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OZET

Yiiksek Lisans Tezi
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Damsman: Prof. Dr. Recep EREN

Bu c¢alismada dokuma makinelerinde kullanilan arka koprii ¢esitleri ile ilgili literatiir
aragtirmasi yapilmis, pozitif arka koprii, negatif arka koprii ve metal plakali arka
kopriilerin ¢aligma prensipleri agiklanmistir. Pozitif ve negatif arka kopri tipleri igin,
cozgii salma hareketi ve arka koprii hareketinin ¢ozgli uzamasi ve ¢ozgii gerginligi
tizerindeki etkisini belirleyen iliskiler ¢ikarilmis ve matematiksel denklemler olarak
ifade edilmistir. Bu iliskiler dogrultusunda, arka koprii parametrelerinin farkl
degerlerinin arka koprii performansi lizerindeki etkileri incelenmis ve sonuglar
karsilagtirmali olarak tartigilmistir. 2012, xv+106 sayfa

Anahtar Kelimeler: Arka koprii, Negatif arka koprii, Pozitif arka koprii, Arka koprii
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ABSTRACT
MSc Thesis
BACKREST ROLLER DESIGN OF WEAVING MACHINES
Ozge CELIK

Uludag University
Graduate School of Natural and Applied Sciences
Department of Textile Engineering

Supervisor: Prof. Dr. Recep EREN

In this study, a literature research is done about backrest roller types which are used in
weaving machines. The principles of positive backrest roller, negative backrest roller
and metal plaqued backrest roller systems are given. The let off motion and backrest
roller’s motion’s effects on warp extension and warp tension are criticized for positive
and negative backrest rollers. And the relations are given as mathematical equations.
According to this relations, backrest roller’s performance is analysed for different
backrest roller’s parameters and the results are criticised comperatively.

Key Words: Backrest Roller, Negative Backrest Roller, Positive Backrest Roller,
Backrest Roller Parameters, Backrest Roller Performance. 2012, xv+106 sayfa



TESEKKUR

Ogrencisi olmaktan gurur duydugum, 6grencisi ve asistan1 olma onuruna ulastigim, her
konuda 6rnek aldigim, lisans dénemimden bugiine dek daima destek ve tesviklerini
gordiigiim, bana bir misyon yiikleyip vizyonumun gelismesini saglayan degerli hocam
Prof. Dr. Recep Eren’e en derin saygilarimi ve tesekkiirlerimi sunarim.

Ayrica basta Prof. Dr. Yusuf Ulcay ve Prof. Dr. Halil Rifat Alpay olmak {izere beni
yetistiren saygideger biitlin hocalarima ve tezimin yazim asamasinda yardimlarini
gordiigiim Aras.Gor. Baris Hasgelik’e ve Aras.Gor. Serkan Tezel’e tesekkiir ediyorum.

Calismalarim i¢in birlikte gegireceg§imiz zamandan fedekarlik gostererek her zaman
kosulsuz maddi ve manevi desteklerini gordiiglim, bugiline gelmemin en biiyiik
mimarlar1 olan, kendilerine sonsuz minnet ve slikranlarimi sundugum ve var olduklari
miiddetge her giicliigii asabilecegime emin oldugum canim annem Nefise Celik’e ,
kiymetli babam Dr. Selahattin Celik’e ve de 6zellikle her zaman ve her konuda yanimda
olan, hayatimdaki en biiyiikk glivencem biricik agabeyim Av. Cagatay Celik’e
tesekkiirlerimi bir borg bilirim.

Ozge CELIK



ICINDEKILER

Sayfa
OZET ... i
ABSTRACT ... i
TESEKKUR. . ...ttt iii
SIMGELER DIZINI.... ... Vi
SEKILLER DIZINI. ..o viii
LGIRIS . o, 1
L1 AZIZIGIN AGHMASI. .. .ue e 1
1.2, AtKININ AIIMAST. .ttt e e e 3
1.3. Tefenin Vurulmasi..........ooooi e, 6
1.4, Kumag CeKme. ... ..o e 7
1.5, COzZgU Salma. ..o e 7
2. KAYNAK ARASTIRMASI. ..ot 9
2.1, AZIZITK GEOMEGIIIST. .t eeeet ettt et et 9
2.2 AZ1ZIIK CeSItIOTI. ..\ttt e 9
2.2.1.Cozgiilerin birbirini izleyen atkilardaki pozisyonlarina gore agizlik........... 10
gesitleri
2.2.1.1. Altta kapalt agizlik.........oooo 10
2.2.12.Yarracik ag1zliK. ..., 11
2.2.1.3.0rtada kapal1 aB1zl1K. ... 12
2.2.1.4. AGIK aBIZI1K. ..o 12
2.2.2. Cozgiilere verilen hareketin 6zelligine gore agizlik gesitleri................... 12
2.2.2.1. Temiz olmayan ag1zlik. ........c..ooiiiiiiiii e 13
2222 Yarttemiz aBizliK........coooiii s 13
2.223. TemizaBIzliK........ooiii e 14
2.3. Cozgii Salma Mekanizmalart..............oooiiiiiiiiii i 15
2.3.1. Negatif Cozgii Salma Mekanizmalari...............coooooiiiiiiiiiiiiiiin 15
2.3.2. Pozitif Cozgli Salma Mekanizmalart...............c.ocooiiiiiiiiiii i 16
2.3.3. Yar1 Pozitif Cozgii Salma Mekanizmalari...................ooooiiiiiiin 17
2.3.3.1. Mekanik Yar1 Pozitif Cozgii Salma Mekanizmalart......................... 18
2.3.3.2. Elektronik Yar1 Pozitif Cozgii Salma Mekanizmalari...................... 20
2.3.4. Cozgii Salma Mekanizmalar1 Uzerine Calismalar............................... 20
2.4, Arka KOPIT ... 29
3. MATERYAL ve YONTEM.......coouiiiiiiiiiiii e 32
Bl Materyal. ..o e 32
3. 11 POZItIE SISTRIM. ..ttt 32
3 1.2  Negatif SIStEM. ...ttt 34



N 03 111 1 4 DA 35
3.2.1. POZItIE SISTEM. ..ttt 35
3.2.1.1. Agizligin agilmasi esnasinda ¢6zgii ipliginde meydana gelen............... 35
Degisimler

3.2.1.1.1. Cergeveler i¢in herhangi bir ana mil doniis agisina karsilik................ 37
Gelen yarim agizlik agilarinin (¢p1 ve ¢2) elde edilmesi

3.2.1.1.2. Kumas diizlemi ile ¢er¢eveler arasinda bulunan mesafelerin............... 40
(hlve h2) elde edilmesi

3.2.1.1.3. Agizligin agilmasi esnasinda ¢6zgii ipligindeki gerginlik artisi............ 41
3.2.1.2. Arka kopriiniin hareketiyle ¢6zgii ipliginde meydana gelen degisimler.....44
3.2.1.3. Agizligin acilmasi ile arka kopriiniin hareketi zamanlamalarimin.......... .56
cakistirilmasi

3.2.2. Negatif SIStEM. ... .. ..o 58
4 BULGULAR VE TARTISMA . . ..o 66
4.1 POZIt SISO ...ttt 66
4.1.1. Arka koprii salinim agisinin etkisi (arka kopriiniin hareketsiz.................. 67
oldugu durum ile 2ove 50 salinim yaptig1 durum)

