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OZET

PAU Miihendislik Fakiiltesi Tekstil Miihendisligi Bolimii'nde 10.08.1999 — 01.08.2001 tarihleri arasinda
yiiriitiilmiis olan MISAG-139’Nolu “Dokuma Makinalari igin Yiiksek Hizli Armiir Dizayn1” adli proje basaryla
sonuglanmis ve TUBITAK tarafindan onaylanmustir. Proje gergevesinde yapilan arastirmalar ve elde edilen
sonuglar ile ilgili bilgiler makalemizin ana hatlarin1 olusturmaktadir. Makalenin birinci bolimiinde, proje
icerisinde bahsi gecen armiir makinalarinin simiflandirilmast ve analizi hakkinda literatiir ¢aligmasi ve patent
arastirmalarindan elde edilen bilgiler yer almaktadir.

Anahtar Kelimeler : Tekstil sektorii, Dokuma makinalari, Armiir

DOBBY SHEDDING MECHANISM ON WEAVING MACHINES :
PART 1- ANALYSIS

ABSTRACT

The project “High Speed Dobby Design for Weaving Machines” with the number of MISAG-139, which was
carried out the Textile Department of Engineering Faculty at Pamukkale University between the dates
10.08.1999 — 01.08.2001, was successfully completed and approved by TUBITAK (The Scientific and Technical
Research Council of Turkey). The first part of the paper includes a classification and analysis of dobby
machines; besides the information obtained from patent application is included.

Key Words : Textile industry, Weaving machines, Dobby

1. GiRiS 2) Armiirlii agizlik agma mekanizmalart.
Negatif armiirler.
Dokuma tezgahinda, atkinin atilmasindan once, P ozjtifarmiirler. )
¢ozgii ipliklerini iki tabakaya ayrilarak olusturdugu 3) Jakarl agizlik agma mekanizmalari.
iicgen kesitli tiinele agizlik denir. Agilan her T?k stroklu ve tek sﬂmd;rluakar.
ag1zhign igerisinden gecirilen atki ipliginin, {istiinde C}ft stroklu ve tgk 51.11.nd1.r11. J.akar.
veya altinda bulunmas1 gereken ¢ozgii ipliklerinin Cift stroklu ve ¢ift Sll}ndlﬂlj?‘kaﬂ
belirlemek igin cesitli sistemler gelistirilmistir. Cift stroklu ve agik agizlikli jakar.
Bunlar1 ¢aligtirmakta kullanilan mekanizmalara
agizlik agma mekanizmalar1 denilmektedir. Kamli ve armiirlii agizlik agma mekanizmalarinda
ayni harekete sahip giiciiler bir cerceveye, jakarh
Agizlik agma islemini gerceklestiren sistemler ii¢ agizhk agma mekanizmasinda ise her giici
grupta toplanmaktadir (Adanur, 2001). birbirinden bagimsiz olarak jakar makinasina
baglhidir.
1) Kaml agizlik agma sistemleri.
Negatif kamli agizlik agma mekanizmalari. Asagidaki tabloda agizlik agma sistemlerinin basit
Pozitif kamli agizlik agma mekanizmalari. karsilagtirmasi verilmistir (Tablo 1).
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Tablo 1. Agizlik Ac¢ma Mekanizmalarmin
Karsilastirilmasi
Kamli Agizlik Agma Armiirlii Agi1zlik Jakarli Agizlik
Ag¢ma Ac¢ma
12.000 Harnis
12- 14 Cergeve 32 Cergeve (max.) (max.)
Atki Raporu Smirls Atki Raporu Atki Raporu
Sinirsiz Sinirsiz
8 Atki (max.) 5.000 Atk (max,) | 000 Atk
(max.)

Max.: Maksimum

2. AGIZLIK GEOMETRILERI

Dokuma makinesinde agizlik olusumu Sekil 1’de
gosterilmistir.

Agizhik

Sekil 1. Dokuma tezgahinda agizlik olusumu

Cercevelerden kumag cizgisine kadar olan kisma “6n
agizhik” denir. Olusturulan agizligin yiiksekligi atki
tastyicisinin gegisi i¢in yeterli ve elverigli olmalidir.

Cercevelerden capraz cubuklara ve lamellere ve
hatta bazi tezgahlarda ¢6zgii kopriisiine kadar agilan
agizliga ise “arka agizlik” denir.

Dokuma makinesinden istenen teknolojik prosese
gore armiir makinelerinin olusturdugu agizlik
geometrisi 2 grupta incelenir.

Bunlar;

a) Uste ve Alta Acilan Agizlik
b) Her iki Yone (Ust-Alt) Agilan Agizlik

2. 1. Uste ve Alta Agilan Agizlik

Dokuma tezgahinda, orgii raporunda secilen
(istenilen) ¢ozgiilerin bagli oldugu g¢ergevelerin,
cozgli ve gogiis kopriilerinin olusturdugu yatay
cizgiden yukart kaldirilarak olusturulan agizliga
“Uste Acilan Agizlik” asag1 indirilerek olusturulan
agizhigada “Alta Acilan Agizlik”, denir. Bu agizlik
tipinde {ist veya alt agizlik pozisyonundaki ¢ozgiiler,
hareket etmeyenlere nazaran daha fazla miktarda
gerilmeye maruz kalirlar (Sekil 2 ve 3).

/(

|

Sekil 2. Uste agilan agizlik

Genelde el dokuma tezgahlarindaki agizlik olusumu
bu sekildedir.

—

Sekil 3. Alta acilan agizlik.

2. 2. Her iki Yone (Alt-Ust) Agilan Agizlik

Yukarida  bahsedilen iki agizlik ¢esidinin
birlesiminden elde edilen agizlik agma ¢esididir.
Cozgili ipliklerinin kumas c¢izgisinden belirli bir
miktarda asagi ve yukart dogrultuda hareket
ettirilmesi ile olusan agizlik ¢esidine “Her iki Yéne
Acilan Agizlik” (Ust-Alt) denir (Sekil 4).

Sekil 4. Her iki yone acilan agizlik

Bu tipte agizlik agilmasi durumunda, yukariya dogru
kalkan ¢ozgii iplikleri ile asagtya dogru inen ¢ozgi
iplikleri esit gerilime maruz kalirlar.

