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Bu cah~tnada gigli dokuma makinalannda $ig tahrik 
rnekanizmalarz ele altnmtg kinematik biiyiikliikleri 
analitik olarak incelenmGtir. 

UBER DIE KINAMATIK DES ANTRIEBSGE- 
TRIEBES VON GREIFER BE1 WEBSTUHLEN 
Mit diesem Aufsntz wird die greifer Getriebe des 
Webstuhl behandelf. Die kinematische Grwen des 
Greifergetiebes wird mit der analytischen Methode 
gefunden. 

ON THE RAPIER DRIVE MECHANISM IN THE 
WEAVING MACHINES 
The rapier drive mechanism on the rapier weaving 
machines are considered in this work and their kine- 
matic magnitudes are examined analytically. 

1. G k i S  
Mekikli ve  mekikcikli dokuma makinalannda 

mekik ve mekikcik firlatlldlktan sonra bunlartn 
firlatzcl mekanizma ile mecburi hareketliligi orta- 
dan kalkmaktadlr. Dokuma tezgahlarlnda a t k ~  
tagtyla ile bum bag1 mekanizma aras~nda mecburi 
hareketliliBn saglanmasi konstriiksiyon yoniinden 
fegitliligi arhrmaktadzr. Dokuma makinalartnda 
mecburi hareketli mekanizmalarla atla atma igle- 
minin gerqeklegtirilmesi, mecburi hareketli meka- 
nizmalarda mekanizma uzuvlanna ait her noktanm 
yoriingesi tahrik tarzma bag11 o l m a k s ~ z ~ n  belirli 
oldugundan, kinematik biiyiikluklerin bulunabilmesi 
olanaglm vermektedir. Bu diigiinceden hareket edile- 
rek giiniimuzde gigli (kancah) dokuma makinalamn 
imalat~ mekikli ve mekikcikli dokuma makina- 
lartna klyasla tercih sebebi olmaktadlr. Bu arada, 
atlu atma hlwm daha da arthrmak amaclyla, su ve 
hava jetli dokuma makinalarlnln imalatlnln 
gerceklegtirildigini siiylemek gerekir, ancak mecburi 

hareketlilik yonunden bu makinalar sorun pkar- 
maktadtr. Bu nedenledir ki bazt deneyimli dokuma 
makinast yapan firmalar heniiz deneme periyodunun 
dlgtna qkamamglardtr. 

Dokuma makinalarlnda temel problemlerin bagln- 
da atkt atma iglemin nas~l ve ne tarzda gerqeklegti- 
rilmesi gerektigi gelmektedir. Makinalarda mecburi 
hareketlilik kavramtndan baktldig~nda gigli doku- 
ma makinalanntn imalahndan bagka coziim olma- 
d~&ndan, bu makinalarda a t k ~  atma iglernini ger- 
qeklegtiren, diger kelimelerle kanca taglyla uzvu 
tahrik eden mekanizmalan giizden gecirmek kons- 
triiksiyonculara, tekstil muhendis ve teknisyenlerine 
cok yararll olacakttr. Bu mekanizmalarln temeli, 
tahrik milindeki donme hareketini kanca taglylct 
uzvunda gidip gelme (oteleme) hareketine doniig- 
tiirmekten ibarettir. ApBda  kanca taglylclnm, mec- 
bun hareketliligi bozmadan tahrik eden ve uygula- 
mada kaqilagilan i i g  ayn mekanizma ele a h n m i  ve 
bunlarin kinematik ozellikleri iizerinde durulmugtur. 

Z KANCA TASMCISININ TEK TARAFTAN 
T A H R ~  MEKAN~ZMASI 

Genelde gigli dokuma makinalannda a t k ~  kanca 
tarafindan yakalanarak, kanca tag~ylcl uzuv (gig) 
yardmyla cozgii diizleminde bir taraftan diger ta- 
rafa kadar taguur. Kanca tapy~cl uzuv sert veya es- 
nek malzemeden tahrik mekanizmasmln ozelligine 
uygun olarak gekillendirilir. Amac mekanizmalar 
ve kinematigi oldu&ndan gig ve tahrik mekanizma- 
larmln konstriiksiyonu iizerinde durulmayacaktir. 
Dokuma makinalartnda ana tahrik mili fozgii 
diizlemine paralel veya buna dik konumlu olabilir. 
Atlu ipligi fozgii diizleminde bir taraftan diger bir 
tarafa tagtndiBndan bu  iglem tek gigle gercek- 
legtirilmektedir ($ekil 1). 



