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OZET:

Tek boyutlu iplikten iki boyutlu tekstil yiizeyine gegisteki en onemli yontem dokumadir. Bir dokuma
makinesinde ii¢ temel hareketler vardir. Bunlar agizlik agma, atki atma ve tefe vurma hareketleridir.
Dokunacak olan desenin yapisina gore ¢ozgii ipliklerinin iki ayri tabakaya ayrilmasimi saglayan
mekanizmalara agizlik agma mekanizmalari denir. Agizlik agma mekanizmalarinda kullanilan ii¢ farkli
prensip bulunmaktadir. Bunlar; kamli mekanizmalar, armiir ve jakar makineleridir.

Calisma yeni gelistirilen armiir makinesinin tahrik sisteminin tasarimi ve sentezi agiklanmustir.
Uzerinde ¢alisilan tahrik sistemi; dort kol mekanizmasi, triger kayls mekanizmasi ve hizli geri dénme
mekanizmasindan olugmaktadir. Mekanizma yiiksek eleman cifti icermeyen elemanlar ile esit beklemeli
salinim hareketi elde edilecek sekilde tasarlanmustir. Onerilen tahrik sistemini olusturan elemanlar,
biiyiikk hizlarda ve dinamik yiikler altinda calisabilir diizeydedir. Deney sonuglar1 gostermektedir ki,
tahrik mekanizmasi ve armiir ileri teknoloji ile iiretilirse, armiir sektoriinde kullanilmast miimkiindiir.

Anahtar Kelimeler: Dokuma, agizlik agma, armiir, armiir tasarimi, tahrik mekanizmasi

Desing And Analysis Of New Drive Mechanism Of Ra 14 Dobby

ABSTRACT :

The best way to create two dimensional fabrics which made of one dimensional yarn is weaving.
There are three basic motions on a weaving machine. There are shedding, picking and beat-up. The
shedding mechanism separates the warp threads into two layers or divisions according to pattern.
There are three different principles to perform shedding motion which are; cam mechanism, dobby
and jacquard machines.

In this paper, design and synthesis of a new drive mechanism of the dobby, had been explained. The
drive mechanism, which is used in this research, has a four bar mechanism, timing belt mechanism
and quick return mechanism. The drive mechanism is designed to make equally timed, double stand-
by positioned oscilational motion without complex components. The elements that make up the drive
system, can work under high speed and dynamic loads. Experimental results show that; if the drive
mechanism and dobby is generated with advanced technology, it is possible to use it in dobby
industry.
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1. GIRiS

Dokuma makinesi konstriiksiyon olarak ii¢
temel ve 1iki yardime1 mekanizmadan
olugmaktadir. Temel mekanizmalar, agizlik
agma, atki atma ve tefe vurma
mekanizmalaridir. Cozgli salma ve kumas
sarma mekanizmalar1 ise yardimc1
mekanizmalardir.  Bu  mekanizmalardan
agizlik agma mekanizmasi, dokunacak olan
desenin yapisina gore ¢ozgii ipliklerinin iki
ayri tabakaya ayrilmasini saglayan
mekanizmalardir. Glintimiizde dokuma
makinelerinde kullanilan {ig tiirlii agizlik agma
mekanizmasi vardir. Bunlar;

1) Kamh (eksantrikli)
mekanizmalari,

agizlhik agma

2) Armiirlii agizlik agma mekanizmalari,
3) Jakarli agizlik agma mekanizmalar1 [1].

Kaml agizhik a¢ma mekanizmalari, atki
iizerine raporu 8’den fazla olmayan
kumaglarin {iretiminde kullanilir.  Yapilan
basit, boyutlarn1  kiicik ve az yer
kaplamaktadirlar. Agizligin agilmasi sirasinda
¢0Ozgii ipliklerinin birbirinden bagimsiz olarak
tek veya gruplar halinde  kontrol
edilebilmesini  saglayan agizlik a¢ma
mekanizmasimna ise jakarli agizlik ac¢ma
mekanizmas1 denir. Jakarli agizlik agma
mekanizmalarinda atki ve ¢6zgii lizerine rapor
sinirlamasi yoktur. Orgii raporu 10’dan fazla

gerceve gerektiren biiyiikk ve karmagik
desenlerin de iiretilmesinde kullanilan ve
programlanabilen agizlik acma

mekanizmasina da armiirli agizlik agma
mekanizmasi denir. Bir armiir mekanizmasi
ise ii¢ farkli mekanizmanin birlesiminden
olusmaktadir. Bu mekanizmalar; tahrik
mekanizmasi, se¢im  mekanizmasi  ve
gergevelere hareket iletim mekanizmasidir [2].

