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ONSOZ

“Dokuma Makinalar1 i¢in Yitksek Hizh Armir Dizayn” adh MISAG-139 nolu
arastirma projesi 10.08.1999 — 01.08.2001 tarihleri arasinda PAU Mihendislik Fakiiltesi
Tekstil Miihendisligi Bsliimii’'nde tamamlanmgtir.

Sekiz bolim halinde sundugumuz faaliyet raporunda, agizhk agma mekanizmasmm
teorik incelemesi, yeni galigma prensibine sahip armiir konstritksiyonun tamitiimasi ve mpdel
iizerinde yapilan bir seri denemenin sonuglan yer almaktadir.

Proje faaliyetlerinin kapsamnda:

Tasarmmm diistik imalat teknoloji ile hazirlanmasina ragmen, 604 devir / dakika varan
hizlarda sorunsuz c¢ahsabildigi ve bu hizn artmimamasi igin higbir engelin olmadig:
goriilmiistir.

Imalat¢i firmalarm pazara sunduklari modern armiir makinalan ile kiyaslanabilir bir
diizeyde olmasmm yam swra, su anda imalat sanayiinde hizmet veren pek g¢ok armiir
makinasmdan daha yiiksek hizlarda galistig1 saptanmugtir.

TUBITAK s6z konusu armir konstritksiyonunun patent haklani i¢in 07.08.2001
tarihinde 73605 nolu patent bagvurusunu Ttirk Patent Enstitiisli’ne yapmustir.

Dog. Dr. Gabil ABDULLAYEV




TESEKKUR

“Dokuma Makinalan i¢in Yiiksek Hizli Armiir Dizayn” adli MISAG-139 nolu projenin
bagart ile sonuglanmasinda; Nursel Makine Sanayi A.S., Cagdas Kalpeiik A.S. ve PAU
Mithendislik Fakiiltesi Takim Tezgahlann Laboratuari ¢abganlara modelin imalati
sathasindaki yardimlari, TUBITAK MISAG Bagkanhr’nmn projenin degerlendirilmesi, mali
ve verdikleri damismanlik destekleri i¢in, projenin yiiritillmesi ve raporun hazrlanmasi
safthasmda gosterdigi ilgi ve yardmlarmdan dolayr Ars. Gor. Ali Serkan SOYDAN’a
Tesekkiir ederim.

Proje Yiiriitiiciisii
Dog. Dr. Gabil ABDULLAYEV
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1. GIRiS

Tek boyutlu iplikten iki boyutlu tekstil yiizeyine gegisteki en Onemli yOntem
siiphesiz dokumadir. Kumag yapimimnda yiizyillardir uygulanan bu teknik birbirine dik
olarak yerlestirilen iki ipligin birbirinin altndan ve/veya iistiinden gegirilerek
baglanmasmndan olusur. Bu basit teknik dnceleri elle yapilmakta iken {iriine olan ihtiyacin
ve kalite beklentilerinin artmasi sonucu once mekanik, sonra tam otomatik dokuma
tezgahlarmmn geligtirilmesi ile giiniimiizde neredeyse teknolojinin zirvesine ulagmis
bulunmaktadir.

Dokuma tezgahlan belki de tekstil makinalari arasinda, dizerinde en ¢ok gelistirme
caligmasi yapimis olan makinalardir. Bunun baglica nedenleri olarak; elde edilen
mamuliin yaygmn kullamm 6zellikleri, ipligin optimum kullanimina olan talebin en yiiksek
olmas, iki iplik sisteminden olusan kumagn belirli bir alaminda sahip oldugu baglantt
noktast fazlaligi, iki baglanti noktasi arasi mesafenin gok kiigiik olmasi, dokumayi
olusturan ¢zgil ve atk: ipliklerinin gerilimlerinin degigtirilerek istenilen y6nde istenilen
tugenin elde edilebilmesi, siklik, renk ve Orgliniin makine iizerinde kolayca
degistirilebilmesi gibi faktorler sayilabilir.

Dokuma makinesinde kaliteyi ve verimi en gok etkileyen fi¢ temel iglem vardr.
Bunlar; agizhk agma, atks atma ve ¢6zgil salmadir. Kaliteli bir kumas igin agizhiin afizlik
geometrisine uygun olarak agilmasi, atkinin diizgiin kaydedilmesi ve kumas igin gerekli
¢ozgii ipliklerinin uygun gerilimde ve miktarda birakilmas: gerekir.

Agizlik geometrisine uygun agizhigin agilabilmesi i¢in dokuma tezgahlarinda gesitli
agizhk agma mekanizmalan kullanilmaktadir. Bunlardan biri olan armiir makinalar;
dokuma tezgahlarinda gergevelere, programlanabilir hareket saglayan araglardir.




2. DOKUMA TEZGAHLARINDA AGIZLIK OLUSTURMA SiSTEMLERI

Dokuma kumas iiretim tekniginde,birbirine dik iki iplik sistemi olan ¢ozgii ve atki
iplikleri birbirlerinin altindan veya iistiinden gegerek baglant: olusturmahidir. Bu kural
imalata c¢ozgiilerin atkilara nazaran iki farkli konumda yerlestirilmesi olarak kabul
gormiigtiir. Dokuma tezgahlarmimn, atkiun atilmasindan once, ¢0zgi ipliklerini iki
tabakaya ayrilarak olusturdugu iiggen kesitli tiinele agizitk denir. Agilan her agizhk
icinden gegirilen atki ipliginin, iistiinde veya altmda bulunmasi gereken ¢6zgi ipliklerinin
belirlenmesi i¢in ¢esitli sistemler gelistirilmistir. Bunlari ¢alistinimakta kullanilan
mekanizmalara agizlik acama mekanizmalar: denilmektedir. Agizlik agma mekanizmalari
dokuma islemlerinden ilkini denetler', kumas kalitesini ve makine kullamshlik derecesini
belirler. Bu bakimdan dokuma orgiisiiniin sade veya karmagik olmasi, orgii raporunun
genigligi ve yiiksekligi, birinci derecede agizlik agma mekanizmasinin seviyesine bagh

olmaktadir.

Agizlik agma islemini gergeklestiren sistemler {i¢ grupta toplanmaktadir [6]

1) Kaml agizlik agma sistemleri.
@ Negatif kamli agizlik agma mekanizmalari.
@ Pozitif kaml agizhk agma mekanizmalart.

2)  Armiirlii agizlik agma mekanizmalari.

@ Negatif armiirler.
@ Pozitif armiirler.

3) Jakarh agizlik agma mekanizmalar1.
@ Tek stroklu ve tek silindirli jakar.
@ Cift stroklu ve tek silindirli jakar.
€ Cift stroklu ve ¢ift silindirli jakar.

@ Cift stroklu ve agik agizlikli jakar.

! Temel islemler : 1- Atk ipliginin ¢dzgii igerisine dahil edilmesi igin afizlifn agilmasi. 2- Atki ipliginin
olusturulan tiggen kesitli tiinelden gegirilmesi. 3- Tefenin ¢bzgi icerisine verlestirilmis olan atk: ipligini kumasa
dahil etmesi (tefeleme). Yardimer iglemler : a- Cozgt ipliklerinin ¢ozgi levendinden beslenmesi. b- Olusan

kumasin kumas ¢izgisinden uzaklastirilarak sermin’e (kumag topu) sarilmast.




Kamli ve armiirlii agizhik agma mekanizmalarinda aym harekete sahip giiciiler bir
cergeveye, jakarh agizlik agma mekanizmasinda ise her giicii birbirinden bagimsiz olarak
jakar makinasma baghdr.

Asa@gdaki tabloda agizlik agma sistemlerinin basit kargilastirmas verilmigtir (Tablo 1).

Kamh Afizhk A¢ma Armiirliit Agizhk A¢cma Jakarh Afizhk A¢ma
12- 14 Cergeve 32 Cergeve (max.”) 2500 Harnis (max.) '
Atki Raporu Sinirly Atki Raporu Smirsiz Atki Raporu Sinirsiz
8 Atki (max.) 5000 Atki (max.) 5000 Atk (max.)

Tablo 1. Afizlik Agma Mekanizmalarmm Karsilagtiriimas:

Armiir makinelerinin birbirleri arasindaki farklan ortaya koyabilmek igin agagidaki
kriterler goz oniine ahinarak degerlendirme yapilabilir.

2.1. Aguzhk Geometrileri

Dokuma makinesinde agizlik olugumu Sekil 2.1."de gosterilmigtir.

Sekil 2.1. Dokuma tezgahinda agizhk olugumu.

? Max. : Maksimum.




Cercevelerden kumas ¢izgisine kadar olan agizhga “¢n agizhk” denir. Bu aizlik
yiiksekligi atki tagiyicisiin gegisi igin yeterli ve elverigli (Srnegin mekigin rahatca
¢ozgiilere stirtinmeden gegecegi miktarda ) olmalidur.

Cergevelerden ¢apraz qubuklara ve lamellere ve hatta baz1 tezgahlarda ¢Ozgi
képriisiine kadar agilan aizhiga da “arka agizhk” denir.

Dokuma makinesinden istenen teknolojik prosese goére armiir makinelexipin
olusturdugu agizik geometrisi 3 grupta incelenir.
Bunlar:
1) Uste Agilan Agizlik

2) Alta Agilan Agizhk

3) Her Iki Yone (Ust-Alt) Agilan Agizlik
1.  Uste Agilan Agizhk

Dokuma tezgahinda ¢zgii ve gogiis kdpriilerinin olugturdugu yatay ¢izgiden, Orgii
raporunda segilen (istenilen) ¢ozgiilerin yukan kaldinlarak olusturulan agizhiga “Uste
Acilan Agizlik” denir. Bu agizlik tipinde {ist agizhk pozisyonundaki ¢ozgiiler, hareket
etmeyenlere nazaran daha fazla miktarda gerilmeye maruz kalirlar (Sekil2.2.a).

e i | ————

Sekil 2.2.a. Uste agilan agizhk.

Genelde el dokuma tezgahlarindaki agizhik olusumu bu sekildedir.



2. Alta Agilan Agizhk

Cozgii iplikleri bir hizada (kapah agizhk durumunda) iken, agizhigi olusturan
ercevelerin agagiya dogru hareketiyle olusan agizhik gesidine “Alta Agilan Agizlik”
denir. Uste agilan agizhikta oldugu gibi agizhg olusturmak igin asagiya dogru hareket
ettirilen ¢ozgit iplikleri hareket etmeyenlere nazaran daha fazla miktarda gerilmeye maruz
kalirlar. Bu tipte agizhgm kullanim alam bulmasi zordur. Giiniimiizdeki tezgahlarda nadir
olarak tatbik edilen bir agizlik gesididir (Sekil 2.2.b.).

1

S

Sekil 2.2.b Alta agilan agizlik.

3.  Her iki Yone (Ust-Alt) Aqilan Agizhk

Yukarida bahsedilen iki agizlik cesidinin birlesiminden elde edilen agizlik agma
cesididir. Cozgii ipliklerinin kumag ¢izgisinden belirli bir miktarda agag ve yukari hareket
ettirilmesi ile olusan agizhik tipine Her Iki Yone Agilan Aguzlik (Ust-Alt) denir (Sekil
2.2.c.).

%%

Sekil 2.2.c. Her iki yone agilan agizlik

Bu tipte agizlik agilmasi durumunda, yukarrya kalkan ¢6zgii iplikleri ile agagrya inen
¢ozgii iplikleri esit gerilmelere maruz kalrlar. Bu durumun tek dezavantaji iist agizhg

olusturacak olan ¢bzgilerin yataydan (kapali agizhik konumundan) gegerken




gevsemeleridir; ayrica agizhgm meydana getirilebilmesi i¢in biitiin ¢ozgiilerin bu agizhk
mesafesini kat etmesi zorunludur. Cozgii koprisiiniin kullammu ile ¢ozgiilerin yatay

konumdan gegmeleri sirasinda gevsemeleri dnlenir.

En ¢ok kullanilan alt-iist agizlik gesidini ve diger az kullamm alami bulunan agizhk
gesitlerini ti¢ cesitte uygulamak miimkiindiir. Bu agizhk uygulamalar :

a) Diizensiz Agizhik (Kirli Agizlik)
b) Yar: Diizenli Agizlik (Yar1 Temiz Afizhk)
¢) Diizenli Afizlik (Temiz Ag1zlik)

a) Diizensiz (Kirli) Afizhk

Cergevelerin agizlik yitkseklikleri esit olan uygulama tipidir. Bu tipte biitlin giiciilerdeki
¢Ozgii tellerinin gerilmeleri nispeten aymidir. Agizlikta, alt ¢dzgil tellerinin bir kismmn
mekik yolu iizerinde bulunmas: ipliklerin daha fazla agmarak kopus sayismmn artmasina
neden olmaktadir (Sekil 2.3.a.).

Sekil 2.3.2. Kirli agizhk.

Jakar tertibatinda agizhk agma diizensiz agizlik tiiriindedir. Az gergeveli tezgahlarda
ve denim kumag dokuyan tezgahlarda tercih edilen agizlik diizensiz agizhk uygulamasidir.

b) Yan Diizenli (Temiz) Agizhk

Cozgii iplikleri genelde alt tabakada diizenli agizlik tipini, ist tabakada diizensiz
agizlik tipini olugtururlar (Sekil 2.3.b.).




O

Sekil 2.3.b. Yar1 temiz agizlik.
Kancali atki atma sistemine sahip dokuma tezgahlarnda bu tiirden agizlik

geometrisinin olugmas istenir.
¢) Diizenli (Temiz) Agizhk

Agizhktan atk:i tagtyicismin gegisi diigiiniilerek ¢zgil ipliklerinin aym egimde
bulunmasini saglayan uygulama tipidir. Bu agizlik uygulamasma Meyilli Aguzlik
denmesinin sebebi, agizhk agmayl temin eden cergevelerin meyilli pozisyonda
ayarlanmasmdandir.

Cergeveler, diizenli agizlik agildiginda kumas diizlemine farkls mesafede bulunurlar.
Arkadaki cerceve en uzak konumda yerlesmistir. Kumag cizgisine yaklagildik¢a
gercevelerin hareket mesafeleri azalmaktadir. Bu nedenle agizh@ olusturan ¢bzgii
gruplarinin arasinda gerilim farki dogmaktadir, bu durum diizenli agizhk uygulamasinin
dezavantajidir. Atki atma sistemlerindeki  geligtirilen konstriiksiyonlar sayesinde
gliniimiizin modern tezgahlarinda gercevelerin hareket mesafeleri azaltilarak bu
olumsuzluk miimkiin derecede azaltilmistir ($ekil 2.3.c.).

Sekil 2.3.c. Temiz agizlik.




Atk: mekik , kanca, hava veya su jeti gibi vasitalar ile atildifi zaman diizgiin
agi1zhk uygulamas: tavsiye edilir.
2.2 Apzhk A¢ma Ydntemleri

Kumag deseni ¢6zgii ipliklerinin ardigik hareketleriyle olusur. Cok sayida gergeve
hareketini gerektiren kumas desenlerinin dokunabilmesi i¢in armiir makinalar
geligtirilmigtir. Birbirinden farkli armilrler yeni agizlik acarken, gercevelere farkl diizende
hareket uygular. Armiirlerin bu zellikleri incelendiginde dort tip agizlik agma yonteminin
oldugu goriilir, |

Bunlar:

1. Alta kapanan agizlik

2. Ortada kapanan agizhik

3. Yan agik afizhik

4. Acik agizlik

Agizhk agma yontemleri bagka bir deyisle, atkinin sikigtirimasi aninda gergevelerin
bulunduklar konumundan adlarnm alirlar, Armiir makinalan igin afizhik agma yontemi

teknik parametrelerin segiminde, ¢aligma Omri, {iretim, isleme, bakim, onanm maliyeti
vb. kargilagtirmalarda 6l¢iit kabul edilir. |
1.  Altta Kapanan Agizhk Agma Ydntemi :

Her atkidan sonra tim gergeveler alt konuma inerler. Segim alt konumda yapihr. Ust
konumda bulunmasi gereken gergeveler her atkida dst konuma yilkselir ve yeniden alt

konuma geri donerler. Alt konumda bulunmasi gereken cergeveler ise alt konumda bekleme
hareketi yaparlar’.
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Sekil 2.4. Ornek Orgit Raporu.

