030)=0,062m degerinde bulunur.

Bu degerlerin (3.1) denklemde yerine yazilarak hesaplanmasi sonucu

tamburun n; N, ve nz donme hizlarinda v, sarim hizinin 390 m/dak, 540 m/dak ve

740 m/dak kadar oldugu tespit edilmistir.

Her iplikten her gerdirici cihazda {iger adet gerilim Olgiimii yapilmis ve

uygun olan1 50 ser 6l¢lim degeriyle kabul edilmistir.

Iplik gerilimin &l¢iimil, ipligin gerdiriciden ¢iktig1 yerde gerdirici ile sarma
tamburunun 6niinde yerlestirilmis iplik yonlendirici ve otomatik durdurucu tertibatin
arasindaki bolgede yapilmistir. Olgme sonucunda alinan her bir gerilim degeri,

ipligin hareketinin 0,5 saniye araliklarla 6l¢iimiinden elde edilmistir.

Gerdirici cihazlarda verilen iplik gerilimin diizglinsiizligiinii karsilagtirmak
icin gerilim degerlerinin istatiksel parametreleri hesaplanmistir. Bu parametreler

asagidaki denklemlerle gerceklestirilmistir.

Ortalama gerilim degeri

T
I

S|~
>

1]
=

Ortalama sapma

Standart sapma

Varyans



Varyasyon katsayisi

cv= 2100

F

Burada n — dl¢imden alinan degerlerin sayist;
Fi — ipligin 6l¢iim sirasindaki gerilim degeridir.
3.2. Kullanilan Cihaz ve Makineler

Son haliyle yapilmis otomatik gerilim ayarlayici ve kontrol edici cihazin
denenmesi Tekstil Miihendisligi boliimiiniin laboratuarinda gergeklestirilmistir.
Cihaz bu laboratuarda kurulmus Tavukoglu makine san. Tic. Ltd. sirketinin tirettigi 4
kafali numune konik bobin makinesine monte edilmistir. Cihazin montaj ayarlar1 ve
yaylarinin kalibrasyonu yapilmistir. Bundan sonra da iplik geriliminin 6l¢iimii

islemleri gerceklestirilmigtir.

Sekil 3.1 Tavukoglu konik bobin makinesinde gerilim 6l¢iimii yapilan iplik
gerdiriciler. 1-Rondeleli iplik gerdirici 2- Yayli otomatik ayarlayict ve kontrol edici
cihaz

Deneyin yapildigir konik bobin makinesi iki bolgeli rondeleli iplik gerdirici
cihazla donatilmaktadir. Makinenin sarma mekanizmasi ¢apt 80 mm olan silindirik
yivli sarma tamburdan ve konik bobin i¢in kullanilan igden olugmaktadir. Makine
diisiik, orta ve yiiksek (azami) gibi {i¢ farkli hiz ayarlarinda calistirilabilmektedir.

Elektronik takometre ile gerceklestirilen Ol¢lim sonucu bu hizlarda sarma
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tamburunun devir sayisinin uygun olarak 1630 devir/dak, 2240 devir/dak, ve 3080
devir/dak oldugu gozlenmistir.

Yeni gerdirici cihazi bagka bir otomatik gerdirici cihazla karsilagtirmak icin
SSM markali gevsek sarim yapan bobin makinesinde de iplik geriliminin Sl¢iimii
yapilmistir. Bu makinede otomatik ayarlama 6zelligine sahip diskli bir iplik gerdirici
cihaz bulunmaktadir (Sekil 3.2). Makinede sarim hizi 800 m/dak olarak
ayarlanmistir. Bu makinede iplik ¢apt 90 mm olan yivli sarma tamburu vasitasiyla

konik bobine sarilmaktadir.

Sekil 3.2 Diskli otomatik ayarlayict iplik gerdirici

Iplik gerilimin 6l¢iimii, 1 besleme bobininden ¢éziilen 2 ipligin 3 gerdiriciden ¢iktig
yerde gerdirici ile 9 sarma tamburunun 6niinde yerlestirilmis 8 iplik yonlendirici ve

otomatik durdurucu tertibatin arasindaki bolgede yapilmistir.(Sekil 3.3 )
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Sekil 3.3 Bobin makinesinde gerilim 6lgme diizeneginin semasi

Gerilimi 6lgmek i¢in 4 ( sekil 3.3) SCHMIDT DTMX - 200 markali elektronik
dijital gerilim 6lgme cihaz1 ( Sekil 3.4 ) kullanilmigtir. Cihazinin bu bdlgede
yerlestirilmesi icin 6zel olarak yaptirdigimiz 5 sabitleme tertibati1 kullanilmistir. Bu
tertibatin sabitleme kolunun ucundaki 6 mengenede sabitlenen gerilim 6lgme cihazi
Olclim bolgesinde istenen konumda yerlestirilebilmektedir. (deney diizenegi sekil3.3

de gosterilmistir).

