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Ozet: Dokuma kumaslarn iiretilmesinde agizlik agma islemi olduk¢a dnemlidir. Giiniimiizde,
agizlik agma islemi icin yiiksek hizli dokuma makinelerinde rotatif armiirlii mekanizmalar
kullanilmaktadir. Rotatif armiirlerin temel 6zelliklerinden birisi makinenin ana miline tek
yonli beklemeli donme hareketinin iletilmesidir. Boyle bir hareketin elde edilmesi i¢in ileri
teknoloji ve maliyet gerektirmektedir.

Bu ¢alismanin amaci, rotatif armiirlerde armiir miline 180° a1 altinda calisacak esit zamanli,
beklemeli-salinim hareketini ileten ve rotatif armiirlerin tahrik mekanizmalarinin gorevini
saglayan daha basit konstriiksiyonlu ve daha diisiik maliyetli bir tahrik mekanizmasinin
tasarlanmasidir.

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

Design of a New Dobby Drive Mechanism

Abstract: Shedding is quite significant in the production of woven fabrics. Nowadays, rotary
dobby mechanisms are used at high-speed weaving machines for shedding. One of the main
characteristics of the machine’s shaft rotary dobby is the transmission of one way rotational
movement the main shaft. To achieve such a movement requires advanced technology and
cost.

The purpose of this study is to design dobby shaft which will run under 180 degrees and
provide equal-time duration in case of transmission of oscillatory motion at the rotary dobby
and the task of providing drive mechanism of rotary dobby is to construct a simpler and lower
cost of driving mechanism.

Key Words: Weaving, shedding, dobby, driving mechanism
1. Giris

Dokuma kumasglarin iretilebilmesi i¢in atki atilir ve acilan agizlik kapatilarak atki
ve ¢ozgl adi verilen iki iplik grubunun ipliklerinin ¢bzgli ipliklerinin  arasinda
90%lik  bir aciyla birbirinin altindan ve kalmasi saglanmis olur. Daha sonra tefe
istinden bir desen olusturacak sekilde mekanizmasi ile atki iplikleri diizgiin ve
gecirilerek baglanti olusturmalar1  paralel bir sekilde daha 6nce dokunmus olan
gerekmektedir. Atki ipliklerinin ¢6zgli kumas ¢izgisine kadar sikistirilarak dokuma
iplikleriyle baglanti kurabilmesi ig¢in ¢ozgii islemi gergeklestirilmis olur.

ipliklerinin dokunacak desene gore iiggen

kesitli iki  farkli tabakaya ayrilmasi Dokuma islemi sirasinda agizlik agma islemi,
gerekmektedir. Ucgen kesitli bu tabakaya dokumanin verimli bir sekilde
“agizlik” adi verilir (Baser, 1998). Atki gerceklestirilebilmesi i¢in oldukc¢a 6nemlidir.
iplikleri bu iicgen kesitli tiinelden dokuma Yanlis acilan bir agizlikta ya atkilar ¢ozgi
makinesinin bir kenarindan diger kenarina tellerine takilmakta ya da asir1 gerilen
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cozgiiler koparak {retim randimanini
disiirmektedir. Sekil I’de  dokuma
makinesinde agizlik olusumu gosterilmistir.

Sekil 1. Dokuma isleminde agizlik (Adanur, 2002;
Abdulla vd., 2006)

Cergevelerden kumas ¢izgisine kadar olan
agizlik  bolgesine 6n agizlik  olarak
isimlendirilmekte olup 6n agizlik geometrik
boyutlarinin  atki  tastyicisinin - ¢ozgil
ipliklerine siirtinmeden ge¢mesine imkan
verecek boyutlarda olmasi gerekmektedir.
Cergevelerden capraz gubuklara ve lamellere
ve hatta bazi tezgahlarda ¢ozgii kopriisiine
kadar acilan agizlik bolgesine ise arka agizlik
ad1 verilmektedir (Abdulla vd., 2006).

Dokuma islemi sirasinda agilan agizlik
cesitleri, agizligin geometrik formuna gore;
iiste acilan, alta acgilan ve her iki yone
simetrik olarak ag¢ilan agizliklar olarak (Lord,
P., ve Mohammed, 1982; Abdulla vd., 2006),
cozgli  ipliklerinin  agizlik  kesitindeki
yerlesimine gore; diizensiz (kirli) agizlik,
yar1 diizenli (yan temiz) agizlik ve diizenli
(temiz) agizlik olarak smiflandirilmaktadir
(Talavasek vd., 1985; Alpay, 1985; Eren,
1985). Ayrica dokuma islemi sirasinda
agizligin  kapanma formuna ve ¢ozgi
ipliginin hareketlerine gore; altta kapali
agizlik, ortada kapali agizlik, yar1 agikagizlik
ve acgikagizlik olmak iizere dort ayr agizhik
¢esidi daha vardir (Eren, 1985; Alpay, 1985).