4.1.2. Agizlik kapanma agisinin etkisi (agizlik kapanma agisinin..................... 72

300° ve 340° oldugu durum)
4.1.3. Faz farkinn etkisi (faz a¢ismin -60°, -20°, +20° ve +60° oldugu durum).....78

4.1.4. Cergeve beklemesinin etkisi (cergeve beklemesinin 0° ve...................... 87
120° oldugu durum)

4.2, Negatif SISTEIM . ..ottt e 93
4.2.1. Sadece yaydan olusan bir arka kdpriiniin davranist....................ooeeeeenn. 93
4.2.2. Yay KatsayiSinin @tKiSI........oeuuiietititi ittt aaeaas 94
4.2.3. Damper katsay1sinin etkisi...........coooiiiiiiiiii 96

4.2.3. Arka koprii eylemsizlik momentinin etkisi..............coooiiiiiiiiiiii. 98

S S ONUC . .t 103
KAYNAKLAR . e 105
OZ GECMIS . . 106



Simgeler

do
ho

I—Oarka

I—Oiin

I—arka

o1

o2

hy

Lkapall sistem

I—kapah

I—a(;lk

A I—aglzhk

SIMGELER DiZINi

Aciklama

on agizlik acist
maksimum ¢erceve hareket miktari

Agizligin kapali oldugu konumda arka agizlik bolgesinde
bulunan ¢6zgii uzunlugu

Agizligin kapali oldugu konumda 6n agizlik bolgesinde
bulunan ¢6zgii uzunlugu

herhangi bir dokuma makinesi ana mili doniis agis1 (0)
aninda arka agizlik bolgesinde bulunan ¢6zgii uzunlugu

herhangi bir dokuma makinesi ana mili doniis agis1 (0)
aninda 6n agizlik bolgesinde bulunan ¢6zgii uzunlugu

1. gergeve icin herhangi bir ana mil doniis agisina karsilik
gelen yarim agizlik agis1

2. gerceve icin herhangi bir ana mil doniis agisina karsilik
gelen yarim agizlik agisi

kumas diizlemi ile 1.cergeve arasinda bulunan dikey
mesafe

kumas diizlemi ile 2.¢erg¢eve arasinda bulunan dikey mesafe
ana mil doniis acis1

orgii raporundaki atki sayist

cercevenin inis/cikis periyoduna karsilik gelen ana mil
doniis agis1

Kapali agizlik durumundaki ¢ozgli levendinden kumas
cizgisine kadar toplam serbest ¢ozgii uzunlugu

Kapali agizlik durumundaki 6n ve arka agizlik bolgesinde
bulunan toplam serbest ¢6zgii uzunlugu

herhangi bir dokuma makinesi ana mili doniis agis1 (0)
aninda sadece cerceve hareketi goz Oniine alindiginda 6n
ve arka agizlik bolgesindeki toplam ¢6zgili uzunlugu

herhangi bir dokuma makinesi ana mili doniis agis1 (60)
aninda sadece ¢erceve hareketi g6z Oniine alindiginda
agizligin kapali oldugu konuma gore ¢ozgii uzamasi

Vi
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Tsistem

Esistem
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en ileri

ag1zligin agilmasi dolayisiyla olusan ¢6zgii ipligi gerginligi
Cozgii ipliklerinin elastisite modiilii

agizlik agilmast nedeniyle ¢oOzgii ipliklerinde meydana
gelen deformasyon

cozgii levendi ile 1 numarali silindir arasindaki ¢ozgii
uzunlugu

herhangi bir dokuma makinesi ana mili doniis agis1 (0)
aninda (arka koprii II konumundayken) sadece arka kopri
hareketi goz Oniine alindiginda agizligin kapali oldugu
konuma gore ¢ozgii iplik uzunlugundaki degisim

agizligin agilmasi ve arka kopriiniin hareketi dolayisiyla
olusan ¢ozgii ipligi gerginligi

agizlik acilmasi ve arka kopriiniin hareketi nedeniyle ¢ozgii
ipliklerinde meydana gelen deformasyon

agizlik kapanma acgisina karsilik gelen ana mil doniis agis1

arka kopriiniin en ileri pozisyonunda oldugu dokuma
makinesi ana mil doniis agis1 degeri

¢Ozgii kopriisiiniin esdeger atalet momenti (kgmz)

¢Ozgiinlin viskoelastik 6zelliginden ve viskoz siirtiinmeden
dogan damper katsayisi(Nms)

yay sabiti(N/m)

esdeger yay sabiti(N/m)

dokuma makinesi agisal hiz1 (rad/s)

dokuma makinesi hiz1 (dev/dak)
arka koprii sisteminde yay mesafesi (m)
esdeger yay mesafesi (m)

arka koprii sisteminde agizligin acilmasi nedeniyle
meydana gelen¢dzgii uzamasi degeri (m)

vii
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1.GIRiS

Dokuma kumas, dokuma makinelerinde iki grup ipligin birbirlerine gére 90 derece
konumlandirilmasiyla olusturulur. Dokuma isleminde kullanilan iki grup iplik, ¢6zgii

ipligi ve atk ipligi olarak adlandirilir.

Dokuma isleminde kullanilacak ¢6zgii iplikleri dokuma hazirlik boliimiinde istenilen
ozelliklere gore ¢ozgii levendine sarilir, atki iplikleri ise dokuma bdlgesine dokuma

makinesinin yaninda bulunan atki ipligi bobinlerinden beslenir.

Dokuma isleminin gergeklestirilmesi icin 3 temel ve 2 yardimci hareket birbiriyle
zamanlamali olarak gerceklestirilir. Dokuma islemi icin gerekli olan 3 temel hareket,
agizligin acilmasi, atkinin atilmasi ve tefenin vurulmasi, 2 yardimci hareket ise ¢ozgii

salma ve kumas ¢ekme hareketleridir.

1.1. Agizhgin Agilmasi

Dokuma isleminin ger¢eklesmesi igin, atki ipliginin makinenin bir ucundan diger ucuna
tagiarak ¢ozgii iplikleri ile baglantisinin saglanmasi ve tefeleme islemiyle kumas yapisi
igerisine dahil edilmesi gerekir. Cozgii iplikleri iki grup haline ayrilarak aralarindan atki
ipliginin ge¢mesine olanak saglayacak ticgen kesitli bir bosluk olusturur. Olusan bu
tiggen kesitli bosluga agizlik adi verilir. Dokuma makinesinde ¢ozgiilerin iki tabakaya
ayrilip agizligin agilmasini saglayan mekanizmaya ise agizlik agma mekanizmasi adi
verilir. Agizlik agma mekanizmasi, dokuma makinesinin desenlendirme kapasitesini
belirler. Dokuma makineleri agizlik agma mekanizmalarina gére ayakgikli, kamli,

armiirlii ve jakarli dokuma makineleri olmak tizere dort grupta siniflandirilabilir.

Ayakeikli dokuma makineleri, genellikle hava ve su jetli dokuma makineleri ile sadece
bezayag 6rgiiden kumaslarin dokunmasinda kullanilir. Kamli dokuma makineleri ile 12
cerceveye kadar temel orgililerden kumaslar dokunabilir ve g¢ergevelerin yukari-asagi
hareketleri ve yukarida veya asagida beklemesi kam profilleri tarafindan belirlenir.
Armiirlii dokuma makinelerinde, temel orgiilerden karigik orgiilere kadar degisik orta
bliytikliikte desenlerin c¢alisilmasi miimkiindiir. Armiirlii agizlik agma mekanizmasina

sahip dokuma makinelerinde, genellikle 28 c¢ergeveye kadar ¢aligilabilmektedir. Jakarli



dokuma makineleri ise jakar mekanizmasi sayesinde ¢ok biiylik desenlerin yapilmasina
imkan verir. Jakar sisteminde ¢ozgii iplikleri tek tek kontrol edildiginden desenlendirme
kapasitesi sinirsizdir. Jakar sisteminde bagimsiz olarak kontrol edilebilen ¢ozgii ipligi

sayisi tek jakar ile 15.000 seviyesinin lizerine ¢ikmis durumdadir.