Iki yone agilan agizlik gesidini ii¢ tiirde uygulamak
miimkiindiir. Bu agizlik uygulamalari :

1. Diizensiz Agizlik (Temiz Olmayan Agizlik)
. Yar Diizenli Agizlik (Yar1 Temiz Agizlik)
3. Diizenli Agizlik (Temiz Agizlik)

2. 2. 1. Diizensiz (Temiz Olmayan) Agizhik
Cercevelerin  agizlik  yiikseklikleri esit olan
uygulama tiiriidiir. Burada biitiin giictilerdeki ¢ozgii
tellerinin gerilmeleri nispeten aynidir. Agizlikta, alt
¢cozgl tellerinin bir kisminin atki tastyicinin yolu
tizerinde bulunmasi ipliklerin daha fazla asmarak
kopus sayisinin  artmasmna neden olmaktadir
(Sekil 5).
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I

Sekil 5. Kirli agizhik

Jakar tertibatinda agizlik agma diizensiz agizlik
tirindedir. Az cerceveli tezgahlarda ve denim
kumas dokuyan tezgahlarda tercih edilen agizlik
diizensiz agizlik uygulamasidir.

2. 2. 2. Yan Diizenli (Yan Temiz) Agizlik
Cozgii iplikleri genelde alt tabakada diizenli agizlik

tirtinli, Ust tabakada diizensiz agizlik tiiriini
olustururlar (Sekil 6).

Sekil 6. Yar1 temiz agizlik

Kancali atki atma
tezgahlarinda bu
olusmasi istenir.

sistemine sahip dokuma
tirden agizlik geometrisinin

2. 2. 3. Duzenli (Temiz) Agizlik

Agizliktan atki tasiyicisinin - gegisi  diistiniilerek
¢ozgi ipliklerinin ayn1 egimde bulunmasini saglayan
uygulama tipidir. Bu agizlik uygulamasina “Meyilli
Agizlik” denmesinin sebebi, agizlik agcmayi temin
eden cercevelerin meyilli pozisyonda ayarlanmasi
olarak aciklanabilir (Sekil 7).

Sekil 7. Temiz agizlik

Cerceveler, diizenli agizlik pozisyonunda iken
kumas diizlemine gore farkli mesafelerde bulunurlar.
Bu durumda arkadaki gerceve en yiiksek konumda
yerlesmistir.  Kumas  ¢izgisine  yaklasildikca
cercevelerin hareket mesafeleri azalmaktadir. Bu
nedenle agizlig1 olusturan ¢6zgii gruplarinin arasinda
gerilim farki dogmaktadir, bu durum diizenli agizlik
uygulamasinin dezavantajidir. Atki atma sistemleri
icin gelistirilmis olan konstriikksiyonlar sayesinde
giinimiizin modern tezgahlarinda c¢ergevelerin

hareket mesafeleri azaltilarak bu olumsuzluk
miimkiin oldugunca azaltilmistir

3. AGIZLIK AGMA YONTEMLERI

Cok sayida gergevenin ardisik hareketini gerektiren
kumas desenlerinin dokunabilmesi igin armiir
makinalar1  gelistirilmistir. ~ Birbirinden  farkli
armiirler, her atki atimindan sonra, yeni agizlik
acarken, cercevelere farkli diizende hareket uygular.
Armiirlerin bu o6zellikleri incelendiginde dort tip
agizlik agma yonteminin oldugu goriiliir. Bunlar;

a) Alta kapanan agizlik
b) Ortada kapanan agizlik
c) Yart agik agizhik

d) Acgik agizlik

Agizlik agma yontemleri Sekil 8’deki ornek orgii
raporu esas alinarak agiklanacaktir.

COzGU

ATKI

1121314

Sekil 8. Ornek 6rgii raporu
a) Altta Kapanan Agizlik Agma Yontemi

Her atki atimindan sonra tiim cergeveler alt konuma
inerler ve desen raporuna gore hangi cercevenin iist
konuma yiikselecegi bu konumda belirlenir. Ust
konumda bulunmasi gereken c¢ergeveler her atki
attmindan oOnce Ust konuma yikselir ve atki
atimindan sonra yeniden alt konuma geri donerler
(Sekil 9).

Ana Milin Dénils Agisa

ALTTA KAPANAN

Sekil 9. Altta kapanan agizlik

Alt konumda bulunmas: gereken cerceveler ise alt
konumda bekleme hareketi yaparlar (Agizlik agma
yontemlerini  agiklayan diyagramlar Sekil 8’de
gosterilen Ornek orgii raporunu olusturan 1’nolu
gergeve icin verildi).

Bu yontemi uygulayan armiirlerin konstriiksiyon
yapist basit olmasina ragmen ¢alisma hizlan
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diisiiktiir. El tezgahlarinda ve mekikli dokuma
makinalarinda kullanilan agizlik agma yontemidir.

b) Ortada Kapanan Agizlik Agma Yontemi

Bu yontemde her atki atimmdan dnce tiim gergeveler
kumas cizgisine gelir ve bu durumda desen raporuna
gore se¢im yapilir (Sekil 10).

7 ‘Ana Milin Donily Agsa

g Ust Konum

- Orta Konuny

VAV .

Sekil 10. Ortada kapanan agizlik

Atkr  ipliginin  tefelenmesinin  (kumasa  dahil
edilmesi) kapali agizlik durumunda gergeklesmesi
bu  yontemle ¢alisan  armiirlerin  6nemli

avantajlarindan biri olarak gosterilebilir. Ote yandan
tefeleme zamani ¢ozgii iplikleri diisiik gerilimde ve
ayn1 diizlemde olduklarindan dolayr kopmalar
minimuma indirilir. Y6ntemin bir 6zelligi de her atki
atiminda ¢6zgii ipliklerinin ayni diizleme gelmesi ile
kopuslarin giderilmesi i¢in ek bir isleme ve bu
islemi gerceklestirmek igin ek bir mekanizmaya
gereksinim duyulmamasidir. Bu yontemle calisan
armiirlerin ~ teorik  hizi 1000  devir/dak.’y1
bulmaktadir.

c) Yarn Acgik Agizlik Agma Yontemi

Bu yontemde se¢cim sonucu yer degistirmesi
istenilen cerceveler alt konumdan iist konuma veya
iist konumdan alt konuma gelirler (Sekil 11).