Sekil 3.4 Gerilim 6l¢gme cihazt SCHMIDT DTMX — 200

Iplik geriliminin 8l¢iimii bilgisayar ortaminda yapilmistir. Gerilim &lgen cihaz 7
bilgisayara baglanilarak Ol¢climden elde edilen gerilim degerleri siirekli olarak

sayisal ve grafiksel sekilde bilgisayara aktarilmistir.

Gerilim 6lgme cihazinda 6lgme araligi 0,5 saniye olarak ayarlanmistir. Buna gore
de cihazin gosterdigi bir gerilim degeri, her 0,5 saniyede gecen ipligin bir
noktasindaki gerilimimin boyutunu ifade etmektedir. Bu surede gecen ipligin

uzunlugu l;= t;0,= 0,5 v,olacaktir. (burada l; t;= 0,5 san siiresinde gecen ipligin

uzunlugudur.
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4. BULGULAR VE TARTISMALAR

4.1. Yeni ve Mevcut Iplik Gerdirici Cihazlarda Gerilimin Incelenmesi

Yukarida belirttigimiz gibi O6lgme diizeneginin yardimiyla Tavukoglu konik
bobin makinesinde monte edilmis yeni iplik gerdirici ve makinenin orijinal rondeleli
gerdirici cihazlarinda ve SSM makinesinin bulundurdugu otomatik gerilim ayarlayan
diskli iplik gerdiricide farkli hizlarda farkli iplik numaralar1 i¢in gerilim olgiim

deneyleri gergeklestirilmistir.

4.1.1. Yeni ve Rondeleli Gerdirici Cihazlarda Gerilimin incelenmesi

Deneylerin yapilmasi sirasinda her iki iplik gerdiricide baslangic gerilim
degerlerinin miimkiin olduk¢a birbirine yakin olmasi durumu saglanmistir. Bu
sartlarda yapilan 6l¢limler neticesinde bilgisayarda olusturulan gerilim degerleri elde

edilmistir. Sonra bu veriler tablo haline getirilerek ayr1 ayr1 diizenlenmistir.

Tasarlanan yeni ve konik bobin makinesinin donatildigt mevcut rondeleli
cihazlarda farkli iplik numaralart igin farkli sarim hizlarinda yapilan 6lgiimler sonucu

elde edilmis gerilim verileri Tablo 4.1- Tablo 4.3 de verilmistir.

Tablo 4.1 Ne 10 numarali pamuk ipligi i¢in gerilim 6l¢iim degerleri

Sarim hiz1 m/dk
390 540 740
Olgiim sayst Iplik Gerdirici Iplik Gerdirici Iplik Gerdirici
Yeni | Rondeleli Yeni | Rondeleli Yeni | Rondeleli

Iplik Gerginik Degeri cN

1 29 24.9 36.3 334 34.5 40

2 275 249 36.3 329 345 40

3 275 249 36.3 329 41.2 39.8
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Tablo 4.1 10 Ne numarali pamuk ipligi i¢in gerilim dl¢iim degerleri (devam)

4 275 | 251 36,5 |329 41.2 39.8
5 28 25.1 365 |328 41.2 39.8
6 28 25.1 365 |328 39.8 37.7
7 28 28.2 306 |328 39.8 37.7
8 264 |282 306 |315 39.8 37.7
9 264 |282 306 |315 39.5 35.8
11 264 | 295 36.3 |315 39.5 35.8
12 257 | 295 36.3 |345 395 35.8
13 257 295 36.3 | 345 39.5 39.6
14 257 |29.1 356 |345 39.5 39.6
15 264 |29.1 356 |284 39.5 39.6
16 264 | 29.1 356 |284 39.9 38

