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OZET

PAU Mihendislik Fakiltes Tekstil Muhendigligi B6lumir nde 10.08.1999 — 01.08.2001 tarihleri arasinda
ylritilmis olan MISAG-139' Nolu “Dokuma Makinalari igin Y iiksek Hizli Armiir Dizayni” adli proje basariyla
sonuglanmis ve TUBITAK tarafindan onaylanmistir. Proje cercevesinde yapilan arastirmalar ve elde edilen
sonuglar ile ilgili bilgiler makalemizin ana hatlarini olusturmaktadir. Makalenin birinci bdliminde, proje
icerisinde bahsi gegen armir makinalarinin siniflandiriimasi ve andizi hakkinda literatir calismasi ve patent
arastirmalarindan elde edilen bilgiler yer almaktadir.

Anahtar Kelimeler : Tekstil sektorti, Dokuma makinalari, Armir

DOBBY SHEDDING MECHANISM ON WEAVING MACHINES :
PART 1- ANALYSIS

ABSTRACT

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

Key Words : Textile industry, Weaving machines, Dobby

1. GIRIS 2) Armiirli agizlik agma mekanizmalari.
Negatif armdrler.
Dokuma tezgahinda, atkinin atilmasindan &nce, Pozitif armurler.
cozgii ipliklerini iki tabakaya ayrilarak olusturdugu 3) Jakarli ag1zlik agma mekanizmalarl.
tcgen kesitli tinele agizlik denir. Acilan her Tek stroklu ve tek silindirli jakar.
agizligin icerisinden gegirilen atki ipliginin, tstiinde Cift stroklu ve tek silindirli jakar.
veya altinda bulunmasi gereken ¢ozgl ipliklerinin Cift stroklu ve cift silindirli jakar.
belirlemek icin cesitli  sistemler gelistirilmistir. Gift stroklu ve agik agizlikli jakar.
Bunlari calistirmakta kullanilan  mekanizmaara
ag1zlik agma mekanizmalari denilmektedir. Kamli ve armirli agizlik agma mekanizmalarinda
ayni harekete sahip glcller bir gerceveye, jakarli
Agizlik agma islemini gerceklestiren sistemler iig agizlik agma mekanizmasinda ise her gucl
grupta toplanmaktadir (Adanur, 2001). Eirt}ir(;nden bagimsiz olarak jakar makinasina
aglidir.
1) Kamli agizlik agma sistemleri.
Nega“f kamli ag|z||k a(;mamekanizmdarL A§ag|dak| tabloda ang'Ik acma sistemlerinin basit
Pozitif kamli agizlik agma mekanizmalari. karsilastirmasi verilmistir (Tablo 1).
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Tablo 1. Agizhlk Ag¢ma Mekanizmalarinin
Karslilastiriimasi

< Armirlt Agizlik Jakarlt Agizhk
Kamli Agizlik Agma Acma Acma
12.000 Harnis
12- 14 Cerceve 32 Cergeve (max.) (max)
Atki Raporu Atki Raporu
Atki Raporu Sinirli Sinirsiz Sinirsiz
8 Atki (max.) 5000 Atki (max) | >O00AK
(max.)

Max.: Maksimum

2. AGIZLIK GEOMETRILERI

Dokuma makinesinde agizlik olusumu Sekil 1'de
gosterilmistir.

Sekil 1. Dokumatezgahinda agizlik olusumu

Cercevelerden kumas cizgisine kadar olan kisma“6n
ag1zlik” denir. Olusturulan agizligin yiksekligi atki
tastyicisinin gecisi icin yeterli ve elverigli olmalidir.

Cercevelerden capraz cubuklara ve lamellere ve
hatta bazi tezgahlarda ¢ozgu koprusline kadar acilan
ag1zligaise “arkaagizlik” denir.

Dokuma makinesinden istenen teknolojik prosese
gére armir makinelerinin olusturdugu agizlik
geometrisi 2 gruptaincelenir.

Bunlar;

a) UsteveAltaAcilan Agizlik
b) Her iki Yone (Ust-Alt) Acilan Agizlik

2. 1. Uste ve Alta Acilan Agizlik

Dokuma tezgahinda, ©6rgl raporunda segilen
(istenilen) c¢ozgulerin bagli oldugu cercevelerin,
¢Ozgu ve gogls koprilerinin olusturdugu yatay
Gizgiden yukari kaldinlarak olusturulan agizliga
“Uste Agilan Agizlik” asagl indirilerek olusturulan
agizligada “Alta Acilan Agizlik”, denir. Bu agizlik
tipinde Ust veya alt agizlik pozisyonundaki ¢ozguler,
hareket etmeyenlere nazaran daha fazla miktarda
gerilmeye maruz kalirlar (Sekil 2 ve 3).

.

Sekil 2. Uste agilan agizlik

Genelde &l dokuma tezgahlarindaki agizlik olusumu

bu sekildedir.
—

Sekil 3. Altaagilan agizlk.

\

2. 2. Her iki Yone (Alt-Ust) Acilan Adizlik

Yukarida bahsedilen iki agizlik  ¢esidinin
birlesiminden elde edilen agizlik agma cesididir.
Cozgu ipliklerinin kumas cizgisinden belirli bir
miktarda asagl ve yukarr dogrultuda hareket
ettirilmesi ile olusan agizlik cesidine “Her iki Y 6ne
Acilan Agizlik” (Ust-Alt) denir (Sekil 4).