Ana Milin Ddinily A

Dst Kenum
S Konumd
- Al Konum

Sekil 11. Yar agik agizlik

Bu sirada konumunu degistirmeyecek olan
cergeveler kumas ¢izgisine dogru belirli bir A yer
degistirmesi yaptiktan sonra onceki konumlarina
geri donerek bekleme yaparlar. Cergevelerin A
degerlerinde yer degisme yapmasi bu ydntemi
uygulayan armiirlerin konstriikksiyon yapisindan
kaynaklanir.

d) Acik Agizlik Agma Yontemi

Bu yontemde, desen raporuna goére yapilan se¢im
sonucu, konum degistirmesi istenilen gerceveler alt
veya ust konuma dogru hareket ederler. Konumu
degismeyecek ¢erceveler ise Onceki konumlarinda
bekleme yaparlar (Sekil 12).

Ana Milin Dinily A

/ [l
[

Sekil 12. Agik agizlik

ACIK AGIZLIK

Al Konum

Rotasyon ve ¢ift stroklu armiir makinalarinda agizlik
acma bu yontem ile olusturulur. Bu ydntemin en
onemli avantaji ¢6zgii ipliklerinin asimnmasinin ve
birbirlerine dolagsmalarindan dogan kopuslarin az
olmasidir.

4. ARMUR MAKINELERININ
SINIFLANDIRILMASI

Armiir makinalari; agizlik agma yontemine, strok
sayisina,  program  mekanizmasinin  tipine,
konstriiksiyon yapisina ve ¢ergevelere hareket iletme
yontemine gore siniflandirilirlar.

4. 1. Agizlik Agma Yontemine Gore

1. Altta kapanan agizlik olusturan armiir
makinasi,

2. Ortada kapanan agizlik olusturan armiir
makinasi,

3. Yar1 Acik agizlik olusturan armiir makinast,

4. Acik agizlik olusturan armiir makinas,

5. Asimetrik agizlik olugturan armiir makinasi.
4. 2. Strok Sayisina Gore

e Tek stroklu armiir makinast.  Dokuma
makinasinin ana milinin tam bir devrinde armiir
makinasi da tam bir devrini tamamlamus olur.

e Cift stroklu armiir makinast. Dokuma
makinasinin ana milinin iki tam devrinde armiir
makinasi bir tam devir yapmis olur.

4. 3. Programlama Mekanizmasina Goére

e Mekanik  kontrollii. Bu tip armiirlerde
programlama; kontrol elemaninin tipine gore
tekerlekli, kiiresel veya delikli karton seklinde
aparatlar yardimiyla yapilir. Modern mekanik
armiirlerde kartonlu kontrol elemani daha
yaygindir.

o Elektronik kontrollii. Bu tip armiirlerde kontrol
sistemi olarak Dbilgisayar destekli initeler
kullanilir.

4. 4. Konstriiksiyon Yapisina Gore
Konstriiksiyon yapisina goére armiir makinelerinin

asagidaki tipleri arasinda bir se¢im yapilir.
Tek bigakli armiir makinalari,
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Cift bicakli armiir makinalari,

Disli tahrikli armiir makinalari,

Rotasyon tipli armiir makinalari,

Kol mekanizmali1 armiir makinalari,
Hidrolik tahrikli armiir makinalari,

Servo motorlu armiir makinalari,
Hidro-Mekanik tahrikli armiir makinalari.

4. 5. Gergevelere Hareket iletme Yontemine
Gore

4. 5. 1. Negatif Armirler

Bu armiirlerde cercevelerin bir konumdan diger
konuma getirilmesi mekanizma ile, eski konumuna
donmesi ise yaylar yardimiyla saglanmaktadir.
Negatif armiirlerin dokuma makinasi iizerindeki
yerlesme durumlart Sekil 13°te verilmistir.

Sekil 13. Negatif armiirlerin dokuma makinesi
lizerinde yerlesme durumlari (Anon., 1999a)

Bu tip armiirler nispeten basit bir konstriiktif yapiya
sahiptirler. Cergevelerin geri hareketi yaylarla
saglandigindan armiirlerin enerji sarfiyat1 fazladir.

4. 5. 2. Pozitif Armiirler

Bu tip armiirlerde ¢ercevelerin her iki yonde (asagi-
yukar1) hareketi armiir mekanizmasi tarafindan
saglanmaktadir. Bu nedenden dolay1 enerji sarfiyati
negatif armiire nazaran daha azdir. Son zamanlarda
tiretilen armiirlerin ¢ogu pozitif armiirlerdir. Pozitif
armiirlerin dokuma makinast tizerindeki genel
yerlesme durumlart Sekil 14°te verilmistir.

Sekil 14. Pozitif armiirlerin dokuma makinesi
iizerinde yerlesme durumlari (Anon., 1999c¢)

5. ARMUR MAKiNALARININ
ANALIZ]

ik armiir makinasinin kullanilmaya baglanmasindan
bu giine kadar gecen siire zarfinda, ¢ok sayida farkli
yapiya sahip armiir konstriikksiyonunun tasarlandigi
bilinmektedir. Fakat bunlarin igerisinden ¢ok az bir
kismimin pratikte uygulanabilirligi mevcuttur. Bu
baglamda armiir makinasinin gelisiminde dnemli yer
tutan eski ve yeni (modern) konstriikksiyonlarin bir
kismi agagida incelenmektedir.