17 264 | 283 333 | 284 39.9 37.1
18 271 | 283 333 |288 39.9 37.1
19 271 | 283 333 |288 39.3 37.1
20 2711 | 217 327 | 288 39.3 31.1
17 264 | 283 333 | 284 39.9 37.1
21 261 | 277 327 |318 39.3 311
22 261 | 277 327 |318 39.8 311
23 261 | 276 334 |318 39.8 35.8
24 271 | 276 334 [326 39.8 35.8
25 271 |29 334 |326 39.8 35.8
26 271 |29 319 |326 35.9 36.8
27 295 |29 319 [ 252 35.9 36.8
28 295 |282 319 [ 252 35.9 36.8
29 295 |282 332 |25.2 41.8 32.2
30 278 |282 332 |275 41.8 32.2
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Tablo 4.1 Ne 10 numarali pamuk ipligi i¢in gerilim dl¢iim degerleri (devamni)

31 27.8 28 33.2 275 41.8 32.2
32 27.8 28 33.9 275 40.7 334
33 28 28 33.9 30.3 40.7 334
34 28 27.7 33.9 30.3 40.7 334
35 28 27.7 345 30.3 385 34.9
36 29 27.7 34.5 30.5 38.5 34.9
37 29 27.8 34.5 30.5 38.5 34.9
38 29 27.8 29.5 30.5 34.8 35.9
39 27.8 29.1 29.5 33.5 34.8 35.9
40 27.8 29.1 29.5 335 34.8 35.9
41 27.8 29.1 30.3 335 40.3 40.4
42 30.9 27.9 30.3 31 40.3 40.4
43 30.9 27.9 30.3 31 40.3 40.4
44 30.9 27.9 28.7 31 40.3 39.1
45 30.4 26 28.7 28.3 40.3 39.1

Tablo 4.2. Ne 20/2 numarali pamuk ipligi i¢in gerilim 6l¢iim degerleri

Sarim hizi, m/dak

390 540 740
Olgiim says1 Iplik gerdirici Iplik gerdirici Iplik gerdirici
Yeni Rondeleli Yeni Rondeleli Yeni Rondeleli

Iplik Gerginlik Degeri cN

1 12.9 11.8 29.8 32.5 40.4 37.1
2 12.9 11.8 29.8 29.9 40.4 38.1
3 12.9 12.2 29.8 29.9 40.4 38.1
4 13 12.2 29.6 29.9 36.2 38.1

50



Tablo 4.2. Ne 20/2 numarali pamuk ipligi i¢in gerilim 6l¢lim degerleri (devam)

5 13 12.2 29.6 29.8 36.2 37

6 13 12.7 29.6 29.8 36.2 37

7 13.3 | 127 215 29.8 39.3 37

8 13.3 | 125 215 31.7 39.3 38.3
9 133 |[125 27.5 31.7 39.3 38.3
10 123 | 125 28 31.7 39 38.3
11 123 | 124 28 32.6 39 38.5
12 123 [124 28 32.6 39 38.5
13 125 (124 27.6 32.6 39 38.5
14 125 [129 27.6 32.3 39.8 40.8
15 125 [129 27.6 32.3 39.8 40.8
16 131 [ 129 29.7 32.3 39.8 40.8
17 131 [ 126 29.7 33.8 40.2 36

18 131 | 126 29.7 33.8 40.2 36

19 124 |126 28.4 33.8 40.2 36

20 124|122 28.4 33.1 36.5 38.6
21 124 |12.2 28.4 331 36.5 38.6
24 133 [12.2 29 33.2 38.5 41.2
25 131|119 29.8 33.2 38.5 41.2
26 131 [119 29.8 30.9 40.7 375
27 131 [119 29.8 30.9 40.7 37.5
28 125 |[13.2 26.5 30.9 40.7 37.5
29 125 |[13.2 26.5 32.8 38.8 404
30 125 |[116 26.5 32.8 38.8 40.4
31 134 |[116 27.9 32.8 38.8 40.4
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Tablo 4.2 Ne 20/2 numarali pamuk ipligi i¢in 6l¢tim degerleri (devami)