3 Agizhik agma ySntemlerini agiklayan diyagramlar Sekil 2.4.”de gosterilen drnek Orgii raporunu olugturan 1 nolu
gergeve igin verildi.




ALTTA KAPANAN

Ana Milin Dont

Atki Sayilan

Ust konum

Orta konum

Alt konum

Sekil 2.5.a. Altta kapanan agizlik olugumu.

Bu yontemi uygulayan armiirlerin konstriiksiyon yapisi basit olmasma ragmen ¢alisma

hizlant dustktir. El tezgahlarinda, mekikli dokuma makinalarinda kullanihirlar.

2. Ortada Kapanan Agizhik A¢ma Yontemi :
Bu yontemde her atkida tiim gergeveler kumag ¢izgisine gelir ve bu durumda secim
yapilr.

ORTADA KAPANAN

EEggraET g ReTh

Atki Sayilan

Ust konum
Orta konum

Alt konum

Sekil 2.5.b. Ortada kapanan agizlik olusumu.

Atk: ipliginin tefelenmesinin kapali agizhk durumunda gergeklesmesi bu yontemle

calisan armiirlerin 6nemli avantajlarindan biri olarak gosterilebilir. Ote yandan tefeleme

zamam ¢ozgi iplikleri diisiik gerilimde ve aym diizlemde olduklarindan dolayr kopmalar

minimuma indirilir. Yontemin bir ozelligi de her atki atimunda ¢ozgi ipliklerinin aynt

diizleme gelmesi ile kopuslann giderilmesi igin ek bir isleme ve bu islemi gerceklestirmek

icin bir mekanizmaya gereksinim duyulmamasidir. Bu yontemle ¢alisan armiirlerin teorik hizi

1000 devir/dak.’y1 bulmaktadir.




3.  Yan A¢ik Agizhk A¢ma Yontemi :

Bu yontemde segim sonucu yer degistirmesi istenilen gerceveler alt konumdan st

konuma veya tst konumdan alt konuma gelirler.

Ust konum

Orta konum

YARI ACIK

Alt konum

Atk Sayilar

Sekil 2.5.¢. Yan agik agizhik olusumu.

Bu sirada konumunu degistirmeyecek olan gergeveler kumas ¢izgisine dogru belirli bir
A yer degistirmesi yaptiktan sonra onceki konumlarina geri donerek bekleme yaparlar.
Cergevelerin A degerlerinde yer degisme yapmasi bu yontemi uygulayan armirlerin

konstriiksiyon yapisindan kaynaklanir.

4. Ac¢k Agizhik Agma Yontemi :
Bu yontemde segim sonucu yer degistirmesi istenilen gerceveler alt veya ist konuma
dogru yer degistirme yaparlar. Konumu degismeyecek gerceveler ise onceki konumlarinda

bekleme yaparlar.

Ust konum

Orta konum

Alt konum

ACIK AGIZLIK

Atk: Sayilan

Sekil 2.5.d Agtk agizhik olusumu.

Rotasyon ve gift stroklu armiir makinalannda agizhk agma bu yoéntem ile olusturulur.
Bu yontemin en oOnemli avantaj ¢6zgli ipliklerinin aginmasiin ve birbirlerine

dolagmalanndan dogan kopuslann az olmasidir.
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3. ARMUR MAKINELERININ SINIFLANDIRILMASI

Kamh agizhk agma mekanizmalart, 10 adetten fazla gergeve gerektirmeyen basit Grguli
kumaglarin retimi igin kullanilabilirler. Karmagik desenli ve genis raporlu kumaglarin

tiretiminde programlanabilen armiir makinalan kullanihr [13].

Armiir makinalarim agizlik agma yontemine, strok sayisma, program mekanizmasin

tipine, konstriiksiyon yapismna ve gergevelere hareket iletme yontemine gore siuflandinilirlar.

1- Agizlik acma yontemine gore;

* Altta kapanan agizhk olugturan armtr makinasi.

" Ortada kapanan agizlik olugturan armir makinast.

&
&
 Yan Agik agizhik olusturan armir makinasi.
@ Agik agizhk olusturan armiir makinast.

&

* Asimetrik agizhik olusturan armir makinast.

2- Strok sayisina gore;

" Tek stroklu armiir makinast. Dokuma makinasimn ana milinin tam bir devrinde armiir

makinast da tam bir devrini tamamlanus olur.

@ Cift stroklu armiir makinast. Dokuma makinasinin ana milinin iki tam devrinde armiir

makinasi bir tam devir yapnus olur.

3- Programlama mekanizmasmna gore;

@ Mekanik kontrolli. Bu tip armiirlerde programlama; kontrol elemanimin tipine gore
tekerlekli, kuresel veya delikli karton seklinde aparatlar yardimiyla yapihr. Modern

mekanik armiirlerde kartonlu kontrol elemani daha yaygmndir.

@ Elektronik kontrolli. Bu tip armirlerde kontrol sistemi olarak bilgisayar destekli

Uniteler kullandir.

4- Konstriiksiyon yapisina gore;
Konstritksiyon yapisina gore armir makinelerinin asagidaki tipleri arasinda bir segim

yaptlir.
% Tek bigakh armiir makinalart.

@ Cift bigakh armir makinalar.

i1




@ Digli tahrikli armiir makinalan.

# Rotasyon tipli armir makinalari.

© Kol mekanizmali armiir makinalari.

Hidrolik tahrikli armiir makinalar.

> Servo motorlu armiir makinalar.

© Hidro-Mekanik tahrikli armiir makinalari.
5- Cergevelere hareket iletme yontemine gore;

%" Negatif armiirler
Bu armiirlerde cercevelerin bir konumdan diger konuma getirilmesi mekanizma ile, geri

donmesi ise yaylar yardimiyla saglanmaktadir.

Bu tip armirler nispeten basit bir konstriktif

yaptya sahiptirler. Cergevelerin geri hareketi yaylarla

saglandigindan armirlerin enerji sarfiyati fazladir.

Negatif armiriin kullanildigt dokuma makinasinin

genel gorinimii sekil 3.1°de verilmigtir.

Sekil 3.1. Negatif armiirlerin dokuma makinesinde yerlestirilmesi.

Pozitif Armiirler

Bu tip armiirlerde gercevelerin her iki yonde (asagi-yukart) hareketi armir mekanizmast
tarafindan saglanmaktadir. Bu nedenden dolayr enerji sarfiyati negatif armiire nazaran daha
azdir. Son zamanlarda iretilen armirlerin timi pozitif armurlerdir. Pozitif armuriin

kullamldigr dokuma makinasinin genel goriiniimi sekil 3.2.”de verilmistir.
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Sekil 3.2. Pozitif armiirlerin dokuma makinasina yerlestirilmesi.

4- ARMUR MAKINALARININ ANALIZI

ilk armiir makinasiun kullaniimaya baglanmasmdan bu giine kadar gegen siire zarfinda,
cok sayida farkh yapiya sahip armtr konstrilksiyonlarinm icat edildigi bilinmektedir. Fakat
bunlarmn igerisinden ¢ok az bir kismu pratik olarak uygulanabilirligi meveuttur. Asagida
armilriin gelisiminde 6nemli yer tutan eski ve yeni (modern) konstriiksiyonlar ele alinacaktir.

4.1. Tek Stroklu Ortada Kapah Agizhik Olugturan Mekanik Kontrolli Pozitif Armiir

4

Sekil 4.1. Tek stroklu ortada kapanan agizhik

olusturan pozitif armiir
13

Armiirin ~ semast  sekil 4.1.’de
verilmistir. Bu tiir armiirler kalm yiinli
kumaglarmn tiretiminde kullamlirlar.

Armiirde 1  nolu  gergeveler
merkezinden déner mafSalda yerlestirilmis
dikey 2 nolu kol ile baglanms durumdadir.
A ve B, dirsekleri olan ve kola O
noktasmdan baglanmig 3 nolu ¢engel
bulunur. 9 ana milinin dénme hareketi 7
kranki1 ve 6 kolu ile kizaklarda (sekilde
gosterilmedi) ileri-geri hareket yapan 4 ve 5
bicaklara iletilir. 3 kolu {st konuma
geldiginde A kancas: 4 bigagi ile sola dogru




itilir. Bu esnada 3 koluna O, noktasmdan baglanmis 2 uzvu O; dénme ekseninde saat ibresinin
tersi yoniinde ddnme hareketi alr. Secim mekanizmas: 3 kolunun konumunu degistirmedigi
stirece armilr makinasmin {rettigi istemli hareket 2 uzvuna kayisla baglanan 1 cerceveyi,
orta konum ile {ist konum arasinda tasir. 3 kolu alt konuma geldiginde bu esnada B kancasi 5
bigag: ile saga dogru gekilir ve 2 uzvu O; dSnme ekseninde saat ibresi yoninde ddnme
hareketi alir. Hareket programu degismedifi siirece Armir mekanizmasmin tirettigi ikinci
istemli hareket 1 cergevesini orta konum ile alt konum arasinda tagir.

3 nolu kolun konumunun istenen hareket programma gére hareket ettirilmesi igin segme
mekanizmas1 10 nolu alti yiizlii prizma ve tzerinde iki farkh ¢apa sahip desen baklalari
bulunan 11 nolu zincirden olusur.

4.2. Tek Stroklu Ortada Kapah Afizhk Olusturan Elektronik Kontrollii Pozitif Armiir

Stiubli firmas: tek stroklu ortada kapah agizlik olusturan 4080 armiir modelini ITMA-
1999 (Paris) tamitts. Sekil 4.2.” de armiiriin {i¢ konumdaki goriintigii verilmistir.

e
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Sekil 4.2. Tek stroklu ortada kapanan agizhik olugturan armiir (Staubli 4080).

4

Ortada kapal agizlik prensibine gére ¢alisan bu armiirde her atki atimmdan sonra tim
gerceveler agizlik ortasma kadar gelir ve bir sonraki atk: igin segme islemi yapilir. Daha sonra
desene gore cergeveler yukan veya asagi hareket ederek yeni atki i¢in agizh@1 olugtururlar.
Bundan dolay: armiir mili, dokuma makinesi ile aym hizda d6ner. 16 mm hatve ile 30°a kadar
erceveyi tahrik edebilen bu armiir farkh hatvelerle tretilmekte ve dokuma makinesine
degisik konumlarda takilabilmektedir.
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Armiiriin calisma prensibi soyledir: Sekil 4.2.’de gorilldiigi gibi bir silindirik kam ifti
ile tahrik edilen iki adet bigak (1 ve 2 bigagr) orta konumdan itibaren her dokuma makinesi
devrinde birbirine ters yonde sallmim hareketi yaparlar. 6 nolu kolun alt ucuna doner mafsal
ile baglanmus olan 3 kancanm konumu 4 ve 5 pndmatik pistonlar: ile kontrol edilir. Sekil
4.2.a’da 4 pistonunun ileri konuma ve 5 pistonunun geri konuma hareket etmeleri ile 3
kancast 1 bigagma takilir. 1 bigag1 4 kolunu siiriikleyerek birlikte O, dénme ekseninde saat
ibresi yoniinde hareket ettirilir. Bu hareket gergevenin Ust agizhik konumuna kargihk gelir.
Sekil 4.2.b’de bigaklar orta konumda bulunur. Bu konumda gergevelerin hareket planina gbre
segme islemi yapilir. Cergeve alt konuma hareket edecekse S pistonunun ileri ve 4 pistonunun
geri konuma hareket etmeleri ile 3 kancasi 2 bigagna takihr. 2 bigag1 4 kolunu stirlikleyerek
birlikte O, donme ekseninde saat ibresinin tersi yoniinde hareket eder. Bu konum gergevenin
alt konumuna karsilik gelir. 4 ve 5 pnoématik pistonlarmmn hareketi pndmo-elektro miknatish
valf ile elektronik olarak kontrol edilmektedir. Cergevenin her iki yondeki hareketi armiir
bigaklan tarafindan saglandigmdan bu armiir pozitif armilr olur [9].

4.3. Cift Stroklu Agik Agizhk Olusturan Mekanik Kontrollii Pozitif Armiirler

Sekil 4.3.’de SKN armiiriintin kinematik semasi gosterilmistir. Armiirde gergevelere
hareket iletmek i¢in iki adet bigak kullamlmustir. Cergevenin {ist konuma gelmesi 3 nolu
bigaklarm 2 gengeli ile birlikte sola dogru, alt konuma gelmesi ise 8 nolu bigaklarm 9
manivelasmin {ist veya alt omuzlari ile birlikte safa dogru hareketi swasinda gerceklesir.
Cergeveleri ist konumda beklemesi bigaklarm dordiiniin de aym zamanda gengelleri ile
birlikte yer degistirmesi ile elde edilir. Bekleme sirasinda gergeveler bigak-kanca ciftleri
araliginda olusan ara boslugundan dolay: belli bir AH sapmasi alir. AH=43 ifadesi ile tayin
edilir.

Sekil 4.3. SKN armiiriiniin semasi.
15




Cergevelerin alt konumda beklemesi 2 gengellerinin her ikisinin de 3 bigaklarndan
ayrlmas: ile gergeklesir. Bu zaman 2 gengelleri 6 nolu idare edici kollar ve hareketli 4
mesnetlerinin yardmm ile 10 hareketsiz mesnetlerine dayanarak tutulurlar.

Se¢im iinitesinde program tagryict olarak delikli kart (11) kullamimaktadir. 12
ignelerinin kart1 zorlamamasi igin Uniteye 1 bigaklanm ve onlar idare ettirdikleri 13 nolu
yatay ignelerle donatitmstir. Eger kartta delik acilmusa, 12 igneleri agafiya dogru hareket
ederek 13 nolu ignelerini 1 bigaklar ile temasa sokar. Sola dogru yer degistirme yapan 13
igneleri 6 kollarmi kendi eksenleri boyunca dondirerek 2 Qengéllerinin 3 bigaklar ile témas
etmesini saglar.

Armiirde dort ana hareket bigagmm,iki se¢im bigafmm, dort swra ignelerin olmasi

armiiriin  bilyllk hizlarda c¢aligmasimin engeller. Ote yandan segim initesinde programi
okuyabilmesi i¢in ignelerin kartla temasa girmesi karmagik bir mekanik sistemle saglanir.
Ara bosluklarim giderilmesi zor oldugundan armiir darbeler ile caligir [13].

Aym isleme prensibi ile cahsan Stdubli 2232 tip numarah armiiriin kinematik gemasi
Sekil 4.4.’de verilmistir. Armiirde 4 ve 4° nolu bigaklara hareket 1 ve 1’ kamlarindan verilir.
12 ve 12 giiglendirici bigaklar programin okunmast siiresinde igne ile kart arasmda basmcn
diigiirilmesine yardmm ederler. '

L —
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Sekil 4.4. Cift stroklu agik agizhik olusturan armiir (Stdubli 2232).

Bu armiirlerin dezavantajlart CKN armiirleri ile aynudur.

Deney ¢alismalarmda bu armiiriin maksimum 300 dev/dak. hiziyla gahstifi saplanmis
ve pratik ¢ahsman hizimn 250 dev/dak. olacag: belirtilmigtir [13].
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Sekil 4.5.’de Elitex-RBH ¢ift stroklu, agik agizlik olugturan pozitif armiir gdsterilmektedir.

Z nn 38 g 7

Sekil 4.5. Eliteks-RBH ¢ift stroklu pozitif armiir.

Agizhk agma mekanizmasma H mili iizerine yerlestirilmig iki adet 1 nolu kamlar iig
omuzlu 10 nolu uzvuna sahmm hareketini 12 tekerlekleri ile iletirler. Ug omuzlu kolun
{izerinde 3 nolu bigagm ve yOnlendirici 7 ve 7 mesnetlerini tasiyan 2 ve 6 kanca bigaklari
yerlestirilmigtir. 2 ve 6 kanca bigaklarimn diger uglan 5 nolu kollart ile baglanmugtir.