Agizligin agilmast i¢in farkli agizlik agma
mekanizmalar1  gelistirilmistir. Giinlimiizde
dokuma makinelerinde kullanilan ¢ tirld
agizlik agma mekanizmasi vardir. Bunlar;

1) Kamli  (eksantrikli)  agizhlk  agma
mekanizmalari: Calisma prensibine gore
negatif ve pozitif kamli agizlik agma
mekanizmalari olarak siniflandirilir.

2) Armirli agizlik agma mekanizmalart:
Calisma prensibine ve kosullarmma gore

negatif, pozitif ve rotatif armiir
mekanizmalart  olarak  {i¢  grupta
siiflandirilir.

3) Jakarli agizlik agma mekanizmalari: Tek
stroklu ve tek silindirli, ¢ift stroklu ve tek
silindirli, ¢ift stroklu ve ¢ift silindirli, ¢ift
stroklu ve agik agizlik olusturan jakar
makineleri olarak dort ana gruba ayrilirlar
(Alpay, 1985; Talavasek vd., 1985).

Agizlik agma mekanizmalarinin birbirinden
bazi farkliliklar1 vardir. Kamlhi ve armiirlii
mekanizmalar gerceveleri, jakarh
mekanizmalar ise her bir ¢ozgiiyii birbirinden
bagimsiz olarak kontrol etmektedir. Ayrica
kamli mekanizmalarda orgli raporunun
degistirilmesi i¢in kam paketinin
degistirilmesi gerekirken armiir ve jakarh
sistemlerde programlama olanagiyla karton
ya da elektronik secim tertibatinin
desenlerinin degistirilmesiyle cerceve ya da
cozgiilerin daha kolay kontrolii
saglanmaktadir.

Orgii raporu 10°dan fazla gerceve gerektiren
biiyiik ve karmasik desenlerin tiretilmesinde
kullanilan ve programlanabilen agizlik agma
mekanizmasina  armiirliic  agizhk agma
mekanizmas1 denir. Armiirlii agizlik agma

mekanizmalarinin yapisi kaml1
mekanizmalardan daha karmasik,
desenlendirme kapasitesi daha yiiksektir.
Fakat armiirli  mekanizmalarin  desen

kapasitesi jakarli mekanizmalarinkinden daha
disiiktiir (Can, 2012).

Bir armiir ii¢ mekanizmanin birlesiminden
olusmaktadir. Bu mekanizmalar; tahrik
mekanizmasi, se¢cim  mekanizmast  ve
cercevelere hareket iletim mekanizmasidir.
Tahrik mekanizmasi, dokuma makinesinin
ana milinden disliler, zincirler veya disli-
kayis sistemleri ile tahrik almaktadir.
Genellikle bu mekanizma kam, krank — biyel,
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eksantrik, salinim yapan kol mekanizmasi,

bigaklar ve bu eclemanlarin  birlikte
kullanilmasiyla  olusturulan  sistemlerden
olusmaktadir.

Secim mekanizmast; tahrik
mekanizmasindan gelen hareketin

gercevelere hareket iletim mekanizmasina
aktarilmasini saglayan, armiir desen kart1 ya
da modern sistemlerde elektronik desen
sinyalleriyle c¢alisan bir mekanizmadir.
Cergevelere hareket iletim mekanizmasi,
secim mekanizmasindan gelen ¢erceve kalkis
hareketini ilgili ¢erceveye iletmektedir.
Mekanizma genellikle manivela ve kol
mekanizmalarinin birlesiminden
olusmaktadir.

Bu {i¢ temel mekanizmalara ek olarak agizlik
arama, cergeveleri seviyeleme gibi birtakim

tertibatlar da bulunabilmektedir (Alpay,
1985). Armiir temel mekanizmalarinin
konstriiksiyonu, armiiriin pozitif, negatif ya
da rotatif olmasmma gore farkhiliklar
gostermektedir.

Teknolojinin  gelisimine  paralel  olarak
dokuma makinelerinin  hizlarni  oldukga

artmistir ve dokuma kumaslarin yiiksek
hizlarda f{iretilebilmesi i¢in agizlik agma
mekanizmalarinin  da  hizlarmin  artmasi
kacimilmaz olmustur. Giiniimiizde yiiksek
hizli modern dokuma makinelerinde agizlik
agma islemleri i¢in rotatif armiirler
gelistirilmistir.. Rotatif armiirler, dokuma
makinesinin ana milinin donme hareketini
cesitli kavrama ve eksantrikler yardimiyla
cercevelerin asagt — yukari hareketine
doniistiiren armiir mekanizmalaridir.