Ust gozgia
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Sekil 1.1. Agizligin agilmasi i¢in ¢6zgii ipliklerinin alt ve {ist tabaka olmak tizere iki
tabakaya ayrilmasinin sematik goriintisti
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Sekil 1.2. Armiirlii agizlik agma sisteminin sematik goriiniisii
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Sekil 1.3. Jakarli agizlik agma sisteminin sematik goriiniisii

1.2. Atkinin Atilmasi

Dokuma makinerinde bobinlerinden ¢ekilen atki ipliginin makinenin bir ucundan diger
ucuna tagmmast iglemi atki atma mekanizmasi ile yapilir. Atki atma mekanizmasi
yardimiyla atki ipligi, agilan iki ¢ozgili tabakasi arasinda iiretilecek kumasin desenine
gore belirli ¢ozgiilerin altindan veya iistiinden gegerek, agizligin i¢erisinde makinenin
bir ucundan diger ucuna tasinir. Dokuma makinelerinin en yaygin siniflandirilma sekli
atki atma mekanizmasina gore yaplir. Atki atma mekanizmasma gore dokuma

makineleri mekikli, mekikeikli, kancali, su jetli ve hava jetli olarak siniflandirilabilir.

Sekil 1.4. Atk ipligi atilmasinin sematik goriiniisii

w



Mekikli atki atma sistemi, ilk kullamilan atki atma sistemidir. Mekikli dokuma
makinelerinde, mekik ad1 verilen ve igerisindeki masuraya sarilmis halde bulunan atki
ipligi bulunduran elemanin makinenin bir ucundan diger ucuna atilmasiyla atki ipligi
atilmis olur. Bu atki atma sistemini diger atki atma sistemlerinden ayiran 6zellik, ger¢ek
kenar elde etme avantajinin olmasidir. Mekik¢ikli dokuma makineleri ise mekikli
dokuma makinelerindeki yliksek mekik+masura kiitlesini hafifleterek, masura
kullanmak yerine atkiy1 direk atki bobininden ¢ekme prensibiyle ¢alismaktadir ve 6
farkli renkte iplik atilabilmektedir. Kancali dokuma makinelerinde, atki ipliginin
taginmasi alict kanca ve verici kanca olarak adlandirilan iki kanca wvasitasiyla
gerceklestirilmektedir. Alict kanca dokuma makinesinin bir tarafindan atkiyr tutar ve
agizlik icerisinde ilerleyerek tezgahin ortasina kadar getirir. Ayn1 zamanda verici kanca
da bos olarak tezgahin ortasina gelir. Atki ipligi tezgahin ortasinda alic1 kancadan verici
kancaya aktarilir. Alict kanca geriye bos olarak donerken, verici kanca atkiyr agizlik
icerisinden diger tarafa tasir. Kancali dokuma makinelerinde, 12 ve baz1 06zel
durumlarda 16 farkli renge kadar atki atilabilmektedir. Su jetli atki atma sisteminde
atkinin atilmasi, pompa tarafindan belirli bir basingta saglanan su parcaciginin diizede
hizlandirilarak ipligi tasimasiyla gergeklestirilir. Su jetli dokuma makinelerinde 4 renge
kadar atki atilabilmektedir. Su jetli sistem, enerji tiikketiminin minimum oldugu atki
atma sistemi olmas1 avantajina karsilik, suyu emen hammedelerden iiretilmis ipliklerie
calisilamamasi dezavantajina sahiptir. Hava jetli atki atma sisteminde, atki ipliginin
makinenin bir ucundan diger ucuna tasinmasi hava ile atki ipligi arasindaki stirtiinme
kuvvetiyle saglanir. Atki ipligi oncelikle ana diize ile hizlandirilarak profilli taraktaki
kanala yonlendirilir. Daha sonra tefe iizerinde tezgah eni boyunca belirli araliklarla
stralanmig yardimci diizelerden iiflenen havayla hiz diisiimii saglanmadan tezgahin
diger tarafina tasinir. Hava jetli dokuma makineleri en yiiksek enerji tiikketiminin oldugu

atki atma sistemine sahiptir ve bu tip makinelerde 8 renge kadar atki atilabilmektedir.
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Sekil 1.5. Mekikli atki atma sisteminin sematik goriiniisii (Adanur 2001)
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Sekil 1.6. Mekikgikli atki atma sisteminin sematik goriiniisii (Adanur 2001)
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Sekil 1.7. Kancali atki atma sisteminin sematik goriiniisii (Adanur 2001)
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Sekil 1.8. Hava jetli atki atma sisteminin sematik goriiniisii (Adanur 2001)
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Sekil 1.9. Su jetli atki atma sisteminin sematik goriiniis (Adanur 2001)



1.3. Tefenin Vurulmasi

Atkimin atilmas ile ¢6zgii iplikleri arasina konumlandirilan atki ipliginin kumas yapisi
icerisine dahil edilebilmesi i¢in bir dnce atilan atki ipligine atki yerlesimi mesafesi
kadar yaklastirilmas1 gerekmektedir. Atki yerlesimi mesafesi, kumasta elde edilmesi
istenen atki siklig1 degerini saglayacak sekilde belirlenmektedir. Tefenin vurulmasiyla,
yeni atilan atki ipligi kumas ¢izgisine dogru paralel sekilde hareket ettirilir ve bir dnce
atilmis olan atki ipligine kumas yerlesimi mesafesi kadar yaklastirilarak kumas
yapisinin igerisine dahil olmasini saglar. Bu isleme, tefeleme adi da verilir. Tefeleme
islemi, tefe mekanizmalar1 yardimiyla gerceklestirilmektedir. Dokuma makinelerinde
kullanilan tefe mekanizmalar1 kam, ili¢ ¢ubuk ve alt1 kollu mekanizmalar ile tahrik

edilmektedir.

Sekil 1.10. Son atilan atki ipliginin kumasa dahil edilmesinin sematik goriinisti
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Sekil 1.11. Tefeleme isleminin sematik goriiniisii



1.4. Kumas Cekme

Kumas c¢ekme mekanizmalari, dokunmus kumasin dokuma bdlgesinden cekilerek
kumas sarma silindirine beslenmesini saglar. Kumas g¢ekme mekanizmalari, atki
sikliginin ayarlanmasindan sorumludur. Kumas ¢ekme mekanizmalari, pozitif ve negatif
olmak tiizere iki gruba ayrilir. Pozitif kumas ¢cekme mekanizmalari, her makine devrinde
daha onceden belirlenen sabit miktarda kumasin dokuma bolgesinden uzaklastirilmasini
saglar. Bu nedenle, pozitif kumas cekme mekanizmalariyla sabit atki siklig1 degeri elde
edilir. Negatif kumas ¢ekme mekanizmalarinda ise, her dokuma devrinde ¢ekilen kumasg
miktar1 sabit olmayabilir, her dokuma makinesi devrinde ¢ekilecek kumas uzunlugu tefe
kuvvetine veya tefeleme esnasinda etkiyen kuvvetlere baglidir. Giiniimiizde pozitif
kumas c¢ekme mekanizmalar1 kullanilmaktadir. Mekanik pozitif kumas ¢ekme
mekanizmalarinda bir kumagin dokunmasi esnasinda tek bir atki sikligi elde edilirken
elektronik kumas ¢ekme mekanizmalarinda aynit kumasta ¢ok sayida atki sikligi elde
edilebilir. ( Eren 1996).