Armilriin 6nemli farklarindan biri 17 kancalarmm dikey diizlemde yerlestiriimesidir. 17
kancalar1 27 sikigtirict kollar ve krank parmag: ile ardigik salimm hareketi alirlar.

25 nolu karton ile temasa girmeden 14 deneme kolu o6nce 16 {i¢ omuzlu kolun
etkisinden ¢ikarihr ve bundan sonra 13 iticisi ise 15 program kagidmin dzerine ydnlendirilir.
Bu zaman siiresinde 28 parma@ 27 sikstirict kolu ile temasa girerek 17 kancasmi 3
bigagmdan ayirir.

1. Eger ana milin bir sonraki devrinde gergevenin iist konuma gelmesi (veya, gergeve fst
konumda ise bu durumda beklemesi) istenilirse, 15 kartonu fizerinde deliin olmas: gerekir.
Bu zaman 14 nolu deneme kolunun sol ucu yiikselir ve 16 {i¢ omuziu kolunun yaym yardmm
ile donmesini ve 22 dayagmm 27 sikstincisindan ayrilmasm saglar. 27 sikistiricismm saat
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ibresinin yoniinde donmesi ile 17 kancasi, 3 bigag: ile ilismeye girerek 18 balansmin ve ona
bagh olan 20, 19 uzuvlar yardmm ile gerceveleri st duruma getirir.

2. Egef ana milin bir sonraki devrinde kancanm (gergevenin) alt durumda kalmasi
istenilirse 15 kartonun da delik olmadimdan mekanizmanmn ters ydnde hareketi sdz
konusudur. 17 kancalarmmn her ikisinin aym zamanda 3 bigaklarmdan aynimasi ile 18 balansi
hareketsiz kaldigindan gerceveler alt durumda bekleme yapmug olur.

4.4. Bir Stroklu Agk Agizhk Olugturan Mekanik Kontrollil Pozitif Armiir

Sekil 4.5'.’de semast verilen bu armiir eski yin kumag dokuma tezgahlarinda
kullaniimistir. Bu armiirde her bir gergeve iki omuzlu 1 nolu manivela ile hareket ettirilir.
Manivelanm Gst omuzu 2 nolu uzuv ile 4 nolu kolun iizerinde hareketli olarak yerlestirilmis 6
nolu &zel dislisine baglanmis durumdadir. 10 nolu segim {initesinin 16 nolu desen zincirinde
yerlestirilen 9 nolu program tagtyicilari, 4 nolu kol ile temasa girerek 3 nolu diglisinin 7 veya
12 nolu sabit hizla zit yonde donen diglilerle iliskiye girmesini gergeklestirir.
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Sekil 4.5’ Tek stroklu agik agizhk olugturan armiir.

6 dislisi 7 dislisi ile temasa girdiginde saat ibresinin yoniinde dénme hareketi aldigindan
ona bagh 2 nolu kol saga hareket alir ve sonug olarak gergeveyi iist konuma getirir.
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Eger 6 dislisi 12 diglisi ile temasa girerse bu esnada 6 dislisi ters yonde hareket
aldigmdan 2 nolu kol sola dogru hareket ederek gergeveyi alt konuma getirecektir.

Sabit hizla dénme hareketinde bulunan disli ile hareketsiz diglinin ilismeye girebilmesi
ve 180° donme hareketi aldiktan sonra temastan ayrilmasim saglamak amact ile 6 diglisinin
ilismeye girme alaninda bir ve karpi alminda li¢ disi gotiriilmigtlir. 7 ve 12 diglilerininse
180%1ik bir yiizeyi dislerle kaplanmg durumdadr.

Ust ve alt durumda beklemenin gerceklestirilmesi ve dislilerin saglam olarak gahsmasi
11-24 kamh-kol mekanizmasi yardinm ile saglanir, ¥

Belli armilr konstritksiyonlan iginde basit bir yapisiyla tanmmasma ragmen bu
armilrlerin darbeli ve biyiik giirtitii ile cahgirlar. Pratik ¢alisma hizian 150 dev/ dak.’nm
altmdadr.

4.5. Cift Stroklu A¢ik Agizhk Olusturan Negatif Armiirler

Stiubli firmasmn {irettidi mekanik kontrollil bir armiiriin sematik goriintisti gekil 4.6°da
verilmektedir [12].

Armilriin 14 nolu tahrik mili dénme
hareketini dokuma makinasmin  ana
milinden alir. Milin {izerindeki 15
eksantrigi 16 nolu kol ile 1 nolu iki
omuziu kola baglanmis olup ist ve alt
uzuvlar 3 ve 22 nolu mesnetlerle
baglanmug durumdadir. O; noktasinda
hareketli olarak yerlestirilmis 21 nolu
kol, O, noktasndan baglanmig 4 nolu
balans bu nokta boyunca salinim hareketi
yapabilir ve iki ucunda 4 ve 19 nolu
kancalann tasr. Bu esnada balansin
d8nme merkezi 8yle dizayn edilmigtir ki,
balans sol kenar duruma geldiinde onun dSnme merkezi 1 xiolu kolun salimm merkezi ile
cakisr. Bu durumda 5 veya 19 nolu kancalardan hi¢ biri 6 veya 18 nolu idareci kancalarla
ilisige girmemigse, 4 balansi bog hareket yapmus olur ve gergeve alt konumda kalmis olur. 5
ve 19 kancalarindan biri ile iliskiye girdigi durumda ona bagh gerceve ist duruma gelir ve
atki atildiktan hemen sonra geri hareket yaparak alt duruma getirilir.

4 567 89

22 2120 191817 1516

Sekil 4.6. Cift stroklu agik agizhik olugturan
mekanik kontrollii negatif armilr.
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Cergevelerin alt duruma getirilmesi yaylarin yardimu ile gerceklestirilir. 5 ve 19 nolu

kancalann her ikisi aym zamanda 6 ve 8 nolu idare edici kancalariyla ilismeye girdigi

durumda cergevelerin tist konumda beklemesi soz konusudur.

idare edici 6 ve 8 kancalart 9 vel3 eksenlerinde hareketli olarak yerlesmis iki omuzlu 8

ve 12 nolu uzuvlara 7ve 17 yaylan ile bagh durumdadiriar. Desen zincirine takilmig 11

baklalart 8 ve 12 nolu iki omuzlu uzuvlarin programa gore idare edilmesini gergeklestirir. 21

kolun cercevelere hareket 23 ve 24 nolu uzuvlardan iletilir Negatif armiirler bugiin elektronik

Sekil 4.7. Cift stroklu elektronik kontrolli agik
agzlik olusturan negatif armir (Staubli 2500).

kontrollii  olarak dretilmektedir.
Sekil 4.7°de gorilen -elektronik
kontroli negatif armir prensip
olarak mekanik olanlar ile aymdir.
Ancak se¢me  Unitesinde
elektro muknatislar kullamp a ve a’
tutucu kancalarmmn hareketi
elektromiknatislar tarafinsan
saglanmaktadir.  Armirin  geri
kalan kismumin  ¢aligmast  ve
cercevelere hareket iletim sistemi
Sekil 4.6.”da agiklandigs gibidir.

Muratec (Japon) firmasi negatif armiir ureten diger bir firma olup armurlerin segme

tinitesinde elektromiknatislar yerine elektronik olarak kontrol edilen pnomatik pistonlar

kullanmaktadir. Sekil 4.8. elektronik kontrollii pndmatik segme mekanizmali Muratec negatif

armiiriini gostermektedir.

Sekil 4.8. Muratec pnématik segme mekanizmal negatif armur.
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Sekil 4.6.°daki gibi bir tahrik mekanizmas: tarafindan ¢ kolunun ist ve alt uclarinda
bulunan kancalart (b ve b’) tutmasi saglamr. Béylece gercevelerin yukar konuma hareket
ettirilmesi gergeklestirilir. Pistonlarm ileri-geri hareket ettirilmesi elektronik olarak kontrol
edilmektedir. Cergeve alt konumdan tist konuma kaldinilacaksa énce ileri konumdaki kanca,
kargisindaki tutucu kanca tarafindan pistonun ileri hareketi ile tutulur. Daha sonra ¢ kolunun
saliim hareketi ile A noktasi AF yangaph daire yay: tizerinde saat ibresi yoniinde bir miktar
doner. A noktasmin bu hareketi e kolu aracilifi ile f kolunun salimim hareketine donustiirilur
F kolunun salimm hareketi egilebilir kablolarla cercevelere iletilir. Cerceve kalkig miktari

artirmak istenildiginde e kolunun f koluna baglant1 noktast yukartya kaydirilir,

4.6. Rotatif Tipi Armiir Makinalan

Rotasyon tipi armiir makinalari temel c¢aligma prensibi, donme hareketinin ozel

kavramalarin yardim ile gergevelere ileri—geri hareketine donustiirilmesine dayanmaktadir.

Dog. Dr. Recep EREN’e gore bir rotatif armir ti¢ ana kismadan olusur [9];
4 Secme mekanizmasina: Orgilye gore eksantrik mili ile eksantrik arasindaki baglantiyr
keserek cercevelerin konumunu belirleyen kisim.
4 Fksantrikleri de igeren ger¢eve tahrik mekanizmasi.
% Degisken armir mili hareketini tireten kisim (modiilator, gergevelerin hareket ve bekleme
agilanim belirleyen kisim).

Eksantriklerin  ve modilatorlerin  konstritktif  yapilari  birbirleriyle  farklihk
gostermediginden rotatif armiirler segme mekanizmalanmn tipine ve yapisma bagh olarak

sintflandirihiriar.

Sekil 4.9. Rotatif tipi armiir makinasinin ¢aligma prensibi.
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Sekil 4.9.°da rotatif armiirlerin ¢aliyma prensibi agiklanmaktadir. Uzerinde birbirlerine
zit yonde kanal agilmug 1 mili 6zel modiilator adi verilen mekanizma yardinm ile kesikli olarak
doner. 2 eksantriginin tizerinde monte edilmig ve radyal yonde hareket edebilen 4 kamas,
donme eksenine dogru hareket aldifi durumda 2 eksantrigi ile 1 milini birlestiginde eksantrik
mil ile birlikte 180%lik bir dénme hareketi yaparak ve 5 uzvuna bagh gergevenin bir
durumdan diger bir duruma getirilmesi saglanmig olur. Kama donme merkezinden digariya
dogru hareket aldiginda 3 uzvu ile eksantrigi birlestirildiginden 3 uzvu kenetlenmis duruna
gelir.

Kamamn hareketi se¢im mekanizmas: ile idare edilir. Cergevelerin alt durumdan {ist
duruma veya tersi yonde yer degistirmesi 1 milinin 180° dénmesi sirasinda gerceklestiginden
dokuma makinasimin ana mili iki tam devir yapildiginda armir mili 1 tam devir donme
hareketi alir.

Fimtextile® Firmasiin iretmis oldugu RD 3000 tipi elektronik kontrolli rotatif
armiiriniin  gematik gorunisi  sekil
4.10.°da verlmigtir. Dokuma
makinesinden gelen hareket yanya
distrilerek modulatér giris miline
iletilir (sekilde goriilmiyor).
Modiilatorden elde edilen beklemeli
¢ikis  hareketi armir miline (2)
iletilir. Armir mili (2) ve eksantrigin

(3), 4 nolu parga ile birlestiriimesi ile
Sekil 4.10. Fimtextile RD 3000 Elektronik kontrolli 3 nolu eksantriginin iki u¢ konumu
rotatif armiir [10]. (ieri ve geri) arasinda hareket etmest

saglanir.

Bu konumlarnn herhangi birinde 2 mili ve 3 eksantrigi aynlirsa eksantrik mevcut
konumunda bekler. Eksantrigin bir konumdan digerine hareket etmesi tahrik ettifi ¢er¢evenin
konum degistirmesi ve eksantrifin bir konumda beklemesi g¢ergevenin de bu konumda
bekleme yapmasi anlamina gelir. Eksantrigin donme hareketi 5 nolu uzuv aracilig ile 6
kolunun saat ibresi veya tersi yoniinde salmun hareketine donigstirilir. Daha oOncede
bahsedildigi gibi 2 ile 3 ve 3 ile 5 uzuvlan arasinda rulmanh yataklama mevcuttur. 3
eksantrigi tizerine doner mafsalla baglanmig olan 4 pargasimin 2 mili {izerine agilmug kanallara

girerek bu iki pargayi birlestirmesi veya kanallardan ¢ikarak bu iki pargayr ayirmasi, 9

22




elektromiknatisi tarafindan iretilen hareketin 8 kolun araciligs ile 7 koluna yaptirdig: salimm
hareketi ile saglamr. Sekilde goriilen
eksantrik konumunda ¢ergeve yukanda ise 4
parcast 2 mili ile kenetlendiginden bu
konumdan itibaren 2 milinin 180° derecelik
déniisinde cergeve alt konuma hareket eder.
7 nolu par¢a bu konumda kaldifr siirece
eksantrigin gekle gore 180 derece donmus
konumda 4 pargast 2 milinden aynhr. Milin
2 bundan sonraki déniiginde eksantrige
hareket iletmez ve ¢erceve alt konumda
kalir. Miknatisin etkisiyle 7 kolu konum

degistirirse, 4 parcast 2 mili ile kenetlenir ve
eksantrigi gekilde gorilen konuma gen
getirir. Boylece gerceve tekrar iist konuma

geri doéner. 7 nolu kolun konumu muknatis

tarafindan  degigtiriimedigi  sirece  bu
konumda 4 pargast 2 milinden aynhr ve
eksantrigi hareket iletmez. Cergeve yukan
konumda kalmaya devam eder. Bezayag
orgii durumunda 2 mili ile 4 pargasi strekli
kenetli kalacafindan eksantrik her dokuma

makinesi devrinde konum degistirir. Boylece

gergeve bir yukan bir asag: hareket eder.

Sekil 4.11. Staubli 2650 Elektronk @ .
Stiubli® firmasi degigik uygulamalar

kontrollii rotatif armiir [12]. . ] i ]
igin farkh segme mekanizmasina sahip rotatif

armiirler retmektedir. Sekil 4.11.° de bu armirlerden biri gorilmektedir. Uzerinde iki adet
kanal acgilmus olan 4 nolu disk armiir mili ile birlikte kesikli olarak doner. 5 nolu parca bir
ucunda yay (sekilde gosterilmedi) ile 6 nolu parga ile bagh olup 1 ve 1’ kollanimn bir ucundan
uyguladign baski ile 4 nolu diske kenetlenmekte ve baski olmadifi zaman kenetlenme
¢ozillmektedir. 5 nolu parca 4 nolu disk ile kenetlendiginde, disk ile birlikte 6 nolu parga da
doner. 6 nolu parga aym zamanda eksantrik olup onun dénme hareketi 7 nolu baglant: kolu
aracih@ ile 8 nolu kolun dénme hareketine donugtirilir. 5 nolu parga ile kenetlenmesi

halinde 4 nolu diskin her 180 derecelik déniigii gergeveyi bir konumdan diger bir konuma
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hareket ettirir. 5 nolu parcamn 4 nolu disk ile kenetlenmesi veya kenetlenmenin ¢Oziilmesi
elektromiknatis 2 tarafindan hareket ettirilen 3 kolunun 1 ve 1’ kollannin déndiriilmesi ile
gerceklestirilir. 1 ve 1° kollarimin bir yondeki hareketleri elektromiknatis tarafindan tiretilirken
diger yondeki hareketi yaylar ile saglamr. Sekil 4.9.a.’da 1 nolu kol saat ySniinde bir miktar
dondiigiinden 5 pargasi iizerindeki baskist ortadan kalknmstir. Dolaywsiyla yaym etkisiyle 5
pargas: ile 4 diski ile kenetlenmigtir. Bu konum gergevelerin st agizhk konumuna kargilik
gelmektedir. 4 nolu diskin takip eden 180 derecelik doniig hareketi ile gergeve alt kon}lma
hareket ettirilir. Sekil 4.9.b.’de 4 diskin 90 derecelik doniisiine karsihk gelen konun:;unu
gdstermektedir. Bu konum gergevenin orta agizik konumuna kargilik gelir. Sekil4.9.c.’de 4
diski 180 derecelik doniisinii tamamlamis ve gergeve alt agizhk konumuna ulagmistr. Bu
konumda 1” pargasi saat yoniinde bir miktar donmis olup 5 nolu parganin ucuna bastirarak 4
diski ile olan kenetlenmeyi ¢ézmiistiir. 1 ve 1” pargalar1 bu konumda kaldiklar siirece gergeve
alt agizik konumunda bekleme yapar. Miknatisin etkisiyle(1 ve 1’ kollart saat yOniiniin tersi
yoniinde bir miktar dondiigiinde Sekil 4.9.c.’deki konumda 1’ kollunun 5 pargas izerindeki
baskist kalkar ve 5 pargast 4 diski ile kenetlenir. 4 diskinin 180 derecelik ddnme hareketi ile
cerceve ilst agizlik konumuna hareket eder. 1 kolu saat ibrelerinin tersi ySnilinde donmiis
oldugundan 5 nolu parga ile 4 nolu diski ile kenetlenme gﬁzﬁlﬁf. 1 ve 1’ kollarmin konumu
gercevelerin {ist agizlik konumlarma karsilk gelir. 9 ve 9 destekleri 1 ve 1’ kollarmm dénme
hareketlerini smirlar. Sonug olarak 1 ve 1° kollarmin saat ibreleri y8niinde bir miktar dénmesi
gergevelerinin alt konumuna kargihk gelir. Saat ibrelerinin tersi yoniinde dénmily konumlarn
ise cercevelerin iist agizhk konumlarina kargilik gelir.

