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Mart 1989 giinii ilk toplantistmt yapmg ve Yayin Kurulu Bagkanligi'na Prof.Dr.Giingir
BASER, Baskan Vekilli{i'ne Prof.Dr.Erhan KIRTAY vyeniden secilmiglerdir. Derginin
genel icerik ve diizenlemesine iliskin yaplan degerlendirmeler sonucunda ana
boliimler, Makaleler, Kisa Bildiriler, Is Diinyas1, Siireli Yayinlar ve Odadan Haberler
olarak belirlenmis, ézellikle Kisa Bildiriler ve Is Diinyas: boliimlerinin zengin bir
icerikle gelistirilmesi yoniinde caliyma yapilmasina karar verilmigtir. Bu cahsmalara
degerli yazar ve okuyuculannmzin yanminda cegitli tekstil kuruluglarimn  da
katkilarint bekliyoruz.

Bu sayida sigli tezgahlarda kanca tagiyicilann tahrik mekanizmalars ve oto
dosemeleri gibi teknik konulardaki iki makale yaninda Ingiltere’de tekstil efitimini
konu alan bir makale ve Yapma Liflerin Standardizasyonu icin Uluslararast Biiro BIS-
FA'min 60°tnct Kurulus Yildoniimil dolayistyle tim diinya iilkelerine yayinladigy bildi-
ri yer almaktadir. Bu sayida ayrica bir de kisa bildiri bulunmaktadir. Daha dnceki
saytlarda da deindiimiz gibi Kisa Bildiriler boliimiini endiistriyel uygulamalarla
ilgili bir gbzlemin, simrh bir deneyin, bir yenilifin 6zli bir bicimde okuyuculara ak-
tanlmasimt~ amaglayan kisa makaleler. i¢in agmisttk. Burada bu bolime dergimizde
daha once yaysmlanan makalelere yapilacak eklemelerin, bu yazlarla ilgili elestiri,
tartigma ya da yorumlari iceren yazilarin da gonderilebilece§ini duyurmak isteriz.
Boylece yazarlar ve okuyucular arasinda bilgi aligverigi ve haberlesme saZlamay
amaghyoruz. '
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Bu cahgmada sigli dokuma makinalarinda gis tahrik
mekanizmalart ele alinnig kinematik bilyiklikleri
anglitik olarak incelenmigtir.

UBER DIE KINAMATIK DES ANTRIEBSGE-
TRIEBES VON GREIFER BEI WEBSTUHLEN

Mit diesem Aufsatz wird die greifer Getriebe des
Webstuhl behandelt. Die kinematische Grifien 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. GIRIS

Mekikli ve mekikcikli dokuma makinalarinda
mekik ve mekikcik firlatildiktan sonra bunlarin
firlahc1 mekanizma ile mecburi hareketliligi orta-
dan kalkmaktadir. Dokuma tezgahlarinda atki
tagiyici ile buna bagh mekanizma arasinda mecburi
hareketlilifin saflanmasi konstriiksiyon ytniinden
gegitliligi artirmaktadir. Dokuma makinalarinda
mecburi hareketli mekanizmalarla atk:1 atma isle-
minin gerceklestirilmesi, mecburi hareketli meka-
nizmalarda mekanizma uzuvlarina ait her noktanin
yoriingesi tahrik tarzina bagh olmaksizin belirli
oldugundan, kinematik biiyiikliiklerin bulunabilmesi
olanagim vermektedir. Bu diigiinceden hareket edile-
rek giliniimiizde gisli (kancal1) dokuma makinalarinin
imalath mekikli ve mekikcikli dokuma makina-
larma kiyasla tercih sebebi olmaktadir. Bu arada,
atki atma lhizim daha da arttirmak amaciyla, su ve
hava jetli dokuma makinalarinin imalatinin
gergeklegtirildigini sdylemek gerekir, ancak mecburi
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hareketlilik yoniinden bu makinalar sorun gikar-
maktadir. Bu nedenledir ki baz1 deneyimli dokuma
makinasi yapan firmalar heniiz deneme periyodunun
digina ¢tkamamuglardir.

