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OZET

Bu arastirmada bir nozul (meme) sistemi yardimiyla
kumaslarin dokunmasiz olarak kaldirilmasi incelenmistir.
Kumaglarin kaldirilmasi, belirli bir basinca ve debiye
sship hava tarafindan saglanmistir. Bu havanin
kaldinlacak kumas yiizeyine hizla ¢arpmasi sonucu,
nozil ile kaldirilacak kumas yiizeyi arasinda bir vakum
olusmakta ~ve  kumaslar  dokunmasiz olarak
kaldinlmaktadir. Bu arastirmada hava basincina bagh
olarak nozul-kumas araliginin degisimi incelenmis ve
sonuglar degerlendiriimistir.

Anahtar Kehmeler: Nozul (meme), Dokunmasiz
Kaldirma, Kumaslarin Kaldirilmasa.

ABSTRACT

In this study, non-contact handling of fabrics by means of

a8 nozzle system is examined. Handling of fabrics is
realized by air Which has specific pressure and flow. As
a result of air striking on the surface of the fabrics, a
vacuum forms between the nozzle and the surface of the
fabric, and this way the fabrics can be handled without
any contact. In this research, the change in the distance
between nozzle and the fabric depending on the air
pressure is investigated, and results are evaluated.

Keywords : Nozzle, Non-contact handling, Handling of

fabrics.
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adlandirilmaktadir. Gerek rijit, gerekse riyjit olmayan
malzemelerin robot eli yardimiyla kaldirilmasi iizerine
bircok ¢alisma yapilmis; degisik sistem ve yOntemler
gelistirilmistir. Bu sistem ve ydntemler: igneli [1,2,3],
vakumlu [4], kiskach robot eller1 [1,2,5,6], sikistirma
[6,7,8], elektrostatik tutina [9,10], yapiskan bant [2,6,7],
kimyasal yapisma [11,12] ve dondurma [7,8] (yiizeye su
emdirip dondurma), yontemleridir. Bu yOntemlerin;
birden fazla kumas kaldirma [13,14], vakum deliklerinin
kumas kirintilanyla tikanmasi [15], yliksek maliyet [16],
kumas dokusunda bozulma [1,4,6,7,11,14], robot elinden
kumasin ayrilmasi igin ilave ekipman ihtiyac [1,8,13],
birden fazla yiizeyin tutulmasi [4,8,12] gibi sakincalan
bulunmaktadir. Bu sistem ve yontemlerden baska, rijit

demir malzemeler igin miknatish robot ellen1 [2,13,17];
pili¢c, elma, cam bardaklar gibi hassas dokuya sahip veya
kirilgan malzemeler i¢in de hijyen kosullarina uygun ve

lirtine zarar vermeyen kiskach eller gelistirilmigtir [1].

Rijit olmayan malzemeler icin gelistirilen ySntemlerden
birisi de dokunmasiz tutma yO&ntemidir [18]. Bu
yontemde nozul (meme)’u olusturan iki paralel disk

arasindan radyal olarak akitilan hava yardimyla,
tutulacak malzeme ile nozul arasinda vakum
olusturularak tutma islemi gerceklestirilmektedir.

Nozuldan goénderilen hava hizhh bir sekilde kaldirilacak
malzemeye ¢arptiktan sonra malzeme yiizeyini yalayarak
radyal yonde dagimakta ve bu sirada nozul ile

kaldinlacak malzeme arasmda vakum olusmaktadir [19].

Bir kaynaktan goénderilen basingh hava (Sekil 1) (st

diskin merkezinden girer ve alt diske g¢arptiktan sonra
radyal olarak digariya akar. Havanin radyal olarak

Kumaslar moment uygulandiginda sekil degistirmeleri
Nedeniyle rijit olmayan malzeler olarak
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yonlendiriimesi, silindirik milin egik yiizeyi ile saglanir,
Paralel diskler arasindaki havanin radyal akisi, diskler
arasinda bir c¢cekme veva itmeye yolacar. Cekimin
olusmasi, nozul 1ile kaldinlan malzeme arasindaki

araligin, nozuldaki radyal akis araligi ve merkezi ke
¢apina gore cok kiigiik olmasina baghdir [18,20,21].
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Sekil 1. Nozulda Radyal Akis Olusumu