2. ARMUR TAHRIK

MEKANIZMALARI
180° altinda esit zamanli beklemeli salinim
hareketi elde edilmesini saglayabilecek

mekanizmalar1 Gi¢ grupta toplamak gerekirse
bunlar; kamli mekanizmalari, servo-motorlu
mekanizmalar ve kol, disli-kol
mekanizmalaridir [3].
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Bu aragtirmanin amaci; kamli ve servo-
motorlu mekanizmalara alternatif bir 180°
altinda esit zamanl1 beklemeli salinim hareketi
elde edilmesini saglayan kol veya disli-kol
mekanizmasinin  sentezidir. Bu  amag
dogrultusunda kaynak Ozetleri bdliimiinde
daha o6nce bu dogrultuda  yapilmis
caligmalardan bazilarina yer verilmistir.

Lee, S., vd., (2004) calismalarinda, kam
tahrikli  armiir =~ mekanizmalarinin ~ kam
tasarimiyla ilgili bir metot 6nermiglerdir. Kam
tahrikli armiir mekanizmalarinin giris kamu ile
sistemin c¢ergeveleri arasinda bircok mafsal
baglantisinin bulunmasi ve mekanizmalarin da
kompleks kinematik yapilarindan dolay1
sistemin kinematik analizinde veya sistem
tasariminda oldukga zorlanilmaktadir [4,5].

Abdulla, G., ve Yurik D. (2006)
caligmalarinda  armiirlerde  esit zamanl

beklemeli salinim hareketini elde etmek i¢in
ozel sekiz uzuvlu kol mekanizmasini dnermis
ve sentezini gergeklestirmislerdir. Onerilen 8
sekil

uzuvlu tahrik mekanizmasi 1’de

gosterilmisgtir.

Fsol

Sekil 1. 8 uzuvlu cift beklemeli kol
mekanizmasi (Abdulla ve Yiirik, 2006).

Mekanizma 1 no’lu tahrik uzvuna sira ile
eklenmis 2—-3, 4-5 ve 6-7 uzuvlarindan olusan
sifir serbestlik derecesine sahip kinematik
zincirlerden olusmaktadir. Dokuma
makinesinin ana milinden 1:2 oraninda
hareket alan Ino’lu tahrik uzvunun doénme
hareketi ABCD dort kol mekanizmasinin
yardimiyla DC uzvunun 94°lik  salmm
hareketine doniistiiriiliir. DC kolunun aldig
yer degisme DE eksenine gore simetrik kabul
edildiginden, kol kenar durumlarda EF kolu
ile 90”ye yakin bir ag¢1 olusturur. ABCD kol
mekanizmasi kenar durumlara geldiginde 1
kolunun  Onemli  derecede  donmesine
bakmayarak DE kolunun aldigi dénme agis1
kiigik oldugundan E noktasinin ¢izdigi
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yoriinge dogrudan az farklilik gosterir ve bu
yoriinge tizerinde yerlestirilmis EF kolu bu
stire igerisinde yaklasik bekleme yaparak 6
no’lu kola hareket iletemez duruma gelir.
Boylece 6 no’lu kol bu zaman siiresinde
bekleme yapmak zorunda kalir. Ayni durum 6
kolunun sag ve sol durumlarinda tekrarlanir. 6
kolunun 180° dénmesinin saglanmasi i¢in EF
kolunun uzunlugunun ayarlanmasi yeterlidir
[3,6].

Siniis mekanizmas1 ve kramiyer dislilerinden
olusan ¢ift beklemeli bagka bir mekanizma ise
Abdulla, vd. (2009) tarafindan ‘Analysis and
Synthesis of Gear-lever Mechanism Which
Makes an Oscillation Movement Below 180
Degress for Rotary Dobbies’ isimli
makalesinde ele alinmistir. Ele alinan
mekanizma sekil 2°de gosterilmistir.