5. 1. Tek Stroklu Ortada Kapali Agizlik
Olusturan Mekanik Kontrollii Pozitif Armir

Armiiriin semas1 Sekil 15°te verilmistir. Bu tiir

armiirler kalin  yiinlii kumaslarin  {iretiminde
kullanilirlar.
o
Il‘l’& 3'-" E
1.
llf
Sekil 15. Tek stroklu ortada kapanan agizlik

olusturan pozitif armiir (Truyevsev, 1969)

Armiirde 1’nolu c¢erceve merkezinden doner
mafsalda yerlestirilmis dikey 2’nolu kol ile
baglanmis durumdadir. A ve B kancalari, dirsekleri
olan ve kola O noktasindan baglanmig 3’nolu
gengele bagli durumdadirlar. 9’nolu ana mil donme
hareketini 7’nolu krank ve 6’nolu kol ile kizaklarda
(sekilde goriilmemektedir) ileri-geri hareket yapan 4
ve 5’nolu bigaklara iletilir. 3’nolu kol iist konuma
geldiginde A kancasi 4’nolu bigak ile sola dogru
itilir. Bu esnada 3’nolu kola O, noktasindan
baglanmis 2’nolu uzuv, O; donme ekseninde saat
ibresinin tersi yoniinde donme hareketi alir.

Secim mekanizmast 3’nolu  kolun konumunu
degistirmedigi siirece armiir makinasinin drettigi
istemli hareket, 2’nolu uzva kayisla baglanan 1’nolu
gergeveyi, orta konum ile iist konum arasinda tasir.
3’nolu kol alt konuma geldiginde bu esnada B
kancast 5’nolu bigak ile saga dogru ¢ekilir ve 2’nolu
uzuv O, donme ekseninde saat ibresi ydniinde
donme hareketi yapar.
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Desen raporunda bir degisiklik olmadig1 siirece
armiir mekanizmasinin iirettigi ikinci istemli hareket
I’nolu ¢ergeveyi orta konum ile alt konum arasinda
hareket ettirir. 3’nolu kolun konumunun desen
raporuna gore istenen dogrultuda hareket ettirilmesi
icin segme mekanizmasi 10°nolu alt1 yiizlii prizma
ve tizerinde iki farkli ¢apa sahip desen baklalar
bulunan 11°nolu zincirden olusturulmustur.

5. 2. Tek Stroklu Ortada Kapalh Agizhk
Olusturan Elektronik Kontrollii Pozitif Armir

Ortada kapali agizlik prensibine gore g¢alisan bu
armiirde her atki atimindan sonra tiim ¢ergeveler
agizlik ortasindaki konumlarina kadar gelir ve bir
sonraki atki i¢in se¢me islemi yapilir. Daha sonra
desene gore gerceveler yukart veya asagi hareket
ederek yeni atki atimi i¢in agizligi olustururlar.
Bundan dolay1 armiir mili, dokuma makinesi ile aym
hizda doner. 16 mm hatve ile 30’a kadar ¢ergeveye

tahrik verebilen bu armiir farkli hatvelerle
iretilmekte ve dokuma makinesine degisik
konumlarda takilabilmektedir. Sekil 16’da armiiriin
iic konumdaki c¢aligma prensibini agiklayan
goriiniimleri verilmistir.
L Jo ot
2 X /A0 |
‘I: ! '\_ L k
N bl
SN o XD
A 7 A &’ A
a- Ust Konum b= Orta konum h ¢- Alt konum
Sekil 16. Tek stroklu ortada kapanan agizlik

olusturan armiir

Armiiriin ¢aligma prensibi sdyledir: 1’nolu kanca a
noktasindan c¢erceveye baglanmis olup, baglanti
sekilde gosterilmemistir, diger ucunda 2’nolu
kancay1 tasimaktadir. 5 ve 6’nolu bicaklar 7’nolu
kamlarin yardimiyla sekilde goriildiigii gibi karsilikli
salmim hareketi yaparlar. 3 ve 4’nolu pnomatik
silindirler yardimiyla idare edilen 2’nolu kanca ise
Orgii raporuna bagli olarak 5 veya 6’nolu
bicaklardan birisiyle temasa girerek birlikte orta
konumdan (Sekil 16-b) sol (Sekil 16-a) veya sag
(Sekil 16-c) yonde hareket alir ve bu hareket a
noktasindan ¢ergevelere iletilir. Boylece cergeveler
orta konumdan iist veya alt konuma dogru hareket
ettirilmis olurlar.

5. 3. Cift Stroklu Ac¢ik Agizhk Olusturan
Mekanik Kontrollii Pozitif Armiirler

Sekil 17°de SKN armiiriiniin kinematik semasi
gosterilmistir. Armiirde ¢ercevelere hareket iletmek

icin iki adet bicak kullanilmistir. Cergevenin iist
konuma gelmesi 3’nolu bigaklarin 2’nolu g¢engel
cifti ile birlikte sola dogru, alt konuma gelmesi ise
8’nolu bigaklarn 9’nolu manivelanin {ist veya alt
omuzlar ile birlikte saga dogru hareketi sirasinda
gergeklesir. Cergevelerin iist konumda beklemesi
bigaklarin dordiiniin de ayn1 zamanda g¢engeller ile
birlikte yer degistirmesi ile elde edilir. Bekleme
sirasinda ¢ergeveler bicak-kanca giftleri arasinda
olusan ara boslugundan dolay1 belli bir AH sapmast
alirlar.

AH = 45 ifadesi ile tayin edilir.

Sekil 17. SKN Armiiriiniin semasi (Disky, 1983)

Cercevelerin alt konumda beklemesi; 2 nolu ¢engel
¢iftinin her ikisinin de 3’nolu bigaklarindan
ayrilmasi ile gergeklesir. Bu esnada 2’nolu ¢engel
¢ifti 6’nolu idare edici kollar ve hareketli 4’nolu
mesnetlerinin - yardimi  ile  10’nolu  hareketsiz
mesnetlere dayanarak tutulurlar.

Se¢im {initesinde program tasiyict olarak 11’nolu
delikli kart kullanilmaktadir. 12°nolu ignelerinin
kart1 zorlayip zedelememesi igin mekanizma 1’nolu
bigaklar ve onlar1 idare eden 13’nolu yatay ignelerle
donatilmigtir. Eger kartta, orgli raporuna gore, bir
sonraki deseni temsilen mevcut kisim delik ise,
12°nolu igneler asagiya dogru hareket ederek
13’nolu ¢engelleri 1’nolu bigaklar ile temas
durumuna getirirler. Sola dogru yer degistirme
yapan 13’nolu g¢engeller, 6’nolu kollar1 kendi
eksenleri boyunca dondiirerek 2’nolu g¢engellerinin
3’nolu bigaklar ile temas etmesini saglarlar.