Diskler arasindaki akis, diskler arasi araliga ve akiskan
debisine bagl olarak laminer veya tiirbiilansh olabilir
[22]. Olduke¢a kiiciik disk araliginda ve diisitk Reynold
sayisi durumunda radyal kanaldaki akis, laminerdir [23].
Tiirbiilanshi akistan laminer akisa ters gecis, yarigaptaki
artisin yolactifn hiz azalmasi nedeniyle olabilir. Akis,
nozul agzi kenarinda cidardan ayrilir ve bu bdlgede
cember seklinde bir ayrnlma kabarcigi olusmasina yol
acar. Kabarcig1 asan akis tekrar yukar1 yonelerek iist
diske yapisir. Boylece alt diskte rahatsiz edilmemis bir
sinir tabakasi olusurken, iist diskte de yapismadan sonra
bir simir tabaka olusmaya baslar. Toplam akisin
artmasiyla, bogazdaki Reynolds sayis1 kritik bir degere
ulasabilir ve akis bogazdan belirli bir uzakhiga kadar
tiirbiilanshh olarak devam edebilir. Boylece tiirbiilansh
akis agiz ucunda yer yer alt akis icin var olacaktir.
Yaricapin artmasiyla hizin ve dolayisiyla Reynolds
sayisinin diismesi, tiirbiilansh akistan laminer akisa ters
gecis miimkiin olur. Eger akis daha da artarsa akis
tamamen tiirbiilanshh olur ve sonugta atalet sartlan
basincin dagitilmasini  belirlemede vizkoz kuvvetlere
istiin gelir. Basing, yaricap artisiyla radyal yonde
yiikselir [23,24].

Diger taraftan kaldirilan malzeme ve nozul yiizey
arasindaki kanal genisligi artarsa akis, agiz kdsesinden
ayrilir ve bir kabarcik halkasi olusturularak yeniden iist
diske yapisir. Kuskusuz bu kabarcik halkasi, yapisma
islemi gerceklesene kadar biiyiiyecektir. Bu nedenle,
kanal genisiligi artirilirsa, bu akis iist diskte bir radyal

akis jeti olarak sekillenir {23]. Bu durumda iki disk
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arastnda itme kuvvetler1 olusmaya baslar ve ait ¢
uzaga itilir. Diger bir anlatimla, radyal akis nozule
hava nozulu olarak ¢alisir.

Bir giysi bir¢ok kumas par¢asinin birlestirilmesy
olusur. Bu kumas pargalar ise, iist iiste koni:
kumaglarin belirli kaliplara gére kesiimesiyle elde ec:
Kesilen bu parcalarin  konfeksiyon  imalats
birlestirilmesi icin Oncelikle tek tek kumas istifinc
kaldinlmasi gerekir.

Bu arastirmada gelistirilen bir dokunmasiz kaldin
sisteminde, degisik Olglilerde ve sayillarda tasarlanr
nozullar  kullamlmistir. Bu nozulardan kuz
malzemenin  lizerine degisik basinglarda &z
gonderilmis; kumas yiizey ile nozul arasinda olusturu.
vakum yardimiyla kumaslar dokunmasiz olarak tek
kaldirilmistir. Bu makalede, sistemde kulanilan
basinci ile nozul-kumas araligi degisimi arasindaks
incelenmis ve sonuglari degerlendirilmistir.

II. MATERYAL VE YONTEM

Arastirmada iki degisik nozul kullanilmistir: Ki:
nozul ve biiyiik nozul. Nozullar nozul tutucuya dér-
olarak yerlestirilmis ve 90 x 90 mm? 6lciilerindeki kur
Orneklerini tiim yiizeyde tutacak sekilde merkezlenmss:
Nozul dl¢iileri ve yerlesimi Sekil 2.’de vertimistir.
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Sekil 2. Nozul Olgileri ve Nozullarin Yerlestirilmesi
Dokunmasiz nozul sistemiyle degisik fiziksel Gzelliklere birden fazla kumas iist iiste konulmustur. Kumas
sahip bes dokuma kumas malzeme kaldirilmistir. Kumas Ozellikler:i Tablo.1’de verilmistir.
malzemeler 90 x 90 mm~ &lciilerinde hazrlanmis ve
Tablo 1. Calismada kullanilan bes kumas ile 1lgili test sonuglari
| Teksti Cozgii Hava
Kumas | Atki sayisi - Agirhk o _
yiizeyinin y say1si Kalinhk (mm) | gecirgenligi | Malzemes:
no | (ad/ cm?) . (gr) ;
yap1 ¢esidi (ad / cm”) Ml /(cm®s)
| no’lu 0.85 (20 % 100
Dokuma 17 32 " 298 18
kumas g/cm“bas.) Pamuk
" 2no’lu [ 0.70 (15 " % 100
| Dokuma 19 44 . 2.62 6.25
kumas g/cm®bas.) Pamuk
3 no’lu 0.45 (10 % 100
Dokuma 25 42 ; 1.08 11
| kumas g/cm“bas.) Pamuk
!
4 no’lu 0.6 (10 % 100
Dokuma | 24 42 2.19 79
kumasg g/cm’bas.) Pamuk
5n0’lu | 0.4 (10 % 100
Dokuma 29 55 1.09 11.75
kumas g/cm’bas.) Pamuk
Jeneylerde nozullar sabit tutulmus, kriko {iizerine bu calisma i¢in gelistirilen bilgisayar destekli kamera
onulan kumas istifi nozullara degmeyecek sekilde sistemiyle belirlenmistir. Herbir deney i¢in araligin
yaklastk 1 mm) yaklastinlmistir. Daha sonra basingli fotografi ¢ekilmis ve piksel sayilan yardimiyla nozul-
ava kumaslar lizerine gonderilmistir. Herbir kumas igin kumas aralig) Slciilmiistiir [25].