Sekil 2. Siniis mekanizmalart ve kramiyer

dislilerinden olusan ¢ift beklemeli mekanizma
(Abdulla vd., 2009)

Sabit hizla donme hareketinde bulunun 1
no’lu tahrik uzvundan alinan hareket birinci
sinlis mekanizmasindan 4 no’lu kramiyere ve
oradan 5 dislisine iletilir. Birinci siniis ve
kramiyer mekanizmalarinin ¢evrim orani
tahrik uzvunun bir turunda 5 dislisinin
180°+21 acisma esit bir salimm hareketi
almasim saglayacak degerdedir. Ikinci siniis
mekanizmasi ve ikinci diglinin ¢evrim oranlari
ise 9 dislisinin 180° ag1 altinda salimm
hareketi almasin1 saglayacak degerlerde
tasarlanmigtir. Siniis mekanizmalarinin kenar
durumlarinda art1 ve eksi yonde hareketlerinin
toplanmasi sonucu 9 dislisi kenar durumlarda
yaklagik bekleme hareketi almis olur [3,7].
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Mekanizmada 60°’ye yakin beklemeli hareket
elde edilmistir. Ayrica makalenin sonuglaria
gore mekanizma iki adet siniis mekanizmasi
icerdiginden dayaniklilig1 disiiktiir ve yiiksek

hizli armirlerde kullanilmasi  imkéansiz
goriilmektedir.
Abdulla, G., Abdullayev R., (2011)

caligmalarinda armiir tahrik mekanizmasinda
kullanilmak iizere, armiir miline 180°’de esit

zamanli  beklemeli salinnm  hareketinin
yapilabilmesi i¢in sekiz uzuvlu disli — kol
mekanizmasi tasarimi  Onerilmistir. Sonug
olarak, beklemeli hareket yapan

mekanizmalarin  kinematik ve konstriiktif
analizleri neticesinde sekiz uzuvlu esit ve ¢ift
beklemeli, 180 derece altinda salinim hareketi
yapan yeni  bir mekanizma  sentezi
gerceklestirilmistir.  Mekanizmanin ~ SAM
6.1® programi yardimiyla ve deney seti
iizerinde yapilan arastirma sonuglarinda
bekleme agilarmin  teorik  ve  deney
degerlerinin az farklillk gosterdigi ve
dolayistyla  armiir  makinelerinde  kam
mekanizmalarinin ~ yerine  kullanilabilirligi
ortaya konulmustur [5,8].

3. MATERYAL VE METOT

Tasarim parametrelerinin ve rotatif armiirlerin
tahrik mekanizmalarinin  arasgtirilmasindan
sonra, yeni gelistirilecek olan armiiriin tahrik

mekanizmasinin ~ tasarimi ve sentezi
gerceklestirilmistir.  Mekanizmanin  tahrik
sistemi; 9 wuzuvlu, 180°°de esit ve ¢ift

beklemeli salinim hareketi yapacak sekilde
tasarlanmustir.

Yeni gelistirilen tahrik mekanizmasi, 2 no’lu
tahrik uzvuna sahip ABCD dort kol
mekanizmast ve bu mekanizmaya baglanmis
olan triger kayis mekanizmasma ve triger
kayis mekanizmasi {izerine yerlestirilmis olan
hizli geri donme mekanizmasindan
olusmaktadir.

Mekanizmanin kinematik semasi Sekil 3’te
verilmistir.



Abdulla G. vd., “Ra 14 Armiiriiniin Yeni Tahrik Mekanizmasimin Tasarimi ve Analizi”,
Yekarum e-Dergi, 2014

Sekil 3. Yeni gelistirilen tahrik
mekanizmaswun kinematik semasi

A. MEKANIZMANIN SENTEZI

Ana milin bir tam devrinde ¢ergevelerin aldigi
yerdegistirme miktari, zamanlama
diyagramlarma gore tayin edilir.

Mekiksiz dokuma makinelerinde ¢ergevelerin
yerdegistirmesi Sekil 4’te gosterilmistir.

w

Sekil 4. Cercevelerin yer degistirme grafigi

Yukaridaki diyagramdan bekleme agisinin
apek = 60° ve yerdegistirme agisinin ise
Oyerdg. =120 oldugu goriiliir.