Son yillarda rotatif armiirlerin hizi makine
tireticileri tarafindan gelistirilmis ve fuarlarda
sergilenen modeller incelendiginde 1000 rpm
ve istiine ulastigi gozlemlenmistir. Boylece
rotatif armiirlerin hava jetli ve su jetli
dokuma makinelerinde yiiksek hizlar altinda
caligmast saglanmistir (Eren vd., 2008).
Glinlimiizde kullanilan rotatif —armiirler
elektronik kontrollii rotatif armiirlerdir. Sekil
2’de  Staubli® 2600 serisinden 2650

elektronik kontrollii rotatif armiir
mekanizmasinin sematik gOriintlisii
verilmistir.

Sekil 2. Elektronik kontrollii Staubli® 2650 (Anon,
1999; Ak¢ali, 2010)

Sekil 2°de 1 ve 1° tutucu kollar, 2
elektromiknatisi, 3 baski kolunu, 4 diski, 5
0zel kamayi, 6 eksantrigi, 7 ve 8 cergeveleri
hareket ettirecek olan armiir kollarini, 9 ve
9’ ise 1 ve 1’ tutucu kollarinin hareketini
sinirlandiran destek parcalarini
gostermektedir.

Mekanizmanin ¢alisma prensibi, {izerinde
karsiliklr olarak iki adet kanal agilmis olan 4
no’lu disk, armiir mili ile birlikte kesikli
olarak 180° dénmektedir. Bir ucunda yay
bulunan (yay sekilde gosterilmedi) 5 no’lu
0zel kama ile 6 no’lu eksantrik birbirine
baghdir. 4 no’lu disk ile 6 no’lu eksantrik
arasindaki baglanti 5 no’lu 6zel kama ile
saglanmaktadir. 4 no’lu disk ile 6 no’lu
eksantrik 5 no’lu 6zel kamayla kenetlenirse,
disk ile birlikte 6 no’lu eksantrik de doner. 6
no’lu eksantrigin donme hareketi 7 ve 8 no’lu
cerceveleri hareket ettirecek armiir kollarinin
donme hareketine doniistiiriiliir. Bdylece
cergevenin asagt ya da yukart hareketi

saglanir. Eger 4 diski ile 6 eksantrigi
arasindaki  baglanti, elektromiknatislarin
talimatiyla ~ kamanin  eksenden  disari

hareketiyle kesilirse ¢ergevelerin konumunun
degistirilmez

Eger dokunacak desene gore cercevelerin
konum degistirmesi istemiyorsa o zaman 5
no’lu 6zel kamanin kilitleme mekanizmasi, 2
no’lu elektromiknatis, 3 no’lu baski kolunu
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hareket ettirdiginde, 1 ve 1’ no’lu tutucu
kollarinin ucu doner bdylece kollarin 5 no’lu
6zel kama iizerindeki baskisi kalkar. 5 no’lu
kama iizerindeki baskinin kalkmasiyla
kamanin yaylar1 kamayr 4 no’lu diskin
kanalindan disar1 dogru g¢ekerler ve kamanin
4 diski ile baglantis1 kesilir. Bu durumda 4
diski ile 6 eksantrigi arasindaki baglanti da
kesilir ve 6 no’lu eksantrik hareketsiz kalir.
Boylece 7 ve 8 no’lu armiir Kollar1 da
hareketsiz  kalarak ¢ercevenin konumu
degismez (Can, 2012).

Klasik bir rotatif armiir ii¢ ana kisimdan
olusmaktadir;

1. Se¢im mekanizmasi: Dokuma
desenine gore eksantrik mili ile
eksantrik  arasindaki  baglantiy1
keserek  ¢ergevelerin  konumunu
belirleyen kisim

2. Eksantrikleri de igeren ¢ergeve tahrik
mekanizmasi

3. Degisken armiir mili hareketini {ireten
kisim (modiilator, cercevelerin

hareket ve  bekleme  agilarim
belirleyen kisim) (Eren, 2000).

Rotatif armiirlerde se¢im mekanizmasinin
zamaninda  ¢alisabilmesi  i¢in  tahrik
mekanizmasindan elde edilen tek yonli
beklemeli donme hareketinin makinenin ana
miline iletilmesi gerekmektedir. Bu sekildeki
bir hareketin elde edilebilmesi i¢in rotatif
armiirlerin tahrik mekanizmasinda izleyicisi
sabit hizda donen Ozel yapiya sahip kam
mekanizmalar1 kullanilmaktadir.