32 13.4 11.6 27.9 29 36.3 40.2
33 13.4 12.1 27.9 29 36.3 40.2
34 13.4 12.1 254 29 36.3 40.2
35 13.4 12.1 254 26.7 39.1 40.2
36 13.4 12.5 254 26.7 39.1 38.8
37 12.9 12.9 25.4 26.7 39.1 38.8
38 12.9 12.9 235 27.5 40.6 38.8
39 12.9 12.9 235 215 40.6 40.8
40 12.6 125 23.5 271.5 40.6 40.8
41 12.6 12.5 23.8 33.8 41.3 40.8
42 12.6 12.1 23.8 33.8 41.3 37.8
43 131 12.7 23.8 33.8 41.3 37.8

Tablo 4.3 50 denye polyester i¢in gerilim 6l¢iim degerleri

Sarim hizi, m/dak
390 540 740

Olgiim _ _ i

sayisi Iplik gerdirici Iplik gerdirici Iplik gerdirici

Yeni Rondeleli Yeni Rondeleli Yeni Rondeleli
Iplik Gerginlik Degeri cN

1 14.4 11.3 18 16.2 24.8 233
2 14.4 11.3 18 15 24.8 233
3 14.4 113 18 15 24.8 233
4 15.3 11.3 17.2 15 229 19.8
5 15.3 11.3 17.2 15.8 229 19.8
6 15.3 115 17.2 15.8 229 19.8
7 14.2 115 174 15.8 223 21.2
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Tablo 4.3 50 denye polyester ipligi i¢in gerilim 6lgiim degerleri (devamni)

8 14.2 115 17.4 155 22.3 21.2
9 14.2 11.6 17.4 155 22.3 21.2
10 13.6 11.6 18.3 15.5 22.3 21.1
11 13.6 11.6 18.3 15.2 22.3 21.1
12 13.6 11.6 18.3 15.2 22.3 21.1
13 14.5 11.6 18.3 18 22.3 234
14 14.5 11.6 18.3 18 22.9 23.4
15 14.5 11.6 18.2 18 22.9 23.4
16 14.8 11.6 18.2 16.9 22.9 24.8
17 14.8 11.2 18.2 16.9 23.6 24.8
18 14.8 11.2 17.5 16.9 23.6 24.8
19 14.7 11.2 17.5 16.2 23.6 23.1
20 14.7 11.3 175 16.2 23.7 23.1
22 14.3 11.3 17.7 17.1 23.7 22.1
23 14.3 115 17.7 17.1 22.2 22.1
24 14.3 11.5 18.3 17.1 22.2 22.1
25 14 11.5 18.3 17 22.2 22.6
26 14 10.9 18 17 22.3 22.6
27 14 10.9 18 17 22.3 22.6
28 14.4 10.9 18 17.6 22.3 23.1
29 14.4 111 18.3 17.6 22.1 23.1
30 14.4 111 18.3 17.6 22.1 23.1
31 13.7 111 18.3 19.1 22.1 20

32 13.7 111 18.1 19.1 22.5 20

33 13.7 111 18.1 19.7 22.5 20

34 14 111 18.1 19.7 225 20.3
35 14 111 18.4 19.7 22.2 20.3
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Tablo 4.3 50 Denye polyester ipligi i¢in gerginlik 6l¢iim degerleri (devam)

36 14 11.1 18.4 17.5 222 20.3
37 141 111 18.4 175 22.2 21.6
38 141 11.2 18.2 175 23.5 21.6
39 14.1 11.2 18.2 18.7 235 21.6
40 14.7 11.2 18.2 18.7 235 21.6
41 14.7 11 17.3 18.7 23.6 22.7
42 14.7 11 17.3 16.8 23.6 22.7
43 14.7 11 17.3 16.8 23.6 22.7
44 147 10.8 18 175 24.9 22.3

Tablo 4.1 ve Tablo 4.3 verileri esasinda her bir hizda her bir iplik i¢in yeni ve
rondeleli cihazlarda olusan gerilimin degisim grafikleri ¢izilmistir. Bu grafikler

asagidaki sekillerde gosterilmistir.