Sekil 4. Her iki yone agilan agizlik

Bu tipte agizlik agilmasi durumunda, yukartya dogru
kalkan ¢ozgu iplikleri ile asaglya dogru inen ¢dzgl
iplikleri esit gerilime maruz kalirlar.

iki yone agilan agizlik gesidini (¢ tiirde uygulamak
mimkdndir. Bu agizlik uygulamalari :

1. Duzensiz Agizlik (Temiz Olmayan Agizlik)
2. Yari Duzenli Agizlik (Yari Temiz Agizlik)
3. Duzenli Agizhk (Temiz Agizlik)

2. 2. 1. Duzensiz (Temiz Olmayan) Agizlk

Cercevelerin - agizlik  yukseklikleri  esit  olan
uygulama turtidir. Burada bitiin guictlerdeki ¢ozgi
tellerinin gerilmeleri nispeten aynidir. Agizlikta, alt
¢Ozgu tellerinin bir kisminin atki tastyicinin yolu
Uzerinde bulunmasi ipliklerin daha fazla asinarak
kopus sayisinin  artmasina neden olmaktadir
(Sekil 5).
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I

J

Sekil 5. Kirli agizlik

Jakar tertibatinda agizlik agma dizensiz agizlik
tirindedir. Az cerceveli tezgahlarda ve denim
kumas dokuyan tezgahlarda tercih edilen agizlik
duzensiz ag1zlik uygulamasidir.

2.2.2. Yari Duzenli (Yari Temiz) Agizlik
Cozgu iplikleri genelde alt tabakada diizenli agizlik

tirond, 0Ost tabakada dizensiz agizlik turini
olustururlar (Sekil 6).

Sekil 6. Yari temiz agizlik

Kancall atki atma sistemine sahip dokuma
tezgahlarinda bu tirden agizlik geometrisinin
olusmasi istenir.

2.2. 3. Duzenli (Temiz) Agizhk

Agizhiktan atki tastyicisinin  gegisi - disUnilerek
¢Ozgu ipliklerinin ayni egimde bulunmasini saglayan
uygulama tipidir. Bu agizlik uygulamasina “Meyilli
Agizlik” denmesinin sebebi, agizlik acmayi temin
eden cercevelerin meyilli pozisyonda ayarlanmas
olarak agiklanabilir (Sekil 7).

Sekil 7. Temiz ag1zlik

Cerceveler, dizenli agizlik pozisyonunda iken
kumas diizlemine gore farkli mesafelerde bulunurlar.
Bu durumda arkadaki cerceve en yiksek konumda
yerlesmistir.  Kumas  cizgisine  yaklagildikca
cercevelerin hareket mesafeleri azalmaktadir. Bu
nedenle agizligl olusturan ¢ozgli gruplarinin arasinda
gerilim farki dogmaktadir, bu durum dizenli agizlik
uygulamasinin dezavantgjidir. Atki atma sistemleri
icin gelistirilmis olan konstriksiyonlar sayesinde
guniimizin - modern tezgahlarinda cgergevelerin

hareket mesafeleri azaltilarak bu  olumsuzluk
mimkun oldugunca azaltilmistir

3. AGIZLIK ACMA YONTEMLERI

Cok sayida cercevenin ardisik hareketini gerektiren
kumas desenlerinin dokunabilmesi icin armir
makinalari  gelistirilmistir. ~ Birbirinden  farkh
armirler, her atki atimindan sonra, yeni agizlik
acarken, cercevelere farkll diizende hareket uygular.
Armirlerin bu 6zellikleri incelendiginde dort tip
ag1zlik agma yonteminin oldugu goruldr. Bunlar;

a) Altakapanan agizlik
b) Ortada kapanan agizlik
c) Yari agik agizlik

d) Acik agizlik

Agizlik acma yontemleri Sekil 8'deki drnek 6rgu
raporu esas a inarak agiklanacaktir.

COzGU

ATKI

1121314

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

Her atki atimindan sonra tiim cerceveler at konuma
inerler ve desen raporuna gére hangi cercevenin Ust
konuma yiikselecegi bu konumda belirlenir. Ust
konumda bulunmasi gereken cerceveler her atki
atimindan o6nce Ust konuma yuksdir ve atki
atimindan sonra yeniden at konuma geri donerler
(Sekil 9).

Ana Milin Dénils Agisa

ALTTA KAPANAN

Sekil 9. Altta kapanan agizlik

Alt konumda bulunmasi gereken cerceveler ise alt
konumda bekleme hareketi yaparlar (Agizlik agma
yontemlerini  agiklayan diyagramlar Sekil 8'de
gosterilen 6rnek 6rgu raporunu olusturan 1'nolu
gerceveicin verildi).

Bu yontemi uygulayan armirlerin konstriksiyon
yapisl basit olmasina ragmen calisma hizlar
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disUktir. El tezgahlarinda ve mekikli dokuma
makinalarinda kullanilan agizlik agma yontemidir.

b) Ortada Kapanan Agizlik Agma Ydntemi

Bu yontemde her atki atimindan dnce tiim cerceveler
kumas cizgisine gelir ve bu durumda desen raporuna

gore secim yapilir (Sekil 10).

‘Ana Milin Donily Agsa

EE\VAV

Sekil 10. Ortada kapanan agizlik

Alt Konum

ORTADA KAPANAN
g
]

Atki  ipliginin  tefelenmesinin  (kumasa  dahil
edilmesi) kapall agizlik durumunda gerceklesmesi
bu vyontemle calisan armirlerin  Gnemli

avantajlarindan biri olarak gosterilebilir. Ote yandan
tefeleme zamani ¢ozgu iplikleri distk gerilimde ve
ayni dizlemde olduklarindan dolayr kopmalar
minimuma indirilir. Y dntemin bir 6zelligi de her atki
atiminda ¢ozgu ipliklerinin ayni dizleme gelmesi ile
kopuslarin giderilmesi icin ek bir isleme ve bu
islemi gerceklestirmek icin ek bir mekanizmaya
gereksinim duyulmamasidir. Bu yodntemle calisan
armirlerin~ teorik  hizi 1000  devir/dak.'yi
bulmaktadir.

c) Yari Acik Agizlik Acma Yontemi

Bu yoOntemde secim sonucu yer degistirmes
istenilen cerceveler at konumdan Ust konuma veya
Ust konumdan alt konuma gelirler (Sekil 11).