Armiir tahrik mekanizmasinda 180° altinda
esit zamanli beklemeli salinim hareketini
kamli mekanizmalarin  yaninda servo-
motorlu, kol ve disli-kol mekanizmalar1 da
saglamaktadir. Ancak beklemeli salinim
hareketini  saglayan kol ve disli-kol
mekanizmalarin  ¢ogu kam mekanizmasi
icermektedir.

2. Kaynak Ozetleri
Beklemeli salinim hareketini saglayan birgok
kol ve disli — kol mekanizma g¢esidi

bulunmaktadir (Artobolevskiy, 1973). Ancak
180° altinda esit zamanli beklemeli salinim
hareketinin ~ elde  edilmesinde kam
mekanizmas1 icermeyen mekanizmalarin

sayis1 birka¢ taneyi gecememektedir. Bu
olarak

mekanizmalara Ornek
mekanizmalar verilebilir.

asagidaki

Sekil 3. Kol —biyel uzuvlarindan olusan ¢ift beklemeli
mekanizma (Abdulla ve Abdullayev 2011)

Sekil 3 incelendiginde mekanizma 8 no’lu
biyel, 3 ve 5 no’lu ydnlendirici siirmelerin
tizerinde monte edilmistir ve 6-9 krank biyel
mekanizmasindan ileri —geri yer degistirme
hareketi almaktadir. Krankin 10 no’lu mili 2
no’lu disli carkin iizerinde islenmis delige
yerlestirilmis ve hareketsiz 3 no’lu disli ile
baglant1 olusturan 4 no’lu pinyon dislisine
baglanmistir. 3 ve 4 disli baglantisinin
cevrim orani ikiye esittir.

Mekanizma, hareketini 1 no’lu tahrik
dislisinden alir. Krank biyel mekanizmasinin
6 no'lu aksmnin merkezi 2 ekseni boyunca
donme hareketinde bulunan 4 dislisinin
ekseni boyunca donme hareketi yapmaktadir.
Mekanizmanin kenar durumlarinda 6 no'lu
aksin merkezi 60”ye yakin bir agida hareket
aldigindan 8 no’lu biyel bekleme yapmak
zorunda kalmaktadir. Mekanizmanin yapisi
karmasik oldugundan pratikte kullanim alani
bulmamistir (Abdulla ve Abdullayev 2011).

Armiirlerde esit zamanli beklemeli salinim
hareketi elde edilebilmesi i¢in sentez edilmis
olan baska bir mekanizma Sekil 4’te
gosterilmistir. Mekanizma iki adet Sinis
mekanizmas1 ve iki adet disli kramiyer
mekanizmasi icermektedir.
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Sekil 4. Siniis mekanizmalar: ve kramiyer dislilerinden
olusan cift beklemeli mekanizma
(Abdulla vd., 2009)

Sabit hizla dénme hareketinde bulunun 1
no’lu tahrik uzvundan alinan hareket birinci
siniis mekanizmasindan 4 no’lu kramiyere ve
oradan 5 dislisine iletilir. Birinci siniis ve
kramiyer mekanizmalarinin ¢evrim orani
tahrik uzvunun bir turunda 5 dislisinin
salmmm  hareketi almasmi  saglayacak
degerdedir. Ikinci siniis mekanizmasi ve
ikinci diglinin ¢evrim oranlari ise 9 dislisinin
180° a1 altinda salimm hareketi almasini
saglayacak degerlerde tasarlanmistir. Siniis
mekanizmalariin kenar durumlarinda art1 ve
eksi yonde hareketlerinin toplanmasi sonucu
9 dislisi kenar durumlarda yaklasik bekleme
hareketi almis olmaktadir.

Beklemeli salinim hareketini saglayan diger
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 1 no’lu tahrik uzvunun dénme
hareketi ABCD dort kol mekanizmasinin
yardimiyla DC uzvunun 94%1ik salim
hareketine doniistiiriiliir. DC kolunun aldigi
yer degisme DE eksenine gore simetrik kabul
edildiginden, kol kenar durumlarda EF kolu
ile 90%ye yakin bir ag1 olugturmaktadr.

Sekil 5. 8 Uzuvlu ¢ift beklemeli kol mekanizmasinin
kinematik semasi (Abdulla ve Yiirik, 2006).