Mekanizmada ¢ergevelere hareket 9 uzvu ile
iletilir. 8 no’lu dislinin ¢apini dg ile 9 no’lu
uzvun aldig1 agisal yerdegistirmeyi ise ag ile

ifade edersek, 8 diglisinin aldig1 agisal
yerdegistirme igin;
Pg=Pg+2¢pg (3a)

denklemini yazabiliriz ve esitlikteki degerleri
KLM diizgiin iicgeninde Sekil 5°teki gibi
gosterebiliriz.
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Sekil 5. KLM ii¢geninin hesap semast

KLM diizgiin tiggeninden;

P, @ _T
2 T2 2 (3b)
ya da;
Pg=Tr- Qg (3¢)
oldugu bulunur.Diger taraftan;

I
Qg _ Ayerd. _ 120

"= - (‘?’d)
2¢g  Qpek. 60

oldugundan;

gy =22 (3¢)

esitligi elde edilir. (3c) ve (3e) esitliklerini
(3a) esitliginde yerine yazarsak;

T—Qg ) _Am—4a9+2m —20a9

@g= (T — ag) +2( 2

4
_ 61T —6 (04
=zsm (31
esitligi elde ediliyor. Esitlikteki degerler
ay=30"= % olsun. Bu durumda;

6m—6- 5 .
pg= ——2=2-=225 (30)

5-8 zincir aktarma mekanizmasinin g¢evrim
oranini { = 3 olarak seger isek 5 uzvunun
donme agis1 @5=75° olarak elde edilir.

B. DORT KOL MEKANIZMASININ
SENTEZI

Mekanizmanin ¢alisma kosullarma gore dort
kol mekanizmasinin ileri ve geri donme
zamanlar esit degere sahip olmalidir. Bu
kosullar1 yerine getiren mekanizmanin gemasi
sekilde verilmistir.
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Sekil 6. Dort kol mekanizmasinin hesap

semasi
Semadan;
=2 =2-375° (3n)

olarak bulunur. Tahrik uzvunun boyutunu
konstriiktif hesaplardan [,= 30 mm olarak
belirlenmistir. Bu zaman semadan CC’ = 60
mm alinacaktir. CD uzvunun uzunlugu (l,) ise
CDP ti¢geninden bulunur. Buradan;

PC _ . , .
== sin (p8) (3i)
esitliginde, PC=30 mm ve sin (¢s) = sin 37,5
= 0,61 olarak yerine yazarsak, [, uzunlugu
yaklasik olarak 49 mm olarak bulunur.

Dort kol mekanizmasinin sentez sartindan BC
uzvunun uzunlugu tahrik uzvunun en azindan
ii¢ kat1 ve iistii olmak zorundadir. Bu sartlara
gore BCpin= 90 mm olarak alinir. Buradan
DPC iiggeninden PD uzvunun uzunlugu;

— = tan(gy) (3i)

esitligi ile bulunur. PC= 30 mm ve tan (¢s) =
0,77 olarak vyerine yazarsak PD uzvunun
uzunlugu yaklagik olarak 39 mm olarak
bulunur.

Elde ettigimiz degerler ile ADP dik iicgeninde
Pisagor teoremi uygularsak ve AP=BC oldugu
i¢in;

AD=VAP? + PD? =902 + 392
esitliginden AD = 98 mm olarak bulunur.

(3K)

4. ARASTIRMA BULGULARI

Beklemeli hareket yapan mekanizmalarin
kinematik ve Konstruktif analizleri sonucu
dokuz uzuvlu ¢ift esit beklemeli 180 derece
altinda salimm hareketi yapan yeni bir
mekanizma sentezi  gerceklestirilmistir.
Calisma sonucu mekanizmanin konum analizi
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Autocad programi yardimiyla
gergeklestirilmis  ve konum  analizinden
yerdegistirme, hiz ve ivme diyagramlar1 elde
edilmistir. Asagida gosterilen Sekil 7 ve Sekil
8’de mekanizmanin konum analizi ve
diyagramlar1 gdsterilmistir.

Sekil 7. Tahrik mekanizmasinin konum analizi

X It
V. ¢
a ¢

Sekil 8. Mekanizmaya ait yerdegistirme, hiz
ve ivme diyagrami

S. SONUC

Aragtirmalar sonucu rotatif armiirlerde, armiir
miline 180 derece altinda esit zamanh
beklemeli  salimim  hareketi iletilmesi
durumunda rotatif armiirlerin tiim 6zelliklerini
saglayan, standart rulmanlarla donatilmis,
daha diigiik teknoloji ile tiretilebilecek rotatif
armiiriin ~ yapilabilirligi  tespit  edilmistir.
Ozetle iiretim, bakim ve onarim maliyeti
diisiik rotatif armiiriin tahrik mekanizmasi
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tasarim1 yapilmis ve iretilebilirligi ortaya
koyulmustur.
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