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Bu gallgmada, dokuma makinalarmda gergeve ha- 
reket mekanizmasl bir kiitle - yay sistemine in- 
dirgenmij biyel ve gergevenin elastik oldugu var- 
saydarak hareketin diferansiyel denklemi yazdmq ve 
gene1 goziim elde edilmigtir. Uygulanan dinamik ana- 
liz sonunda gozgii ipligine ekseni dogrultusunda etki 
eden kuvvet igin bir oneri getirilm4tir. Elde edilen te- 
orik sonu$ gozgii ipliginin daha gok gergeve ha- 
reketinden koptug'u diiguncelerini dogrulamaktadw. 
ZUSAMMENFASSUNG 
In diesem Aufsatz wird kraftschliissige Schaftgetriebe 
beim Weben als ein Masse-Federsystem betrachtet. Es 
wird auch vorausgesetz, dass der Schaft elastich sei. 
Duch die losung der differentisal gleichung von Be- 
wegung des Schafes wird die Feststellung der In- 
ertialkrafd ermoglicht, die auf Ketfad.cn auswirkt. Die 
Folgerung beweist, dass der Ketfadenbruch vor- 
wiegend zur Folge der Schaftbewegung sein konnte. 
DYNAMCAL ANALYSIS OF T H E  SHEDDING 
MOTION IN NEGATIVE SffEDDING 
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 yam breaks more due to the shedding 
motion. 
I. G m s  
Dokumada atkt ipliginin dokumaya kat~lmasmdan 
once, jakarlt ag~zltk a p a  mekanizmast bir yana 
b~rak~l~rsa ,  qer~evelerin hareketi ile agtzl~k aqma 
gerqeklegtirilir. Cer~eveler kalktg, ust konumda bek- 
leme, inig ve alt konumda bekleme olmak iizere 
dogrusal hareket yapar. Bu hareket esnastnda gucu tel- 
lerinden geqirilen ~ o z g u  iplikleri yukan veya agagt 
konuma getirilirler. Cerqevelerin alt ve ust konumda 
beklemeleri ise genelde yurek mekanizmalar~ ile 
saglanir. Yurekler ise daha onceden konstruksi- 
yoncular taraftndan sqilmesi miimkiin olan uygun ha- 
reket kanunlanna gore bilgisayar kontrollu tez- 
gahlarda imal edilir. Hareket kanunlar~ darbe ve w- 
Nntu ozelliksiz olmal~dtr (4). Yiirek milinden altnan 
hareket kollar arac~hgtyla biyel uzvuna mafsalh sar- 
kaqkola ve buradan da biyel vasttasl ile geqeveye ile- 

tilir. Cerqevelerin hareketi krank-biyel mekanizmas~ 
ile de ger$eklegtirilebilir fakat maliyet azltg~ halum 
kolayhg~ gibi nedenlerden yurek mekanizmalan tercih 
edilir. 
Cerqeveter alttan biyellere ustten ise sabit makaralar 
aractl& ile yaylara mafsalltdtr. Boyle konstruk- 
siiyonlara negatif agtzltk a$ma mekanizmas~ de- 
nilmektedir (1). Mekanizmanm mecburi hareketliligi 
burada oldugu gibi yayla saglanabilecegi gibi ag~rlik, 
bidrolik veya pnomatik kuvvetlerle de saglanabilir. 
Cozgu ipliklerinin kopuglanna sebep olan periyodik 
kuvvetler, diger bir ifadeyle qozgu ipligini geren kuv- 
vetler, buyuk oranda gerqevelerin hareketinden kay- 
naklanmaktadtr. Negatif veya bagka tipteki a g ~ z l ~ k  
aqma mekanizmalarma ait temel bilgiler klasik do- 
kuma makinasi ve teknolojisini ele alan kitaplarda 
mevcuttur (2), (3). Agtzl~k aqmada qerqeve hareket 
mekanizmalartnm ayrr ayrt mekanizma teknigi 
aqislndan ele almmas~ bu qaltgmada bedeflen- 
memigtir. Ayrtca gekil kapal~ ag~zltk aqma me- 
kanizmas~ da ~altgmantn d~gmda tutulmugtur. 
Dokuma makinalarmda qozgii iplikleri ve bunlarda or- 
taya qtkabilecek kopmalar makinantn verimlerine ve 
dokumanm kalitesine etki eden en onemli faktordur. 
Cozgu ipliklerinin kopmalanna sebeb olan knv- 
vetlerin kaynag~ ise qerqeve hareketi oldugnna gore bu 
hareketin dinamik analizinin yaptlmast ve 
sonu~lanntn tarttqtlmasmda yarar goriilmuqtur. 

Negatif ag~zltk aqmada mecburi hareketliligin yay 
kuvveti ile saglanmas~, yaya verilecek olan bir on ge- 
rilme kuvveti nedeniyle qerqevenin hareketine negatif 
etki yaparsa da, konstruksiyon basitligi ve ayar ve 
baktm kolayl~gi saglar. Cerqeve hareketinin dinamik 
analizine esas tegkil eden mekanizmanm kinamatik 
gemaw 8ekil 1 de goriilmektedir. Cerqeve, yiirege 
bag11 ana tahrik milinden hareket alarak ara kollar 
arac~llgtyla salintm hareketi yapan sarkaq kollara 
mafsallanm~g biyellere alttan mafsallid~r. Sarkaq kol- 
daki donme hareketi ~erqevede oteleme hareketine 
donii~turiilmektedir. Cerqeveye iletilen bu hareket, 
sarkaq kolun a p a l  h m  w (rad.1~) olmak uzere, ge- 
nelde harmonik bir harekettir. Dinarnik analizi ba- 
sitlegtirmek maksad~yla qerqevenin hareketi 