1.5. Cozgii Salma

Cozgii salma mekanizmalari, dokunan kumasin ihtiya¢ duyacagi kadar ¢ozgii ipligi
uzunlugunun dokuma bolgesine sevk edilmesinden sorumludur. Ayni zamanda ¢6zgii
salma mekanizmalari, dokuma isleminin ger¢eklesmesi icin gerekli olan ¢ozgii

gerilimini de saglar.

Dokuma iglemi esnasinda, temel ve yardimci hareketler gergeklestirilirken dokuma
isleminin dogal yapisindan dolayi cozgii ipliginde gerginlik dalgalanmalari meydana
gelir. Ancak, yiiksek kumas kalitesi elde etmek acisindan istenen durum, dokuma islemi
esnasinda ¢Ozgii gerginliginin sabit kalmasidir. Dokuma esnasinda, sabit ¢Ozgii
gerginligi ile calismak sabit atki sikligi elde edilmesi acisindan onemlidir. Dokunan
kumasta, farkli atki sikliginda dokunan bolgeler ciddi kumas hatalari olarak

degerlendirilir ve istenmeyen bir durumdur.

Dokuma isleminin yardimci hareketlerinden biri olarak bahsedilen ¢6zgii salma islemi

esnasinda, cozgii gerginliginin sabit tutulabilmesi icin ¢6zgii salma mekanizmalari



yardimiyla ¢ozgii gerginliginde meydana gelen dalgalanmalar sinirlandirilmaya veya
ortadan kaldirilmaya calisilir. Bu amacla, gliniimiize kadar kullanilan ¢ozgii salma

mekanizmalari 3 ana grup olarak siniflandirilabilir.

e Negatif ¢ozgii salma mekanizmalari
e Pozitif ¢ozgii salma mekanizmalari

e Yari pozitif ¢ozgii salma mekanizmalari

Negatif ¢ozgii salma sisteminde ¢Ozgli levendinin dondiiriilmesi ¢ozgli gerginligi

yardimiyla siirtiinme momentine kars1 gergeklestirilir (Eren 1996).

Pozitif ¢ozgii salma mekanizmalarinda ise her dokuma devri i¢in baglangigta ayarlanan

miktarda ¢ozgii ipligi pozitif bir tahrikle dokuma bolgesine sevkedilir (Eren 1996).

Yar pozitif ¢ozgii salma mekanizmalarinin 6zelligi ¢6zgli levendinin ¢ozgii iplikleri
tarafindan degil ama motor veya bagimsiz bir ¢dzgii salma motoru tarafindan tahrik
edilmesi ancak ¢ozgii besleme hizinin pozitif sistemde oldugu gibi sabit degil ¢ozgii

gerginligi tarafindan belirlenmesidir.

Cozgli salma mekanizmalarinin tasariminda kullanilan arka koprii ¢ozgii gerginliginin
Olclilmesi ve gerginlik degisimlerinin sinirlandirilmast agisindan biiyiik 6nem
tasimaktadir. Bu ¢alismanin amaci ¢0zgii salma mekanizmalarinin 6nemli bir parcasi
olan pozitif ve negatif arka kopriilerin matematiksel analizini yaparak dokumada
gerginlik degisimlerine olan etkisini arka koprii parametrelerine bagli olarak

agiklamaktir.



2. KAYNAK ARASTIRMASI

2.1. Agizhik Geometrisi

Cergevelerden kumas c¢izgisine kadar olan agizlik bolgesi “On agizlik” olarak
isimlendirilmekte olup, 6n agizlik geometrik boyutlarmin atki tasiyicisinin ¢ozgi
ipliklerine siirtinmeden ge¢mesine imkan verecek degerlerde olmasi gerekmektedir.
Cergevelerden ¢apraz ¢ubuklara ve lamellere ve hatta bazi tezgahlarda ¢6zgii kopriisiine
kadar agilan agizlik bolgesi ise “arka agizlik” olarak isimlendirilmektedir (Abdulla
2006).

Sekil 2.1. Dokuma makinesinde agizlik olusumu (Abdulla 2006)

2.2. Agizlik Cesitleri

Agizlik agma hareketini veya olusturulan agizlik gesitlerini, ¢ozgiilerin birbirini izleyen
atkilardaki pozisyonlarina gore veya c¢ozgiilere verilen hareketin ozelligine gore

siiflandirmak miimkiindiir (Alpay 1985).

Dokumada kullanilan agizlik ¢esitleri ¢ozgililerin  birbirini  izleyen atkilardaki

pozisyonlarina gore 4 grup halinde siniflandirilabilir.



o Altta Kapali Agizlik

e Yar Agik Agizlik

e Ortada Kapal1 Ag1zlik
o Acik Agizlik

Dokumada kullanilan agizlik ¢esitleri ¢ozgiilere verilen hareketin 6zelligine gore 3 grup

halinde siiflandirilabilir.

e Temiz Olmayan Agizlik
e Yar1 Temiz Agizlik
o Temiz Agizlik

2.2.1. Cozgiilerin birbirini izleyen atkilardaki pozisyonlarina gore agizlik cesitleri
2.2.1.1. Altta kapah agizhk

Bu agizlik tipinde her atkidan sonra agizlik kapanirken tiim ¢ozgii telleri alt pozisyona
gelirler. iki ii¢ atkida bir ¢ozgii tellerinin farkli hareketleri yapmasi gereken orgiilerde
¢ok biiyiikk hareket kaybina neden oldugu igin bu sistem elverisli degildir. Baz1 eski
armiir mekanizmalar1 bu sistemle calisirlardi; fakat giiniimiizde bu tip agizliklar yalniz

el tezgahlarinda ve tek stroklu jakarlarda bulunmaktadir. (Alpay 1985)

st .
Cel Feve ...\\' |"I-. A f "fﬂf' }T Hh"\-\.
hareketi /| I _ -~ _
L T N R SR | | | — '! -
Atkilar 1 2 3 4 Altta kapal agizhk

Sekil 2.2. Altta kapali agizlik(Alpay 1985)

Yukar1 dogru kaldirillan iplikler digerlerine goére daha fazla gerilmeye maruz

kalmaktadir.
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2.2.1.2.Yan acik agizhk

Bu tip agizlikta cerceve pes pese iki atki atiminda iistte kalacaksa, birinci atki atimindan
sonra orta noktaya kadar (¢ozgii hattina kadar) gelir ve sonra tekrar yukari kalkar. Bir
cerceve pes pese iki atki atiminda alt konumda kalacaksa tamamen alta indirilir ve iki
atki atimi siliresince orada kalir. Bdylece altta kapali ve ortada kapli agizliga gore
hareket miktarindan bir nebze daha tasarruf edilmis olur. Boyle agizliklar baz1 mekanik
cift stroklu jakarlarla elde edilirler. Atki atimindan sonra ( tefe vurusu sirasinda ) ¢ozgii
iplikleri ayn1 hizaya gelmedigi icin, bu tip agizliklar ne tam kapali ne de tam agik

olmamalar1 anlaminda “yarim agik agizlik" olarak adlandirilirlar (Alpay 1985).

tist
~\.  s = i | rd /—
Cerceve -/'/.— . ‘ ‘ fonte: " '1\\\\
hareketi : \\.. ¥ N / ” \\v\///
Atkilar 1 2 3 4 Yan acik agizhk

Sekil 2.3. Yar1 agik agizlik (Alpay 1985)

2.2.1.3.0rtada kapah agizhk

Bu agizlik tipinde cerceveler ister {ist ister alt agizlikta bulunsunlar, her atki atimindan
sonra orta konuma getirilirler. Ornegin birinci atki atiminda iistte olan cerceve ikinci
atki attminda da tstte kalacaksa bile, birinci atki atildiktan sonra orta konuma getirilir
ve sonra tekrar yukari kaldirilir. Bu durumda da biiyiik hareket kaybi s6z konusudur.