Rotatif armiirlerin tahrik sistemleri basit ve rijit olduklarindan titresimsiz ve dayamkh
cabgrlar. Az yer kaplarlar. Bununla beraber agk afizhk olusturuldugundan ve segme
{nitesinden konstritksiyon yapisindan dolayr ek olarak gercevelere geri donisim ve
erceveleri orta konuma getirilmesi Unitelerini icerir. Siirekli olarak baglant1 olusturan ve
kamalar armiirtin hizlarmn artmilmasmm engeller. Giinimiizde rotatif armirlerin pratik
¢ahigma hizlar1 500 dev./dak.’nm altindadir.

Rotatif armiirlerin bir baska Szeligi pargalarin ¢ok yiiksek hassasiyetle tiretilmesi ve
maliyetlerinin yiiksek olmasidir. Patent literatiiriinde yitksek teknoloji ile firetilmesi
durumunda 2000 dev/ dak. hizinda cabsabilir rotatif armiir konstritksiyonu {izerine bilgi
verilmektedir.
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Ornegin 449541 nolu Isvigre patentinde gergevelere programlanabilir hareket iletmek
icin Sekil 4.14.’de gosterilen konstritksiyon dnerilir.

1 nolu milin {zerinde
hareketsiz baglanmig 2 rotorunun
yariklarmda (kanallarinda)
eksenel yonde yer degistirme

i

[
I
e o, tmeamm |] ¢
R

——— 0y
AN

yapan dort tane 3 nolu tekerlekler
: l - yerlestirilmis ve 4 ya;ylmn
f 6 5 yardmu ile rotorun dis ylizeyine
dogru sikigtinlmug durumdadir.
Rotorun sag ve sol taraflarinda
bulunan 5’ ¢ikmtilann  olan
hareketsiz 5 nolu diskler vardur.
Mekanizmamn  ¢ahgmas:
agagidaki gibi gerceklesir.
Program iinitesi 6 nolu iticisini

Sekil 4.14. Ozel gahsma prensibine sahip rotatif armiir
[12].

desene bagli olarak 6 veya 6’ durumlarma getirir. 6 nolu durumda oldugunda 3 tekerlegi yaym
yardim: ile rotorun dis ylizeyine sikistirildigindan tekerlegin ekseni 5° gikintisinm dig ylizeyi
boyunca hareket etmek zorunda kaldigmndan donme esnasinda 7 nolu iki omuzlu kolu altina
girerek onun donmesini saglamig olur. Bu zaman 7 kolunun diger omzuna baglanmig gergeve
iist duruma gelir.

ftici, 6’ durumuna geldiginde tekerlek 3° vaziyetini alir ve rotorun donmesi espasmda 5’
cikmtismmn etkisi ile ters yonde donerek gergevenin alt duruma getirir. S6zii gecen bulus
“Stiubli 1430” armiiriinde kullamlmstir.

Patent literatiiriinde farkh yaprya sahip hidrolik ve elektrik tahrikli armirler
bulunmaktadr. Ne yazk ki, bunlardan hi¢ biri uygun bir tasarimla sanayide
uygulanamamigtir. Ancak elektrik ve hidrolik sistemlerin se¢im Unitesinde kullamimas
miimkiindilr. Giinimiizde modern armiirlerde segme {initelerinde genellikle elektrommknatislar
tercih edilmektedir.
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4.7. Cercevelerin Ayr1 Motorlar Tarafindan Tahrik Edildigi Elektronik Agizhk A¢ma

Sistemleri

Tsudakoma ve Toyoda firmalan tarafindan piyasaya takdim edilen diger bir agzlk
acma mekanizmasi tipi her bir ergevenin ayn bir servomotor tarafindan tahrik edildigi
sistemdir [9]. Sekil 4.15’te gorildiigh gibi (Tsudakoma elektronik agizhk agma sistemi) her
gerceve igin kullamilan bir motor miline sabitlenmis diske merkezinden belirli bir mesafede
déner mafsal ile baglanms bir kol ve bunu izleyen kol mekanizmalari ile motorun donme
hareketi gergevelerin yukari-agag: hareketine ddniistiirtilir. “’
cergeveleri  tahrik  eden

Cerceveler

motorlar arasmda ki
zamanlama elektronik olarak
gergeklegtirilir. Bu amagla
makinenin ana milinin doniis

agisim Olgen  enkoderden

alman pozisyon bilgisine gére
motorlarin hareketleri kontrol

edilir. Armiir ve kamh agizhik
Zamanlama Sinyalleri} . |
Enkoder : Kontrol agma mekanizmalarindan

leereevemmamamaomeanas ; Birimi farkh olarak bu sistemde
[ DesenGirisi | -

Agllk Acma
Motorlar1 |

et

P ——— - - - - - 1

cercevelerin  hareket  ve
bekleme agilari(zamanlart)
dokunacak olan kumas tipine
bagli olarak bilgisayardan
girilip istenen degerlere ayarlanabilir. Ayrica agizhk kapanma agist da  bilgisayara deger
girerek elektronik olarak ayarlanabilir. Bu sistemde her gercevenin harekete baslama ve bitig
zamanlani bagmsiz alarak ayarlanabildii i¢in aralarnda zamanlama farki meydana
getirilerek ayni anda tiim gercevelerin orta konuma gelmesi engellenebilir. Bu ayar dzellikle
bezayag: Orgil ile yiksek ¢8zgl sikigma sahip kumaglarm dokunmasi durumunda ¢8zgll
iplikleri arasmdaki stirtinmeyi azaltarak ¢8zgit kopuslarm ve tutugmalarmi engellemek
agisindan Snemlidir. Sekildeki sistemde motorlar aym yénde ddnmekte olup motorun yarm
devrinde cergeve bir konumdan digerine hareket ederken motorun difer yarm devrinde
gergeve geri hareket ederek baglangic konumuna ddner. Motorun yarmm devirlik hareketi

Sekil 4.15. Tsudakoma elektronik agizlik agma sistemi.
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dokuma makinesi ana milinin gergeve hareketi i¢in ayrilan kisminda gergeklesir. Ornegin ana
milinin doniisiinin 240 derecelik kismmda cergeve hareket edip 120 derecelik kismmda
bekleme yapacaksa motorlar yanm devirlik hareketini bir ana mil devrinin 240 derecelik
kisminda yapar. Geri kalan 120 derecelik kismmda bekler. Orgilye gbre gergevenin alt veya
st agizhk konumlarinda belirli sayida atki atim esnasinda bekleme yapmasi gerekiyorsa
motorlarinda bu konumda bekleme yapmasi gerekir. Toyoda firmast tarafindan
gerceklestirilen benzer bir afiizhk agma mekanizmas: sekil 4.16°da gorlilmektedir.

Her c¢ergevenin tahriki,” bir

Cerceve adet servomotor, bir adet digh
Servo Motor

Cerceve Tahrik mekanizmas1 ve eksantrik ile bunu

Kolu Eksanrik  JRAW izleyen kol mekanizmasindan
Kol '

Baginru ol A olugsmaktadir. Servomotorlarinin

dénme  hareketi motor mili
ucundaki kiigiik digliden makine
govdesine sabit olarak takimus mil
lizerine dénebilecek sekilde takimig
biyilk digliye iletilir. Baglanti
kolunun ¢erceve tahrik koluna
baglant: noktast yiikselterek
gercevenin daha fazla kalkig yapmas: saglamir. Bu ayar temiz agizlik olusturmak igin, arka
gercevelerin daha fazla kaldiriimas: igin gereklidir. Cergeve tahrik kolunun salmim hareketi
kol mekanizmalart ile iki ucundan c¢erceveye iletilir. Tsudakoma elektronik afizlik agma
sistemi i¢in agiklanan ozellikler bu sistem iginde gegerlidir. Her bir gergevenin ayri bir
servomotorlar tarafindan tahrik edildigi bu elektronik agizhk agma sistemlerinde armiirlerde
mevcut olan yavas gahgma ileri geri hareketin kisitlandig bdlgeler bulunmaktadir. Toyoda
firmas: tarafindan gelistirilen elektronik afizhlk agma sisteminde 16 cergeveye kadar
¢ikilabilmektedir. Bu deger gercevelerin ayri motorlar tarafindan tahrik edildigi armirlerde
ulagilabilen en yliksek gergeve saysidir.

Yapilan analizler ginimiizde hizh dokuma makinalarinda kullanlan kisa kancah
negatif ve rotatif pozitif armiirler konstriiktif yapilan geregince ulasabilecekleri hiz smirlarina
dayanms bulunmaktadwrlar, Bu da dokuma makinalarmm hizlarmin arttinlmasmda en bilytik
engeli teskil etmektedir. Bu problemin ¢6ziimil yeni prensiplerle ve yliksek hizlarda dayanikl
olarak ¢alisabilen armiirlerin tasarimmdan gegmektedir.

Sekil 4.16. Toyoda bagmmsiz motor tahrikli elektronik
agizlik agma sistemi
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5. YENi ARMUR KONSTRUKSIYONUNUN SENTEZI VE DIZAYNI

Armilr mekanizmasmin sentezinde amag; herhangi bir nesneyi, orta konum olarak
adlandiracafimiz  bir noktadan istege bagh olarak yukari-agag veya saga-sola, her iki yonde
belirli bir dogrultuda hareket ettirilmesini saglayan mekanizmanm konstrilksiyon yapisinm ve
boyutlarmmn belirlenmesidir.

Agizlik agma ﬁintemleri ve armiir makinalan {izerine yaptifimiz incelemenin
sonucunda modern armiir fireticisi firmalarm agik ve ortada kapanan agizhk prensiplefinin
uygulandig: tespit edilmisti (Sekil 4.6, 4.7,...4.12).

Agik agizbk acan armiirlerde se¢im mekanizmas: ile kontrol edilen ve tahriki ¢erceveye
iletmek icin iki mekanizma gurubu arasinda yerlestirilen 6zel pim baglantis1 kullanilir.
Calisma prensibi bu ilkeye dayanan armiir makinalari kullanarak yitksek dokuma hizlarina
ulasiimasi miimkiin degildir.

Yiiksek hizh dokuma tezgahlam igin tasarlanacak armiir makinalar1 sz konusu
oldugunda ortada kapal agzhk agma ySntemi tercih edilmelidir. Staubli firmasmm 4080 tip
numarast ile tanittift armiir makinasi bu yonde yapimus bir gahsmadir. Bu agizhk agma
yonteminin diger usullere gore avantajlan 2.1.2 bashkh bolimde verilmistir. Proje
kapsammda Snerdigimiz armilr tasanimlarmda bu usul kullamimakta ve istenildifi zaman
agik agizlik agma ySntemine doniistiirilebilmektedir.

Bu nedenle tercihimizi ortada kapanan agizhk ySnteminden yana kullanriz. Literatiir
taramas), armiir makinalari iizerinde yapilan arastrrmalar ve 1381208 nolu SSCB patentinin
[5] yeniden degerlendirilmesi sonucu birbiri ile temasa girip-gikan eleman cifti icermeyen
yeni bir dizayn gergeklestirildi.

Cergevelere elektrik kontrollii hareket iletmek i¢in kullamlacak armiir konstritksiyonu
bu ve diger mahsurlarin biitiinlyle Ustesinden gelmektedir. Bu konstritksiyonun 6zelligi;
ercevelere hareket iletmek amactyla iki serbestlik derecesine sahip kol mekanizmasmmn
serbestlik derecesini, hidrolik frenleme sistemi kullanarak bire diiglirtilmesi ile programa
uygun yer degistirmenin saglanmasidir. Konstriiksiyonun diger bir 6zellii, gergevelere geri
hareket iletme tertibatmin gerektirmemesidir.

Bu konstritksiyon, sekil 5.1-5.2. ve 5.3.°teki gizimlerde Ornekleme vasitastyla daha
ayrintili olarak anlatilmustir. Bu gizimlerde:

» Sekil 5.1. konstrilksiyonun sematik gérilntigtir,
» Sekil 5.2. bahsedilen konstritksiyonun cergevelere yukarn ydnde hareket iletme
srasinda ¢alisma semasidir,
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» Sekil 5.3. bahsedilen konstriiksiyonun ercevelere asafn ybSnde  hareket iletme
sirasinda ¢alisma semasidir.
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Sekil 5.1. Konstriiksiyonun sematik goriiniisti.

Armiir; Tahrik Sistemi, gergevelere hareket iletim sistemi ve segme ilnitesi olmak {izere
ic kismdan olugmaktadr. Tahrik sistemi; krank-biyel mekanizmasma (1, 2 ve 3 nolu
uzuvlar) C noktasinda hareketli olarak baglanmug olup 4, 5, 6, 7, 8 nolu uzuvlan igeren iki
serbestlik derecesine sahip kol mekanizmasmdan olusmaktadir.

1 nolu Krank miline o; agisal hizi ile dokuma makinasmn ana milinden 1:1 oranmda
iletilen dénme hareketi 3nolu Biyelin dikey dizlemde ileri-geri hareketine dontgtirilir. C
noktasmda biyel ile birlikte hareket eden 4 nolu tig omuzlu kol B noktasimndan 23 nolu uzuvia
gercevelere hareket iletim sistemine, K noktasmdan 6,8 ve 10 nolu uzuvlarla I. hidrolik
silindirin 12nolu pistonuna , L noktasindan 5, 7 ve 9 nolu uzuvlarla II. hidrolik silindirin 11
nolu pistonuna baglanms durumdadir. 11 ve 12 nolu hidrolik silindirlerin gorevi Elektronik
kontrol sisteminden gelen sinyallere gdre tahrik sisteminin ¢alismasinin dtizenlenmesidir.

Se¢me iinitesi elektro-hidrolik olarak dizayn edilmistir. Sistem 20 nolu elektronik kontrol
cihazindan, hidrolik silindirlerin gahgmasim diizenleyen 13 nolu elektro-hidrolik valften,
sistemde basincin ditsmesini Snleyen ve sizmntilan kargilayacak 14 nolu pompadan ve hidrolik
sistern elemanlarindan olugmaktadir.
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Elektronik kontrol cihazi bilgisayar destekli olup, istenilen desenin uygulanmasini
saplamaktadir. Elektro-hidrolik segme {initesinin dnemli bir 6zelligi, elektronik kontroliin ana
milin 180° donmesine esit bir zaman siiresinde gergeklestirilebilmesidir. Elektro-hidrolik
valfin yon degistirmesi swasmda basing kaybindan dolayr  Tahrik sisteminin belirsiz
hareketlerini onlemek icin sistem dengeleyici nite ile donatlmustir. 33 ve 34 nolu
ayarlanabilen dayaklar kol mekanizmasmin kenar durumlarinda sabitlenmesi gdrevini
iistlenmiglerdir.