Mekanizma d i i z l d  olup 6 uzuvludur ve mecburi 
hareketlidir (uzuv saps1 1-116, mafsal serbestlik d e  
r e s i  1 o h  mafsal s ap1  g=l, F=15-14, F=l) Meka- 
nizma, 2 uzvundan tahrik edilmektedir. Simdi 6 uz- 
vunun (gigin) konum, hrz ve ivme ba&nblan bu- 
l h .  Her uzvun konumu sabit uzuvla y a w  acryla 
belirlensin (!$Ad 2),I A,AI =r> I ABI =r% l BDl =rb 
l WHl =r6 ve &H=r7, C&rS I AOCo I =rl ile 
g6sterilsin. A. H DC Co A, kapalr cokgeninden 
($ekil 25). 

- t +  - 4  1 r7 + r6 +r4 + % - r1 = 0 ............................................. (1) 1 vektorel egiiuigi yazrlrp buradan da 

/ j  aqsr da sabit oldugundan, 2 

"I 
;; 5 41 Sin * ,l )2' ......................................................... (4) 

: #  konum bagrnhs~ elde edilmig olur. H n  ve ivme 
: ba&nbla~ni bulmak iqin t zammna giire tiirev 

, , ahn~r. H n  

;I ve ivme, 
I 1 '  k= 5. + Sin $ 11 - 5 Sin+ n ................................. (6) 1 1  olmaklizere 
I 

iqin &I, v6l ve ~1 hesaplanusa, Tablo l'deki deger- 
ler el& edilir. 

Biiyle bir mekanizmada kancayl tagryan uzuv luz ' ve ivme bawtllamdan goriilecegi gibi darbeli ve 
gfiriiltiilii calrglr. Bunun sonucu olarak da atla 

Tablo 1: h e k  Kanca T q ~ p a m  Tahrik Mekaninumda Ko- 
num, Hn ve lvme Degisimi 

$41 %I "61 "61 

0" 21469667 1290900 - 
80 5.153l371 3.568991 - 

diizensiz atalet kuwetlerinin etkisinde kalrr. 
Atlunm kopmamast i@n wilen atla ipliklerinin bu 
diizensiz kuwetlere kargi dayan~klr olmas~ gerekir. 
Kanca ve kancayl tagryan $gin kiitleleri toplam m 
ile gosterilirse atkr ipligine &in hareketinden kay- 
naldanarak iletilen kinetik enerji 

1 2 .................................... Ek =- VKI (8) 
2 

olmaktadir. Doeusal harekete kahlan atkr ipli- 
ginin kiitlesini mi ile giisterelii. Atla ipligine hare- 
ket dogntltusu yijnunde uygulanan F kuweti ise, e 
2,7182818 p iplikler arasrndaki siirtiinme kuwetini 
ve a sanlma a q s n  giistermek iizere 

ba&nhsr ile hesaplanabilir. 
Vekt6rel gitlik Ao H D B A Ao kapah cokgeni 

idn yazllrna (Sekil 2-b) 

r ~ + r ~ ~ 6 1 + 1 * I ~ i ~ + r 3 C O S O ( h 1 - n  1- 
.......................................... rp   COB$^^ =0 (10) 

r, SinO n + r6 Si* + +&in @41+ r3 Sin+ ( hl-rc 1- 
r2 Sin $2, = 0 ........................................................ (11) 
(10) ve (11) ba&ntdan yadm~yla,  5 al= rs 1 rl, 
521 =r$ rl 5 = r*& olmak iizere 
( 5  rn + A*4 -1- 5p&W d2 + (-A 11 + 5*4i-I- 
5 21 Sin@2l )a -5 =O ................................. (12) 

elde edilir. (4) ba&nbsr (12) de yerine yazdusa 

........... F ( @a14 41, 521, ku ,541, )*I 41, 5 61, bi) = 0. (13) 

pklindeki matematiksel bagmh bulunur. Bu denk- 
lemden A21 ,......... An parametre almarak aqsr eZ1 
aqsuun fonksiyonu olarak hesaplamr ve tekrar (4), 
(5) ve (7) denklemlerine gidilerek konumu, v 61 
h m  ve ivmesi bulunmug olur. 