Sekil 11. Yari agik agizlik

Bu sgrada konumunu degistirmeyecek olan
cerceveler kumas cizgisine dogru belirli bir A yer
degistirmesi yaptiktan sonra 6nceki konumlarina
geri donerek bekleme yaparlar. Cercevelerin A
degerlerinde yer degisme yapmasl bu yontemi
uygulayan armirlerin  konstriksiyon yapisindan
kaynaklanir.

d) Acik Agizlik Acma Yontemi

Bu yodntemde, desen raporuna gore yapilan secim
sonucu, konum degistirmesi istenilen gerceveler alt
veya Ust konuma dogru hareket ederler. Konumu
degismeyecek cerceveler ise dnceki konumlarinda
bekleme yaparlar (Sekil 12).

Ana Milin Dinily A

i / .
g gm/

Sekil 12. Acik agizlik

Al Konum

Rotasyon ve ¢ift stroklu armir makinaarinda agizlik
acma bu yontem ile olusturulur. Bu ydntemin en
Onemli avantaji ¢Ozglu ipliklerinin aginmasinin ve
birbirlerine dolasmaarindan dogan kopuslarin az
olmasidir.

4. ARMUR MAKINELERININ
SINIFLANDIRILMASI

Armir makinalari; agizlik agma yontemine, strok
sayisina,  program  mekanizmasinin  tipine,
konstrilksiyon yapisina ve gercevelere hareket iletme
yontemine goére siniflandirilirlar.

4. 1. Agizlik A¢gma Yontemine Gore

1. Altta kapanan agizlik olusturan armur
makinasl,

2. Ortada kapanan agizlik olusturan armir
makinasl,

3. Yari Acik agizlik olusturan armir makinasi,

4. Acik agi1zlik olusturan armtr makinasl,

5. Asimetrik agizlik olusturan armir makinas.

4. 2. Strok Sayisina Gére

e Tek stroklu amir makinas. Dokuma
makinasinin ana milinin tam bir devrinde armiir
makinasi datam bir devrini tamamlamis olur.

o Cift stroklu amir makinas. Dokuma
makinasinin ana milinin iki tam devrinde armir
makinasl bir tam devir yapmis olur.

4. 3. Programlama Mekanizmasina Gére

e Mekanik kontrolli. Bu tip armirlerde
programlama; kontrol elemaninin tipine goére
tekerlekli, kirresel veya delikli karton seklinde
aparatlar yardimiyla yapilir. Modern mekanik
armirlerde kartonlu kontrol elemani  daha
yaygindir.

e Elektronik kontrollli. Bu tip armirlerde kontrol
sistemi olarak bilgisayar destekli Uniteler
kullanilir.

4. 4. Konstruksiyon Yapisina Gére
Konstrilksiyon yapisina gore armir makinelerinin

asagidaki tipleri arasinda bir secim yapilir.
Tek bicakli armiir makinalari,
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Cift bicakli armlr makinalari,

Disli tahrikli armir makinalart,

Rotasyon tipli armir makinalari,

Kol mekanizmali armiir makinalari,
Hidrolik tahrikli armiir makinalari,

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

4. 5. Cercevelere Hareket iletme Yoéntemine
Gore

4.5. 1. Negatif Armurler

Bu armirlerde cercevelerin bir konumdan diger
konuma getirilmesi mekanizma ile, eski konumuna
donmesi ise yaylar yardimiyla saglanmaktadir.
Negatif armirlerin dokuma makinasl Uzerindeki
yerlesme durumlari Sekil 13'te verilmistir.

Sekil 13. Negatif armirlerin  dokuma makinesi
Uzerinde yerlesme durumlari (Anon., 1999a)

Bu tip armrler nispeten basit bir konstriktif yapiya
sahiptirler. Cergevelerin geri  hareketi  yaylarla
saglandigindan armrlerin enerji sarfiyati fazladir.

4.5, 2. Pozitif Armiurler

Bu tip armurlerde cercevelerin her iki yonde (asagl-
yukarl) hareketi armir mekanizmasl tarafindan
saglanmaktadir. Bu nedenden dolay! enerji sarfiyati
negatif armiire nazaran daha azdir. Son zamanlarda
Uretilen armirlerin cogu pozitif armirlerdir. Pozitif
armirlerin  dokuma makinasi Uzerindeki genel
yerlesme durumlari Sekil 14'te verilmistir.

1

Sekil 14. Pozitif armirlerin  dokuma makinesi
Uzerinde yerlesme durumlari (Anon., 1999c)

5. ARMUR MAKINALARININ
ANALIZi

flk armir makinasinin kullanilmaya baslanmasindan
bu gline kadar gecen siire zarfinda, cok sayida farkli
yaplya sahip armir konstriksiyonunun tasarlandigi
bilinmektedir. Fakat bunlarin igerisinden ¢ok az bir
kisminin pratikte uygulanabilirligi mevcuttur. Bu
baglamda armur makinasinin gelisiminde nemli yer
tutan eski ve yeni (modern) konstruksiyonlarin bir
kismi asagida incel enmektedir.

5. 1. Tek Stroklu Ortada Kapali Agizlik
Olusturan Mekanik Kontrolli Pozitif Armar

Armirin semasi Sekil 15'te verilmistir. Bu tir
armirler  kalin  yanli kumaglarin  Uretiminde
kullanilirlar.