35 +

20 +

iplik gerilimi, F cN

Yeni cihazda

10

Rondeleli

1.3 5 7 9 11 13 15 17 19 21 23 25 27 29 31 33 35 37 39 41 43

Veri sayisi

Sekil 4.1. Ne 10 pamuk ipliginin 390 m/dak sarim hizinda gerilim grafikleri
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Sekil 4.2 Ne 10 pamuk ipliginin 540 m/dak sarim hizinda gerilim grafikleri
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Veri sayisi

Sekil 4.3. Ne 10 pamuk ipliginin 740 m/dak sarim hizinda gerilim grafikleri
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Sekil4.4. Ne 20/2 pamuk ipliginin 390 m/dak sarim hizinda gerilim grafikleri
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Sekil 4.5. Ne 20/2 pamuk ipliginin 540 m/dak sarim hizinda gerilim grafikleri
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Sekil 4.6 Ne 20/2 pamuk ipliginin 740 m/dak sarim hizinda gerilim grafikleri

iplik gerilimi, F cN
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Sekil 4.7. 50 denye Polyester ipliginin 390 m/dak sarim hizinda gerilim grafikleri
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Sekil 4.8. 50 Denye Polyester ipliginin 540 m/dak sarim hizindaki gerilim grafikleri
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Veri sayisi
Sekil 4.9 50 Denye Polyester ipliginin 740 m/dak sarim hizindaki gerilim grafikleri

Grafiklerden goriildiigii gibi her iki iplik gerdiricinin kullaniminda gerilim
degerlerinin dagilim1 birbirine benzer olup, hemen hemen ayni tiir dalgalanmalara
sahip oldugu goriilmektedir. Gerilim degerinin degisim tarzi da her iki iplik
numaralart i¢in ayni goriilmektedir. Yani hiz arttikca her iki iplik i¢in gerilim

artmaktadir.

Olgiim sonucu elde edilen iplik geriliminin degisimini incelemek amaciyla
Tablo 4.1 Tablo 4.2 ve Tablo 4.3 © deki gerilimin F; ortalama degerleri ayr1 ayri
iplikler i¢cin  farkli hizlarda hesaplanmistir.  Gerilimin  diizgilinsiizIigtint

degerlendirmek amaciyla ayni1 zamanda Tablo 4.1 ve Tablo 4.3 verilerine gore her

bir iplik icin farkli sarim hizlarindaki F; gerilim degerlerinin F ortalama degeri ve

gerilim degerlerinin dagilimini ifade eden ortalama sapma, A, Standart sapma o2,
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Varyans S ve varyasyon katsayis1 CV gibi istatistiksel parametreler hesaplanmistir.

Hesaplama excel programinda asagidaki denklemlerle gerceklestirilmistir.

Ortalama gerilim degeri

Ortalama sapma

Standart sapma

Varyans
S=—1 3(F _F)
n-1 i=1
Varyasyon katsayisi
Cv= 3100
F

Burada n — gerilimin F; cari degerlerinin sayisidir.

Ayr1 ayn iplikler icin ortalama iplik geriliminin degerleri ve hesaplanan istatiksel

parametreler asagidaki tablolarda verilmistir.
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Tablo 4.4 Ne 10 iplik igin gerilim 6l¢iimiinden elde edilen veriler

Sarim hizi, m/dak

Parametrelerin Adlar: 390 540 740
Iplik gerdirici iplik gerdirici iplik gerdirici
Yeni Rondeleli | Yeni Rondeleli | Yeni Rondeleli
Ortalama iplik gerilimi, cN 27,75 27,97 36,98 30,74 39,36 36,54
Ortalama sapma, cN 1.09 0,92 2.05 2,06 1,54 2,27
Standart Sapma, cN 1.42 1,32 2.48 2,50 2,07 2,79
Varyans 2,02 1,75 6.18 6,25 4,32 7,82
Varyasyon katsayist, % 7,27 6,25 16,71 20,33 10,98 21,4
Tablo 4.5 Ne 20/2 iplik i¢in gerilim 6l¢iimiinden elde edilen veriler
Sarim hizi, m/dak
Parametrelerin Adlari 390 540 740
Iplik gerdirici Iplik gerdirici Iplik gerdirici
Yeni Rondele | Yeni Rondele | Yeni | Rondele
li li li
Ortalama iplik gerilimi, cN | 12,89 12,39 27,45 | 31,14 38,98 | 38,84
Ortalama sapma, cN 0,32 0,32 1,73 1,99 1,30 1,31
Standart Sapma, cN 0,37 0,40 2,14 2,32 1,65 1,55
Varyans 0,14 0,16 4,60 5,40 2,73 2,40
Varyasyon katsayisi, % 1,08 1,29 16,75 | 17,34 7,00 6,17
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Tablo 4.6 %100 Polyester 50 Denye iplik i¢in gerilim 6l¢timiinden elde edilen veriler