Yine de bu kayip altta kapali agizliga gore daha azdir.

-\-_«:m ) a ) ,f”’"’ﬁf&h"“ﬂ —

Cerceve . = —+ ~ — e —
hareketi Ny 7 L — i] _—

Aﬂ-;|lar.1 2 4 ortada kapal agizhk

Sekil 2.4. Ortada kapali agizlik (Alpay 1985)
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Ortada kapali agizlik sistemi ile galisan armiirler bazi leno kumaslarin dokunmasinda
kullanilirlar. Ciinkii doner giicii sisteminde baglant1 ¢ozgiileri standart ¢ozgii ipliklerini
tizerinden alinarak ¢apraza getirilir. Capraz konumda standart ¢ozglide agizlik agilacagi
icin baglanti c¢ozgiilerine siirtiinebilir. Bu durumda capraz ¢ozgii hareketini
kolaylagtirmak amaci ile bu sistem kullanilir. Pek fazla kullanilmayan bu agizlik tipine
bazi armiirlerin disinda jakarlarda da rastlanmaktadir. Ciinkii hareket dengeli bir sekilde

tim ¢6zgii tellerine dagitilmaktadir (Alpay 1985) .
2.2.1.4. Acik agizhk

Bu agizlik tipinde birbiri pesi sira ayn1 hareketi yapacak, yani yukarida veya asagida
kalacak cerceveler konum degistirmezler. Dolayisiyla agizlik da kapanmaz. Yalniz iist
agizliktan alt ag1zliga gececek ya da tersi durumundaki gerceveler atki atimindan sonra
yer degistirirler. Boylece biiyiik bir hareket tasarrufu yapilmis olur. Bosa hareket sarfi
s6z konusu degildir ve ¢6zgii telleri daha az siirtiinmeye ugrarlar. Ancak bezayagi ve rib
orgiilerde bir istisnai durum olarak, her atkida cergeveler yer degistirirlerse, agizligin
kapanma durumu ortaya cikar. Eksantrikli ve ¢ift zamanli armiirlerde kapanma durumu
ortaya ¢ikar. Eksantrikli ve ¢ift zamanli armiirlerde daha ziyade bu agizlik olusturulur

ve daha yiiksek tezgah devirlerine ¢ikilabilir (Alpay 1985).

I N r= T & ) I —
Cerceve \ - ! / b = —— i — —
hareketi ) A\ . . -

Atkilar 1 2 3 Acik amzhk

Sekil 2.5. Agik agizlik (Alpay 1985)

2.2.2. Cozgiilere verilen hareketin 6zelligine gore agizlik ¢esitleri

Cozgli ipliklerinin yukari veya asagr hareket etme mesafeleri farkli sekillerde
diizenlenebilmektedir. Agizliklar dokuma tezgahinin yan tarafindan bakildiginda elde

edilen agizhik goriintisiine gore siniflandirilmaktadir. Cozgii ipliklerinin agizlik
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kesitindeki yerlesimine gore isimlendirilen agizlik cesitleri, temiz olmayan agizlik, yari

temiz agizlik ve temiz agizlik olarak gruplandirilmaktadir.

2.2.2.1. Temiz olmayan agizhk

Temiz olmayan agizlik, ¢ercevelerin her birinin ayn1 mesafede yer degistirdigi agizlik
cesididir. Bu nedenle, ondeki ¢ercevelere bagli ¢ozgii iplikleri ile arkadaki gergevelere
bagl ¢ozgii ipliklerinin farkli yatay diizlemde bulunmalar1 sebebiyle diizensiz bir yap1
olugmaktadir. Bu agizlik yapisinda biitiin giiciilerdeki ¢ozgii tellerinin gerilmeleri
nispeten aynidir. Temiz olmayan agizligin olumsuz tarafi, alt ¢ozgii tellerinin bir
kisminin mekik yolu iizerinde bulunmasi ipliklerin daha fazla asinarak kopus sayisinin
artmasina neden olmasidir. Temiz olmayan agizlik jakar mekanizmalarinda
kullanilmaktadir. Cergeve sayisi diisiik olan tezgihlarda ve denim kumas dokuyan

tezgahlarda da tercih edilmektedir.

Sekil 2.6. Temiz olmayan agizlik (Abdullayev ve ark. 2003)

2.2.2.2. Yar1 temiz agizhk

Yar1 temiz agizlik formunda g¢ergeveler ve giiciilere bagli ¢ozgii iplikleri genelde alt
tabakada temiz agizlik tipinde, iist tabakada ise temiz olmayan agizlik tipinde bir form
olusturacak sekilde hareket ederler. Bu agizlik ¢esidi daha ¢ok kancali atki atma

sistemine sahip dokuma tezgahlarinda tercih edilmektedir.
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Sekil 2.7. Yar1 temiz agizlik (Abdullayev ve ark. 2003)

2.2.2.3. Temiz agizhk

Temiz agizlik, agizliktan atki tasiyicisinin gegisi diistiniilerek ¢6zgii ipliklerinin ayni
egimde yiikselmesinin saglandigi uygulama tipidir. Bu agizlik uygulamasinda
cerceveler meyilli olarak yiikseltilmektedir. Cercevelerin her birisinin kumag diizlemine
olan mesafeleri birbirinden farkli olmaktadir. Arkadaki cerceve en uzak konumda

yerlesmistir.

Sekil 2.8. Temiz agizlik (Abdullayev ve ark. 2003)
Kumas ¢izgisine yaklasildikca ¢ercevelerin hareket mesafeleri azalmaktadir. Bu nedenle

ag1zlig1 olusturan ¢dzgii gruplarinin arasinda gerilim farki dogmaktadir, bu durum temiz

agizlik uygulamasinin  dezavantajidir. Atki  atma sistemlerindeki  gelistirilen
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konstriiksiyonlar sayesinde giiniimiiziin modern tezgdhlarinda c¢ergevelerin hareket
mesafeleri azaltilarak bu olumsuzluk miimkiin oldugunca azaltilmistir. Bu agizlik agma
formu mekikli, kancali, hava veya su jetli gibi tezgahlarda diizgin agizlik
uygulamasinin istendigi yerlerde tercih edilmektedir (Akgali 2010).

2.3. Cozgii Salma Mekanizmalari

Cozgii salma mekanizmasi tiplerinden olan negatif ¢ozgli salma mekanizmalar ve
pozitif ¢ozgli salma mekanizmalar1 glinlimiizde kullanilmamaktadir. Giinilimiizde
kullanilan sistem olan yar1 pozitif ¢Ozgii salma mekanizmalar1 ise, mekanik ve

elektronik sistem olarak kendi icerisinde gruplandirilabilir.

