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Bu ¢aligmada, dokuma makinalarinda cerceve ha-
reket mekanizmast bir kiitle - yay sistemine in-
dirgenmis biyel ve cercevenin elastik oldugu var-
sayilarak hareketin diferansiyel denklemi yazilmig ve
genel goziim elde edilmistir. Uygulanan dinamik ana-
liz sonunda ¢izgii ipligine ekseni dogfrultusunda etki
eden kuvvet icin bir oneri getirilmigtiv. Elde edilen te-
.orik sonu¢ ¢dzgi Ipliginin daha c¢ok cerceve ha-
reketinden koptugu diigiincelerini dogrulamaktadur.
ZUSAMMENFASSUNG

In diesem Aufsatz wird krafischliissige Schaftgetriebe
beim Weben .als ein Masse-Federsystem betrachtet. Es
wird quch vorausgesetz, dass der Schaft elastich sel.
Duch die losung der differentisal gleichung von Be-
wegung des Schaftes wird die Feststellung der In-
ertialkraft ermdglicht, die auf Ketfaden auswirkt. Die
Folgerung beweist, dass der Ketfadenbruch vor-
wiegend zur Folge der Schaftbewegung sein kinnie.

DYNAMICAL ANALYSIS OF THE SHEDDING
MOTION IN NEGATIVE SHEDDING
MECHANISM

In this work, the shedding mechanism in the weaving
machines has been reduced to a mass-spring system
and assuming that the crank arm and the heald shaft
are elastic, the differential equation of the motion has
- been written and a general solution obtained. As a re-
sult of the dynamical analysis applied a proposal has
been made for the force acting on the warp along its
axis, The theoretical result obtained verifies the views
that the warp yarn breaks more due to the shedding
motion. ‘ .
1. GIRIS -
Dokumada atkr ipliginin dokumaya katiimasmdan
once, jakarli agizhik agma mekanizmas: bir yana
birakilirsa, ¢ercevelerin hareketi ile agizhik agma
gerceklestirilir. Cerceveler kalkig, iist konumda bek-
leme, img ve alt konumda bekleme olmak iizere
dogrusal hareket yapar. Bu hareket esnasinda giici tel-
lerinden gegirilen ¢ozgil iplikleri yukarnt veya asafi
konuma getirilirler. Cergevelerin alt ve iist konumda
beklemeleri ise genelde yiirek mekanizmalar  ile
saglanir. Yiirekler ise daha onceden konstruksi-
- yoncular tarafindan segilmesi mitmkiin olan uygun ha-
reket kanunlarna gore bilgisayar kontrolli tez-
gahlarda imal edilir. Hareket kanunlari darbe ve vu-
runty Szelliksiz olmahdir (4). Yirek milinden alinan
hareket kollar araciligayla biyel uzvuna mafsallr sar-
kagkola ve buradan da biyel vasitasi ile gergeveye ile-
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tilir. Cergevelerin hareketi krank-biyel mekanizmasi
ile de gerceklestirilebilir fakat maliyet azhig1 bakim
kg_llthgl gibi nedenlerden ylirek mekanizmalar tercih
edilir.

Cerceveler alttan biyellere istten ise sabit makaralar
aracthfy ile yaylara mafsallidir. Béyle konstruk-
siiyonlara negatif afizhk agma mekanizmas: de-
nilmektedir (1). Mekanizmamn mecburi hareketliligi
burada oldugu gibi yayla saglanabilecegi gibi agirlik,
hidrolik veya pnomatik kuvvetlerle de saglanabilir.
Cozgit ipliklerinin kopuslarnna sebep. olan periyodik
kuvvetler, diger bir ifadeyle ¢ozgii ipligini geren kuv-
vetler, biiyiik oranda cercevelerin hareketinden kay-
naklanmaktadir. Negatif veya bagka tipteki agizlik
agma mekanizmalarma ait temel bilgiler klasik do-
kuma makinas: ve teknolojisini ele alan kitaplarda
mevcuttur (2), (3). Agizhk agmada cerceve hareket
mekanizmalanimin  aynn  aynn  mekanizma  teknii
acisindan ele alinmasi bu c¢aligmada hedeflen-
memistir. Ayrica sekil kapali afizlik agma me-
kanizmasi da ¢aligmanin diginda tutulmustur.