Sekil 15. Tek stroklu ortada kapanan agizlik
olusturan pozitif armir (Truyevsev, 1969)

Armirde 1'nolu cerceve merkezinden doner
mafsalda yerlestirilmis dikey 2'nolu kol ile
baglanmis durumdadir. A ve B kancalari, dirsekleri
olan ve kola O noktasindan baglanmis 3'nolu
cengele bagli durumdadirlar. 9'nolu ana mil dénme
hareketini 7' nolu krank ve 6'nolu kol ile kizaklarda
(sekilde gorilmemektedir) ileri-geri hareket yapan 4
ve 5'nolu bigaklara iletilir. 3'nolu kol Gst konuma
geldiginde A kancasl 4'nolu bicak ile sola dogru
itilir. Bu esnada 3'nolu kola O, noktasindan
baglanmis 2'nolu uzuv, O; ddénme ekseninde saat
ibresinin tersi yoniinde dénme hareketi alir.

Secim mekanizmasi 3'nolu  kolun konumunu
degistirmedigi slirece armir makinasinin Urettigi
istemli hareket, 2’ nolu uzva kayigla baglanan 1'nolu
cerceveyi, orta konum ile Uist konum arasinda tasir.
3'nolu kol alt konuma geldiginde bu esnada B
kancasl 5" nolu bigak ile saga dogru ¢ekilir ve 2'nolu
uzuv O; donme ekseninde saat ibresi yoninde
dénme hareketi yapar.
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Desen raporunda bir degisiklik olmadigi siirece
armir mekanizmasinin Urettigi ikinci istemli hareket
1'nolu cerceveyi orta konum ile alt konum arasinda
hareket ettirir. 3'nolu kolun konumunun desen
raporuna gore istenen dogrultuda hareket ettirilmesi
icin segme mekanizmasl 10'nolu alti yuzla prizma
ve Uzerinde iki farkli ¢apa sahip desen baklalar
bulunan 11’ nolu zincirden olusturulmustur.

5. 2. Tek Stroklu Ortada Kapali Agizlik
Olusturan Elektronik Kontrollti Pozitif Armur

Ortada kapall agizlik prensibine gore calisan bu
armirde her atki atimindan sonra tim cerceveler
ag1zlik ortasindaki konumlarina kadar gelir ve bir
sonraki atki igin segme islemi yapilir. Daha sonra
desene gore cerceveler yukarl veya asagl hareket
ederek yeni atki atimi icin agizligi olustururlar.
Bundan dolay1 armtr mili, dokuma makinesi ile ayni
hizda doner. 16 mm hatve ile 30'a kadar cerceveye
tahrik  verebilen bu armir farkli hatvelerle
Uretilmekte ve dokuma makinesine degisik
konumlarda takilabilmektedir. Sekil 16’da armirin

¢ konumdaki calisma prensibini  agiklayan
gorundmleri verilmistir.
“'L- o T
= : ¥,
-V - [y
LS o % oL
I.L I X aniy
WE N F T,
3 Gy &/ 2o
.| . |23 I~ > [ ag] 5 e
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Sekil 16. Tek stroklu ortada kapanan agizlik
olusturan armtir

Armurin calisma prensibi soyledir: 1'nolu kanca a
noktasindan gergeveye baglanmis olup, baglant
sekilde gosterilmemistir, diger ucunda 2'nolu
kancay! tasimaktadir. 5 ve 6’ nolu bigaklar 7'nolu
kamlarin yardimiyla sekilde goruldigii gibi karsilikli
sainim hareketi yaparlar. 3 ve 4'nolu pndmatik
silindirler yardimiyla idare edilen 2'nolu kanca ise
Orgl raporuna bagli olarak 5 veya 6'nolu
bicaklardan birisiyle temasa girerek birlikte orta
konumdan (Sekil 16-b) sol (Sekil 16-a) veya sag
(Sekil 16-c) yonde hareket alir ve bu hareket a
noktasindan cercevelere iletilir. Boylece cerceveler
orta konumdan Ust veya at konuma dogru hareket
ettirilmis olurlar.

5. 3. Cift Stroklu Ac¢ik Agizhik Olusturan
Mekanik Kontrollu Pozitif Armurler

Sekil 17°de SKN armirinin kinematik semasi
gosterilmistir. Armirde cercevelere hareket iletmek

icin iki adet bicak kullaniimistir. Cergevenin Ust
konuma gelmesi 3'nolu hicaklarin 2'nolu ¢engel
cifti ile birlikte sola dogru, alt konuma gelmesi ise
8 nolu bicaklarin 9'nolu manivelanin Ust veya alt
omuzlari ile birlikte saga dogru hareketi sirasinda
gerceklesir. Cercevelerin Ust konumda beklemesi
bigaklarin dordinin de ayni zamanda gengeller ile
birlikte yer degistirmes ile elde edilir. Bekleme
sirasinda gergeveler bicak-kanca ciftleri arasinda
olusan ara boslugundan dolay! belli bir AH sapmasi
airlar.

AH = 43 ifadesi ile tayin edilir.

Sekil 17. SKN ArmUrinin semasi (Disky, 1983)

Cercgevelerin at konumda beklemesi; 2'nolu gengel
Giftinin her ikisinin de 3'nolu bicaklarindan
ayrilmasi ile gerceklesir. Bu esnada 2'nolu gengel
Gifti 6'nolu idare edici kollar ve hareketli 4'nolu
mesnetlerinin - yardimi ile  10'nolu  hareketsiz
mesnetlere dayanarak tutulurlar.