Armiiriin gercevelere hareket iletme sistemi modern dokuma makinelerinde kullaflan
sistemin aymsidir. Sekil-5.1.’de Sulzer® makinalarmda kullamlan 10 uzuvlu kol mekanizmasi

verilmigtir. Mekanizma, 23,24,..,31 nolu uzuvlardan ve 32 nolu gergeveden olusmaktadir.

Calgma srasinda cerceveden hidrolik silindire iletilecek ve kargilanmasi gereken
kuvvetlerin etkisi ve degerini diisiirmek igin, 5-7 ve 6-8 uzuvlan arasinda baglama agici ¢@’nin
degeri, siirtiinme agisinin degerine yakmn diizeyde dizayn edilmistir.

S6z konusu armiir; ortada kapanan agizhk prensibine gére ¢ahsan pozitif bir armiir
oldugundan, her atki atmndan sonra tiim cergeveler agizhigm ortasina gelir ve bir sonraki
atki i¢in segme islemi yapilir. Ardindan mevcut desene gdre gergeveler yukari veya agagi
hareket ederek yeni atki i¢in agizhigi olustururlar.

Cergevelerin  yukar: hareket ettirilmesi gerektiginde 20 nolu kontrol {initesinden gelen
sinyale bagh olarak 13 nolu hidrolik valf I silindiri P pompa girisi ile, II silindiri ise T
tank cikigi ile baglamis durumdadir. ($ekil 5.2.) Bu sirada I. silindirin pompa girisi ile bagh
ve silindirde bulunan sivmm ¢ikis yolu kapah oldugundan 12 nolu piston ve ona bagh olan 8
ile 10 nolu uzuvlar kenetlenir, II. silindir tankla bagh oldugundan 11 nolu piston ve ona bagh
9, 7 ve 5 uzuvlan ise hareket serbestligi almus olurlar.

Bu esnada 1 nolu kranktan ileri-geri hareket alan 3 nolu uzuv ist konumundan alt
konumuna geldiginde 4 nolu {ig omuzlu kol, 8 nolu uzuv ve buna bagh olarak dikey yonde
hareket edemeyen 6 nolu uzuv kenetlenmis oldugundan ve {i¢ omuzlu kolun L noktasinda
baglanmis 11 nolu pistonun hareket edebilmesi igin engel bulunmadigindan, bu kolun (4) K
noktasi boyunca saat ibresi yoniinde aldigi mecburi donme hareketi, D noktasma bagh olan
cercevenin (32) orta konumdan iist konuma gelmesini saglamus olur. Programda bir degisiklik
olmadig taktirde bu durum devam eder. ‘
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Sekil 5.2. Cergevelerin iist duruma gelmesi.

Cergevelerin  agagn hareketi srasmda armilrlin  galisma prensibi gekil 5.3.°te
agiklanmaktadir. 20 nolu programlama ve kontrol {initesinden gelen sinyale bagh olarak 13
nolu elektro-hidrolik valf, II. silindiri P pompa girisi ile, 1. silindiri ise T tank ¢ikigmna
baglamis durumdadir. Bu durumda II. silindir pompa girisi ile bagh ve silindirde bulunan
stvinm ¢ikis yolu kapah oldugundan, 11 nolu piston ve buna bagh 9-7 uzuvlan kenetlenir.
1 nolu kranktan ileri-geri hareket alan 3 nolu kayar uzuv, Ust konumundan alt konuma
geldiginde 4 nolu i omuzlu kol, 7 nolu uzuv ve buna bagh 5 nolu uzuv kenetlenmis
oldugundan ve 4 nolu iig omuzlu kolun K noktasma baganmis 12 nolu pistonun hareket
edebilmesi igin engel bulunmadigmdan, kolun L noktasi boyunca saat ibresinin tersi y6niinde
aldig1 mecburi donme hareketi D noktasma bagh olan 32 nolu gergevenin orta konumdan alt
konuma gelmesini saglanus olur. Bu durum program degisikligi yapiana dek devam eder.

Program degisikligi esnasmda silindirlerde hidrolik darbelerin karsilanmast i¢in,
programlama ve kontrol iglemlerinin, 11 ve 12 nolu pistonlarn geri hareketi srasmda
gerceklesmesi  istenmektedir. Bu durumda pistonlarm geri hareketinde silindirlerin
beslenmesini saglamlagtirmak igin hidrolik sistem 15, 16 nolu ¢ek valflarla donatilmgtir. Bu
¢ek valflarn yerine getirdigi diger bir 6nemli gdrev ise segme mekanizmasinun armiriin ana
milinin bekleme yapmaksizin galigmasint gereklestirmesidir.
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Sekil 5.3. Cergevelerin alt duruma gelmesi.

Elektro-hidrolik valfin ¢alismas: belirli bir zaman arahgmdan gergeklestiginden bu stire.
zarfinda armiiriin tahrik sistemi belirsiz bir durum igerisine girer. Mekanizmay: bu durumdan
kurtarmak igin tahrik sistemi basma yayr (22) iceren 21 nolu dengeleyici Unite ile
donatilmustrr.

Konstriiksiyonun Tahrik Kisnunin Analizi:

Armfirde, tahrik kismu dokuz uzuvlu iki serbestlik derecesine sahip kol
mekanizmasindan ve ona hareket ileten kam mekanizmasindan olugmaktadir. Calisma aninda
kol mekanizmas: bir serbestlik derecesi olan sekiz uzuvlu kol mekanizmasina déniistir ve bu
durumda mekanizmanm maksimum gahsabilirik hiz sinm daha Snceden yapilmmg benzer
cahsmalar 8mek alinarak tayin edilebilir. P. Offermann ve H. Tausch-Marton tarafindan
yapilan ¢ahsmalarda ¢dzgiilii 6rme makinalarmda kullamlan ve uzuvlarmmn sayist 11’1 bulan
benzer makinalar i¢in ¢ahisma hizlarmm 2200 devir/dak.’ya gikabilecegi ve son derece hassas
hareketler i¢in kullamlabilecegi gdsterilmistir [11]. Kitle dengelemesi problemlerinin
halledilmesinden sonra mekanizmaya ait c¢alisma hwlarmm daha da artabilecegi
belirtilmektedir [7].
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Burada tasarmmu ve analizi hakkinda degerlendirme yapilan armilr Kkonstritksiyonu igin
hedeflenen hiz seviyesinin 1.000 devir/dak. civarmda oldugu g&z0niine alndifinda
mekanizmanm giivenle ¢aligabilecegi varsayimt rahatlikla yapilabilir.

Mekanizmann ierisinde yer alan kam mekanizmasmm tasarim kosullar1 ve semasi kaml
agizhk agma mekanizmalan ile aym oldugundan kam mekanizmasmin calismasmda herhangi
bir sorun gikmasi beklenmemektedir.
Secme Mekanizmasimin Analizi:
Armiirde se¢me mekanizmas iki kisimda olugur:
1.Elektrik sinyalini mekanik harekete doniistiiren tertibat,
2.Hidrolik frenleme sistemi.

Elektrik sinyalini mekanik harekete donilstiiren tertibat standart selenoitten ibarettir.
Manyetik niivenin yer degistirme siiresine gore segilir. Yer degistirme siiresi su gekilde
belirlenir.

Manyetik niivenin yer degigimi : Maksimum 6 mm
Armilriin teorik ¢alisma hizi : 1200 devir/dak.

Zamanlama diyagramina gore seienoidin caligmasma

: 90° <@, <180°
ayrilan zaman

Calisma zamanmnin hesabi en zor kogullar géz 6niine alinarak hesaplanmustir.

Peatisma = 90°

;(60’4’): 60.90 =-Lsn=0,01258n

1 =
@ 360 1200360 80

s = 6 mm olan selenoidin ¢aligma zamam, t = 0.01-0,05 sn arahginda bulunur.

Armiirde hidrolik frenleme tertibati kullanilmaktadir. Sivilarm 100-150 bar
basinglarda sikistiriima deformasyonlarmin sifira esit olabilecegi kabult siginda sistemden
istenen frenleme hareketinin ani olarak gerceklesebilecegi goriilmektedir. Benzer frenleme
tertibatlart dokuma makinalarinda, arabalarda, hidrolik sistemlerde yiiksek hizlarda
cabsabilirliklerini ve giivenilirliklerini kamtlamglardr [8].
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5.1. Mekanizmanin Sentezi

Bir makinanin yeni modelinin veya prototipinin yapilmasina, makinayr olusturan
mekanizmalarm sentezi probleminin ¢6ziimil ile baglanr. Sentez sirasinda asagidaki kogullar

g6z dniinde bulunduruldu.

Kinematik zincirle hareket kanunun degistirilmesi,
Mekanizmanin minimum 8lglere sahip olmasi,

v V. V V VY

sekillendirilmesi,

Kol uzuvlarinin y&riingelerinin kesismemesi,
Standart hidrolik valflerin kullamlmasi ,

Hidrolik sistemin basincinin minimum olmast.

v V VYV V¥

Baglama agisinm degerinin miisaade edilenin altinda olmasi,
Cergevelerin istenilen hareket kanunu ile yer degistirmesinin saglanmasi, .

Mekanizmanm uzuvlarmm ve mafsal baglantilarmm modern imalat yontemlerine uygun

Kayar mafsal baglantilarinda siirtiinme kuvvetlerinin minimuma indirilmesi,

5.1.1. I, VARYANT TAHRIK MEKANiZMASININ SENTEZI

Lvaryant tahrik mekanizmasinm taslak semasi Sekil
5.4.”de verilmistir.

Tahrik mekanizmasi 1,2 ve 3 nolu uzuvlardan
kurulan kinematik zincirin olugturdugu krank biyel
mekanizmasmdan I ve II nolu hidrolik silindirlerden

ve 4-9-10 nolu uzuvlardan olugmaktadir.

D noktasmmn y-eksenine gore simetrik bir
yoriinge takip etmesi i¢in 4 nolu {i¢ omuzlu kol
ikizkenar iiggen seklinde tasarlanmustir. 4 nolu
uzvun C noktast KL dogru pargasimun ortasinda
yetlestirildi. 4 nolu uzvun CD boyutu istenilen strok
mesafesi icin segilir. Bir uzva ait kinematik
elemanlar arasindaki mesafe minimum mesafe anma
masal ¢aplarinm ortalamasindan biyiik segilmelidir.
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Tasarmmda, yataklarm ve mafsallarm montaj asamasinda giiglik ¢ikarmamasi icin CD
uzunlugu 80-100 mm arahgmmda olmasi gerektigi distnildi. CD/CK oram I ve II nolu
silindirlerde  olugan hidrolik basinca bagl olarak tayin edilir. Mafsallarda igneli rulman
kullaniimast durumunda, C ve K kinematik elemanlarinin mafsal ¢aplarmn swrasiyla 60, 40
mm olarak segildigi takdirde CD ve CK mesafeleri en az 50 mm segilmelidir, ger¢ek parca
6lgiileri tasarmindan elde edilecektir.

I ve II nolu hidrolik silindirleri arasinda ki mesafe en fazla KL boyutuna esit almabilir.
Bu ara mesafe pistonlara etki edecek tepki kuvvetinin tegetsel bilegeni minimum degerde
olmasini saglamak i¢in yeterlidir.

Mekanizma ¢ahstirildigmda; belirli ardigik diizende K ve L noktalar1 E ve F etrafinda
ihmal edilebilir agisal ddnme hareketi yaparlar. I ve II nolu hidrolik pistonlarn yataklarindan
¢ikmasini 6nlemek igin bu hareketin egdegeri olan 33 ve 34 nolu yiizeyde kayarak dogrusal
hareket yapmasi saglandiBu noktalarm kaymasi nedeniyle olusacak siirtiinme kuvvetini
azaltmak amact ile rulmanlar
konulmustur. Y, |

LC Kol ile EL kolunun
olusturdugu o agisinm degerini
90° olmasi ongorillir. Bu

durumda;

L =IorHELe e, (H e e s

C noktasinin  strok mesafesi D
noktasmin x-ekseni boyunca yer
degistirmesine  bagh  olarak
grafik kurmadan hesaplanabilir (Sekil 5.5.). Sekil 5.5. 1. Varyant tahrik mekanizmasmm
kinematik analizi.
XD= (HC X D) 2utenrrieereeteeenesctsesansss et tsssas e eae s s ss s s e bbbt e b e st brs bt m s bRt )

He : Teknolojik prosesin devarm igin gergevelerin yer degistirmesi.
I : D noktasi ile ¢ergeveler arasinda g¢evrim oram.
K noktasinin hareketini ihmal edildiginde; C noktasmm hareket mesafesi hesaplanabilir.
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Ye=Ilkcxtan@

B=0-B

B = arctan [( /e + Xp) / Ikp ]
Yczlgcxtan[ﬁwarctan[(IKC+XD)/ZKD]] ......................................................... (3)

Krankin boyu Y¢’ nin yarist almr.

5.1.2. 1I. Varyant Tahrik Mekanizmasinin Sentezi

Tahrik mekanizmasmm genel semas1 Sekil 5.6’da gbsterilmistir.

II. varyant tahrik mekanizmasmmn I.
varyanttan farki 4 npolu uzuv ile
hidrolik pistonlar arasma sirast ile 5,7
nolu ve 6,8 nolu uzuv guruplarinm
eklenmesidir. 7 ve 8 nolu ii¢ elemanh
uzuvlarm kullanilmas: amacy; 1. ve I
Pistonlan etkileyecek kuvvetin biiyiik
bir kismim1 O, ve O, noktalarinda ki
yataklar tarafindan kargilanmasi ve
hidrolik pistonlarda olusacak basmci

diistirmektir.

Bu amaca ulagsmak i¢in O;N ve NL
kollarmm olusturdugu ¢ agisinin
degerinin ¢ = @« oldugunda hareket
[ iletilmesi s6z konusu olmadigindan
;2 ® = Qar + @ olarak kabul edilmigtir
(Bkz. sekil 5.7.).

oo 4 m—— o —rp — — ——

hat

|
Sekil 5.6. II. Varyant tahrik mekanizmasmimn

genel semasi.
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¢, mekanizmann tiim konumlarinda mafsallaniin  ¢8zillmeden hareketini saglayacak
minimum bir agidir. Ik olarak @¢ = 10-15 derece arasinda segilir. O ve O, noktalarmm Xo2,
Xo1, Yo1,Yo2 koordinatlar I. varyantta uygulanan sentez yontemiyle bulunurlar.

Mekanizmanin diger parametrelerinin sentezi. I. varyantmn sentezinden elde edilen
sonuglar II. Varyanta kabul edilir.

5.2.Tahrik Mekanizmasinin Denge Analizi

Desen segme mekanizmasi gergevenin hareket yoniinti degistirmek icin sinyal vefdigi
anda armiiriin tahrik mekanizmasi iki serbestlik derecesine sahip kararsiz bir kol
mekanizmasma doniigecektir. Mekanizmamn kararsiz durumu desen segme mekanizmasida
kullamulan hidrolik valfin ¢alisma hizina bagh olup, bu hal kagimimazdir. Cergevelerin konum
degistirme stiresi iginde kendiliginden hareketini dnlemek icin sistemi dengeleyecek initeler
ile donatilmustir, Arastrmalar sonucu dort farkhi dengeleme yontemi ve bunlar uygulayan
konstriiksiyonlar iglendi ve denendi.

» Konstritksiyon parametrelerini degistirerek dengeleme
» Kam mekanizmasi kullanarak dengeleme

» Yayh tertibat kullanarak dengelenme

> Hidrolik iinite kullanarak dengeleme.