2.3.1. Negatif ¢ozgii salma mekanizmalari

Negatif ¢ozgii salma sisteminde ¢ozgii levendinin dondiiriilmesi ¢ozgii gerginligi

yardimiyla siirtiinme momentine kars1 gergeklestirilir (Eren 1996).

Sabit
Silindir
Cozgi
Levendi
Karsi
Agirhik o -

Sekil 2.9. Negatif ¢ozgii salma mekanizmasinin sematik goriiniisii (Eren 1996)
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Negatif sistemde silirtinme momenti karsi agirhigin etkisiyle ¢ozgii levendinin dis

kenarina dolanmig bant veya urgan yardimiyla meydana getirilir (Eren 1996).

Toplam ¢6zgii gerginligi statik siirtiinme momentini yenecek seviyeye geldiginde levent
dondriiliir. Levent dondiiriilene kadar ¢ozgii gerginliginde dondiirme etkisi kinetik
siirtiinme momentini yenemeyecek seviyeye diistiiglinde leventin donmesi durmaktadir

(Ttmer 1986).

Negatif sistem kisa, orta ve uzun periyotlu ¢ozgii gerginligi degisimleri tretir. Kisa
periyotlu ¢ozgli gerginlik degisimi band veya urgan frenindeki statik ve kinetik
siirtinme katsayilar1 arasindaki farktan dolayr ortaya cikarken, orta periyotlu ¢ozgi
gerginligi degisimleri siirtiinme katsayilarinin fren yiizeylerindeki pas, yag v.s
sebeplerden dolayr degisiminden ortaya ¢ikar, uzun periyotlu ¢ozgii gerginligi
degisimleri ise levend capindaki azalmaya bagli olarak ¢dzgii gerginligindeki artis

seklinde ortaya ¢ikar (Eren 1996).

2.3.2. Pozitif ¢ozgii salma mekanizmalar

Pozitif ¢bzgili salma mekanizmalari her dokuma makinesi devrinde baslangicta
ayarlanan miktarda ¢ozgili ipligini dokuma bdlgesine sevk eder. Dokuma isleminin
baslangicinda ayarlanan bu ¢6zgii besleme hizi, istenilen ¢ozgii gerginligini saglayacak

sekilde secilir (Eren 1996).

Pozitif sistemde, dokuma islemi boyunca gerginligin sabit tutulmasi ihtiyaci , istenilen
¢cOzgli gerginligini saglayacak ¢6zgii besleme hizinin baglangigta belirlenmesi ve bu
hizin dokuma islemi boyunca sabit tutulmasi ile giderilir. Bu sistemde, bir dokuma
devrindeki ¢0zgii besleme miktari, sifir ¢ozgii gerginligindeki atki yerlesimi+¢ozgii
kivrimi kadar uzunluga karsilik gelen iplik miktarindan biraz daha azdir. Bu fark,

ipliklerde gerginlik olusmasini saglar (Eren 1996).

Pozitif sistemin olumsuz tarafi ise yapilan testler sonucunda gerginlikten bir sapma
durumunda istenen gerginlige gegis periyodunun uzun bir zaman almasidir. Bu durum,
dokumanin baslangicinda ¢6zgii besleme hizini istenilen gerginligi iiretecek sekilde

belirlemeyi zaman alic1 bir islem olmasi sonucunu dogurur. Sistemin diger olumsuzlugu
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ise, hareket iletim sisteminde meydana gelebilecek mekanik hatalarin pozitif sistemin
prensibi geregi 0lgme ve diizeltme olmadig: i¢in kalici gerginlik degisimlerine neden
olmasidir. Bu olumsuzluklar nedeniyle pozitif ¢6zgii besleme prensibi, dokumada

uygulama alan1 bulamamistir (Eren 1996).

2.3.3. Yan pozitif ¢ozgii salma mekanizmalar:

Dokuma isleminde hakim olan ¢ozgii salma mekanizmas tipi olan yar1 pozitif ¢cozgii
salma mekanizmalari, negatif ve pozitif ¢ozgli besleme sistemlerinin birlesiminden
olusmaktadir. Yari pozitif ¢ozgli salma sistemlerinin temel prensibi, ¢ozgii ipliklerinin
¢cozgii levendi tarafindan degil ama motor veya bagimsiz bir ¢ozgii salma motoru
tarafindan tahrik edilmesi ancak ¢6zgii besleme hizinin pozitif sistemde oldugu gibi
sabit degil ¢ozgii gerginligi tarafindan belirlenmesidir. Yar1 pozitif ¢ozgii salma
mekanizmalart prensibi geregi, ¢ozgii gerginliginde olusabilecek sapmalari, ¢ozgii
besleme hizini siirekli olarak diizenleyerek diizeltme potansiyeline sahiptir ve levent
capindaki siirekli degisime ragmen ¢ozgii gerginligini siirekli olarak sabit tutacak
sekilde tasarlanirlar. Yar1 pozitif ¢6zgli salma sistemleri, kontrol edilen parametrenin
¢Ozgili gerginligi, ayar parametresinin ise ¢0zgii besleme hiz1 oldugu bir geri beslemeli

otomatik kontrol sistemidir.
Yar pozitif ¢ozgii salma sistemleri 3 ana kisimdan olusur.

o Hareketli arka koprii (¢6zgii gerginligi 6l¢timii)
e Kontrol iinitesi (¢6zgii levendinin hareket miktarini belirleyen kisim)

e (Cozgi levendi tahrik iinitesi (dokuma makinesi ana motoru veya bagimsiz motor

tahriki)

Yarn pozitif ¢ozgli salma sistemleri, onceleri kullanilan mekanik yar1 pozitif ¢ozgii
salma sistemi ve giinimiizde kullanilan elektronik yari pozitif ¢6zgli salma sistemi

olarak 2 grup altinda incelenebilir.
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2.3.3.1. Mekanik yar1 pozitif ¢ozgii salma mekanizmalari

Mekanik yar1 pozitif ¢6zgii salma mekanizmalari levent tahrik sistemlerine gore kesikli
ve siirekli (kesiksiz) olmak tizere iki grupta incelenebilirler. Kesikli yar1 pozitif ¢ozgii
salma mekanizmalarinin levendi tek yonlii olarak dondiirebilirken siirekli yar1 pozitif

¢Ozgli salma mekanizmalari levende iki yonde hareket verebilirler.

Kesikli yar1 pozitif ¢ozgii salma mekanizmalariin levendi tek yonlii olarak
dondiirebilmelerinin nedeni levendin tahrikinde tirnak disli kullanilmasidir. Kesikli
hareket durumunda levendin dondiiriilmesi dokuma makinesinin yar1 periyodu
icerisinde genellikle tefeden alinan hareketle gerceklestirildigi i¢cin hiz arttik¢a yiiksek

dinamik etkiler ortaya ¢ikar.

Sekil 2.10. Kesiksiz bir ¢ozgii salma mekanizmasi (Eren 1996)

Hunt tipi olarak bilinen bir siirekli ¢0zgii salma mekanizmas: sekil 2.10 da
gosterilmistir. Dokuma makinesinin ana milinden belirli oranda diisiiriilerek alinan
hareket birer tarafi hareketli alt ve {ist kasnaklara sahip bir varyatérden sonra sonsuz
vida-diiz disli mekanizmas1 ve diiz disli ile aynt mil {izerinde bulunan bir disli
yardimiyla levende iletilir. Sonsuz vida-diiz disli mekanizmasi levent igin gerekli olan

bliylik oranda hiz diisiisiinii gergeklestirir. Varyator ise kademesiz hiz ayarina olanak
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verdigi i¢in levend capindaki azalmaya karsilik levend agisal hizinin sabit ¢ozgii

gerginligi liretecek sekilde degistirilmesini saglar.