TEKSTILVE MoHENDlS YIL: 8 AY: MART-HAZIRAN SAYI: 43-44 



ile ifade edilsin. Burada H gergevenin dokuma es- X, = Acos on (6) 
nas~nda kalkma ve inme mesafesidir. Bunu hareketin 
genligi olarak ifade edelim. Biyel uzuvlarlntn olarak onerilirse, buradaki A genligi ic;in 
kiitlelerini ihmal ederek ger~evenin kiitlesini m, he- 
lisel yaylarm egdeger yay katsaylsml kl, gerc;eve ve 
biyelinkini ise kz ile gostermig olahm. A = k2H 

(kl +k2$ - v2) (7) 

olur. Burada 

frekans olarak tantrnlanm~glr. Denklemin homojen 
gozumu ise CI ve Cz baglanglc; gartlarmdan bu- 
lunacak sabitler olmak iizere. 

Sekil I .  Negatifagrzbk arma mekanizmasrntn kinamarik jemasr 
olacaktu. Boylece gene1 goziim; 

~ = ~ ~ c o s w , ,  +Czsinw,t+ k2H c o s ~ t  (10) 

CERCEVE 
bulunur. 

t = O  i ~ i n  X=Xo ve dx -=vo 
dt 

Jeki12. Matemarik Model baglangy $art1 gozonune almlrsa 

k2H 
sekil l'deki mekanizmanin matematik modeli sekil X =  

2'de gosterilmi&. Matematik modelde soniim ihmal (k, + k,)(l- q2)  
'OSa  

edilmi$tir. m kutleli $erc;eve x kadar yer degigtirsin? t baglntlsl elde edilmig olur. BU ifadenin zamana gore 
zamaninin fonksiyonu olarak X=X(t) yer degigtlr- 2, tiirevi allnark 
mesinin diferansivel denklemi. 

d2x I 
kin I &Z - 0.2 xo - cosm,t-V,m,slnm.t- I (k, +k2)(1- 7') 

ivme (12) bulunmug olur. 

olur. Burada U=Hcoswt ifadesi yerine yazllma Sayisal omek igin 

d2x t = O,Xo=O, Vo=O 
m-+klx+k2(x-U)=0 1 

dt2 (3) kl=k2=5.106 N/m; m=8 kg, w = -a, 5 
elde edilir. Sistemin Tabii frekansl; wn=1118.034, w= 223.6068 radyan s-1 bulunup 

H =0.05 mm almdl&nda 

wn = (4) X=0.026 [- cos (1118.034) + cos (223.6068)l (13) 

dx 
ve periyod - = 29.147sin(l118.034) -5.8223sin(223.6068) 

dt (14) 

-- d2x 32551.25cos(I 118.034) - 1302.04cos(223.6068) (15) (5) dt2 - 

elde edilir. Konum, hlz ve ivme egrileri s~rasiyla olacaktu. (3) denklemi sabit katsayylll 2. mertebeden Sekil, 3, ve de verilmigtir, bir lineer diferansiyel denklemdir. Ozel goziim; 



Jekil3. Konum - zaman grafrgi 

egdeger yay katsayilannin fazlaca buyiik olmamasi 
gerekir. Bunun iqin de yaylann sanm sayisi 
artinlmah, yay qapi buyuk tutulmali ve yayrn tel qapi 
kuqultUlmelidir. 

3. Agizlrk aqma aqisi 2 0 ise qerqevenin hareketinden 
kaynaklanan ve ekseni dogrultusunda qozgii ipligine 
gelen germe kuvveti; 

ile hesaplanabilir. Burada Fb yayin on gerilme kuv- 
vetidir. FA kuvveti qozgu iplignin kopma kuvvetinden 
kuquk olmak zorundadir. Bunun iqin FA=O,IFK tav- 
siye edilir. 
4. Sarka~ kolun hareketi bir salinim hareketidir. Tam 
donme yapmamaktadir. Bu nedenie (14) ve (15) 
bagintilarindaki cosinus ve sinus degerleri pozitiftir. 
w nin wn degerine, resonans ortaya gkmayacak tarz- 
da, yakla~tirilmasi ivme degerinin kii@iltulmesini 
sailamada yardlm edecektir. 

Fekil6. A genlig'ininfrekans alan~na gore deg'ijimi 
(ternsili olarak) 

-40,o \ I I I I I I I I 
20 40 loo lZ0 140 lSC 5.0zel qozumdeki A(q) katsayisnnn temsili grafifji 

Sekil 6 da verilmigtir. Rezonanslar oranini seqerkeu 
konstriiksiyoncnlar yalnizca I bolgeyi tercih et- 
melidirler. Bunun sebebi qozgii ipliklerinin kopma 
mukavemet defjerlerinin yuksek olmayi~idir. 

I Zaman 0.064 m 

Sekil 5. fvme - zaman grajig'i 

4. SONUC 

1. q=1 diier bir ifade ile sa rka~  kolun apsal hizr sis- 
temin tabii frekansina e ~ i t  oldugu zaman cerqevenin x 
yer degi~tirmesi sonsuz olur. Sistem resonans halde- 
dir. Bu durumda cozgu iplikleri mutlaka kopacakttr. 
2. Cozgii ipliginin kopmasina sebep olan atalet knv- 
veti biinci derecede tabii frekansin karesi ikinci de- 
recede sarkaq kolun aqisal hiz~nin karesi ile oran- 
trlidir. Ivme ile orant111 atalet kuvvetinin kuquk ol- 
mas1 iqin, m kiitle uzerinde konstruksiyon aqisindan 
fazlaca bir defjigiklik on goriilmeyeceginden k~ ve k2 
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