Secim Unitesinde program taslyicl olarak 11'nolu
delikli kart kullaniimaktadir. 12'nolu ignelerinin
karti zorlayip zedelememesi icin mekanizma 1'nolu
bigcaklar ve onlari idare eden 13'nolu yatay ignelerle
donatiimistir. Eger kartta, 6rgli raporuna gore, bir
sonraki deseni temsilen mevcut kisim delik ise,
12’nolu igneler asaglya dogru hareket ederek
13'nolu cengelleri 1'nolu hicaklar ile temas
durumuna getirirler. Sola dogru yer degistirme
yapan 13'nolu cengeller, 6'nolu kollari kendi
eksenleri boyunca dondirerek 2'nolu gengellerinin
3 nolu bigaklari ile temas etmesini saglarlar.

Armirde dort ana hareket bigaginin, iki segim
bicaginin ve dort sira ignelerin olmasi  buyuk
hizlarda calismay! engelleyici bir faktordir. Ote
yandan se¢im Unitesinde programi okuyabilmesi icin
ignelerin  kartla temasa girmesi karmagik bir
mekanik sistemle saglanmaktadir. Ara bogluklarin
giderilmesi oldukca zor oldugundan bu tir armurler
darbeli olarak calismaktadirlar (Terentyev, 1978).

Ayni isleme prensibi ile calisan Stéubli 2232 tip
armirin kinematik semasi Sekil 18'de verilmistir.
Armirde 4 ve 4 'nolu bigcaklarahareket 1 ve 1''nolu
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kamlarindan verilir. 12 ve 12''nolu giglendirici
bicaklar programin okunmasi stiresince igne ile kart
arasinda olusan baski kuvvetinin distrilmesine
yardim ederler.

Fi 44 L]

S

A @
ok

LEy
18
15

Sekil 18. Cift stroklu acgik agizlik olusturan armir
(Svaty and Talavasek, 1975)

Bu armirlerin dezavantgjlari SKN armirleri ile
aynidir.

Yapllan deneysel calismalarda bu  armirin
maksimum 300 dev/dak. hiziyla caistigl saptanmis
ve pratik calisma hizinin 250 dev/dak. olacagi
belirtilmistir (Terentyev, 1978).

Sekil 19'da cift stroklu, acik agizlik olusturan pozitif
armir gosterilmektedir.

Ln 4 14 1315
ikl

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

Agizlhik acma mekanizmasina hareket, H mili
Uzerine yerlestirilmis iki adet 1'nolu kamlarin g
omuzlu 10'nolu uzva salinim hareketini 12'nolu
tekerlekler yardimiyla iletmesiyle saglanir. Ug
omuzlu kolun Uzerinde 3'nolu bicak ve yonlendirici
7 ve 7"'nolu mesnetlerini tasiyan 2 ve 6'nolu kanca

bicaklari yerlestirilmistir. 2 ve 6'nolu kanca
bicaklarinin  diger ucglart  5nolu  kollar ile
baglanmistir.

Bu armir tipinin digerlerinden en o6nemli farki
17'nolu kanca giftinin dikey diizlemde yerlestirilmis
olmasidir. 17'nolu kanca cifti 27'nolu sikistiric
kollar ve krank parmagi ile ardisik salinim hareketi
elde edilmesini saglamaktadir.

14'nolu deneme kolu 25'nolu karton ile temasa
girmeden 6nce 16'nolu ¢ omuzlu kol ile iligskiden

cikartilir ve ardindan 13'nolu itici ise 15 nolu
program kagidinin Uzerine dogru yonlendirilir. Bu
zaman zarfinda 28 nolu krank parmagi 27'nolu
sikistirici kol ile temasa girerek 17'nolu kancayi
3'nolu bigaktan ayirir.

1. Eger anamilin bir sonraki devrinde gercevenin
Ust konuma gelmesi (veya, cerceve Ust konumda
ise bu durumda beklemesi) istenilirse, 15 nolu
karton Uzerinde ilgili kismin delik olmasi
gerekir. Bu sirada 14’ nolu deneme kolunun sol
ucu yuksdlir ve 16'nolu ¢ omuzlu kolun
yayinin yardimi ile dénmesini ve 22 nolu
mesnetin - 27'nolu  sikistiricidan  ayrilmasini
saglar. 27'nolu sikistiricl, saat ibresi yoninde
donerken 17’ nolu kanca 3'nolu bicak ile iliskiye
girerek 18 nolu balansin ve ona bagli olan 20 ile
19'nolu uzuvlarin yardimiyla cerceveleri Ust
konuma getirir.

2. Eger ana milin bir sonraki devrinde kancanin
(cercevenin) at durumda kalmasi istenilirse
15'nolu kartonun Uzerinde ilgili kisim delik
olmadigindan mekanizmanin ters yonde hareketi
sz konusudur. 17'nolu kancalarinin her ikisinin
de ayni zamanda 3'nolu bigaklarindan ayriimasi
ile 18nolu balans hareketsiz kaldigindan
cerceveler alt durumda bekleme yapmis olurlar.

5. 4. Tek Stroklu Agik Agizhik Olusturan
Mekanik Kontrollt Pozitif Armur

Sekil 20'de sematik gorinist verilen bu armir eski
tip yOnli  kumas dokuma  tezgahlarinda
kullanilmigtir. Bu armirde her bir cerceve iki
omuzlu 1'nolu manivela ile hareket ettirilir.
Manivelanin Ust omuzu 2’ nolu uzuv ile 4’ nolu kolun
Uzerinde hareketli olarak yerlestirilmis 6'nolu 6zel
dislisine baglanmis durumdadir.

10'nolu se¢im Unitesinin 16'nolu desen zincirinde
yerlestirilen 9'nolu program tastyicilari, 4 nolu kol
ile temasa girerek 3'nolu dislinin 7 veya 12'nolu
sabit hizla zit yonde donen dislilerle iliskiye
girmesini gerceklestirir.