Sarim hizi, m/dak
Parametrelerin Adlari 390 540 740
Iplik gerdirici Iplik gerdirici Iplik gerdirici
Yeni Rondeleli Yeni Rondeleli Yeni Rondeleli

Ortalama iplik gerilimi, cN 14,35 12,24 17,93 17,08 23,03 22,08
Ortalama sapma, cN 0,35 0,21 0,33 1,02 0,76 1,13
Standart Sapma, cN 0,44 0,24 0,39 1,30 0,90 1,37
Varyans 0,19 0.06 0,15 1,70 0,82 1,87
Varyasyon katsayisi, % 1,32 0,50 0,83 9,95 3,56 8,46

Tablo4.4 de Ne 10, tablo 4.5 de Ne 20/2 pamuk iplikleri i¢in ve tablo 4.6 da 50
denye polyester ipligi i¢in hesaplamalardan elde edilen ortalama gerilim degerleri ve
istatiksel parametreler sunulmustur. Bu tablolardan goriildiigii lizere sarim hizinin
artmastyla iplik geriliminin ortalama degerinin arttig1 goriilmiistiir. Ancak gerilimin
artis temposu rondeleli cihazda yeni cihaza gore daha yiksektir. Gerilim
dalgalanmasini ifade eden varyasyon katsayisinin degerleri her iki numarali pamuk
ipligi icin biitlin sarim hizlarinda hemen hemen birbirine esit ¢ikmistir. Ancak
polyesterde ise 390 m/dk sarim hizinda varyasyon katsayist yeni cihazin kullanimi
sirasinda rondeleliden yiiksektir. Ancak 540 m/dk ve 740 m/dk sarim hizlarinda ise

bu parametrenin degeri yeni cihazda rondeleliye gore diistiktiir.

Yeni cihazda gerilimin diizgiinsiizliigliniin yiiksek olmasinin esas nedeni cihazin
yapimu sirasinda cihazin parcalarin ve baglanti elemanlarinin hazirlanmasindaki
hassasligin ¢ok diisiik olmasidir. Diger taraftan yeni iplik gerdiricide uygulanan
kontrol edicilerin yayli hazirlanmasindan dolayr meydana gelen titresimler de
gerilimin dalgalanmasinin artmasina neden olmaktadir. Bu cihazin daha hassas ve
ayarlama Ozelliginin son derece yliksek olmasini saglamak igin cihazda titresim

giderici tertibatlarin kullanilmas1 gerektigi goriilmektedir.
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4.1.2 Yeni ve Diskli Iplik Gerdirici Cihazlarda Gerilimin Incelenmesi

Tasarlanan yeni cihazi, piyasada bulunan otomatik gerilim ayarlayan ve modern
SSM bobin makinesinde kullanilan diskli gerdirici cihazla karsilastirmak i¢in
denemeler yapilmistir. Denemeler , 10 Ne ve 20/2 Ne numaral1 %100 pamuk
iplikleri ve 50 Denye %100 polyester iplikleri ile 800 m/dk hizda
yapilmistir.Deneme neticesinde elde edilen gerilim verileri ve gerilimin istatiksel

parametreler Tablo 4.7 ve tablo 4.8’de verilmistir.

Tablo 4.7 Yeni ve diskli gerdiricide farkli ipliklerin gerilim degerleri

Iplik numarast
Ne 10 pamuk Ne 20/2 pamuk 50 denye polyester
Olgiim
say1st Iplik gerdirici Iplik gerdirici Iplik gerdirici
Yeni Diskli Yeni Diskli Yeni Diskli
Iplik Gerginlik Degeri cN
1 38.5 233 404 285 24.8 26.2
2 38.5 22.7 404 28.5 24.8 26.2
3 41.2 22.7 404 28.5 24.8 26.2
4 41.2 22.7 38.2 26.1 22.9 26.2
5 41.2 22.7 38.2 26.1 22.9 27
6 39.8 23.4 38.2 26.1 22.9 27
7 39.8 23.4 39.3 26.1 22.3 27
8 39.8 23.4 393 26.3 22.3 26.1
9 39.5 22.5 393 26.3 22.3 26.1
10 39.5 22.5 39 26.3 22.3 26.1
11 39.5 225 39 26.2 22.3 26.1
12 39.5 225 39 26.2 22.3 24
13 39.5 223 39 26.2 22.3 24
14 39.5 22.3 39.8 24.4 22.9 24
15 39.9 22.3 39.8 24.4 22.9 26.3
16 39.9 22.4 39.8 24.4 22.9 26.3
17 39.9 22.4 40.2 24.4 23.6 26.3
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Tablo 4.7 Yeni ve diskli gerdiricilerde farkli ipliklerin gerilim degerleri (devam)