ABCD kol mekanizmasi kenar durumlara
geldiginde 1 kolunun o©nemli derecede
donmesine bakmayarak DE kolunun aldig:
donme acis1 kiiclik oldugundan E noktasinin
cizdigi yoringe dogrudan az farklilik
gostermektedir ve bu yoOriinge Tlizerinde
yerlestirilmis EF kolu bu siire igerisinde
yaklagik bekleme yaparak 6 no’lu kola
hareket iletemez duruma gelmektedir.
Boylece 6 no’lu kol bu zaman siiresinde
bekleme yapmak zorunda kalmaktadir. Ayni
durum 6 kolunun sag ve sol durumlarinda
tekrarlanmaktadir. Boylece 180%de ift
bekleme hareketi elde edilmektedir. Sonugta
armiir tahrik mekanizmalarinda
kullanilabilecek sekiz uzuvlu ¢ift beklemeli
kol mekanizmasi Onerilmistir (Abdulla ve
Yiirik, 2006).

3. Materyal — Metot

Rotatif armiirlerin tahrik mekanizmasinda
0zel rulmanlar i¢ceren kam mekanizmalarinin
yerine alternatif olarak Onerilen
mekanizmanin tasarimi ve sentezi (Abdulla
ve Abdullayev 2011)’in ¢alismalarina benzer
bir sekilde gergeklestirilmistir. Mekanizma, 8
uzuvlu, 180%de esit ve ¢ift beklemeli salinim
hareketi yapacak sekilde tasarlanmis ve
iiretilmistir. Mekanizmanin kinematik semasi
Sekil 6°da verilmistir.
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Sekil 6. Yeni gelistirilen tahrik mekanizmasinin
kinematik semasi

Tahrik mekanizmasi, 2 no’lu tahrik uzvu ve
bu uzva sira ile eklenmis 3-4, 5-6 ve 9-10
no’lu uzuvlarindan olusan sifir serbestlik
derecesine sahip  kinematik  zincirlerin
eklenmesiyle  olusturulmustur.  Dokuma
makinesinin ana milinden 1:2 oraninda
hareket alan 2 no’lu tahrik uzvunun dénme
hareketi, ABCD dort kol mekanizmasinin
yardimiyla DC  uzvunun 180° + 25 ° lik
salmim hareketine dontstirilir. Burada o
acist ek yer degistirme acisidir. DC kolunun
yer degistirmesi, DE eksenine gore simetrik
olarak kabul edilebilir.

Mekanizma  uzuvlarinin ~ boyutlart  ve
konumlar1 dyle secilmistir ki birinci dort kol
mekanizmast  olan ABCD sag kenar
konumuna geldiginde ikinci dort kol
mekanizmasi EFMN sol kenar konumuna,
birinci dort kol mekanizmast ABCD sol
kenar konumuna geldiginde ise ikinci dort
kol mekanizmasi EFMN sag kenar
konumuna gelmektedir.

ABCD kol mekanizmasi kenar durumlarina
geldiginde 2 no’lu kolun doniisii ihmal
edilebilir. Bu durumda DE kolunun aldig:
donme agist kiiciiktiir ve E noktasi belli bir
siire icinde merkezi M noktasinda yerlesmis
bir yay boyunca yer degistirir, EF kolu da bu
siire icerisinde yaklasik bekleme yapmak
zorunda kalmaktadir. Ayni durum EF
kolunun sag ve sol durumlarinda tekrarlanir
ve 12 no’lu dislinin 180°dénmesinin
saglanmast i¢in EF kolunun uzunlugunun
ayarlanmasi yeterli olmaktadir.

3.1. Tahrik mekanizmasinin sentezi

Tasarimi tamamlanan yeni armiir tahrik
mekanizmasinin bekleme ve salinim agilari
hesaplanarak mekanizmanin sentezi
gerceklestirilmistir.  Armiir  makinesinin
calisabilmesi icin 12’nolu dislinin 180°+2A
acis1 kadar beklemeli salinim hareketinde
bulunmas1 gerekmektedir. 12 no’lu dislinin
A acgismin  degeri  kilit mekanizmasinin
calisma kosuluna baglidir. Sekil 6’dan 11
dislisinin salinim agisi;

424 7, (m+22)

%1

1)
IZ ZlZ

olarak bulunur. (1) esitligindeki i,; 11-12
disli cevrim oranidir.