Dokuma makinalarinda temel problemlerin bagin-
da atk: atma iglemin nasil ve ne tarzda gergeklegti-
rilmesi gerektigi gelmektedir. Makinalarda mecburi
hareketlilik kavramindan bakildiginda sigli doku-
ma makinalarinin imalatindan bagka ¢dziim olma-
digindan, bu makinalarda atki atma iglemini ger-
geklestiren, diger kelimelerle kanca tagiyic1 uzvu
tahrik eden mekanizmalan g6zden gecirmek kons-
triiksiyonculara, tekstil miihendis ve teknisyenlerine
¢ok yararhi olacaktir. Bu mekanizmalann temeli,
tahrik milindeki ddnme hareketini kanca tagiyici
uzvunda gidip gelme (6teleme) hareketine doniis-
tiirmekten ibarettir. Asafida kanca tagiyicinin, mec-
buri hareketlili§i bozmadan tahrik eden ve uygula-
mada karsilagilan ii¢ ayn mekanizma ele ahnm3 ve
bunlarin kinematik 6zellikleri {izerinde durulmustur.

2. KANCA TASIYICISININ TEK TARAFTAN
TAHRIK MEKANIZMASI

Genelde sigli dokuma. makinalarinda atki kanca
tarafindan yakalanarak, kanca tagtyic uzuv (sis)

- yardimuyla ¢bzgii diizleminde bir taraftan diger ta-

rafa kadar taginir. Kanca tagiyic1 uzuv sert veya es-
nek malzemeden tahrik mekanizmasmin dzelligine
uygun olarak gekillendirilir. Amag mekanizmalar
ve kinematigi oldugundan gig ve tahrik mekanizma-
larinin konstriiksiyonu iizerinde durulmayacaktir.
Dokuma makinalarinda ana tahrik mili ¢bzgii
diizlemine paralel veya buna dik konumlu olabilir.
Atk ipligi ¢6zgii diizleminde bir taraftan diger bir
tarafa tagindigindan bu islem tek sisle gercek-
legtirilmektedir (Sekil 1).

Sekil 1. a) Sema, b) Kinematik Zincir, 2 tahrik uzvu, 6 kanca
tasiyraist (gig), 7 kanca, 8 atla ipligi



W
M

Mekanizma diizlemsel olup 6 uzuviudur ve mecburi
hareketlidir (uzuv sayis1 n=6, mafsal serbestlik de-
recesi 1 olan mafsal says1 g=1, F=15-14, F=1) Meka-
nizma, 2 uzvundan tahrik edilmektedir. Simdi 6 uz-
vunun (gisin} konum, hiz ve ivme bagmhlan bu-
|| lahm. Her uzvun konumu sabit uzuvla yaptig: actyla
|| - belirlensin (Sekil 2),1ApAl =ry | AB| =r,, |BDI| =1,

: IDH_I =ry ve AgH=r; CoC=r5 1ApCol =1, ile
] gostenlsm Ag HDC Co Ap kapali gokgeninden
(Sekil 2-a).

T +Tg4n 4T -1 =0 40
vektorel egitligi yazilip buradan da

||| 1,Cos¢ 7 +15 Cos g + 14 Cosy + 15 Cosés; -

1 COS#]] =0. . sesssssssntvrnen o — (2)
I ryslmn+r55m¢n+nsm¢u+r58m¢51-
YL L P ——— (3

:: | bagintilan yaleabilir. $y= 3%_ve ¢ s1=0ve én
|| agis1 da sabit oldugundan, 2

M=t/ T, h; =15 /11, ha=Ts/ 11 An=17/1y
kisaltmalanyla

Ay =C08 ¢ 1= Agp €08 ¢ gV Ag”-(p +5ing -

| Aa Sin ¢ 41 )2 ............................................. srsensanerns (4)
|| konum bagintisi elde edilmis olur. Hiz ve ivme
L baﬁmtllamu bulmak icin t zamamna gbre tiirev
|| abmr. Hiz

| ea - . (rpsSingy - hgg Sind 7). by Oos g
| Vag1= = Py
R 4,1 7 ‘hm?-("nfﬁ*u-"uﬁnm}"

ve ivine,

k=l.71+Sin¢ H-A.‘]Sint 41 {6)

olmak iizere

(Sing 4, ) Bin by, -4y, 105, 243 3, 12 Con gy @
. (1512;2)3/"5 l"‘-.u ng?

|| olarak bulunur. Sayisal dmek olarak ¢ ;=% /3

- --8ve7vn-1 A 41 =5 alinarak ™ 'in baz1 degerleri
(| icin Ag1, Ve ve ag hesaplamrsa, Tablo 1'deki deger-
il ler elde edilir.