Armiirde dort ana hareket bigaginin, iki segim
bicaginin ve dort sira ignelerin olmasi biiylik
hizlarda ¢alismay1 engelleyici bir faktordiir. Ote
yandan secim iinitesinde programi okuyabilmesi igin
ignelerin kartla temasa girmesi karmasik bir
mekanik sistemle saglanmaktadir. Ara bosluklarin
giderilmesi oldukc¢a zor oldugundan bu tiir armiirler
darbeli olarak caligmaktadirlar (Terentyev, 1978).

Ayni isleme prensibi ile calisan Stdubli 2232 tip
armiirin kinematik semasi Sekil 18’de verilmistir.
Armiirde 4 ve 4’’nolu bicaklara hareket 1 ve 1’’nolu
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kamlarindan verilir. 12 ve 12’’nolu gliglendirici
bigaklar programin okunmasi siiresince igne ile kart
arasinda olusan baski kuvvetinin disiiriilmesine
yardim ederler.

)
|

Sekil 18. Cift stroklu agik agizlik olusturan armiir
(Svaty and Talavasek, 1975)

Bu armiirlerin dezavantajlari SKN armiirleri ile
aynidir.

Yapilan deneysel c¢alismalarda bu  armiiriin
maksimum 300 dev/dak. hiziyla ¢alistig1 saptanmis
ve pratik calisma hizinin 250 dev/dak. olacagi
belirtilmistir (Terentyev, 1978).

Sekil 19°da ¢ift stroklu, acik agizlik olusturan pozitif
armiir gosterilmektedir.

Sekil 19. Cift stroklu pozitif armiir (Svaty and
Talavasek, 1975)

Agizlik agma mekanizmasina hareket, H mili
iizerine yerlestirilmig iki adet 1’nolu kamlarin ii¢
omuzlu 10’nolu uzva salinim hareketini 12’nolu
tekerlekler yardimiyla iletmesiyle saglanir. Ug
omuzlu kolun tizerinde 3 nolu bicak ve yonlendirici
7 ve 7’’nolu mesnetlerini tagiyan 2 ve 6’nolu kanca

bicaklar1 yerlestirilmigtir. 2 ve 6’nolu kanca
bigaklarinin  diger uglart  5’nolu  kollar ile
baglanmustir.

Bu armiir tipinin digerlerinden en O6nemli farki
17°nolu kanca ¢iftinin dikey diizlemde yerlestirilmis
olmasidir. 17°nolu kanca ¢ifti 27’nolu sikistirict
kollar ve krank parmag: ile ardisik salinim hareketi
elde edilmesini saglamaktadir.

14’nolu deneme kolu 25’nolu karton ile temasa
girmeden 6nce 16’nolu ii¢ omuzlu kol ile iliskiden

¢ikartilir ve ardindan 13’nolu itici ise 15°nolu
program kagidinin iizerine dogru yonlendirilir. Bu
zaman zarfinda 28’nolu krank parmagi 27’nolu
sikistirict kol ile temasa girerek 17°nolu kancay1
3’nolu bigaktan ayirir.

1. Eger ana milin bir sonraki devrinde ¢ergevenin
iist konuma gelmesi (veya, ¢ergeve iist konumda
ise bu durumda beklemesi) istenilirse, 15’nolu
karton {tzerinde ilgili kismm delik olmasi
gerekir. Bu sirada 14’nolu deneme kolunun sol
ucu yiikselir ve 16’nolu iic omuzlu kolun
yayinin yardimi ile donmesini ve 22’nolu
mesnetin - 27’nolu  sikistiricidan  ayrilmasini
saglar. 27°nolu sikistirici, saat ibresi ydniinde
donerken 17°nolu kanca 3’nolu bigak ile iliskiye
girerek 18’nolu balansin ve ona bagli olan 20 ile
19’nolu uzuvlarin yardimiyla gergeveleri iist
konuma getirir.

2. Eger ana milin bir sonraki devrinde kancanin
(cercevenin) alt durumda kalmasi istenilirse
15’nolu kartonun iizerinde ilgili kisim delik
olmadigindan mekanizmanin ters yonde hareketi
s0z konusudur. 17°nolu kancalarmm her ikisinin
de ayn1 zamanda 3’nolu bicaklarindan ayrilmasi
ile 18’nolu balans hareketsiz kaldigindan
cerceveler alt durumda bekleme yapmis olurlar.

5. 4. Tek Stroklu Agik Agizhk Olusturan
Mekanik Kontrollii Pozitif Armiir

Sekil 20°de sematik goriiniisii verilen bu armiir eski
tip  yinli  kumas  dokuma  tezgahlarinda
kullanilmistir. Bu armiirde her bir gergeve iki
omuzlu 1’nolu manivela ile hareket ettirilir.
Manivelanin tist omuzu 2’nolu uzuv ile 4’nolu kolun
iizerinde hareketli olarak yerlestirilmis 6’nolu 6zel
dislisine baglanmig durumdadir.

10’nolu se¢im tinitesinin 16’nolu desen zincirinde
yerlestirilen 9’nolu program tasiyicilari, 4’nolu kol
ile temasa girerek 3’nolu dislinin 7 veya 12’nolu
sabit hizla zit yonde donen diglilerle iliskiye
girmesini gerceklestirir.

Sekil 20. Tek stroklu acik agizlik olusturan armiir
(Terentyev, 1978)

Miihendislik Bilimleri Dergisi 2003 9 (1) 103-113

109

Journal of Engineering Sciences 2003 9 (1) 103-113




Dokuma Makinalarinda Armiirlii Agizltk Agma Mekanizmalari: Boliim 1- Inceleme, G. Abdullayev, A. S. Soydan, B. Hascelik

6’nolu disli 7’nolu disli ile temasa girdiginde saat
ibresinin yoniinde donme hareketi aldigindan ona
bagli 2’nolu kol saga dogru hareket alir ve sonug
olarak c¢ergeveyi iist konuma getirir.