18 39.3 22.4 40.2 249 23.6 26.2
19 39.3 22.4 40.2 24.9 23.6 26.2
20 39.3 22.4 37.7 24.9 23.7 26.2
21 39.8 22.4 37.7 24.9 23.7 24.4
22 39.8 21.7 37.7 26.4 23.7 244
23 39.8 21.7 38.5 26.4 23.7 244
24 39.8 21.7 38.5 26.4 23.7 244
25 37.8 21.7 385 25.7 23.7 24.9
26 37.8 21.7 40.7 25.7 23.4 24.9
27 37.8 21.7 40.7 25.7 23.4 24.9
28 41.8 21.7 40.7 26.4 23.4 24.9
29 41.8 21.9 38.8 26.4 22.5 26.4
30 41.8 21.9 38.8 26.4 22.5 26.4
31 40.7 21.9 38.8 26.4 22.5 26.4
32 40.7 21.7 375 26.1 23.5 25.7
33 40.7 21.7 375 26.1 23.5 25.7
34 38.5 21.7 375 26.1 23.5 25.7
35 38.5 21.7 39.1 25.9 23.5 26.4
36 385 21.6 39.1 259 235 26.4
37 38.1 21.6 39.1 259 235 26.4
38 38.1 21.6 40.6 25.8 23.6 26.4
39 38.1 20.6 40.6 25.8 23.6 26.1
40 40.3 20.6 40.6 25.8 23.6 26.1
41 40.3 20.6 41.3 25.8 24.9 26.1
42 40.3 20.6 41.3 26.7 24.9 25.9
43 40.3 23 41.3 26.7 24.9 25.9

Tablo4.8’de 10 Ne, 20/2 Ne pamuk iplikleri i¢in ve 50 denye polyester ipligi i¢in
hesaplamalardan elde edilen ortalama gerilim degerleri ve istatiksel parametreler
verilmistir. Verilere bakildiginda pamuk ipliklerinde degerler varyasyon katsayisi
hari¢ yeni iplik gerdiricide, diskli iplik gerdiriciye gore daha yiiksektir. 20/2 Ne

pamuk ipligi ve polyester iplikte gerilimin dalgalanmasini ifade eden varyasyon
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katsayist diskli cihazda yeni iplik gerdirici cihaza gore daha yiiksektir. Polyester
ipliginde ise diskli iplik gerdiricide degerler yeni iplik gerdiriciye gore daha fazladir.

Tablo 4.8 Yeni Ve diskli iplik gerdiriciler i¢in gerilim 6l¢iimiinden elde edilen veriler

Iplik numarast
10 Ne pamuk Ne 20/2 pamuk 50 denye polyester

Olgtim sayist Iplik gerdirici Iplik gerdirici iplik gerdirici

Yeni Diskli Yeni Diskli Yeni Diskli
Ortalama cN 39.66 22.09 39.35 26.02 23.37 25.78
ort sapma cN 0.82 0.57 0.95 0.61 0.60 0.68
st sapma cN 1.08 0.71 1.13 0.93 0.78 0.84
Varyans 1.18 0.51 1.28 0.87 0.61 0.71
var katsa % 2.98 2.33 3.25 3.36 2.63 2.78

Tablo 4.7 verilerine gore , ayr1 ayri iplikler i¢in gerilimin degisim grafikleri
¢izilmistir.
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Veri sayisi

Sekil 4.10 Ne 10 pamuk ipligi i¢in yeni ve diskli gerdiricilerde gerilim grafikleri
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Veri sayisi

Sekil 4.11 Ne 20/2 pamuk ipligi i¢in yeni ve diskli gerdiricilerde gerilim grafikleri
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Veri sayisi

Sekil 4.12 50 denye polyester ipligi i¢in yeni ve diskli gerdiricilerde gerilim grafikleri
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5.DEGERLENDIiRME VE SONUC