Cozgii ipliklerinin istenilen gerginlikte beslenmesi varyator kasnaklarinin uygun ¢evrim
oranin1 verecek sekilde ayarlanmasiyla gerceklestirilir. Bu islem varyator c¢evrim
oraninin arka kopriiniin hareketiyle iliskilendirilmesi sayesinde miimkiin olur.
Baslangigta levend dolu oldugundan acgisal hizinin diisiik olmasi gerekir. Bunu
saglamak i¢in varyatoriin kayis ile temas halindeki kasnak caplari, iist kasnak capi
kiiciik ve alt kasnak capi biiylik olacak sekilde ayarlanir. Kayis uzunlugu sabit
oldugundan kasnaklarin birindeki ¢ap artimi digerindeki azalma kadar olur. Arka
kopriiniin  denge konumu yay kuvvetinin meydana getirdigi momentin ¢ozgi
gerginliklerinin sebep oldugu ters yondeki moment ile dengelenmesi ile elde edilir.
Dokuma islemi devam ederken leventteki ¢6zgii ipliklerinin sagilmasi sonucu levend
cap1 azalir. Bu, sabit kumas ¢ekme miktar1 i¢in daha az ¢ozgii ipligi beslenmesi
anlamina geleceginden ¢dzgii gerginligini arttirir. Cozgli gerginligindeki bu artis, arka
kopriideki moment dengesinin bozarak arka kopriiyli saat ibreleri tersi yoniinde
dondiiriir. Arka kopriiniin bu hareketi A¢ABBy ve BoCDDy li¢ ¢ubuk mekanizmalarinin
oklarla gosterilen yonlerdeki hareketleriyle kasnaklarin hareketli taraflarina iletilir.
Bunun sonucu es zamanli olarak iist kasnak capi arttirilirken alt kasnak ¢ap1 azaltilir.
Boylece, sistem levend capindaki azalmaya bagli olarak levendin agisal hizini arttirarak
¢Ozgli besleme hizini istenilen gerginlik elde edilecek sekilde diizenlemis olur. Bu
durum, levend capindaki degisime bagli olarak ortaya ¢ikan uzun periyotlu gerginlik

degisimlerinin 6nlenmesi anlamina gelir (Eren 1996).

Bunun yaninda hereketli arka koprii bir devir iginde c¢ergeve hareketinden ve tefe
vurusundan dolay1 ortaya ¢ikan gerginlik artisini azaltma islevine de sahiptir. Bu sistem,
geri beslemeli bir otomatik kontrol sistemi oldugundan herhangi bir anda ortaya ¢ikan

gerginlik degisimlerini 6nleme 6zelligine sahiptir.

Cozgii gerginligindeki degisim iki tip diizeltici etki yapar. Bunlardan birincisi, gerginlik
degisimine bagli olarak arka koprii hareketinin levend doniis hizini degistirmesi
seklindedir. Cozgli gerginigi artarsa levendin doniis hizi arttirilir, ¢6zgii gerginligi
azalirsa levendin doniis hiz1 azaltilir. Gerginlik, istenen degere ulasinca arka koprii eski

pozisyonuna geri doner (Eren 1996).
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Ikinci tip diizeltici etki ise, arka kopriiniin hareketinden dolay1 kumas ¢izgisi ile ¢ozgii
levendi arasindaki serbest ¢ozgili ipligi uzunlugunun degismesi seklinde ortaya gikar.
Ornegin ¢ozgii gerginligindeki artis sekildeki mekanizmaya gore arka koprilyii saat
ibreleri tersi yoniinde dondiirerek kumas ¢izgisi ile levend arasindaki serbest ¢ozgii
uzunlugunu azaltir. Ilk ve son durumdaki serbest ¢ozgli uzunluklar1 arasindaki fark
levend doniisiiniin  haricinde dokuma bdlgesine saglanan ilave ¢ozgli miktar
oldugundan ¢ozgii gerginligindeki artis bir dl¢iiye kadar azaltilir. Benzer sekilde ¢ozgii
gerginligindeki azalma, arka kopriiniin saat ibreleri yoniindeki hareketi ile serbest ¢ozgil

uzunlugunun artmasindan dolay1 bir miktar kisitlanir.

Mekanik yar1 pozitif ¢6zgli salma mekanizmalarinin istenen performansi gosterebilmesi
icin uygun sekilde tasarlanmalarinin yaninda calisilan kumas tipine gore de uygun

sekilde ayarlanmalar1 gerekir. Yapilmasi gereken ayarlar su sekilde siralanabilir,

o Istenilen gerginligin ayar1 yay kuvvetinin ayarlanmasi veya ayar
mekanizmasinda agirlik kullanilan sistemler i¢in agirlik miktarinin veya
agirliklarin yerinin ayarlanmasi ile gergeklestirilir.

e Arka koprii hareketini tahrik mekanizmasia ileten hareket iletim {initesi
kazancinin ayarlanmasi

e Dolu levend ¢apma bagli olarak baslangigta varyatér kasnak ¢aplariin

ayarlanmasi

Siirekli ¢ozgili salma mekanizmalarini, kesikli ¢6zgii salma mekanizmalarina gore iistiin
kilan bir 6zellik, ¢ozgli levendinin iki yonlii hareketine imkan vermeleri sebebiyle

otomatik agizlik arama (atki arama) islemi i¢in uygun olmalaridir.

Artan dokuma makinesi hizlar1 ile mekanik ¢6zgii salma prensibi yerini elektronik

¢Ozgili salma prensibine birakmistir.

2.3.3.2. Elektronik yar pozitif ¢6zgii salma mekanizmalari

Elektronik yar1 pozitif ¢6zgii salma mekanizmalan yliksek performans ve esneklikleri

ile bakima mekanik sistemlere nazaran ¢ok daha az ihtiya¢ gostermeleri avantajlarini
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tasimaktadir. Ayrica mikroislemci kontroliine uygun olmalari sebebiyle bilgisayar

kontrollii bir dokuma makinesi i¢in vazge¢ilmez bir linitedir.

Elektronik yar1 pozitif ¢ozgli salma mekanizmalari, mekanik sistemlerde oldugu gibi

esas olarak asagida siralanan 3 ana kisimdan olusurlar.

o (ozgii gerginligi 6lgme iinitesi
e Kontrol elemani

e Tahrik Unitesi

Cozgii gerginligi O6lgme {initesi bir Ornek haricinde (Dornier firmasi) mekanik
sistemlerde oldugu gibi arka kopriide yapilirken, ¢6zgili gerginliginin elektriksel sinyale
doniistiiriilmesinde yer degistirme sensorleri ve kuvvet 6lgme (yiik hiicresi-load cell)
sensorleri kullanilmaktadir. Elektronik ¢ozgli salma mekanizmalarinda arka kopriiniin
islevi mekanik sistemlerdeki ile aynidir. Hareketli arka kopriiniin kullanilmasi ile bir
dokuma makinesi devri iginde gergeve ve tefelemeden dolayr ortaya ¢ikan gerginlik
degisimleri smirlandirilir. Bunun yaninda gerginlikteki degismeden dolayr arka
kopriinlin pozisyon degistirmesi ile bir taraftan gerginlikteki degisim azaltilirken diger
yandan levendi tahrik eden motorun hizi ayarlanarak c¢cozgii gerginligi ayarlanan

degerine getirilmeye ¢aligilir (Eren 1996).