Sekil 7. EFMN dort kol mekanizmasinin hesap semasi
(Abdulla ve Abdullayev 2011)

(1) esitliginin yerine getirilmesini saglayacak
EFMN dort kol mekanizmasi uzuvlarinin
boyutlar1 arasindaki bagintilar Sekil 7°de
verilmis olan semadan bulunabilir. Sekilden
armiirin ana milinin ileri ve geri salimim
hareket siirelerinin esitligi sartindan dolayi
10 no’lu uzvun uzunlugu asagidaki esitlikle
hesaplanabilir.

I1o = Is /Sin((ﬂlllz) (2)
Tahrik mekanizmasinin kenar durumlarinda
bekleme hareketinin elde edilmesi ve

bekleme agisinin biiyiikliigli, 8 no’lu kolun
sag ve sol konumlarda ¢ agis1 kadar ek yer
degisme almasi ile saglanir. 8 no’lu kol 6
no’lu disliye bagli oldugundan o agisi, 5
no’lu dislinin donme ag1si ile ifade edilebilir.

o= (i1(”5 _”)/2 3
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(3) esitligindeki i,; 5 — 6 disli ¢iftinin ¢evrim
oranidir. 4 no’lu kol, 5 no’lu disli ile birlikte
salinim hareketi yaptigindan (3) esitliginden
4 no’lu kolun salinim agis1 ¢, yazilabilir.

Dy :§05+7/:(77+25)/i1 4)
EFMN dort kol mekanizmasi i¢in 6ngoriilen
sentez sartlan  ABCD icinde gegerli

oldugundan 4 no’lu kolun uzunlugu Sekil
8’de goriilecegi lizere;

1, =1,/Sin(p, /2) (5)

esitliginden bulunur.

Sekil 8. ABCD dort kol mekanizmasinin hesap semasi
(Abdulla ve Abdullayev 2011)

1 ve 7 no’lu uzuvlarin boyutlar1 ise 2 ve 8
no’lu uzuvlarin boyutlarina oranla belirlenir.

L/, =K ve I,/l;=m (6)

olarak  ifade edildiginde, dort kol
mekanizmalarinin ¢alisma kosullarina gore k
ve m’ inin sayisal degerleri 3’ iin lizerinde
segilir.

3.2. Tahrik mekanizmasinin analizi

Mekanizmanin tasarimi ve sentezi
gerceklestirildikten sonra analizi, SAM 6.1%
programi  kullanilarak  gergeklestirilmistir.
Programin  kullanim1 i¢in temel sart,
mekanizmanin bir serbestlik derecesine sahip
olmasi ve mekanizmalarin olusum
kurallarina uygun olarak ger¢ek boyutlarda
cizilmesidir. Analize mekanizmanin
serbestlik derecesinin tespiti ile baglanmuistir.
Mekanizmanin serbestlik derecesi:

Wan_Zps_p4 (7)

Esitlikteki n:
Bir serbestlik
derecesine sahip eleman gifti sayisi, p,: Iki

serbestlik derecesine sahip eleman ¢ifti
sayisidir. Mekanizma incelediginde n=7,
p;=9ve p,=2 oldugu goriilmektedir.

esitligi ile hesaplanilabilir.
Hareketli uzuv sayisi, p.:

W=3*7-2*9 _2=1 (8)

olarak hesaplanmistir. Buna gore armiir
tahrik mekanizmasinin serbestlik derecesi
1°dir.

Daha sonra mekanizmayi olusturan uzuvlarin
boyutlarinin ~ belirlenmesi  gerekmektedir.
Bunun i¢in ilk once A ve o agilarin
degerlerinin secilmesi gerekmektedir. A
agisinin degeri, armiirin se¢im
mekanizmasindaki  kilit mekanizmasinin
caliygma  kosuluna  baglh  oldugundan
kinematik analizlerde sifira esittir. & agisinin
degeri, bekleme agisin1 ve bekleme agisinin
toleransini belirlediginden ilk hesaplarda bu
act makbul bir degerde secilebilir ve ilk
analizde & =6° olarak secilmistir.

Konstrikksiyon  ilkeleri, gbz  Oniinde
bulundurularak EFMN dort kol
mekanizmasinin 8§ no’lu tahrik uzvunun
uzunlugu 38 mm, 9 no’lu uzvun ise
uzunlugunu 256,5 mm secilmistir. Bu
durumda 11 no’lu diglinin salinim agis1 @11
ve 10 no’lu uzvun uzunlugu |y (1) ve (2)
esitliklerinden hesaplandiginda;

z +24) 22(180+2*0 o
= 12(7 ) = (180+ ) =60 9)
2, 66

l,o =1,/ Sin(gy, / 2) = 38/Sin(60/2) = 76mm  (10)

olarak bulunur. 7 no’lu uzvun boyutu, Sekil
7’nin geometrik analizinden bulunabilir:

I, =12 +12 -7 =/(256,5)% + 762 —382 =264,81mm (11)

5 dislisi ve ona bagli olan 4 kolunun dénme
agst ¢, (4) esitliginden bulunur:
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*
00 = (2 +26) i - Ze(ﬂz+ 25) _ 22(180+2%6) _ 0 (12)

. 66

ABCD dort kol mekanizmasini olusturan AB
ve BC uzuvlarinin boyutlari, konstriiksiyon
ilkeleri 1s181inda |, =38 mm ve |; =118 mm
olarak belirlenmigtir. Buna gore Sekil 8’den
CD ve AD uzuvlarinin uzunluklar;

I, =1,/Sin(p, /2) =38/Sin(64/2) = 71,7Imm  (13)

I, =12 +12 —12 = /1187 +60,39° —38° =132,75mm (14)

olarak hesaplanir. Boylece mekanizmanin
uzuvlarinin boyutlar1 hesaplanmistir.

Yeni onerilen armiir tahrik mekanizmasinin
tasarimi, sentezi ve analizi yapildiktan sonra
SAM 6.1 programiyla mekanizmanin
caligabilecegi teorik olarak saptanmistir ve
aynt program kullanilarak mekanizmanin
konum, hiz ile ivme analizleri yapilmistir.

Elde edilen analiz sonuglar1 arastirma
bulgularinda verilmistir.
Tahrik  mekanizmasinin SAM 6.1%

programiyla elde edilmis olan kinematik
parametreleri  teorik  parametrelerdir ve
gercek mekanizmada var olan gerek iiretim
gerek montaj hatalar1 gerekse makine
elemanlarinda var olan ara bosluklarindan
dolayr gercek kinematik parametrelere gore
farklilik gosterebilmektedir. Iste bu yiizden
tahrik mekanizmasinin ¢aligabilirlik testlerine
gerek duyulmustur.

Mekanizmanin c¢aligabilirlik testleri i¢in elde
edilen hesaplamalarin sonuglarina gore deney
seti uretilmistir. Deney setinde
mekanizmanin otomatik olarak
calistirllabilmesi i¢in 2 beygir giiciinde 50
HZ’lik elektrik motoru, motor devrinin
ayarlanabilmesi i¢in rediiktor kullanilmistir.
Sekil 9’da motor ve rediiktoriin sisteme
montaj durumu gosterilmistir.

Sekil 9. Motor ve rediiktériin montaj durumu

Daha sonra deney setinin ayarlamalar1 da
tamamlanarak sabit montajlar1 yapilmistir.
Sekil 10°da  ayarlar1  yapilmis  olan
mekanizmanin ~ sabit montaj  durumu
mekanizmanin sag tarafindan gosterilmistir.

Sekil 10. Tahrik mekanizmasi sabit montaj durumu

(sag taraf)
Sekil 11°de ise ayarlar1 yapilmis olan
mekanizmanin  sabit montaj  durumu,

makinenin sol tarafindan gosterilmistir.

Sekil 11. Tahrik mekanizmasi sabit montaj durumu
(sol taraf)

Daha  sonra  tahrik  mekanizmasinin
caligabilirlik testlerinin yapilabilmesi ig¢in
once ¢ikis milinin acisal yer degistirme
durumu ve ¢alisma hiz1 aragtirllmistir. Cikig
milinin agisal yer degistirmesinin tespiti igin,
Yilmaz (2011)’in calismasina benzer bir
yontemle mekanizmanin giris ve ¢ikis
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millerine Slgme hassasiyeti 1%ye esit ac
O0lcme diizenekleri yerlestirilmistir. Asagida
mekanizmanin giris ve c¢ikis millerinin
Olciimiinde kullanilan a¢1 6l¢me diizenekleri
gosterilmistir.

Sekil 12.b. Cikis mili agidlgeri

4. Arastirma Bulgulan

Tahrik mekanizmasinin ayarlar
tamamlandiktan sonra yapacagi hareketler
SAM 6.1% programu ile hesaplanarak konum,
hiz ve ivme analizleri yapilmistir. Daha 6nce
kinematik analizleri yapilan mekanizmanin
SAM 6.1° programinda ¢izilmis olan analiz
grafikleri Sekil 13°te verilmistir.