5.2.1. Konstriiksiyon Parametrelerinin Degistirilmesi ile Dengeleme

Tahrik mekanizmasmi olusturan uzuvlarm boyutlarmn  mafsallarm  yerlesme
koordinatlanm ve uzuvlar arasinda ki hareket iletme agilarmi degistirmekle dengeleyici
sistemin almmas: miimkiin olmaktadir. Ikinci varyant konstritksiyonda 4 nolu fi¢ omuzlu
kolun KC ile DC ve LC ile DC kollannm olugturdugu B agilarmm degerlerini kiciltillmesi
durumunda mekanizmanin baglama ¢ agisinn da kiigiilmesi soz konusudur.

Bu iligki diisiiniilerek B agist sentez igin Syle bir degeri segilebilir ki, mekanizmann K
veya L konumunda ¢ agist degeri 7 ve 8 nolu uzuvlara kuvvet iletimi yapilamaz hale gelir.
S6z konusu kararsiz durumda mekanizmanm kendiliginden kilitlenmesi saglamr.

Yapilan sentez ve deneysel aragtwrmalarin sonucunda bu kosulara uygulayabilecek
mekanizmanm semas: gekil 5.7."de verilmistir.
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Mekanizmanin  ¢aligmaya

? X baglama amnda (baslama am

.__"}DJ olarak  cercevelerin  kumas

cizgisinde olma am kabul

? /4 / L edilmistir). ¢ acgismm degeri

K¢ KI / " sirtiinme agismin  degerinden
M/ . B B/ | bityiiktir.  Ornegin (;a11‘§ma

\ \ \OI_I, srasinda K noktast M noktast

G l!!, 3 - boyunca hareket alarak K’

344 "8 C’[ -7 77 \&33 konumuna gelir. Bu anda 8
Al uzvuna iletilen kuvvetin

.L ¥ B¢ 21 E - : dogrultusu M noktasmdan 34
A nolu yataga dogru yerlestiginden

T ° | gergevelerin kendiliginden

12 11 hareketi 6nlenmis olur. Ne var

J gl{'ﬁtl ki mekanizmanm ¢alsmasi igin

“ 11 I {“l‘! ¢>¢su,, olmasi gerektigi’ icin

Sekil 5.7. Konstriiksiyon parametrelerinin

mekanizma  yinede kararsiz

duruma girdiginden darbelerin

degistirilmesiyle dengeleme. olugmas: gbzlenebilir.
Mekanizmanin ¢ahstifim kamtlamak igin yapilan deneyler ve  sonuglan agagida
verilmigtir.
Y
Q 5.2.2. Kam Mekanizmas1  Kullanarak
Dengel
S \ ngeleme
Dl N { Dhes \ Cahsma swasinda mekanizmann D
N\ \3 - noktasin baslama aninda sag veya sol tarafinda
\\ / egrisel bir yoriinge almaktadir. Bu yoriinge,
\ // merkezi yaklasik olarak K ve L noktalarinin orta
noktasinda  bulunan  bir g¢ember  yayma
K C L
0-&\\ e —0 X indirgenebilir. ~ Mekanizma  kararsiz = duruma
P girdiginde D noktasmm takip ettifi yOriinge
o/ h-‘c \\o
belirlenemez.
Sekil 5.8. Kaml dengeleyicinin genel
semast.
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Bu karasz durumu gidermek igin D noktasmm belirli bir yoriingeyi takip etmesini
saglamak yeterlidir. Bu tilr bir mekanizma esasmda gekil kapah kam mekanizmasmndan bagka
bir gey degildir.

Ancak abigilagelmis kam mekanizmalarmdan farkh olarak kammn sabit olmasi buna kars:
takipginin karmagtk harekete bulunmasi gerekecektir. Sekil 5.8.°de mekanizmanm gemasi
verilmigtir.

Semada gorildigh gibi F.'nin etkisinde mekanizmanin kendiliginden hareket etmesi
icin C noktasmmn y-ekseni boyunca kaymas: gerekecektir. Halbuki C noktast ana mile llaagh
bir tahrik uzvu ile hareket ettirildigi i¢in kendilifinden hareketi imkansizdir.

5.2.3. Yayh Tertibat Kullanarak Dengeleme

Mekanizma kararsiz konuma girdiginde tek bir kuvvetin (F;) etkisi altmdadw. F;
kuvveti, gergeveleri hareket ettirmek igin gerekli olan kuvvettir. Bu kuvvet bir yay yardim ile
dengelenmesi ile problem ¢8zilmis olur. F, ¢alisma kuvvetinin zellifi gergevenin Orgil
desenine bagh hareketine gore yon degistirmesidir. Bu nedenle kullanilacak yayh dengeleyici
sistemdeki dengeleyici kuvvetinde ybn degistirmesi gerekir. Bu ¢dziim mekanizmanm
cabsmasi esnasinda ek enerji tliketecektir. Konstrﬁksiyomm gelistirme ve inceleme
¢aliymalarmuzin sonucunda gekil 5.9.;da gosterilen ve patent bagvurusunda yer alan denge
{initesi tasarland1.

Sekil 5.9. Yayh dengeleyicinin genel semas:.
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Denge initesi, baglangi¢ durumunda 7 nolu uzva U ve 8 nolu uzva da S noktasindan
baglanmis, 23 nolu kilavuz ve 22 nolu basmaya calisan yay ile kurulmustur. Baglangig
durumunda yaym O; ve O, noktalarma gore olusturdugu momentin degeri F max kuvvetinin

degeri aym noktalara gore olusturdugu momentlerden biiyitk oldugu goriilmektedir.

Fyay X I_/yay > F?.max X LFQ ....................................... U S S LR LR R R (4)

Fy.y: baslangic konumda yaym olusturdugu basma kuvveti
Lyay: Fyay kuvvetinin Oy veya Oz noktalarina gore uzaklhig
F.max: D noktasina etkileyen maksimum calisma kuvveti

Ly F, kuvvetinin O, veya O, noktalarina gore uzakhif

U ve S baglama noktalanni, gergevelerin uist veya alt konuma geldiginde S, U, O; veya
O; notalan aym dogrultu tizerinde bulunsun, boylelikle ¢ahsma kuvveti maksimum degerine

ulastif zaman, ayrica yayin stkigtirlmasi igin ek bir enerji ihtiyact dogmaz.

Sekil 5.10. Yayh dengeleyicinin galigmasint

gosteren fotogratlar.

Bilindigi gibi, gergevelerin etkileyen kuvvet degisken oldugu icin gili¢ sisteminin
darbeli caligmas: gerekecektir. Dengeleyici tinitede Lyay, Fyay, Lrg X5, ¥s, V€ @ parametrelerinin
uygun degerleri segilerek tahrik sisteminin sabit bir giigle caligmast saglamr. Ote yandan
denge unitesinin konstrikksiyon yapist agizhk aciimasi sirasinda 7 ve 8 uzuvlarimn
kenetlenmesini saglar. Baslangig durumunda Fyay x Lyay olan kenetleyici moment tam agizlik
acilmast sirasinda F yay X L'yay olarak degisir. Konstriiktif analiz her konumda F y,y< Fyay ve

L'yay< Lyay oldugunu gosterir. Unitenin galismasi deneyler ile incelenmigtir (Sekil 5.10).
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5.2.4 Hidrolik Dengeleyici Sistem

Belirsizlik durumlarinda cergevelerin kendilifinden hareketini hidrolik dengeleyici
sistemle de kargilamak miimkiindiir. Bunun en kolay yolu hidrolik sistemde F, kuvvetini
kargilayabilecek bir minimum basing olugturmaktir. Teknik olarak bu ortam silindirlerin
tahliye yollarinda sabit basmgta agilacak ¢ek valfler kullanarak saglamak mimkiindiir. Sekil
5.1.°de ¢ek valflerin hidrolik sisteme baglanmasi gosterilmistir. Valfin T ¢ikisma baglannug
35 nolu valfin ¢ahgmasi agafida anlatilmigtr, I ve II nolu silindirlerin kendiliginden
hareketini 6nlemek igin segilecek gek valfin calisma basincy;

degerine esit olmasi yeterlidir.

F¢; Calisma kuvvetin 4 uzvuna indirgenmis kuvvet.
Iyp ; 4 uzvu ile pistonlar arasinda ki ¢evrim oran.
A, ; Piston kesiti;

q, ; valfin ¢aligma basinci

Sekil 5.11. Hidrolik dengeleyicinin genel
semasl.

6. DENEY KONSTRUKSIYONUN DIiZAYNI

Modelin dizayninda kinematik, hidrolik ve elektrik ve elektronik semalarmin kurulmasi
ilk agsama olarak ele alindi.

6.1.Elektrik-Elektronik Semann Islenmesi

Tahrik sisteminde ¢ fazh elektronik hiz kontrolii elektrik motoru kullamlmaktadir.
Kullamlacak desen segme mekanizmasimn tipi, ¢ergeve hareket programmmin hatasiz
uygulanmas1 ve projeden beklenen sonuglarn almmasi i¢in bilyllk Snem tasimaktadir.
Uretilen modelin modern dokuma tezgahlarmda kullamlan bilgisayar destekli elektronik
desen kontrol sistemi ile donatimasi, maliyet bakimindan olanak bulunmadifindan iglevi
ondan farkh olmayan uygulamas: basit, ucuz ve kolay ayarlanan bir elektro-mekanik desen
kontrol sistemi tasarlandi (Sekil 6.1.). Tasarlanan sistemin mekanik aksamm armiiriin tahrik
milinden 42 ¢evrim oranmda kinematik baglantis1 olan 39 nolu gergeve bareket program diski
ve 40 nolu firgadan olusur. Elektrik aksamu transformatdr (41), elektrik rdlesi (42) ve elektro-
hidrolik valfi (43) igerir.
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Sekil 6.1. Deney setinin segme tinitesinin elektrik semasi.

Diskin(39) ¢evresi ¢ercevelerin hareket programina bagh olarak elektrik akimuni
kesecek sekilde yahtilmig, bir anlamda armirde desen raporunun islendigi delikli kart
uygulamasma benzer tarzda, boylelikle elektro-hidrolik valfin ¢aligmasi igin sinyalin
iiretilmesi saglanmistir. Diskin donmesi ile 42 nolu role, 43 nolu elektro-hidrolik valfin idare

edilmesi gerceklesir.

6.2 Kinematik Semasinin islenmesi

Modelin hazirlanmasinda kargilasilabilecek en onemli problemlerden biri, dokuma
tezgahmda olusan ¢alisma sartlanmin eksiksiz olarak modele de uygulanmasidir. Bu kosullar,
armuriin gkis uzvuna (4 nolu uzuv) cergevelerin hareketini saglayacak galiyma kuvveti (F;)
ile yitklenmesini saglamaktir. Bu kuvvetin degeri agizhgm dinamik, zorlanma karakteri ise

agizh@n kinematik hesaplarindan bulunur.

Sekil 6.2. Cergevelere etki eden toplam yiike ey tesir verecek

similasyon sisteminin fotograflar.
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Mekanik bilim dab, ipligin cekme kuvveti altinda ki davramisin, gerilme ve uzamayy,
elastikiyet teorisini kullanarak inceler. Bu halde bulunan iplikleri yalniz ¢ekmeye zorlanan bir

yay gibi distindlebilir.

Bu ilkelere dayanarak D noktasma, gergevelere etki eden toplam ylike es tesir verecek
bir tertibat ile donatilmustir. Sekil 6.2. donamm gemasi verilmigtir. Sekilde B; agizlign actlma
agsidr. 38 nolu yaylarm 6n gerilmesi 10 kg/ 1000 iplik bir kuvvet ile saglanmgtir. Modelin
tahrik miline hareket kayig-kasnak hareket aktarma mekanizmast ile elektrik motorundan
verilir. Modelde diske hareket iletmek icin ana mil ile disk arasmda zincir (6,8) ve sonsuz vida

o7
24 23
25 = 0 Y
770774
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Sekil 6.3. Deney setinin kinematik semasi.

Tahrik milinin hnzinin hesabi:
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(9,10) hareket aktarma

mekanizmasi kullaniimugtir.
Modelin  tasarimda
yapian degisiklikler
kinematik semada
gosterilmigtir ( sekil 6.3.).
Kinematik semada
kullanilan  elemanlar; 1

Elektrik Motoru, 2 ve 4
kasnaklar, 3 kays, 5 tahrik
mili, 6 ve 8 zincir dishsi, 7
zincir, 9 sonsuz vida, 10
sonsuz vida diglisi, 11
program diski, 12 biyel
kolu, 13 kayar mafsal, 14 ¢
omuzlu kol (dort elemanh
uzuv), 15,16,19,20 ve 23
hareket iletim kollary, 17 ve
18 iki omuzlu kollar, 21 ve
22 hidrolik pistonlar, I ve II
hidrolik piston yataklari, 24
kayar mafsal ve 25 yiikleme
yaylaridur.



M, motorun maksimum hizi (dev./ dak.).
ig; kayis aktarma orant.
D> ve Dy 2 ve 4 nolu kasnaklarm ¢aplari.

5 ana mili ile 11 diski arasinda ki ¢evrim orant
1517 B K g gereeraseeseesensescesensossssasssnssesesmesssistsnsonsnssassssstsssssestsutscusustmaitasstasasssiatu st stnaes @)
=2 ; zincir hareket aktarma mekanizmasmnm gevrim orant.
i.»= 21 ; sonsuz vida mekanizmasmin gevrim.

is ;= 42. Program diskinin gevresi toplam ¢evrim oranma esit pargalara ayrihr.

6.3.Hidrolik Sistemin Semasmin Islenmesi

Hidrolik sistemin semas:i dengeleyici tiniteleri tasarlanmasi asamasmda verilmistir.
Modelin ¢alismasi igin kurulan hidrolik sistemin yeterli olmasi ve segilen hidrolik elemanlar
degistirilmedigi igin sekil 5.11.’de verilen sema kullamimgtir.

7. MODEL KONSTRUKSIYONUNUN TASARIMI

Tasarlanan armiir makinasmm ¢ahgma prensibinin uygulahabilir oldugunu kamitlamak
i¢in model tasarmu ve imalati igin tek cercevenin tahriki yeterli olacag: diigniilmistiir.
Modelde amaglanan; uygulanan yeni prensibin gahgmasin deneysel yontemle incelemeye
elverisli ve gerektiginde kinematik zincir ve diger yardmnci donammlarm farkli uygulamalar
icin elemanlarm tek diizlemde yerlestirilmesi ve bagimsiz montaja sahip bir tasarim
olusturulmaya caligilmigtir. Armiiriin gahsmast igin gerekli olan tahrik, elektrik, hidrolik ve
program donanimlari modiil halinde tasarlanms ve esas diizlemin digina yerlestirilmigtir.

Sekil 7.1.’de konstritksiyonu tamtiimistir. Modelin govdesi 1 nolu gelik levhadan ve
kaynak konstritksiyonu ile imal edilmis sehpadan olugsmakta ve bu iki par¢a birbirine civata
ile baglanmustr. Kinematik semada gosterilen kayis kasnak, zincir, sonsuz vida-digli ¢ark
hareket aktarma mekanizmalann ve motor sehpa iizerine civata ile baglanmugtir. Armiiriin
tahrik mekanizmasm, elektro hidrolik se¢im mekanizmasim, dengeleyici Unite ve yiikleme
yaylar1 ¢elik levhada yerlestirilmistir. Hazirlanan model ¢elik masaya civatalar ile
baglanmustir. Elektrik panosu ve hidrolik pompa ve motoru, hidrolik yag deposu celik masaya

baglanmgtir.
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Sekil 7.1. Deney konstriiksiyonunun 8nden goriiniigii.
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Sekil 7.2. Deney konstritksiyonunun yandan gdriiniisii ve gerekli olan kesitler,
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TABLO 2.