3. @T TARAFTAN KANCA TASMCILARI 
TAIIR~KMEKAN~PVIASI 

Kanca tagiylcrsmnrn (gigin) tek taraftan tahri- 
kinde @g bir dogrultuda atla ile giderken doniigte 
atlusrzdrr. Sigin geriye atla ipliksiz donugiinde faz- 
la zaman kaybedildiginden dokuma hrzr azalmg ol- 
maktadrr. Aynca dokuma genigliginin fazla olmasl 
gigin rijit olarak konstriiksiyonunu gerektirir. Bunun 
sonucunda ise dokuma makinasl~n atkt do&ultusun- 
daki boyutu en azrndan gigin uzunlujju kadar artar. 
Si$n hareketi esnaslnda boyunun fa& olu~u, her ne 
kadar &in rijid oldujju diiguniilse bile, onceden hem- 
ba kablamayan dinamik ve konstriiktif sebeplerle 
titregimlerin ortaya gkmasina kaynak tgkil eder. 
Dokuma h n i ~ n  arhnlmasx, dokuma esnasinda di- 
namik etkilerin azalblmas~ ve dokuma makinasmn 
toplam boyutlannrn kii~ltiilmesi amauyla tek ta- 
raftan tek gig tahrik mekanizmasr yerine'uzunluk- 
la r~  yaklag~k dokuma genigliginin yansr olacak 
tarzda iki gig ve biiylece birbirinin simetri@ iki gig 
tahrik mekanizmas~ ortaya qkmaktad~r. Bu durum- 
da Bg rijid veya esnek malzemeden olabilir. Eger gig 
rijid diigiinuliirse, tek gigin kullamldrgr dokuma 
kinalarina kiyasla dokuma makinasrnm enin e bo- 
yut yijnunde kazanf yoktur. Fakat gerek kons "ktif 
gerekse dinamik yonden daha uygun bir me c- niz- 
maya kavugmug olunur. Cift ve birbirinin simetrigi 
olan bavle bir mekanizmada bir taraftaki kanca ve 
kanca iaglpcrs~ atkr ile birlikte cGzgii (a$zhk) 
icinde dokuma eni dogmltusunda dokuma eninin 
yansl kadar strokta ortaya ilerlerken diger taraf- 

Sekil 4.  BLastik &in tahdk melianlzmasmm kinematik 
pwssl.2Knnlq3MyeL4lrramayeryer5~dipli~U~,7tsm\bur,8 
elastlk kanca tappeun (fig), 9 kanca. 

te dolu olarak ilk konumlanna donerler. Ve bu esna- 
da da atkr bir taraftan diger tarafa iletilmig olur. 
sk i1  3' de biiyle bir mekanizma gematik olarak 
gtisterilmigtir. 

Simdi boyle bir mekanizmanin simetrik ol- 
mas~ndan dolayl bir tarafr ele alrnsin. Sig elastik 
malzemeden yap~lmgbr w bir tambura sanlabilir 
ozellige sahiptir (Sekil4). Prensip gemaslnda 4 uz- 
vun 5 diglisi ile eg wlrgacak tarzda krameyer olacak 
gekilde konstriiksiyon de@gikli@ yaprlmgbr. Tah- 
rik 2 uzvundan olup 8 giginin hareketi 7 tambumna 
bag11 6 digisi ile gerqMegtirilmektedir. 
4 numarah kramyerin konumu, burada e stroku 

s41 h=- h=rs/ra ve ~ e & 2 y i g & k n n e k ~ ~ ,  
=a 

3 = Cos @ 41*d5 8p - (Sine 2l d2 .................. (14) 

olarak bulunur. Buradan da t ye @re tiirev ahna- 
, rak hu igin kl = Sin$ + 5 kisaltmas~yla taki kanca ve tagrpcrsr bog olarak ortaya $ir. Or-', 

taya yakrn bir yerde atkr kanca tahrik me- kl .Cow 
kanizmas~ yardimiyla dolu olandan bog olan kan- v41= / - Sin @ oi  f I %i ......... (15) 
caya aktanhr. Biiylece dolu olan *is bog, bog olan QiS d P s '  s 1 



ivme icin 

bagntdan elde edilir. 
Kanca tagiylci gigin htzl ise = &/R7 kisalt- 
maslyla 

......................................... vsl = k ,.v ,, (17) 
ivmesi 

. ....................................................... a,, = b8 (18) 