‘| Boyle bir mekanizmada kancay tagiyan uzuv hiz
{| ve ivime bagintilanindan goriilecegi gibi darbeli ve
|| gliriiltidlid cahigir. Bunun sonucu olarak da atki

| ogrfomeg

74

Tablo 1: Omek Kanca Tagiyrast Tahrik Mekanizmasinda Ko-
num, Hiz ve lvme Degigimi.

41 261 Vel ag1

[ 2.7459667 1.290500 0311488
& 51531871 3.568991 0890338
12° | 10153137 5.001263 076123

18° | 12746067 -1.29090 £01224

2400 | 7391778 -7.565139 3038174
200° | 2.891778 -1.095116 0519580
3600 | 27450661 2.290900 156744

diizensiz atalet kuvvetlerinin etkisinde kalr.
Atlanin kopmamas igin segilen atk: ipliklerinin bu
diizensiz kuvvetlere karg1 dayamkh olmas: gerekir.
Kanca ve kancay tagiyan gigin kiitleleri toplam: m
ile gdsterilirse atk ipligine sisin hareketinden kay-
naklanarak iletilen kinetik enerji

Ex = _...:.l.'_ m vg 2

2 .

olmaktadir. Dogrusal harekete katilan atki ipli-
ginin kiitlesini mj ile gosterelim. Atk ipligine hare-
ket dogrultusu ybniinde uygulanan F kuvveti ise, e-
2,7182818 p iplikler arasindaki siirtiinme kuvvetini
ve ¢ sanlma acisim gostermek iizere

Fi (e ua-l) S 8 ] cencccrnsancenss diesuaunenesnnnnn (9)

bagintist ile hesaplanabilir.
Vektdrel egitlik Ao HD B A Ao kapal ¢okgeni
icin yazilirsa (Sekil 2-b)

Sekil 2. sigin tahrik mekanizmasinda vektérel sema.
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17Cos71 + T Cosp 61 + 1*y COSP 41 + 13 Cosé (03, -1 - )-

T2 CO’S¢21 L | N srearsaneeenses {(10)
17 5ing 71 + 1 Sindg; + 1*45in 047 + 13 Sing (6g;-% )-
Iy Sin g1 = 0...... tensnsaessitibanantindnnuirae st U AaS e ns R (11)

(10) ve (11) bagintilan yardmyla, A 5=13 /1,
Agr=rafr; A*y =r*/r; olmak iizere

(A g1+ A% Cosdyr- A2:C08p 212+ (-A 71+ A* 43 Singy; -
Aoy Sm¢21 2 A g2 =0.iiiiiiiiieiiiennnnnninenena. (12)

elde edilir. (4) bagintis1 (12) de yerine yazilirsa

F (921, 41, a1, Ra1 o+ 10 A* 41, A 51, A1) = Oeornrnnn (13)

seklindeki matematiksel baginti bulunur. Bu denk-
lemden 231,..e00eene A71 parametre alinarak ¢4, acisi ¢,y

agisinin fonksiyonu olarak hesaplanir ve tekrar (4),
(5) ve (7) denklemlerine gidilerek A4 konumu, v 4
hiz1 ve ag; ivmesi bulunmus olur.