Sekil 20. Tek stroklu agik agizlik olusturan armiir
(Terentyev, 1978)
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6'nolu disli 7'nolu disli ile temasa girdiginde saat
ibresinin yoninde dénme hareketi aldigindan ona
bagli 2'nolu kol saga dogru hareket air ve sonug
olarak cerceveyi Ust konuma getirir.

Eger 6'nolu disli 12'nolu disli ile temasagirerse bu
esnada 6'nolu disli ters yonde hareket adigindan
2'nolu kol sola dogru hareket ederek cerceveyi at
konuma getirecektir.

Sabit hizla dénme hareketinde bulunan disli ile
hareketsiz dislinin temas etmesini ve 180% lik dénme
hareketi aldiktan sonra temastan ayrilmasini
saglamak amaciyla 6'nolu dislinin temas alninda bir
ve karsl alindan Ug dis cikartilmistir. 7 ve 12'nolu
dislilerinin ise 180°lik bir yiizeyi dislerle kaplanmis
durumdadir.

Ust ve at durumda beklemenin gerceklestirilmesi
ve dislilerin saglam olarak calismasl 11 ve 24'nolu
kamli-kol mekanizmasi yardimi ile saglanir.

Adi gegen armir bilinen konstriksiyonlar igerisinde
basit yapisiyla taninmasina ragmen bu tip armirler
darbeli ve yiksek gurlltt ile calisirlar. Pratik
caligsmahizlarr 150 dev/ dak.’nin altindadir.

5. 5. Cift Stroklu Ac¢ik Agizlik Olusturan
Negatif Armurler
Armirin  sematik 21'de
verilmektedir.

gorunist  Sekil

4 567 829
!

22 21 20 191817 1516

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

Armirin 14'nolu tahrik mili dénme hareketini
dokuma makinasinin ana milinden air. Milin
Uzerindeki 15'nolu eksantrik 16'nolu kol ile 1'nolu
iki omuzlu kola baglanmis olup st ve alt uzuvlar 3
ve 22'nolu mesnetlerle baglanmis durumdadir.
21'nolu kol O; noktasindan hareketli olarak
yerlestirilmistir. 4 nolu balans kolu O, noktasindan
baglanmis olup salinim hareketi yapabilir ve her iki
ucunda 5 ve 19'nolu kancalari tasir. Bu esnada
balansin dénme merkezi dyle dizayn edilmistir ki,
balans sol kenar duruma geldiginde onun dénme
merkezi 1'nolu kolun salinim merkezi ile ¢akisir.

Bu durumda 5 veya 19'nolu kancalardan hig biri 6
veya 18 nolu idareci kancalarla iliskiye girmemisse,
4'nolu balans bos hareket yapmis olur ve gerceve alt
konumda kalmis olur. 4'nolu balans kolu 5 ve
19'nolu  kancalarindan biri ile iliskiye girdigi
durumda bagli bulundugu cerceve Ust duruma gelir
ve atki atildiktan hemen sonra geri hareket yaparak
alt duruma getirilir.

Cercevelerin  at duruma getirilmesi  yaylarin
yardimi ile gergeklestirilir. 5 ve 19'nolu kancalarin
her ikis de ayni zamanda 6 ve 8 nolu idare edici
kancalarla iliskiye girdigi durumda cercevelerin Ust
konumda beklemesi sdz konusudur.

Idare edici 6 ve 18 nolu kancalar; 9 ve 13'nolu
eksen takimina hareketli olarak yerlesmis iki omuzlu
8 ve 12'nolu uzuvlara, 7 ve 17'nolu yaylar ile bagli
durumdadirlar. Desen zincirine takilmis 11'nolu
desen baklalari 8 ve 12'nolu iki omuzlu uzuvlarin
desen programina gore idare  edilmesini
gergeklestirir. 21’ nolu kolun gergevelere hareketi 23
ve 24' nolu uzuvlardan iletilir.

Negatif armurler bugiin elektronik kontrollt olarak
Uretilmektedir. Sekil 22'de gorilen elektronik
kontrollii negatif armir prensip olarak mekanik
olanlar ile aynidir. Ancak se¢gme Unitesinde elektro
miknatislar kullanip a ve & tutucu kancalarinin
hareketi elektromiknatislar tarafindan
saglanmaktadir.  Armlrin  geri  kalan  kisminin
calismasl ve gercevelere hareket iletim sistemi Sekil
21’ de agiklanan armiirtin galisma prensibiyle aynidir
(Eren, 2000).

Sekil 22. Cift stroklu elektronik kontrolli agik
ag1zlik olusturan negatif armir (Anon., 1999a)

Japonya da negatif armir Ureten diger bir firma
armirlerinin  segme Unitesinde elektromiknatislar
yerine elektronik olarak kontrol edilen pnomatik
pistonlar kullanmaktadir. Sekil 23'te elektronik
kontrolli  pnématik segme mekanizmall negatif
armir makinasinin genel gorlinlst  verilmektedir
(Eren, 2000).

Piston milinin ileri p ve geri p’ durumlarina bagli
olarak, ave a tutucu kancaarinin idare edilmesi ve
cercevelerin konumunun degistirilmesi saglanir.
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Sekil 23. Pnomatik secme mekanizmali
armir (Anon., 2000b)

negatif

Mekanizmada pnomatik piston kullaniimasinin
avantg1; hizli olmalar ve boyutlarina ragmen yeterli
guic Uretebilmeleridir.

5. 6. Rotatif Tipi Armur Makinalari
Rotasyon tipi armir makinalarinin temel calisma
prensibi, donme hareketinin 6zel kavramalarin
yardimi  ile cercevelere ileri—geri  harekete
doénusturilmesi esasina dayanmaktadir.