Sekil 13. 9 no’lu dislinin SAM 6.1%de ¢izilmis acisal
konum (1), hiz (2) ve ivme (3) grafikleri

SAM 6.1 programi yardimiyla tahrik
mekanizmasinin analizinde, sistemin ¢alisma
hizi1 n=60 dev/dak olarak se¢ilmistir. Se¢im
mekanizmasindaki kilitlerin calisma
kosuluna bagli olarak secilen A agisinin
degeri ise 0’a esit olmasi1 sartiyla 1 no’lu

diyagramdan 9 no’lu  dislinin  kenar
durumlarda aldigt  bekleme  agilarinin
Poveksag = 03" VE Qgpey o = 60° oldugu
goriilmustiir. Dokuma makinesinin ana

milinin 126° ve 120%lik doniisiine esit olan
bu degerler, armiir programinin okunmasi ve
uygulanmasi i¢in Ongoriilen degerlere esittir.
Kinematik analizlere gore ve SAM 6.1%
programinda n = 60 dev/dak i¢in ¢izilen bu
grafikler, (Abdulla ve Abdullayev 2011)’in
caligmalariyla biiyiik benzerlik gostermistir.

Mekanizmanin pratikte calisabilirlik
deneyleri icin giris milinin (motor mili) her
59 1ik doniis agist i¢in ¢ikis milinin donme
acis1 Olcllmiistiir ve elde edilen verilere gore
Excel® programinda ¢ikis milinin agisal yer
degistirme grafigi cizdirilmistir. Sekil 14’te
bu grafik verilmistir.

200
180
160
140
120
100

80

Gikig Mili Dénme Agisi

60

40 M

20

2002 oD 0 D A2 D P D 2D LD PR (DD DA D DD D O D
NTRVRTRTNT NNy a2 a a2 oy A

Girig Mili Donme Agisi

Sekil 14. Mekanizmanin ¢ikis milinin agisal yer
degistirme grafigi

Mekanizmanin ¢ikis milinin agisal yer
degistirme grafiginde, giris milinin 360%lik
doniisiinde c¢ikis milinin  beklemeli bir
hareket egrisi c¢izdigi gorilmektedir. Bu
hareket egrisi incelendiginde mekanizmanin
giris mili 25° — 80° ve 205° — 260° araliginda
hareket ederken ¢ikis milinin bekleme yaptig
gozlemlenmistir. Yani ¢ikis mili hem sag
hem de sol 6lii konumlar olarak tarif edilen
durumlarda vyaklasik olarak 55° bekleme
yapmaktadir.

Her iki grafik incelendiginde armiir tahrik
mekanizmasinin hareket egrisi ile SAM 6.1%
programindan elde edilen hareket egrisi

birbirine benzemektedir. Ayrica
mekanizmanin bekleme acilarinin  teorik
degerleri deney degerleriyle

karsilastirildiginda yaklasik 5% 1ik gibi az bir
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farklilik gosterdigi goriilmektedir. Teorik ve
pratik degerler arasindaki bu sapma makine
elemanlari arasindaki bosluklardan
olabilecegi diigiiniilmektedir. Bu haliyle yeni
tasarlanan mekanizmanin armiir
makinelerinde kullanilan kam
mekanizmalarmin yerine kullanilabilecegi
tespit edilerek onerilmistir.

5. Sonuc¢

Klasik rotatif armiirlerde armiir ana milinin
beklemeli donme hareketini saglamak icin
tahrik mekanizmasinda 6zel rulmanlara sahip
kamlar kullanilmaktadir. Bu ¢alismada, sekiz
uzuvlu, esit ve ¢ift beklemeli 180%de salinim

hareketi yapan yeni bir tahrik
mekanizmasinin ~ tasarimi  ve  sentezi
gerceklestirilmistir.

Mekanizmann ~ SAM 6.1 programi

yardimiyla ve deney seti iizerinde yapilan
arastirmalar sonucunda, mekanizmanin giris
mili 25° — 80° ve 205° — 260° araliginda
hareket ederken ¢ikis milinin bekleme yaptigi
gozlemlenmistir. Yani ¢ikis mili hem sag
hem de sol 6lii konumlar olarak tarif edilen
durumlarda yaklasik olarak 55° bekleme
yapmaktadir ve aragtirma sonuglari bekleme
acilarmin  hem teorik hem de deney
degerlerinin 5° gibi az farkhhk gosterdigini
ve dolayisiyla sentezi yapilan 8 uzuvlu

mekanizmanin  rotatif armiirlerde  kam
mekanizmalarmin  yerine  kullanabilecegi
ortaya koyulmustur.

Tesekkiir

2126-D-10 No’lu Proje ile ¢aligmamizi
maddi olarak destekleyen Siileyman Demirel
Universitesi Bilimsel Arastirma Projeleri
Yonetim Birimi Bagkanligi’na tesekkiir
ederiz.
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