Gerilim, tek iplik ve band,fitil gibi malzemeler i¢in uygulanan sarma ve ¢6zme
islemlerinin gerceklestirildigi proseslerde en Onemli teknolojik parametrelerden
biridir. Iplik gerilimi ve gerilimin degisim karakteri teknolojik islemler sirasinda
gerek ipligin ve iretilen mamuliin kalitesini, gerekse islem verimliligini 6nemli
derecede etkilemektedir. Islem sirasinda gerilim degerlerinin belirlenenden yiiksek
olmasi ipligin mekanik 6zelliklerinin kétiilesmesine neden olmaktadir. Buna gore de
tim islem siirecinde gerilimin boyutunun sabit tutulabilmesi ve gerilimdeki

dalgalanmalarin diisiik diizeyde bulundurulmasi teknolojik acidan en 6nemli sarttir.

Bu calismada tek ipligin uygulandig1 bobinleme, biikme, katlama, atki aktarma,
¢ozgli ¢ozme gibi tekstil makinelerinde kullanilan iplik gerdiriciler incelenmis ve
yeni tasarlanan otomatik ayarli gerilim verici, gerilimi kontrol edici bir iplik gerdirici
cihazin  denenmesi  yapilmigtir. Cihazin  denenmesi ve  performansinin
degerlendirilmesi bobinleme makinesinde farkli iplikler i¢in farkli sarim hizlarinda
yapilan Olglimlerden elde edilen gerilim degerlerinin incelenmesi ile

gergeklestirilmistir.

Gerilim 6l¢timii 10 Ne, 20 Ne numarali pamuk ve 50 denye polyester iplikleri
icin 390 m/dak, 540 m/dak ve 740 m/dak sarim hizlarinda ¢ift rondeleli, diskli
otomatik gerilim ayarlayici ve yeni tasarlanan gerdirici cihazlarda yapilmistir.
Gerilimdeki dalgalanmalarin boyutunun (gerilim diizgiinsiizliigiiniin) tespit edilmesi
i¢cin ortalama sapma, standart sapma, varyans ve varyasyon katsayisi gibi istatistiksel

parametreleri hesaplanmigtir.

Yapilan arastirmalarla her ii¢ iplik gerdiricide iplik gerilimin degisiminin ayn1
tarzda oldugu tespit edilmistir. Boyle ki, sarim hiz1 arttik¢a ipligin ortalama gerilim
degeri artmaktadir. Gerilimin artis1 yeni cihazda rondeleli cihazdaki artisa gore diisiik
tempoyla gerceklesmektedir ki, bu da yeni cihazin rondeleliden daha avantajh

oldugunu gosterir.
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Gerilim diizgiinsiizliiglinii ifade eden varyasyon katsayisinin degerleri 10 Ne
ve 20/2 Ne numarali pamuk iplikleri i¢in her {i¢ sarim hizlarinda hemen hemen
birbirine yakin olmaktadir. 50 denye polyester ipliginin 390 m/dk sarim hizinda
sartlmasi sirasinda olusan gerilimin varyasyon katsayisi yeni cihazda rondeleliden
yiiksektir. Ancak 540 m/dk ve 740 m/dk sarim hizlarinda ise bu parametrenin degeri

yeni cihazda rondeleli cihaza gore diistiktiir.

Tasarlanan yeni cihazin en 6nemli avantaji islem sirasinda gerilim degerinin
siirekli kontrol edilmesi 6zelligine sahip olmasi ve diger iplik gerdirici cihazlardan

farkli olarak iplige biiylik yelpazede gerilim verme olanaginin bulunmasidir.

Yeni cihazda iplik gerilimindeki dalgalanmanin  (diizgiinsiizligiiniin)
beklenen derecede diisiiriilememesinin esas nedeni cihazin yapimi sirasinda
pargalarin ve baglanti elemanlarinin hazirlanmasindaki hassaslhigin ¢ok diisiik
olmasidir. Diger taraftan, yeni iplik gerdiricide uygulanan kontrol edicilerin
yaylarinin meydana getirdigi titresimlerin de gerilimdeki dalgalanmalara zararl
etkisi gortilmektedir. Cihazin daha hassas ve ayarlama 6zelliginin son derece yliksek
olmasini saglamak i¢in cihazda titresim giderici tertibatlarin kullanilmasi gerektigi

goriilmektedir.
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