Eren (2000)’ e gore bir rotatif armir ¢ ana kisimdan
olusur;

¢ Secme mekanizmasi: Orgilye gore eksantrik mili

ile eksantrik arasindaki baglantlyr  keserek
cercevelerin konumunu belirleyen kisim,
o Eksantrikleri de iceren cerceve tahrik

mekanizmasl,

o Degisken armur mili hareketini Ureten kisim
(modulatér, cercevelerin hareket ve bekleme
acilarini belirleyen kisim).

Eksantriklerin ve modulatorlerin konstriktif yapilari
birbirleriyle farklilik gostermediginden rotatif
armirler segme mekanizmalarinin tipine ve yapisina
bagli olarak siniflandirilirlar.

Sekil 24'te rotatif armirlerin ¢alisma prensibi
aciklanmaktadir. Uzerinde birbirlerine zit yonde
kanal acilmis 1'nolu mil 6zel modulator adi verilen
mekanizma yardimi ile keskli olarak (180'er
derece) doner.

2'nolu eksantriginin Uzerinde monte edilmis ve
radyal yonde hareket edebilen 4'nolu kama, dénme
eksenine dogru hareket ettigi durumda 2'nolu
eksantrik ile 1'nolu mil birlestirildiginde eksantrik
mil ile birlikte 180”lik bir dénme hareketi yaparak
ve 5'nolu uzva bagli gergevenin bir konumdan diger
bir konuma getirilmesi saglanmig olur. Kama desen
Unitesinden gelen sinyal dogrultusunda (desen
raporuna gore) dénme merkezinden digariya dogru
hareket ettirildiginde 3'nolu uzuv ile eksantrik
kenetlenmis durumagelir.

Sekil 24. Rotatif tipi armir makinasinin calisma
prensibi

Cercevelerin alt konumdan st konuma veya ters
yonde yer degistirmesi 1'nolu milin 180° dénmesi
sirasinda gerceklestiginden dokuma makinasinin ana
mili iki tam devir yaptiginda armir mili 1 tam
hareket air.

ftalyan armir Ureticis bir firmanin tasarlamis
oldugu RD 3000 tipi elektronik kontrollt rotatif
armurin sematik gorinist Sekil 25'te verilmistir.

Dokuma makinesinin ana milinden gelen hareket
yariya dusurulerek modilator giris miline iletilir
(sekilde gorilmiyor) veya terss yonde yer
degistirmesi 1'nolu milin 180° dénmesi sirasinda
gerceklestiginden dokuma makinasinin ana mili iki
tam devir yaptiginda armir mili 1 tam devir yapar.

Sekil 25. RD 3000 Elektronik kontrollti rotatif armir
(Anon., 2000a)

Modulatorden elde edilen beklemeli cikis hareketi
2'nolu armir miline iletilir. 2'nolu armir mili ve
3'nolu armir eksantriginin  4'nolu  parca ile
birlestiriimes ile 3'nolu eksantrik iki konum (ileri
ve geri) arasinda hareket edebilir duruma gelir.

4'nolu parcanin idare edilmesi 7-8' nolu kollar ve
9nolu  miknatisin  yardimiyla  gerceklestirilir.
Cercevelerin Ust veya at konumda bekletilmesi
gerektiginde 4'nolu parcanin  2’nolu  mil ile
temasinin kesilmesi yeterlidir. Temasin kesilmesi
7' nolu uzvun desen raporuna bagl olarak saat ibresi
yonunde veya aksi yonde dondurilmesi ile elde
edilip Sekil 25'te bu islemin baslangic ani
gosterilmektedir.
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RD 3000 Elektronik kontroll rotatif armir makinasi
ile benzer bir konstrikktif yapiya sahip olan Isvigre
mengseili bir armir makinasinin ¢alisma prensibi
asagidaki gibidir;

Armirde ana mil ile eksantrik arasindaki baglanti
4'nolu disk ve 5nolu 6zel kama yardimiyla
olusturulur. Desen  raporunda,  dolayisiyla
programda, bir degisiklik olmadigi durumda 5 nolu
uzuv, yay yardimiyla (sekilde gosterilmemistir)
4'nolu uzva kenetlenmis oldugundan eksantrik ana
milin her devrinde konum degistirir.

Cercevelerin 6rgu raporu dogrultusunda Ust veya alt
konumlarda beklemesi gerektiginde, elektromiknatis
ile butinlesik 3'nolu parca donerek 1 ve 1' kollarini
kilitlediginden 5’ nolu parca ile 4 nolu disk arasinda
temas ortadan kalkmis olur ve boylelikle 6 nolu
parcaya bagli olan eksantrik kilitlenir (Sekil 26).

Sekil 26. Elektronik kontrollU rotatif armir (Anon.,
1999b)

Desen programinin uygulanmasl ana milin bekleme
yapmasi sirasinda  gergeklestirilir.  Cercevelerin
konumunun degistirilmesi gerektiginde ise miknatis,
gelen elektrik sinyali ile kapanir ve bu esnada 1 ile
1’ nolu pargalarinin 5 ile 6’ nolu uzuvlara uygulamig
oldugu baski ortadan kalkip 5 ile 4'nolu uzuvlar
kenetlenerek birlikte 180”lik dénme hareketi
yaparlar. Boylelikle cercevelerin konum degistirmesi
(alt konumdan Ust konuma veya lst konumdan alt
konuma) gerceklesmis olur.

Rotatif armirlerin tahrik sistemleri basit ve rijit
olduklarindan titresimsiz ve dayanikli ¢alisirlar. Az
yer kaplarlar. Bununla beraber aglk agizlik
olusturduklarindan ve segme Unitesinin
konstriksiyon yapisindan dolayr ek olarak
cercevelere geri donisUm ve cerceveleri orta
konuma getirilmesi  Unitelerini icerirler. Sirekli
olarak baglanti olusturan kamalar armir hizinin
artirilmasini engellemektedir.