Dokuma makinalarinda ¢ozgii iplikleri ve bunlarda or-
taya cikabilecek kopmalar makinanmn verimlerine ve
dokomanimn kalitesine etki eden en &nemli faktordiir.
Cozghi ipliklerinin kopmalanna sebeb olan kuv-
vetlerin kaynag ise cerceve hareketi olduguna gre bu
hareketin  dinamik  analizinin  yapilmast  ve
sonuglarinin tartisilmasinda yarar goritlmiigtiir.

2. NEGATIF AGIZLIK ACMA MEEKANIZMA-
SINDA CERCEVE HAREKETININ
DINAMIK ANALIZI

Negatif agizlik agmada mecburi hareketlilifin yay
kuvveti ile saglanmasi, yaya verilecek olan bir 6n ge-
rilme kuvveti nedeniyle cercevenin hareketine negatif
etkl yaparsa da, konstruksiyon basitlifi ve ayar ve
bakim kolayligi saglar. Cerceve hareketinin dinamik
analizine esas tegkil eden mekanizmamn kinamatik
semast Sekil 1 de goriilmektedir. Cergeve, yiirege
baghi ana tahrik milinden hareket alarak ara kollar
araciliiyla. salinim -hareketi yapan sarkag kollara
mafsallanmig biyellere alttan mafsalhdr. Sarkag kol-
daki dénme hareketi gercevede Oteleme hareketine
déniigtiiriilmektedir. Cerceveye iletilen bu hareket,

sarkac kolun agisal hizi @ (rad./s) olmak tzere, ge-
nelde harmonik bir harekettir. Dinamik analizi ba-
sitlestirmek maksadtyla cergevenin hareketi

U = Hcosmt (1
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ile ifade edilsin. Burada H cercevenin dokuma es-
nasimda kalkma ve inme mesafesidir. Bunu hareketin

olarak ifade edelim. Biyel uzuvlarmin

genligi

kiitlelerini ihmal ederek cercevenin kiitlesini m, he--

lisel yaylarin egdeger yay katsayisint ki, cerceve ve
biyelinkini ise k2 ile gdstermis olalim.
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Sekil 1. Negatif agizlik agma mekanizmasuun kinamatik gemast
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CERCEVE

U=H.gos{wt] K

Sekil 2. Matematik Model

Sekil 1'deki mekanizmanin matematik modeli Sekil
2'de gbsterilmigtir. Matematik modelde sSniim ihmal
edilmigtir. m kiitleli gerceve x kadar yer degistirsin, t
zamaninin fonksiyonu olarak X=X(t) yer degistir-
mesinin diferansiyel denklemi,

d%x '
m—g+ (k; +k,)x = k,Hcos @t 2)

olur. Burada U=Hcosmt ifadesi yerine yaziirsa

d*x ‘
mF-l-k,x-sz(x—U)mO §C)]

elde edilir. Sistemin - Tabii frekans:;

ki +k,

@, = 8]
1]
ve periyod
- X
T=2 3
"V +k, ®)

olacaktir. (3) denklemi sabit katsayili 2. mertebeden
bir lineer diferansiyel denklemdir. Ozel gozum
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X, = Acosat - ' 6)
olarak ¢nerilirse, buradaki A genligi igin

@

_ k,H
(k+k,)(1- 1)
olur. Burada
W
9 (8)
n o,

frekans olarak tanimlanmustir. Denklemin homojen
coziimii ise Ci ve C:2 baglangic sartlarnindan bu-
lunacak sabitler olmak tizere.