39 Stirgi MISAG 139-00-035 - 1
38 Perno MISAG 139-00-034 - 7
37 Aks MISAG 139-00-033 - 1
36 Biyel Kolu MISAG 139-00-032 - 1
35 Eksantrik MISAG 139-00-031 - 1
34 Disli Zincir MISAG 139-00-030 - 1
33 Yay MISAG 139-00-029 - 2
32 Tasiyic1 Kol MISAG 139-00-028 - 2
31 Ozel Civata MISAG 139-00-027 - 2
30 Aks MISAG 139-00-026 - 1
29 Yag Tanki MISAG 139-04-000 - i
28 Govde MISAG 139-03-000 - 1 I
27 Gaobek MISAG 139-00-025 - 1
26 Disk MISAG 139-00-024 - 1
25 Kontakt MISAG 139-00-023 - 2
24 Tutag MISAG 139-00-022 - 1
23 Perno MISAG 139-00-021 - 3
22 |ltici Kizag MISAG 139-00-020 - 1
21 Yay Strgiist MISAG 139-00-019 ) 1
20 Itici Kol MISAG 139-00-018 - 1
19 Tekerlek MISAG 139-00-017 - 2
18 Kam Kizag: MISAG 139-00-016 - 1
17 Kam MISAG 139-00-015 - 1
16 | Kam Sirgiisi MISAG 139-00-014 ; I
15 Kam Iticisi MISAG 139-00-013 - 1
14 Ara Kol MISAG 139-00-012| - 1
13 Ug Omuzlu Kol MISAG 139-00-011 - 1
12 Kizak ‘ MISAG 139-00-010 - 1
11 Ara Kol MISAG 139-00-009 - 2
10 Dayak MISAG 139-00-008 - 2
9 ki Omuzlu Kol MISAG 139-02-000 - 2
8 Ara Kol MISAG 139-00-007 - 2
7 Piston MISAG 139-00-006 - 2
6 Kilavuz Tabla MISAG 139-00-005 - 1
5 Merkezleyici MISAG 139-00-004 - 2
4 Komple Piston MISAG 139-01-000 - 1
3 Ara Baglama Tablast MISAG 139-00-003 - 1
2 Baglama Tablasi MISAG 139-00-002 ; i
1 Ana Tabla MISAG 139-00-001 - 1
Sayi Parcanin Adi| Standart No Resim No Malzeme | Adet | Agiklamalar
Tarih Isim Imza | b\ Mithendislik
Cizen 26.01.2000 Gabil ABDULLAYEY Fakiiltesi Tekstil
Yiritici Gabil ABDULLAYEV Mithendisligi
St. Boliimii
Kontrol
OLCEK .
. . Resim No
1:1 Armiir Deney Konstriiksiyonu MISAG 139-00-000
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TABLO 2.

Armiir Deney Konstriiksiyonu

76
75
74 Rulman 16010 - 2
73 Rulman 6202 - 4
72 Rulman 16010 - 2
71 Rulman 6202 - 8
Standart Pargalar
69 Konik Pim - 2
68 Ozel Rondela - 12
67 Ozel Rondela - 1
66 Rondela 12 - 1
65 Rondela 10 - 22
64 Ozel Rondela - 1
Rondela
63 M12 - 3 | TS1026/1
62 M8 - 2 | TS1026/1
61 M10 - 19 | TS1026/1
Alt: Kdge Somun
60 M6 x 25 - 1 |TS1023/1
59 M6 x 16 - 1 | TS1023/1
58 M4 x 10 - 40 |TS1023/1
Havsa Bagh Civatalar
57 M6 x 25 - 4
56 M10 x 50 - 4
55 M10 x 65 - 4
54 M10x25 - 3
53 M10x 10 - 2
52 M10x20 - 14
51 M10 x 40 - 19
50 M6 x 16 - 8 |6 Kose,
TS1021/3
Baglama Elemanlari, Civatalar
44 -
43 Kapak MISAG 139-00-039 - 4
42 Kapak MISAG 139-00-038 - 4
41 Kapak MISAG 139-00-037 - 2
40 Aks MISAG 139-00-036 - 1
Say1 Parcanin Ad1 | Standart No Resim No Malzeme | Adet | Aciklamalar
Tarih Isim Imza P -
Cizen 26.01.2000 Gabil ABDULLAYEV Plf;‘éﬁl}f:;i‘?l‘,‘e‘:“:tlﬁ‘
Yiiriitiicii Gabil ABDULLAYEV Miihendislizi
St Shendistp
Kontrol oHime
?:IIJCEK Resim No

MISAG 139-00-000
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TABLO 2.
86 Yonetici -
85 Mufta -
84 Motor -
83 Hidrolik Valf -
82 Cek Valf - 2
81 Zincir t=12.7 - 1 m
80 Rediiktor - 1 |{I=28-40
79 Kama 1
78 Kama 1
77 Kama 1
Say: Parcanin Adi1 | Standart No Resim No Malzeme | Adet | Agiklamalar
Tarih Isim Imza o .
Cizen 76.01.2000 Gabil ABDULLAYEV Pﬁgﬁfj’s‘i‘?r“e‘:;’t‘g‘
Yiiriitiicii Gabil ABDULLAYEV Miihendisligi
St. e o
Kon trol Boliimii
O.LCEK N . Resim No
1:1 Armiir Deney Konstriiksiyonu MISAG 139-00-000

imalat resimlerinin hazirlanmast ve montaj islemleri igin konstritksiyonun A-A, B-B, C-

C kesit resimleri sekil 7.2.’de verilmektedir. Konstritksiyonu olusturan pargalarin numaralart
Tablo 2’de verilmigtir. ‘

Pargalarin  imalat
Boliimiinden saglanabilir.

resimleri PAU Mihendislik Faktiltesi Tekstil Mihendishigi

8. DENEY CALISMALARI

Deney cahgmalarmin temel amacy hidrolik frenleme sisteminin g¢ahsabilirlifini
kanitlamak ve sistemin hiz smirlarim tespit edilmesi olarak goriilmektedir.

8.1. Deney Setinin Montaji ve Deneylerin Hazirlanmas:

Deney konstriiksiyonu; birbiri ile senkronize ¢alsan lig: mekanik, elektronik ve hidrolik
kisimdan olustugundan montaj sirasinda asagidaki islemler yapilarak caligabilirlik testleri ve
gerekli degisiklikler gergeklestirildi:

1. Deney konstrikksiyonunun tahrik mekanizmasmin montaji yapilarak cahsabilirlifi test
edildi ve gerekli degigiklikler uyguland:.

2. Secim iinitesinin hidrolik kismmmn montaji yapilarak test edildi ve gerekli degisiklikler
uygulandi.
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3. Secim (initesinin elektronik kontrol kismimin montaji yapilarak test edildi ve gerekli
degisiklikler uygulandi.

4. Armir makinasmmn calgmasi swasmda, makinamin ¢ikis kohinu etkileyen kuvvetleri
deney konstritksiyonunda bulundurmak amaciyla yaylardan olusan similasyon iinitesi
yapildi.

5. Deney konstriiksiyonunun elektrik techizat sisterninin montajt yapildi,

Yapilan bu caligmalar sonucunda, istenilen kosullarda saglam ve dayanikl cahisabilen
bir armiirlin deney konstrﬁksiyofxu, yapilan deneyler ve alnan sonuglar agagida belirtilmigtir.

8.2. Hiz Ayarlarimin Diizenlenmesi

Deney konstriikksyonunda ana mile tahrik veren hz kontrolli motorun g¢evrim oram
1:10 oldugundan hiz ayar araligm artirmak amaciyla ti¢ farkli gevrim oranmna sahip kayss
mekanizmasi kullanilarak hizin 23 devir/dak.’dan 604 devir/dak. arahgmda degistirilmesi
sagland: (Sekil 6.3.).

8.3. Secim Unitesinin Elektronik Kontrol Kisminn Zamanlama Ayarlanmasi

Mevcut armiirlerde program degisikligi, armiiriin ana milinin beklemesi srasinda
gerceklestirilir ve bundan dolay: elektronik kontrol sisteminin ¢aligma siiresinin maksimum
degeri bekleme sfiresine esit segilebilir. Ote yandan sistemin dayanikh calismasi igin bu
zamanm bekleme siiresinden diisiik segildigi bilinmektedir.

Raporun baginda da belirttifimiz gibi meveut armilrlerin Snemli dezavantajlanndan
biri saydan bu olay armiirlerin hizmin arttiriimast yolunda bilyiik bir engel olarak ortaya
¢ikmaktadir. Segim (nitesinin caligmasma ayrilan zamanmn arttinlmasi, ¢ergevelere hareket
iletim zamaninin azalmasma ve buna bagh olarak dinamik yiiklerin hizla artmasma sebep
olacagindan armiirlin ¢alsmasinda zorlanma ve galisma verimliliginde diigity g6zlenmektedir.
Ne var ki s0z konusu armiir konstriiksiyonu lizerinde yapilan teorik incelemeler, se¢im
{initesinin gOrevini, armiriin ana milinin bekleme yapmaksizin  gergeklestirilebilecegi
kanitlanmustir. Deneylerde bu tezin ne kadar gecerli oldugu, se¢im (nitesinin calismaya
baslama ani ve ana milin d5nme agisma gore cahsma siiresi arastmid.

Caligma anmm tespiti igin elektronik kontrol kismina iletilen sinyalin zamanlamasmn
ayarlanmast gerekmekteydi. Deney setinde bu amaci gergeklestirmek i¢in segim {nitesinin
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program diski, birbirine nazaran ana milin 2n kadar donmesine esit bir agida donils
yapabilecek, iki pargadan olugacak sekilde dizayn edildi. (Sekil 8.1.).

Sekil 8.1. Segim iinitesinin program diski.

1 nolu diskin {izerinde o agisina esit olan kanal diskin 2 nolu gtbege gore dénmesini
saglamaktadir. Ayarlama sonucu pargalarm kargilikl kaymasm engellemek igin 3 nolu civata
baglantisi kullamldi. o agismin degerini deney setinin ana milinin bir tam devri swrasinda
program diskinin yapacag: ddnme agisindan bilyiik olarak segtik.

Deney sonuglarinin gergekleri yansitmast igin deneylerin 3 tekrarlama ile yiiriititlmesi
yeterli olmasina ragmen 10 kez tekrarlandu Once segim f{initesinin ¢aliymaya baglama amnm
saptanmast deneyleri yapildi. Deneylere o agisimn cercevelerin orta durumda oldugu zamana
tekabiil eden baslangic degerini disk Uzerinde kaydetmekle baglandi. Bu noktadan itibaren o
agisim 12 esit kisma ayirarak her kisim igin deneyler tekrarland1. Deneylerde bu durumlarm
se¢im {nitesinin gahsabilirligi Uzerinde incelemeler yapild. Aragtrma sonuglar: tablo 1 de
verilmektedir.

Tablodan elde edilen sonuglar se¢im initesinin gahigmaya baglama amm ana milin
doniigtintn 180° ile 210° arahiginda segilmesinin uygun olacagm gostermektedir. Bu bilgiler
isiginda seime baglama anmn 190°-200° arahfinda belirlenmesi uygun olacaktur.
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Deneyler, armiiriin ana milinin se¢im esnasinda bekleme yapmaksizin 604 dev/dak.
hizinda kolayhkla galisabilecegini kanitladi.

TABLO-3
Deney No Ana Milin Dénem o Acisinin Gozlemler
Agist () Degerleri (°) | Diisiik Hizlarda | Yiiksek Hizlarda

0 0 0 - -
1 30 0,714 = =
2 60 1,428 - -
3 90 2,14 - -
4 120 2,856 - -
5 150 3,57 1 +
6 180 4,28 + ++
7 210 4,99 + + + +
8 240 5,71 ++ +
9 270 6,42 + +
10 300 7,14 + 1
11 330 7,85 L -
12 360-0 8,571 - -

—  Se¢im gergeklesmiyor.

1 Segim gergeklesiyor fakat hareket iletiminde darbe olusumu g6zlenmektedir.

+ Secim iyi sartlarda gergeklesmektedir.

+ + Secim ¢ok iyi sartlarda gergeklesmektedir.

Tablo-3’den ahnan bir baska 6nemli sonug ise segim {initesinin, ana milin minimum
180%1ik bir a¢1 kadar donmesine esit bir siire igerisinde gérevini yerine getirebildiginin a¢ik¢a
gorilmesidir.

8.4. I Varyant Mekanizmanm Deneysel incelenmesi

. varyant mekanizmanm &zelligi, tahrik sisteminde kendiliginden frenlenen iki
serbestlik derecesine sahip kol mekanizmah dengeleyici iinitenin bulunmasidir. Deney setinin
genel goriiniisit sekil 8.2.’de gdsterilmistir. Deney seti {izerinde yapilan islemler ve sonuglar:
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» Kendiliginden frenlenen, kol mekanizmal dengeleme unitesinin caligabilirliginin
kamtlanmasi: Deneyler ¢ agisi ayarlandiktan sonmra 23-230 dev/dak. hiz araligmnda
gerceklestirildi. ¢ agist surtinme  agisin degerlerinden biyik degerlere vardiginda
gergevelerin mekanizmaya ilettigi F kuvvetinin kargilanmasi ve sistemin atalet kuvvelerinin
etkisinden mekanizmanmin bir hiz sigramast aldign ve darbe olustugu gozlenildi. ¢ agist

siirtiinme agisindan kiigiik ve negatif degerler aldiginda mekanizmanin iyi bir performansla

calistifi tespit edildi.

Sekil 8.2. 1. Varyant deney setinin genel gortintigi.

Secim tnitesinin dayanikli ¢alimasi hidrolik sistemin mevcut basinct arttirmast ile
saglamir. Mekanizmamn elektronik kontrol {initesinden gelen sinyallere olduk¢a iyi cevap
verdigi goralmiigtir.

Yapilan gozlemler hidrolik silindirlerde yeterli basing olusmadigi taktirde, ¢ agisimn
yon degistirmesine bagh olarak, programin uygulanabilirligi durumunda  zorluklar
olugmaktadir.
> Kamli dengeleyici (nite igeren mekanizmanin caligabilirliginin  kanitlanmast: D
noktasmda mekanizmaya eklenen kam gekil 5.8’de gosterilmistir. Deneylerde kamh
dengeleyicinin iyi bir performansla gahgtigi ve program degisikligi nedeniyle mekanizmanin
belirsiz duruma geldigi sirada gergevelerin kontrolsiiz hareketini imkans: hale getirdigi
gozlenildi. Ote yandan orta durumlarda takipgi ile kam arasinda temasin saglanamamasi ve

bundan dolay: kiigiik gaph darbelerin kaginilmaz oldugu ortaya ¢ikmis oldu. Kam ile takipgi
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arasindaki temasta bir kesinti yasanmamasi, kamun egrilik yarigapimn biyitillmesi veya
takipeinin tekerleginin ¢apmnin kiigltilmesi ile miimkindur.

3 hafia siiresince kesintisiz olarak uygulanan deneylerin sonuglar agagidaki gibidir:

v Soz konusu mekanizma gergevelere kontrollii bif sekilde programh hareket iletilmesi i¢in
yararhdir ve 230 dev/dak. hizlarda dayamkl ¢alisir.

v Calisma sirasinda kiigiik ¢apli darbe olugumu kaginilmazdir.

v @ agst sifira esit oldugu durumlarda mesnetlerde ek yiklemeler olustugu gozlendi.

8.5. Il Varyant Mekanizmanin Deneysel incelenmesi

II varyant mekanizmamn ozellifi, ¢ agismin degerinin ¢aligma sirasinda ihmal

edilebilecek kadar az miktarda degismesi ve program degisikligi sirasinda mekanizmada

meydana gelen kontrolsiiz hareketi engellemek igin ek bir sistemle donatilmustir.

Sekil 8.3. 1I. Varyant mekanizmanin genel goriinist.

Hidrolik sistemde olusacak basing kuvvetini disirmek igin mekanizma mekanik

giiglendirici bir sistem gibi dizayn edilmigtir.