Rotatif armirlerin bir baska 6zeligi parcalarin ¢ok
yiksek  hassasiyetle  Uretilmess  ve  dretim
maliyetlerinin yiksek olmasidir. Patent literattiriinde
yiksek teknolgji ile Oretilmesi durumunda 2000
dev/idak. hizinda calisabilir  rotatif — armir
konstriiksiyonu Uzerine bilgi verilmektedir.

Ornegin 449541  nolu Isvicre patentinde cercevelere
programlanabilir hareket iletmek icin Sekil 27'de
gosterilen konstriiksiyon onerilir.

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

1'nolu milin lzerinde hareketsiz baglanmis 2'nolu
rotorunun yariklarinda (kanallarinda) eksenel yénde
yer degistirme yapan dort adet 3'nolu tekerlekler
yerlestirilmis ve bu tekerlekler 4'nolu yayinin
yardimi ile rotorun dis yizeyine dogru sikistiriimig
durumdadirlar. Rotorun sag ve sol taraflarinda (5')
ile gosterilen kam yolu izerinde bulunan hareketsiz
5'nolu diskler vardir.

Mekanizmanin calismas soyledir: Program Unitesi
6'nolu iticisini desene bagli olarak 6 veya €
durumlarina getirir. 6'nolu durumda oldugunda
3'nolu tekerlek yayin yardimi ile rotorun dis
yuzeyine sikistinldigindan tekerlegin ekseni 5 kam
yolunun dis yilizeyi boyunca hareket etmek zorunda
kaldigindan donme esnasinda 7'nolu iki omuzlu
kolu atina girerek onun donmesini saglamis olur.
Bu esnada 7'nolu kolun diger omzuna baglanmis
gerceve Ust duruma gelir.

ftici, 6 durumuna geldiginde tekerlek 3’ vaziyetini
alir ve rotorun dénmesi esnasinda 5 ¢ikintisinin
etkis ile ters yonde donerek cerceveyi alt duruma
getirir. Adi gecen bulus “Staubli 1430” armirinde
kullaniimistir.

Patent literatiirinde farkli yapiya sahip hidrolik ve
elektrik tahrikli armurler bulunmaktadir. Ne yazik
ki, bunlardan hi¢ biri konstriktif olarak sanayide
uygulama alani bulamamistir. Ancak elektronik ve
hidrolik sistemlerin secim Unitesinde kullaniimasi
mUmkindir. Ginimizde modern armirlerde segme
Unitelerinde genellikle elektromiknatislar tercih
edilmektedir.

5. 7. Cercevelerin Ayri Motorlar Tarafindan
Tahrik Edildigi Elektronik Agizlhik Acma
Sistemleri

Japon dokuma makinasi Ureticisi firmalar tarafindan
piyasaya takdim edilen diger bir agizlik agcma
mekanizmasl tipi her bir cergcevenin ayri bir
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servomotor
(Eren, 2000).

tarafindan tahrik edildigi sistemdir

Her cerceve icin kullamilan  bir motor miline
sabitlenmis diske, merkezinden belirli bir mesafede
doner mafsal ile baglanmis bir kol ve bunu izleyen
kol mekanizmaari ile motorun doénme hareketi
cercevelerin yukari-asagl hareketine dontstirdl Ur.

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

Sistemde motorlar ayni yonde dénmekte olup
motorun yarim devrinde cergeve bir konumdan
digerine hareket ederken motorun diger yarim
devrinde cerceve geri hareket ederek baslangic
konumuna doner (Sekil 28).

Cerceveler

4 T

Ag IllIL Acma
Motorlar Y

Kontrol
Birimi

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

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

Japon armir Ureticisi bir firma tarafindan tasarlanan
benzer bir agizlik agma mekanizmasl Sekil 29'da
gorulmektedir.

Bu sistemin ¢alisma prensibi sekil 28'de agiklanan
mekanizma ile ayni olup, tek farki eksantrik ile
servo-motor arasinda disli aktarma mekanizmasinin
yerlestiriimesidir. Bu da motorlarin - mekanizma
disinda monte edilmesine, hizli, tasarruflu ve daha
az yer kaplayan motorlarinin kullanimina imkan
saglamaktadir. Bununla birlikte gerceve sayisi kadar
kullanilan  servo-motorlar  armirin  maliyetinin
artmasl yani sira calisma surekliligini de olumsuz
yonde etkilemektedir.

e g

Lf; -Ltsf' ﬁé?

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

Yapilan andlizler gunimizde hizli dokuma
makinalarinda kullanilan kisa kancall negatif
armirler ve pozitif rotatif armirler konstruktif
yapilari geregince ulasabilecekleri hiz sinirlarina
dayanmis  bulunmaktadirlar. Bu da dokuma
makinalarinin hizlarinin arttiriimasinda en  biyik
engeli teskil etmektedir. Bu problemin ¢tzima yeni
prensiplerle ve yiksek hizlarda dayanikli olarak

calisabilecek armirlerin tasarimiyla
saglanabilecektir.
Makalenin 1l. béliminde Pamukkale Universitesi

Mihendidik  Fakiltess Tekstii  Mihendidligi
Bolimir nde TUBITAK ile ortaklasa yuritilmils ve
basariyla sonuclandiriimisg Misag-139' nolu
“Dokuma Makinalari icin Yuksek Hizlt Armar” adli
arastirma projesi hakkinda genel bilgiler, yapilimis
olan arastirmalar ve bu arastirmalarin sonuglari yer
alacaktir.
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