O,Z altnarak @ z1 konum aclsuun bam degerleri Tablo 
2 de gosterilmigtir. 
Tablo 2 . Qft Taraftan Kanca Taglylalan Tahrik Mekaniz- 
mamda Konum, h e  ve & De!@mi 

A4 I 2. '4 I "4 

Dokuma makinawnin gig nedeniyle boyutundaki 
arhg giiz anune al~nmadig zaman, bu fogu kere 
miimkiin olmaktadu, elastik @g yerine rijid Bg on@- 
Nliir. Bijylece elastik gigin elastikliginden kaynak- 
lanan belirsizlikler ortadan kaldlrllmlg olmakta- 
da. $@in rijid olarak on@riildii&i tahrik mekaniz- 
mawmn simetrildik nedeniyle sadece bir tarafinin 
kinematik ~emasr pkil5' de,goNlmektedir. 6 giginin 
konstruksiyonu 5 digli carkl ile eg cali~cak tarz- 
dada. Tahrik 2 kolundan 3 uzvu aracdig ile 4 uzvu- 
na iletilmektedir. 4 uzvu 3 uzvuna B noktas~nda do- 
ner mafsalli olup diger taraftan 5 digli Carla ile eg 
qaliycak gekilde bu uzuvla yuksek eleman cifti 
olugturmaktadlr. 
A.&=r2, IABl =r3, IBOBI=r*4 vekonuma&n&, 

$sl ve olmak iizere B&,ABB, kapah pkgeninde 
vektcirel egitlik yazllrr ve +11 = 0 oldu@ goz oniinde 
bulundurulursa 

ifadesi elde edilmektedir. a =r2 1 rl ve A = r3 1 r, 
ve k 4  =r4 lrl klsaltmalanyla bu ifade 

Sekil.5. a) Rijid M e w -  Kinematik $emas1 

b) Kinematik Zindr 

wklinde yazdabilir. Bu ifadeden 

ba&nhsr elde edilir. A,A B B, kol-sarka~ kol meka- 
nizmasuun h e r b  ag de&ri i@n e4, konumu buradan 
da Vg =VA - VBA h z  ba&nhsi yardmyla B nok- 
taslmn hut ve ag = aA - agA vektorel egitligi 
yardlmyla da ivmesi bulunur. rndl agsal hzi  ise rn,,= 

Vg / r4 qitliginden hesaplamr. 6 gidnin hlzi ise 

ba&nhsindan bulunacakhr. Burada a= P/r4 olarak 

Saysal ornek olarak r, =8 birim 

b1 =30 konumda 0 konumun diizgiin dondug ve 
aqisal hizlmn da 1 rad/s oldu@ varsayllarak Vbl 
h ~ w n ~ n  degeri grafik yolla bulunmugtur (Sekil 6). 
Burada VA : V61 = 4/3 olmaktadir. 

Atlu atma igleminin mecbwi hareketli mekaniz- 
malarla ger~eklegtirilmesi dokuma makinalannln 
imalahnda makina miihendislerine konshiiksiyon 
yoniinde serbestlik getirdigi gibi, kinematik 

maktadlr. Kanca tagiyicl uzvun (gigin) hareketinin 
tamamen bilinmesi makina veya mekanizmadan 
kaynaklanan dokuma hatalannrn giderilmesini ko- 
laylagt~rmig olacaktlr. Sigin elastik veya rijid 
dii~iiniilmesi kinematik biiyiikliiklerin hesaplan- 
maslnda giigliik qkarmarnaktadu. Ancak elastik $g 
ongodmesi wgitli igletme faktorleri ve konstriiktif 
hatalanmn etkisiyle gigte meydana gelecek defor- 
masyonlann bilinmesini gii~legtirebilir. Bu nedenle 
dokuma makinalarinda atki igleminin 
gerceklegtirilmesinde rijid giQn ongo~lmesi tavsiye 
edilebilir. Aslinda uzuvlann rijid olmasznrn meka- 
nizmanln dinamik analizini de kolaylagtiracagl 
konst~ksiyoncular tarafindan bilinmektedir. 
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