Eger 6’nolu disli 12°nolu disli ile temasa girerse bu
esnada 6’nolu disli ters yonde hareket aldigindan
2’nolu kol sola dogru hareket ederek cerceveyi alt
konuma getirecektir.

Sabit hizla donme hareketinde bulunan disli ile
hareketsiz dislinin temas etmesini ve 180”lik dénme
hareketi aldiktan sonra temastan ayrilmasimi
saglamak amaciyla 6’nolu dislinin temas alninda bir
ve karsi alindan i¢ dis ¢ikartilmistir. 7 ve 12’nolu
dislilerinin ise 180" lik bir yiizeyi dislerle kaplanmus
durumdadir.

Ust ve alt durumda beklemenin gerceklestirilmesi
ve diglilerin saglam olarak ¢aligmast 11 ve 24 nolu
kamli-kol mekanizmasi yardimi ile saglanir.

Adi1 gegen armiir bilinen konstriikksiyonlar igerisinde
basit yapisiyla taninmasina ragmen bu tip armiirler
darbeli ve yiiksek giriltii ile c¢alisirlar. Pratik
calisma hizlar1 150 dev/ dak.’nin altindadir.

5. 5. Cift Stroklu Acik Agizlik Olusturan
Negatif Armiirler
Armiiriin ~ sematik 21°de
verilmektedir.

gorliniigiic.  Sekil

4 567 809
!

22 21 20 191817 1516

Sekil 21. Cift stroklu agik agizlik olusturan mekanik
kontrollii negatif armiir (Disky, 1983)

Armiiriin  14’nolu tahrik mili dénme hareketini
dokuma makinasinin ana milinden alir. Milin
tizerindeki 15’nolu eksantrik 16’nolu kol ile 1’nolu
iki omuzlu kola baglanmis olup iist ve alt uzuvlar 3
ve 22’nolu mesnetlerle baglanmis durumdadir.
21’nolu kol O; noktasindan hareketli olarak
yerlestirilmistir. 4’nolu balans kolu O, noktasindan
baglanmis olup salinim hareketi yapabilir ve her iki
ucunda 5 ve 19’nolu kancalart tasir. Bu esnada
balansin déonme merkezi Oyle dizayn edilmistir ki,
balans sol kenar duruma geldiginde onun doénme
merkezi 1’nolu kolun salimim merkezi ile ¢akisir.

Bu durumda 5 veya 19’nolu kancalardan hi¢ biri 6
veya 18’nolu idareci kancalarla iligkiye girmemisse,
4’nolu balans bos hareket yapmis olur ve gergeve alt
konumda kalmis olur. 4’nolu balans kolu 5 ve
19°nolu  kancalarindan biri ile iliskiye girdigi
durumda bagli bulundugu g¢erceve iist duruma gelir
ve atki atildiktan hemen sonra geri hareket yaparak
alt duruma getirilir.

Cercevelerin  alt duruma getirilmesi yaylarin
yardimu ile gergeklestirilir. 5 ve 19’nolu kancalarin
her ikisi de ayn1 zamanda 6 ve 8’nolu idare edici
kancalarla iligskiye girdigi durumda gercevelerin iist
konumda beklemesi sz konusudur.

Idare edici 6 ve 18’nolu kancalar; 9 ve 13’nolu
eksen takimina hareketli olarak yerlesmis iki omuzlu
8 ve 12’nolu uzuvlara, 7 ve 17 nolu yaylar ile bagl
durumdadirlar. Desen zincirine takilmis 11°nolu
desen baklalar1 8 ve 12’nolu iki omuzlu uzuvlarin
desen  programma  gore idare  edilmesini
gerceklestirir. 21°nolu kolun ¢ergevelere hareketi 23
ve 24’nolu uzuvlardan iletilir.

Negatif armiirler bugiin elektronik kontrollii olarak
iretilmektedir. Sekil 22’de goriilen elektronik
kontrollii negatif armiir prensip olarak mekanik
olanlar ile aynidir. Ancak se¢me iinitesinde elektro
miknatislar kullanip a ve a’ tutucu kancalarinin
hareketi elektromiknatislar tarafindan
saglanmaktadir. Armiiriin geri kalan kisminin
calismasi ve ¢ercevelere hareket iletim sistemi Sekil
21°de agiklanan armiiriin ¢alisma prensibiyle aynidir
(Eren, 2000).

Sekil 22. Cift stroklu elektronik kontrollii agik
agizlik olusturan negatif armiir (Anon., 1999a)

Japonya’da negatif armiir iireten diger bir firma
armiirlerinin se¢cme T{initesinde elektromiknatislar
yerine elektronik olarak kontrol edilen pnomatik
pistonlar kullanmaktadir. Sekil 23’te elektronik
kontrollii pnomatik se¢me mekanizmali negatif
armiir makinasimin genel goriinlisii verilmektedir
(Eren, 2000).

Piston milinin ileri p ve geri p’ durumlarina bagh
olarak, a ve a’ tutucu kancalarinin idare edilmesi ve
cergevelerin konumunun degistirilmesi saglanir.
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Sekil 23. Pnomatik segme mekanizmali  negatif

armiir (Anon., 2000b)

Mekanizmada pnomatik piston kullanilmasinin
avantaji; hizli olmalar1 ve boyutlarina ragmen yeterli
gii¢ tretebilmeleridir.

5. 6. Rotatif Tipi Armiir Makinalari

Rotasyon tipi armiir makinalarinin temel calisma
prensibi, donme hareketinin 6zel kavramalarin
yardimi  ile  ¢ergevelere ileri—geri  harekete

doniistiiriilmesi esasina dayanmaktadir.

Eren (2000)’e gore bir rotatif armiir ii¢ ana kisitmdan
olusur;

e Secme mekanizmasi: Orgiiye gore eksantrik mili

ile eksantrik arasindaki baglantiyr  keserek
gergevelerin konumunu belirleyen kisim,
o Eksantrikleri de iceren g¢ergeve  tahrik

mekanizmasi,

o Degisken armiir mili hareketini tireten kisim
(modiilator, cercevelerin hareket ve bekleme
acilarini belirleyen kisim).