k kaldirma basinglari manometreden aralik degerleri ise
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Deneyler sirasinda fazla basing kumaslarin nozullarin
altindan kaymasina yolagmistir. Bu nedenle basing
degeri, ilk kaldirma islemi degerinin iistiinde, fakat

kumasin kaymasina neden olan basing degerlerinin
altinda uyguianmstir.

III. ARASTIRMA SONUCLARI Dokunmasiz nozul sistemiyle kumaslanin kaldirilmasinda
hava basinci ile nozul-kumas araligi degisimi belirlenmis

ve sonuglar Sekil 3. ve Sekil 4.’de verilmistir.
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Sekil 3. Dortla Kugik Nozul ile Aralik-Basing grafigh.
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Sekil 4. Dortla Bayuk Nozul ile Aralik-Basing grafign.
Anilan sekillerin incelenmesiyle ulasilan sonuglar ile 1. Yigmn halinde iist iiste konmus kumas
deneyler sirasinda belirlenen kimi gézlemler su sekilde malzemeler basariyia dokummnasiz olarak
belirtilebilir: kaldirilmistir.

118



B.0zcelik, F.Erzincanli, F.Findik, l.Ozsert

2. Basing-aralik grafiklerinden de gdriilecegi gibi
basincin artirilmasiyla araligin dnce azaldigy, bir
noktadan sonra sabit kaldig! gériilmiistiir.

3. Kaldirma islemi esnasinda kumaslarin yatay
yonde kaydig1 goriilmiis, bu nedenle kayma
dnleyici 1gneler kullanilmistir. Bu igneler
dokunmasiz kaldirma prensibini etkilememistir.

4. Kumas esnekliklerinin artmasi elastikiyet
katsayisini artirdigindan, kumas yiizeyine hava
gonderildiginde yiizeyde dalgalanma meydana
gelmistirr. Bu da  kaldirma  sartlarmi
zorlastirmistir.

5. Kumas kalinhgi ve agirhiginin artmasi, kaldirma
sartlarimm  kumas  yilzeyinde dalgalanmay
azalttig1 i¢in, olumiu ydnde etkilemistir.

IV.SONUC

Ust iiste konulmus kumaslann kaldirilmas: iizerine
Avrupa ve Uzakdogu’da c¢esithh c¢alismalar yapilmistir.
Daha ¢Once wuygulanan sistemlerle, bu ¢alismadaki
sistemler  karslastirildiginda kumas yilizeyinin zarar
gormemesi, diisiik maliyet gibi daha olumlu sonuglar
atindi1$1 goriilmiistur.

Calismada, list {iste konulmus kumaslar tek tek
dokunmasiz olarak kaldirilmistir. Kumaslarin
kaldiriimasi i1sleminde kumas ve nozul yilizeyi arasmdaki
araigin basincin  artiritlmasi durumunda azaldigi, bir
noktadan sonra ise sabit kaldig: goriilmiistiir.

Dokunmasiz  nozul sisteminin  tekstil  sektdriiniin
otomasyonuna adapte edilmesi durumunda maliyetlerin
azalmasi ve birim zamanda iiretilen parga sayisinin
artinnlmasi  gibi olumlu  sonuglar elde edilecegi
diistini Imiigtiir.
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