3. CIFT TARAFTAN KANCA TASIYICILARI
TAHRIK MEKANIZMASI

Kanca tagtyicismin (gigin) tek taraftan tahri-
kinde gig bir dogrultuda atk ile giderken déniiste
atkisizdir. Sigin geriye atk ipliksiz dontligiinde faz-
la zaman kaybedildiginden dokuma hiz1 azalmusg ol-
maktadir. Ayrica dokuma genigliginin fazla olmasi
sisin rijit olarak konstriiksiyonunu gerektirir. Bunun
sonucunda ise dokuma makinasinin atki dogrultusun-
daki boyutu en azindan §igin uzunlugu kadar artar.
Sisin hareketi esnasinda boyunun fazla olugu, her ne
kadar gisin rijid oldugu diigiiniilse bile, 5nceden hesa-
ba katilamayan dinamik ve konstriiktif sebeplerle
titregimlerin ortaya qtkmasina kaynak tegkil eder.
Dokuma hizinin arhrilmas:, dokuma esnasinda di-
namik etkilerin azaltilmas: ve dokuma makinasinm
toplam boyutlarinin kiigtiltiilmesi amac1yla tek ta-
raftan tek gig tahrik mekanizmas: yerine uzunluk-
lan yaklaguk dokuma genigliinin yaris1 olacak
tarzda iki gig ve bdylece birbirinin simetrigi iki sig
tahrik mekanizmasi ortaya gikmaktadir. Bu durum-
da sig rijid veya esnek malzemeden olabilir. Eger sis
rijid diigiindiliirse, tek gigin kullaruldi dokuma
kinalarmma kiyasla dokuma makinasinin enin e bo-

gerekse dinamik yénden daha uygun bir mekaniz- .

maya kavugmug olunur. Cift ve birbirinin simetrii
olan boyle bir mekanizmada bir taraftaki kanca ve
kanca tagiyscisi atk ile birlikte ¢bzgii (agizlik)
icinde dokuma eni dogrultusunda dokuma eninin
yaris1 kadar strokta ortaya ilerlerken diger taraf-
taki kanca ve tagtyicis1 bog olarak ortaya gelir. Or=
taya yakin bir yerde atki kanca tahrik me-
kanizmasi yardimiyla dolu olandan bog olan kan-
caya aktarnilir. Boylece dolu olan gig bog, bos olan gis
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Sekil 4. Elastik gigin tahrik mekanizmasmn kinematik
gemasi. 2 Krank, 3 biyel, 4 kramayer, 56 disli @tklar, 7 tambur, 8
elastik kanca tapiyicis1 (5ig), 9 kanca.

te dolu olarak ilk konumlarina ddnerler. Ve bu esna-
da da atki bir taraftan diger tarafa iletilmig olur.
Sekil 3' de bdyle bir mekanizma gematik olarak
gosterilmigtir.

Simdi bdyle bir -mekanizmanin simetrik ol-
masindan dolay: bir tarafi ele alinsin. Sig elastik
malzemeden yapilmugtir ve bir tambura sarilabilir
dzellige sahiptir (Sekil 4). Prensip semasinda 4 uz-
vun 5 diglisi ile eg calisacak tarzda krameyer olacak
sekilde konstriiksiyon degisikligi yapilmigtr. Tah-
rik 2 uzvundan olup 8 giginin hareketi 7 tamburuna
bagh 6 diglisi ile gergeklegtirilmektedir.

4 numarah kramayerin konumu, burada e stroku

M= 841 Ag= I‘ah’g- ve A e ==eh‘2 yi gdsbem'lek iizere,
= .
A, =Cos ¢ ,tVA * - (Sind, A )2

olarak bulunur. Buradan da t ye gire tiirev alina-
rak hiz igin k Sm¢ Wt A k:sa]tmamyla

. k Cos¢
va= [-Sin®y | @a1........15)

A 2k2
31




ivme igin
= +
’41 |-qu21

bagintilan elde edilir.
Kanca tagiyicr gigin hizs ise Ayg = Rg/Ry kisalt-

gk, POy, & Sing, 1k 2Coy

2lp 2
ook o2 ....16)

masiyla

Vgy T A ggV 41 crececcimmecsceniniiiinncnienae, (17)
~ ivmesi :

agy = Agg . ag e — ....(18)

olacakbr. Mgy =vy /0y ve A"y =ag / tp? , ha=4 ve ke =
0,2 ahinarak ¢ ;; konum agisinin baz1 degerleri Tablo
2 de gosterilmisgtir. '