Eksantriklerin ve modiilatorlerin konstriiktif yapilar
birbirleriyle farklililk  gdstermediginden rotatif
armiirler secme mekanizmalarinin tipine ve yapisina
bagl olarak siniflandirilirlar.

Sekil 24’te rotatif armirlerin ¢aligma prensibi
aciklanmaktadir. Uzerinde birbirlerine zit yonde
kanal agilmis 1’nolu mil 6zel modiilator adi verilen
mekanizma yardimi ile kesikli olarak (180’er
derece) doner.

2’nolu eksantriginin iizerinde monte edilmis ve
radyal yonde hareket edebilen 4’nolu kama, déonme
eksenine dogru hareket ettigi durumda 2’nolu
eksantrik ile 1’nolu mil birlestirildiginde eksantrik
mil ile birlikte 180%lik bir dénme hareketi yaparak
ve 5’nolu uzva bagli ¢er¢evenin bir konumdan diger
bir konuma getirilmesi saglanmis olur. Kama desen
iinitesinden gelen sinyal dogrultusunda (desen
raporuna gore) donme merkezinden disartya dogru
hareket ettirildiginde 3’nolu uzuv ile eksantrik
kenetlenmis duruma gelir.

Sekil 24. Rotatif tipi armiir makinasinin ¢aligma
prensibi

Cercevelerin alt konumdan iist konuma veya tersi
yonde yer degistirmesi 1’nolu milin 180° dénmesi
sirasinda gergeklestiginden dokuma makinasinin ana
mili iki tam devir yaptiginda armiir mili 1 tam
hareket alir.

ftalyan armiir iireticisi bir firmanin tasarlanus
oldugu RD 3000 tipi elektronik kontrolli rotatif
armiiriin sematik goriiniisii Sekil 25°te verilmistir.

Dokuma makinesinin ana milinden gelen hareket
yartya digiiriilerek modiilatér giris miline iletilir
(sekilde goriilmiiyor) veya tersi ydnde yer
degistirmesi 1’nolu milin 180° dénmesi sirasinda
gerceklestiginden dokuma makinasiin ana mili iki
tam devir yaptiginda armiir mili 1 tam devir yapar.

Sekil 25. RD 3000 Elektronik kontrollii rotatif armiir
(Anon., 2000a)

Modiilatérden elde edilen beklemeli ¢ikis hareketi
2’nolu armiir miline iletilir. 2’nolu armiir mili ve
3’nolu armiir eksantriginin 4’nolu parca ile
birlestirilmesi ile 3’nolu eksantrik iki konum (ileri
ve geri) arasinda hareket edebilir duruma gelir.

4’nolu parganin idare edilmesi 7-8’nolu kollar ve
9’nolu  muknatisin  yardimiyla  gerceklestirilir.
Cercevelerin iist veya alt konumda bekletilmesi
gerektiginde 4’nolu  parganin  2’nolu mil ile
temasinin kesilmesi yeterlidir. Temasm kesilmesi
7’nolu uzvun desen raporuna bagl olarak saat ibresi
yoniinde veya aksi yonde dondiiriilmesi ile elde
edilip Sekil 25’te bu islemin baslangic an1
gosterilmektedir.
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RD 3000 Elektronik kontrollii rotatif armiir makinasi
ile benzer bir konstriiktif yapiya sahip olan Isvigre
menseili bir armiir makinasinin ¢alisma prensibi
asagidaki gibidir;

Armiirde ana mil ile eksantrik arasindaki baglanti
4’nolu disk ve 5’nolu o6zel kama yardimiyla
olusturulur.  Desen  raporunda,  dolayisiyla
programda, bir degisiklik olmadigr durumda 5’nolu
uzuv, yay yardimiyla (sekilde gosterilmemistir)
4’nolu uzva kenetlenmis oldugundan eksantrik ana
milin her devrinde konum degistirir.

Cergevelerin 6rgii raporu dogrultusunda iist veya alt
konumlarda beklemesi gerektiginde, elektromiknatis
ile biitiinlesik 3’nolu parga donerek 1 ve 1” kollarint
kilitlediginden 5’nolu parga ile 4’nolu disk arasinda
temas ortadan kalkmis olur ve boylelikle 6’nolu
pargaya bagl olan eksantrik kilitlenir (Sekil 26).

Sekil 26. Elektronik kontrollii rotatif armiir (Anon.,
1999b)

Desen programinin uygulanmasi ana milin bekleme
yapmasi sirasinda gergeklestirilir.  Cergevelerin
konumunun degistirilmesi gerektiginde ise miknatis,
gelen elektrik sinyali ile kapanir ve bu esnada 1 ile
1’ nolu pargalarinin 5 ile 6’nolu uzuvlara uygulamis
oldugu baski ortadan kalkip 5 ile 4’nolu uzuvlar
kenetlenerek birlikte 180”1k donme hareketi
yaparlar. Boylelikle ¢ercevelerin konum degistirmesi
(alt konumdan {ist konuma veya iist konumdan alt
konuma) gergeklesmis olur.

Rotatif armiirlerin tahrik sistemleri basit ve rijit
olduklarindan titresimsiz ve dayanikl ¢alisirlar. Az
yer kaplarlar. Bununla beraber acik agizlik
olusturduklarindan ve segme linitesinin
konstriiksiyon ~ yapisindan  dolayr ek olarak
cergevelere geri donlisim ve ¢erceveleri orta
konuma getirilmesi {initelerini igerirler. Stirekli
olarak baglant1 olusturan kamalar armiir hizinin
artirtlmasini engellemektedir.

Rotatif armiirlerin bir bagka 6zeligi pargalarin ¢ok
yiikksek  hassasiyetle  {iretilmesi ve  {iretim
maliyetlerinin yiiksek olmasidir. Patent literatiiriinde
yiiksek teknoloji ile iiretilmesi durumunda 2000
dev/dak. hizinda  ¢aligabilir  rotatif  armiir
konstriiksiyonu iizerine bilgi verilmektedir.

Ornegin 449541 nolu Isvicre patentinde gercevelere
programlanabilir hareket iletmek igin Sekil 27°de
gosterilen konstriiksiyon Onerilir.