X, =C; cos{et)+ C, sin{ @t) (9

olacaktir. Béylece genel ¢coziim;

X =Cycoswy, +C, sin a)nt+————ﬁ{———~—i—coswt (10)
‘ (k1+k2)(1~1‘) )

bulunur.

t=0 igin X=X, ve ——mVO

‘baslangic sart1 gdzoniine alimirsa

kaH cosat (11}

e koH
(&, +1,)(1- 0%}

k Vg
X =[x0 .‘W]mw t4+ L . ~Lsin @t +

-bagintis1 elde edilmis olur, Bu ifadenin zamana gére
2. tiirevi alinarak

Kk Hao?

ax 2 ' k,H . i
258 [ vist iR — Vo, [
@, [xo ( ( 2) 08 @, 1 — Vi, St g, e[

& k +ky){1-7
ivime (12) bulunmusg oluar,

i

cosan
)

Sayisal 6rnek igin

t = 0,X6=0, Vo=0

kj=k2=5.106 N/m; m=8 kg, o= %m,,
on=1118.034, . o= 223.6068 radyan s-! bulunup
H =0.05 mm alindiginda

a4 |

X=0.026 [- cos (1118.034) + cos (223.6068)] (13)
%% =129.147sin(1118,034) - 5.82235in(223.6068)

2
%— = 32551.25 cos(1118.034) ~ 1302. 04 cos(223.6068)

(15) .

elde edilir. Konum, hiz ve ivme egrileri sirasiyla -
Sekil, 3, 4 ve 5 de verilmigtir. '
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4. SONUC

1. n=1 diger bir ifade ile sarkag kolun agisal hizs sis-
ternin tabii frekansina egit oldugu zaman cergevenin X
yer degistirmesi sonsuz olur. Sistem resonans halde-
dir, Bu durumda ¢zgii iplikleri mutlaka kopacaktir.

" 2. Cozgii ipliginin kopmasina sebep olan atalet kuv-

veti birinci derecede tabii frekansim karesi ikinci de-
recede sarkag kolun acisal mzmn karesi ile oran-
tilidir. Ivme ile orantil: atalet kuvvetinin kigiik ol-
mast i¢in, m kiitle {izerinde konstruksiyon agismdan
fazlaca bir degisiklik 6n goriilmeyeceginden ki ve k2

16¢

tekstil ve miihendis

egdeger yay katsayilarinin fazlaca bityiik oim#mam
gerekir. Bunun igin de yaylarm sarim  sayisi

artirilmalt, yay capt bityiik tutulmali ve yaym tel
Kiigiiltilmefidir. Y 1 Ve yaym el gapt

3. Afizlik agma agis1 2 O ise cercevenin hareketinden

© kaynaklanan ve ekseni dogrultusunda ¢ozgii ipligine

gelen germe kuvveti;

d%x 1
FA ={m'(—i't7+k]x ipé}

J2sin O

ile hesaplanabilir. Burada F6 vaym on gerilive kuv-
vetidir. Fa kavveti ¢bzgil iplifinin kopma kuvvetinden
kiiciik olmak zorundadir. Bunun ig¢in Fa=0,1Fx tav-
siye edilir.

4, Sarka¢ kolun hareketi bir salmim hareketidir. Tam
dénme yapmamaktadir. Bu nedenle (14) ve (15}
bagmtilarindaki cosiniis ve sinils degerleri pozitiftir.

® nin ®a degerine, resonans ortaya ¢ikmayacak tarz-
da, yaklagtirilmasi ivime degerinin kiiciiltiilmesini
saglamada yardim edecektir.
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Sekil 6. A genlifinin frekans alamna gore degisimi
(temsili olarak)

5.0zel goziimdeki- A(n) katsayismn temsili grafifi
Sekil 6 da verilmistir. Rezonanslar oranim secerken
konstriiksiyoncular  yalnizca 1 bolgeyi tercih ef-
melidirler. Bunun sebebi ¢dzgii ipliklerinin kopma
mukavemet degerlerinin yiiksek olmayigidir,
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