Tablo 2. Cift Taraftan Kanca Tagiyicilari Tahrik Mekaniz-
masinda Konum, lvime ve Hiz Deggigimi

o A4 Ay A%y
* 4904097 -0.050062 -1.25009406
& 43553827 -1.0042782 -0.33034
120° | 33553327 072777 0.66965
180° | 29949969 0050062 0.74905
24 | 34441615 0.7815967 05810479
300° | 44441615 096045 041895

| asr | 4984085 -0.050062 -1.2509406

Dokuma makinasinin sig nedeniyle boyutundaki
artg goz Oniine abnmadigs zaman, bu gogu kere
miimkiin olmaktadir, elastik §ig yerine rijid sig 6ngo-
riiliir. Boylece elastik sigin elastiklifinden kaynak-
lanan belirsizlikler ortadan kaldirilmis olmakta-
dir. igin rijid olarak ongoriildigii tahrik mekaniz-
masinin simetrikiik nedeniyle sadece bir tarafinn
kinematik semasi sekil 5" de goriilmektedir. 6 siginin
konstriiksiyonu 5 digli carki ile es cahsacak tarz-
dadur. Tahrik 2 kolundan 3 uzvu aracihg ile 4 uzvu-
na iletilmektedir. 4 uzvu 3 uzvuna B noktasinda do-
ner mafsalli olup diger taraftan 5 digli carki ile eg
galigsacak gekilde bu uzuvla yiiksek eleman cifti
olugturmaktadir.

‘ ' AJA) =T, | ABl =1, IB;Bl=r*, ve konum agilar ¢,,
63, ve ¢4 olmak iizere B,A ABB, kapal ¢okgeninde
vektbrel esitlik yazihir ve ¢, = 0 oldugu gbz éniinde
bulundurulursa

(-ry +r, Costy; -1 Coso 41)* +Hr,Sing 5, -1, Sing ) -15=0

ifadesi elde edilmektedir, A ,=r,/r,ve Agz=71,/r,
ve i, =r, /r, kisaltmalaryla bu ifade

Sekil 5. a) Rijid Mekanizmanin Kinematik Semas
b) Kinematik Zincir
(A Costy; -4 4 Cosyy -1)% + (A 5 Singy, - 4 Singy )= 2a?=0

. 1)
seklinde yazilabilir. Bu ifadeden
*a = i Y el S (21)
1 A Sl 4 Sty

bagintis1 elde edilir. A/A'B B, kol-sarkag kol meka-
nizmasinin her ¢,, aq degeri igin ¢,, konumu buradan
da VB =V - VBA hiz bagintis1 yardimiyla B nok-
tasinin hizi ve ag = ap - apa vektorel egitligi
yardimiyla da ivmesi bulunur, wy, agisal hizi ise =
VB / r, esitliginden hesaplanur. 6 siginin hiz1 ise

Ver=

bagintisindan bulunacaktr. Burada A= r*/r, olarak
tamambhidar.

Sayisal 6rnek olarak r; =8 birim

A9=025, 1,;=0875, 2 ,=075ve A =15alnarak

9 =30 konumda A A konumun diizgiin déndiigii ve
agisal zinin da 1 rad/s oldugu varsayilarak Vi,

hizinin degeri grafik yolla bulunmugtur (Sekil 6).
Burada Vp : Vi, = 4/3 olmaktadir.

4. SONUC -

Atk atma igleminin mecburi hareketli mekaniz-
malarla gergeklegtirilmesi dokuma makinalarinin
imalatinda makina miihendislerine konstriiksiyon
yoniinde serbestlik getirdigi gibi, kinematik
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Ay &

Sekil 6. Sig mziun bulunugu

biiyiikliiklerin hesaplanmasinda da kolaylik sagla-

maktadir. Kanca tasiyici uzvun (gigin) hareketinin
tamamen bilinmesi makina veya mekanizmadan
kaynaklanan dokuma hatalarinin giderilmesini ko-
laylagtirmig olacaktir. Sigin elastik veya rijid
diigiiniilmesi kinematik biiyiikliiklerin hesaplan-
masinda giigliik gtkarmamaktadir. Ancak elastik sig
Ongoriilmesi gegitli igletme faktdrleri ve konstriiktif
hatalarimin etkisiyle siste meydana gelecek defor-
masyonlarin bilinmesini giiglegtirebilir. Bu nedenle
dokuma makinalarinda atki igleminin
gerceklegtirilmesinde rijid sigin ongoriilmesi tavsiye
edilebilir. Ashinda uzuvlarn rijid olmasimin meka-
nizmanin dinamik analizini de kolaylagtiracagi
konstriiksiyoncular tarafindan bilinmektedir.
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