Sekil 8.3.°de gosterilen bu mekanizma uzerinde yapilan deneyler sistemin 23-586

devir/dak. hiz araliginda dayamkh olarak gahstigim gosterdi.
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3 hafta siiresince kesintisiz olarak uygulanan deneylerin sonuglar1 asagidaki gibidir:

v Hiz degisikliginin mekanizmanm calgabilirligine etkisi arastirildi ve deneyler iz kontrollii
motorun hiznm degistirilmesi ile gergeklestirildi. Hizmn arttirlmast veya azaltiimasi
mekanizmanin ¢ahsmasma ve dayamkhligmna bir etkisi bulunmad.

v Mekanizmanin calismasi igin hidrolik sistemde pompanm gerekli oldugu tespit edildi.
Teorik olarak sistemde pompaya gereksinim duyulmamaktaydi —Ancak pratikte
konstritksiyonda meydana gelen sizmtilarm Oniine gegmek ve sistemin dayamkliigm
arttrmak igin basmcin sabit tutulmasi gerektiginden kugtk verimlilikli bir pompanin
konulmas: gerekti. Deneyler sistemin pompaya galisma esnasinda degil de ancak calismaya
baslarken ihtiyag duyuldugunu gosterdi. Olgtimler ve gdzlemler hidrolik sistemde basmcm
15 bar olmasmn yeterli oldugunu gdstermektedir. Segim {initesinin dayanikli gahsmasi
icin hidrolik sistemdeki sizintilardan dogan basmng¢ kaybmm giderilmesi i¢in sistem belirli
bir basing altinda gahstiriimahdir.

v Mekanizmann ¢ikis uzvunun iletebilecegi maksimum kuvvet arastnldu Mekanizma
hidrolik frenleme prensibine gore ¢abgtgmndan frenleme ve gikis uzvunun iletebilecegi
kuvvetin bulunmasi mekanizmanin degerlendirilmesi agismdan bilyik dnem tagimaktadir.
Deney ¢ahsmalari, her bir ¢dzgil teli igin 10 cN yliikiin oldugu kabul edilerek 1000 adet
¢Ozgli ipligini tagiyan cercevelerin gahsmasmi simile eden bir yay sistemi {izerinde
yapildi.

Deneylerde iki parametre incelendi:
1. Simiilasyon sisteminin saglam ve dayanikh olarak ¢aligmast,
7. Frenleme sistemindeki frenlemenin etkinligi ve iletilebilecek kuvvetin gergek degeri.

Deneylerde simillasyon sisteminin  23-586 devir/dak. hizlarda yapian program
degisikligini eksiksiz olarak uyguladigi saptandi. Frenleme etkisinin arastirildigy deneylerde
son derece kiigik zaman arahginda (< 0,01 sn) hidrolik silindir pistonlarmin frenleme
srasmda durumlan incelendi. Gézlemler ve video gekimlerinin incelenmesi pistonlarm
frenleme esnasmnda kiglik titresimler olusturdufunu ortaya koydu. Yapilan konstriktif
incelemeler bu titresimlerin  kaynafmin mafsallarda olusan ara bosluklarindan
kaynaklandigimi gosterdi. Frenleme kuvvetinin degerinin tayini igin deneyler kiigiik hizlarda
gergeklestirildi. Frenleme kuvvetini Slgmek igin mekanizmanin D noktasina dinamometre
bagland: sekil 8.4. ve simiilasyon sistemi ek zorlanmaya tabi tutuldu. Ek zorlama kuvveti
¢ozgii ipliklerinin hareket ettirilmesi igin gerekli olan kuvvetin yaklagik olarak 3 kati olarak
segildi.
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Sekil 8.4. Frenleme kuvvetinin 6lgiilmesi.

Cahsma srasnda D noktasma indirgenmis kuvvetin deferi 55-60 N arahifinda
oldugundan ek zorlama kuvvetinin degerini 180-200 N araliginda segmek yeterli olacaktm.
Deneylerde ek zorlama kuvvetinin etkisinden dolayr frenleme esnasinda pistonlarmin
konumunun degisip degismeyecegi arastirildl. Fu=60-260 N aralifinda degigmesi sirasinda
frenlenen pistonlarm konumlarmda herhangi bir degisiklk olmadif gézlendi. Bu
parametreler 1siginda silindirlerin minimum gapinin hesabr gergeklestirilir. Hidrolik sistem
yaglarinm pratikte 150 bar’dan diisik basinglarda sikistirlamadig: bilindiginden silindirin
cap1 asagidaki gibi hesaplanabilir. ‘

dSh = 4xFek = 4'260 = 4’70mm ............................................................................. (9)
q n.p, \1 z.15

= = Ek zorlama kuvvetinin maksimum degeri
p, = Hidrolik sistemin basing degeri.

ds = 4,7 < ds = 10-12 mm oldugundan armiirin en agr ¢alsma kogullarnda bile
gercevelere saglam ve dayanikh olarak hareket ileteceginden hicbir kusku duyulmamaktadir.
Sonug olarak armiiriin gahgma emniyet katsayisin >3 oldugu goriilmektedir.

8.6. Mekanizmada Darbe Olusumunun Incelenmesi

Armilriin kinematik semasmda iki omuzlu 7 ve 8 nolu kollarm alisma sirasinda 33 ve
34 mesnetlere dayandipn goriilmektedir (Sekil 5.5.). Bu esnada {i¢ omuzlu 4 kolunda olusan
calisma momentinin etkisiyle mesnetlere kuvvet iletilmesi kagimimazdir. Aksi taktirde
cergeveler kuvvet iletimi imkansiz hale gelmektedir. Teorik olarak konstriiksiyonda program
degisikligi sirasinda 7 ve 8 kollan: ile 33 ve 34 mesnetleri arasmdaki ara boslugu sifira egit ve
uzuvlarda deformasyonlann olmamasindan dolay1 darbe olugumu beklenmemektedir. Gergek
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konstritksiyonda s6z konusu ara boslugu ve deformasyonlarin varlign darbelerin olugmasina
neden olmaktadir ki deneylerle de bu varsayim kamtlanmaktadir. Bu problem giniimizde
varolan armiirlerin timiinde hizi ve dayamkhlign etkileyen faktorlerden biri olarak ortaya

¢itkmaktadir.

S / PSS ST LS
. sy oy S ///////// -
i S ,;//f,,/ A AP

Deneylerde darbe olusumunu gidermek igin hidrolik  soniimleyici  sistemin

Sekil 8.5. Hidrolik soniimleyici.

kullanilmasinin sisteme ne gibi artilar saglayacagi arastinldi. Bu nedenle 33 ve 34 mesnetleri
de montaj edilerek yerine gekil 8.5°de verilen hidrolik sonimleyici sistemleri baglandi.
Sonimleyici sistem 1 nolu govde igerisinde yerlestiritmis 2 nolu pistondan
olusmaktadir. Geri hareket esnasinda A yangm kapatan piston pompa-yag tanki arasmndaki
akig yolunu kapattigindan piston ile govde arasinda kalan yagn sikismasi soz konusudur.
Boylelikle pistonun frenlenmesi saglanmis olur. Aym zamanda titresimler de sontmlenmis

olur.

Sekil 8.6. Hidrolik sontimleyici ile

donatilms sistemin genel goriinisi.
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Sekil 8.7. hidrolik sdniimleyicilerle donatimg deney konstriiksiyonunun  genel
gbriiniigii verilmistir. Deneyler en zor kosullarda bile sistemin dayanikh olarak ¢alistifim ve
en Snemlisi darbelerin tamamen Snlendigini gostermektedir.

Deneylerde soniimleyici sistemlerden biri pompa baglantisi olmadan ¢abgtinildi. Diger
bir degisle pompa baglantis1 kapatildi. Amag pompasiz frenlemenin milmkiin olabilirlifinin
arastmimasiydi. Deneyler piston-silindir ¢iftinin iyi kalitede tiretilmesi durumunda pompaya
gereksinim duyulmadigim ortaya koydu.

Mekanizmanmn deneysel galismalarindan asapidaki sonuglar elde edilmigtir: Nominal
hiz; 604 dev/dak, ¢ikig kolunun iletebildifi moment; 30 Nm, calisma srrasinda  darbe
kuvvetlerinin olusumu; yok. Armiiriin konstriiksiyonu; programin okunmast ve uygulanmasi
icin ana milin bekleme yapmasm gerektirmemektedir. Programm okunmasi ana milin
180%1ik devrine esit bir zamanda gerceklestirilebilmektedir. Armiir; geri hareket iletme ve
gergeveleri orta konuma getirme mekanizmalarim icermemektedir. Elektro-hidrolik resim
{initesinin tamammn standart iinite ve elemanlardan dizayn edilmesi miimk{indiir.

8.7. Pistonlarin Direkt Olarak U¢ Omuziu Kola Baglanmas: ile Olusan Bir

Mekanizmanin Deneysel Arasgtiriimasi

Armiiriin kinematik semasmin teorik olarak incelenmesi 7 ve 8 nolu iki omuzlu kollart
de montaj ederek {i¢ omuzlu kolun L ve K noktalarma baglanmasi ile olugan bir
mekanizmanin daha uygun olacag diigtiniilmektedir. Bu mekanizmanm ¢ahsabilirligini
kamtlamak i¢in deney seti kuruldu ve gerekli incelemeler yapildi.

Deneyler 23 ile 340 dev/dak arahginda gergeklestirildi. U¢ omuzlu kol ile hidrolik
sistemin pistonlarm: birbirine baglayan ve mekanik gliclendirici gérevini yapan iki omuzu
kolun mekanizmadan ¢ikartiimasi durumunda mekanizmanin cabsabilirliginin aragtiriimas
sonucunda yapilan deneyler asagidaki sonuglan verdi: Mekanizmann kinematik semasmm
basitlestirilmesi, hidrolik pistonlar etkileyen basmcin artmasina neden olmaktadur. Hidrolik
pistonlarm kurs boyunun artmasi ile, onlarm ortalama hizlarmda goriilen artiglar, darbe
kuvvetinin ve buna bagli olarak giiriilt{inlin artmasina neden oldu. S6z konusu mekanizmann
cahgmas: sirasmda belirsiz durumlarm giderilmesi i¢in hidrolik dengeleyici sistem kullamidi
ve dengeleyicide daha yitksek basing ayarlamasi yapilmasmn gerekli oldugu gozlendi.
Analizler sonucu, bu mekanizmamn g¢ahsmasmin ve dayamkhigmmn arttinlmast i¢in Ug
omuzlu kolun dénme agisi ile pistonlarm kurs boylarmm azaltimasi ve hidrolik sistemde
basincin artmasi gerekmektedir.
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9, SONUCLAR

»  Yapilan analizler giiniimiizde hizh dokuma makinalarmda kullamlan kisa kancali
negatif ve rotatif pozitif armiirler konstriiktif yapilarn geregince ulasabilecekleri hiz sinirlarma
dayanms bulunmaktadirlar. Bu da dokuma makinalarinm hizlarnmn arttiiimasinda en bilyiik
engeli teskil etmektedir. Bu problemin ¢&ziimil yeni prensiplerle ve yiksek hizlarda dayamkh
olarak ¢ahgabilen armiirlerin tasanmmdan gecmektedir.

>  Patent aragtirmalari, mevcut armiir konstritksiyonlarmmn avantaj ve dezavantajlarimn
incelenmesi sonucu olarak yeni bir prensiple ¢alisan bir armiir konstriiksiyonu dizaym
gergeklestirildi.

> Dizaym yapian armiiriin tahrik mekanizmasi ve segme {initesinin kargilagtiriimah
caligabilirlik analizleri, teorik ¢ahigma hizimn 1200 dev./dak.’nm iizerinde olabilecegini ortaya

koymaktadir.

>  Yapilan sentezler sonucu, en iyi ¢alisma kosullarm saglayacak tahrik mekanizmasinin
uzuvlarmin boyutlar,, baglama agilarmin degerleri ve mesnetlerin yerlesme koordinatlart

tespit edildi.

>  Yapilan dinamik analizlerde tahrik mekanizmasinmn kararsiz durumlara girmesinin
kagmilmaz oldugu ve bu esnada darbe olugumumun miimkiinliigii goriildd. Sistemin kararsiz
duruma girmesinin dniine gegmek igin denge {initeleri tasarland:.

> Yapilan sentez, kinematik ve dinamik analizler sonucu bir gergeveyi idare edebilecek
deney setinin dizayni, Giretimi ve montaji gergeklestirildi. Deney sonuglan agagida sirasiyla
belirtilmigtir:

Nominal Cahgma Hiz1 : 604 dev/dak.;
& Armiiriin Tipi : Ortada Kapanan Agizhik Olusturan Pozitif Armiir;

M Cerceveler Arasi Uzaklik  : 12 mm;
M Cikis Uzvunun Iletilebilecegi Minimum Moment : 30 Nm;

M Calisma Sirasinda Darbe, Titresim ve Giiriiltd Olugumu : Gozlenmedi;
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M Programn okunmasi ve segimin uygulanmasi, ana milin bekleme yapmasma ihtiyag

duyulmaksizin gergeklestirilebilmektedir;

Segme iglemi ana milin 180%Iik dénmesine esit bir zaman siiresinde (yarmm devir)

gergeklestirilmektedir;

M Armiir, cergevelerin orta duruma getirilmesi ve afizlik arama icin gerekli olan
tertibatlara ihtiyag duyulmaksizin bu islemleri gerceklestirebilmektedir.
»  Armir konstriiksiyonunu igin TUBITAK MISAG Kurumu adma TURK PATENT
ENSTITUSU’NE 07.08.2001 tarihli 73605 numara ile patent bagvurusu yapilmustir.

>  Yapilan bu galigmalar ve elde edilen deneysel sonuglar, modern armiir iireticisi firmalarla
rekabet edebilecek, tretim fiyat: diisiik, buna karsmn performans: yiiksek olan ve basit bir
konstritksiyona sahip armiiriin Ttrkiye sartlarinda yapilabilecegini ortaya koymugtur.

10. PROJENIN UYGULAMAYA OLAN KATKISI

1. Tiirk tekstil sektoriiniin ihtiyag duydugu iiretim teknolojisini yerli kaynaklardan saglama
arzusu, bu tiirden ¢alismalarm desteklenmesi ile bu alana ySnelik temelleri atilmis olan ama
bir tirli kendi markasi ile onemli tekstil makinasi tedarik¢isi olma durumuna gegememis
firmalarin yeni bir gehre kazanarak gelismelerine devam etmelerine katki saglanacaktr.

2. Dokuma atolyelerinde hali hazirda diistik verimli dokuma tezgahlarnda yipranmig
durumda eski tip armiirler kullamlmaktadir. Gelecekte, sektdr iginde bulundugu teknolojik
seviyeyi yeni yatmmlarla degistirecegi dilstiniilirse; yeni konvensiyonel tezgahlar veya agizlik
agma sistemlerini satm alarak modernlestirme amaci giidiilen dokuma atdlyelerinde agizhk
agma mekanizmalarina yonelik ihtiyacm yerli armir makinalar1 ile kargilanmasi, ilke ve
firma agisindan nemli ekonomik katki saglayacaktir.
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11. UYYGULAMA OZETI

Proje sonuglarnin sanayide uygulamaya yonelik kendine yer bulabilmesi igin TUBITAK
tarafindan alinmas: gereken Snlemler:

1. TUBITAK’in patent haklart icin Tirk Patent Enstitilsii’'ne yapmig oldugu, 07.08.2001
tarihili 73605 nolu patent bagvurusunun sonuglandiriimas: saglanmahdir. )

2. Projenin TIDEB veya EUREKA kapsam: igine alinarak prototipin hazirlanmasi igin
kaynak yaratilmasi saglanmalidr.

3.  Armiiriin yurt i¢inde tiretilmesi igin gerekli alismalara baglanmahdir.
4. Yurt icinde armiir makinasmin imalatim fistlenecek bir firma bulunamadig: takdirde
yurt disinda bulunan armiir imalatgis1 konumunda bulunan firmalar ile ortak ¢aliyma sartlar

saglanmahdir.

5.  Projenin devanm saglanarak, imalat1 yapilacak birkag prototipin {iretilmesi ve fuarlarda
tamtilmasi saglanmahdir.
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