Sekil 27. Ozel galisma prensibine sahip rotatif armiir
(Svaty and Talavasek, 1975)

I’nolu milin iizerinde hareketsiz baglanmis 2’nolu
rotorunun yariklarinda (kanallarinda) eksenel yonde
yer degistirme yapan dort adet 3’nolu tekerlekler
yerlestirilmis ve bu tekerlekler 4’nolu yaynin
yardimu ile rotorun dis ylizeyine dogru sikistirilmis
durumdadirlar. Rotorun sag ve sol taraflarinda (57)
ile gosterilen kam yolu iizerinde bulunan hareketsiz
5’nolu diskler vardir.

Mekanizmanin ¢alismast gdyledir: Program iinitesi
6’nolu iticisini desene bagli olarak 6 veya 6’
durumlarina getirir. 6’nolu durumda oldugunda
3’nolu tekerlek yaym yardimi ile rotorun dis
yiizeyine sikistirildigindan tekerlegin ekseni 5° kam
yolunun dis yiizeyi boyunca hareket etmek zorunda
kaldigindan dénme esnasinda 7°nolu iki omuzlu
kolu altina girerek onun dénmesini saglamis olur.
Bu esnada 7’nolu kolun diger omzuna baglanmis
cergeve Uist duruma gelir.

Itici, 6’ durumuna geldiginde tekerlek 3’ vaziyetini
alir ve rotorun dénmesi esnasinda 5’ ¢ikintisinin
etkisi ile ters yonde donerek cerceveyi alt duruma
getirir. Adi gecen bulug “Stdubli 1430” armiiriinde
kullanilmastir.

Patent literatiiriinde farkli yapiya sahip hidrolik ve
elektrik tahrikli armiirler bulunmaktadir. Ne yazik
ki, bunlardan hi¢ biri konstriiktif olarak sanayide
uygulama alani bulamamustir. Ancak elektronik ve
hidrolik sistemlerin se¢im tinitesinde kullanilmasi
miimkiindiir. Giiniimiizde modern armiirlerde se¢gme
Unitelerinde genellikle elektromiknatislar tercih
edilmektedir.

5. 7. Cergevelerin Ayrni Motorlar Tarafindan
Tahrik Edildigi Elektronik Agizlik Ag¢ma
Sistemleri

Japon dokuma makinasi tireticisi firmalar tarafindan
piyasaya takdim edilen diger bir agizlik agma
mekanizmas1 tipi her bir c¢ergevenin ayr1 bir
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servomotor
(Eren, 2000).

tarafindan tahrik edildigi sistemdir

Her g¢erceve icin kullanilan  bir motor miline
sabitlenmis diske, merkezinden belirli bir mesafede
doner mafsal ile baglanmis bir kol ve bunu izleyen
kol mekanizmalar1 ile motorun donme hareketi
cercevelerin yukari-agagi hareketine doniistiiriiliir.

Makinenin ana mili ile cergeveleri tahrik eden
motorlar arasindaki zamanlama elektronik olarak
gerceklestirilir.

Sistemde motorlar aynm1 yonde donmekte olup
motorun yarim devrinde ¢erceve bir konumdan
digerine hareket ederken motorun diger yarim
devrinde c¢ergeve geri hareket ederek baslangig
konumuna doner (Sekil 28).

Cerceveler

Maotorlar

Kontrol
Birimi

Sekil 28. Elektronik agizlik agma sistemi (Anon.,
2000c)

Motorun yarim devirlik hareketi dokuma makinesi
ana milinin ¢erceve hareketi icin ayrilan kisminda
gerceklesir. Ornegin ana milinin déniisiiniin 240
derecelik kisminda c¢ergeve hareket edip 120
derecelik kisminda bekleme yapacaksa motorlar
yarim devirlik hareketini bir ana mil devrinin 240
derecelik kisminda yapar. Geri kalan 120 derecelik
kisminda bekler. Orgiiye gore cergevenin alt veya
st agizlik konumlarinda belirli sayida atki atimi
esnasinda bekleme yapmasl gerekiyorsa
motorlarinda bu konumda bekleme yapmasi gerekir
(Eren, 2000).

Japon armiir {ireticisi bir firma tarafindan tasarlanan
benzer bir agizlik agma mekanizmas1 Sekil 29°da
goriilmektedir.

Bu sistemin galisma prensibi sekil 28’de agiklanan
mekanizma ile ayni olup, tek farki eksantrik ile
servo-motor arasinda disli aktarma mekanizmasimin
yerlestirilmesidir. Bu da motorlarin mekanizma
disinda monte edilmesine, hizli, tasarruflu ve daha
az yer kaplayan motorlarinin kullanimina imkan
saglamaktadir. Bununla birlikte ¢ergeve sayisi kadar
kullanilan ~ servo-motorlar armiiriin  maliyetinin
artmast yani sira ¢alisma siirekliligini de olumsuz
yonde etkilemektedir.

Serve Mol

Tabiak boody  bhsanti.
Inghi

X

Sekil 29. Bagimsiz motor tahrikli elektronik agizlik
agma sistemi (Anon., 2002)

Yapilan analizler giinlimiizde hizli dokuma
makinalarinda kullanilan kisa kancali negatif
armiirler ve pozitif rotatif armiirler konstriiktif
yapilar1 geregince ulasabilecekleri hiz sinirlarina
dayanmis bulunmaktadirlar. Bu da dokuma
makinalarinin  hizlarinin arttirllmasinda en biiyiik
engeli teskil etmektedir. Bu problemin ¢oziimii yeni
prensiplerle ve yiiksek hizlarda dayanikli olarak
caligabilecek armiirlerin tasarimiyla
saglanabilecektir.

Makalenin II. béliimiinde Pamukkale Universitesi
Miihendislik  Fakiiltesi ~ Tekstil ~ Miihendisligi
Boéliimii’nde TUBITAK ile ortaklasa yiiriitiilmiis ve
basariyla sonuglandirilmis Misag-139’nolu
“Dokuma Makinalari i¢in Yiiksek Hizli Armiir” adli
arastirma projesi hakkinda genel bilgiler, yapilmis
olan arastirmalar ve bu arastirmalarin sonuglari yer
alacaktir.
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