Sekil 2.11°de gosterilen ¢ozgli salma mekanizmasinda ¢ozgli gerginliginin elektriksel
sinyale doniistiiriilmesinde yiik hiicreleri kullanilmaktadir. 1 numara ile gdsterilen arka
koprii, ¢ozgl gerginliginin etkisiyle kendi ekseni etrafinda donebilmektedir. 2 numarali
silindir ise alt taraftaki ucuna yay baglanmis olan ve 1 numarali silindirin ekseni
etrafinda donebilen bir kolun diger ucuna bagli olup salinim hareketi yapabilmektedir. 1
ve 2 numarali silindirler arasina bir yiik hiicresi baglanmistir ve bu yiik hiicresi ¢o6zgii
gerginliginin etkisiyle egilmeye maruz kalmaktadir. Yayin bir ucu kolun alt ucuna bagl

olup diger ucu makine govdesine baglanmistir.

Cozgii gerginligi, yay kuvveti tarafindan degil bilgisayardan girilen ve yiik hiicresine
etkiyen zorlamay1 temsil eden bir say1 tarafindan belirlenir. Yayin islevi, arka kopriiniin

cerceve hareketi ve tefe vurusundan dolay1 salinim miktarini ayarlamaktir.
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Arka kopriintin salinim miktar1 bir somunla yayin etkin uzunlugu ayarlanarak yapilir.
Buna gore arka koprii yaym izin verdigi maksimum elastik durum ile salinim
yapmayacagl rijit durum arasinda istenilen elastikiyette kumas tipine gore

ayarlanmaktadir (Eren 1996).
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Sekil 2.11. Somet firmasina ait elektronik ¢6zgili salma mekanizmasi (Eren 1996)

Yaya bir 6n gerginlik verilmesi durumunda salinim yapan kolun acisal pozisyonu
degiseceginden ayn1 ¢ozgl gerginligi degeri i¢in yiik hiicreleri farkli seviyede zorlanir
ve dolayisiyla farkli ¢ikis sinyalleri elde edilir. Bunun sebebi 1 numarali silindir ve kol
ile birlikte salinan 2 numarali silindir arasindaki ¢ozgli tabakasinin yatayla yaptigi

acinin degismesi sonucu 2 numarali silindire etkiyen ¢6zgili gerginliginin degismesidir.
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Sekil 2.12°de gosterilen ¢ozgii salma mekanizmasinda da ¢ozgli gerginliginin elektriksel
sinyale donistiiriilmesinde yiik hiicreleri kullanilmaktadir. Yine kendi ekseni etrafinda
donebilen 1 numarali silindir ile aym1 eksen etrafinda donebilen bir kol mevcut olup
kolun st ucuna ekseni etrafinda donebilen bir silindir takilmigtir. Kolun alt ucu yaya
bagli olup yayin i¢inden uzanan ve lizerinde vida ac¢ilmis yatay ¢cubuk kolun alt ucundan
acilmig olan bosluk iginde serbestce hareket edebilmektedirler. Yatay cubugun diger
ucu yiik hiicresinin bir tarafina baglanmistir. Burada yiik hiicresi ¢eki ve baskiya
zorlanmaktadir. Yatay cubugun iizerinde dis kisminda yay profiline uygun sekilde
acilmis kanal bulunan silindirik bir parca mevcuttur, bu parga dondiiriilerek yay ekseni
boyunca hareket ettirilip yay iizerinde istenilen yerde sabitlenebilmektedir. Bu sayede

arka kopri salinim miktart ayarlanabilmektedir (Eren 1996).
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Sekil 2.12. Tsudakoma firmasina ait elektronik ¢6zgii salma mekanizmasi (Eren 1996)
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Yukarida agiklanan her iki sistemde de (Somet firmasina ait elektronik ¢ozgii salma
mekanizmas: ve Tsudakoma firmasina ait elektronik ¢6zgii salma mekanizmasi) yaya
bir 6n gerilim verilmesi durumunda salinim yapan kolun agisal pozisyonu
degiseceginden ayni ¢ozgii gerginligi degeri i¢in yiik hiicreleri farkli seviyede zorlanir
ve dolayistyla farkli ¢ikis sinyalleri elde edilir. Bunun nedeni 1 numarali silindir ve kol
ile birlikte salinim yapan 2 numarali silindir arasindaki ¢ozgili tabakasinin yatayla
yaptig1 a¢cinin degismesi sonucu 2 numarali sislindire etkiyen ¢6zgii gerginliginin sebep

oldugu momentin degismesidir.

Yik hiicresi prensibini kullanan yukarida agiklanan her iki sistemde de ¢ozgi
gerginliginin momenti salimim yapan kolu saat ibreleri yoniinde dondiirmeye
calismaktadir. Kolun dengesi, yayin uzamasi nedeniyle olusan kuvvetin meydana
getirdigi moment ile saglanir. Cozgii gerginligindeki bir degisim kolun farkli bir agisal
hiz pozisyonunda dengelenmesine neden olacaktir. Bu durumda yay kuvveti
degiseceginden yiikk hiicresine etkiyen zorlama degisecektir. Bdylece, c¢ozgii
gerginligindeki degisim yiik hiicresi tarafindan elektriksel sinyale doniistiiriiliip kontrol

elemanina iletilir (Eren 1996).

Sekil 2.13’de gosterilen ¢Ozgii salma mekanizmasinda ise ¢Ozgii gerginliginin
elektriksel sinyale doniistiiriilmesinde yer degistirme sensorii kullanilmaktadir. Bu
mekanizmada, ¢6zgii gerginliginin ayar1 yiik hiicresi kullanan sistemlerden farkli olarak
yay kuvveti yardimiyla yapilmaktadir. Yaymn bir ucu makine govdesine tutturulmus
olup, diger ucu arka koprii ile birlikte A etrafinda donen profilli kola ilistirilmistir.
Yayin ucu yukariya dogru hareket ettirildikce gerginligi artmakta ve daha yiiksek ¢cozgi
gerginligi elde edilmektedir.

Cozgii salma mekanizmasi ¢6zgili gerginligi ne olursa olsun arka koprii pozisyonu (arka
kopriiniin yatayla yaptig1 ac1) ayni kalacak sekilde calisir. Yer degistirme sensorleri ile
Olcimde esas, metal ylizey ile sensor arasindaki uzakliktir. Bu uzaklik artarsa,
sensorden elde edilen ¢ikis sinyali azalir, uzaklik azalirsa ¢ikis sinyali artar. Metal
segment yilizeyinin tam bir daire yay1 olusturmasi durumunda gerginlik degisiminden
dolay1r metal segmentin donmesi ¢ikis sinyalinde bir degisiklige neden olmaz. Metal
segment lizerindeki ¢izginin sag tarafinin artan sol tarafinin ise azalan bir profile sahip

olmas1 gerginlik degisiminden dolayr metal segmentin donmesi sonucu sensor ¢ikis
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sinyalinin artmasi veya azalmasina sebep olur. Cikis sinyalindeki bu degisim, motor

hizinin arttirilip azaltilmasi i¢in kullanilir.

Olgilen Istenilen
Gergirlik Gerginlik
Sitryali Sitryali

Fitrron Digli

Hiz Olgme
Setisdri

Sekil 2.13. Sulzer firmasina ait elektronik ¢6zgii salma mekanizmasi (Eren 1996)

Cozgii salma mekanizmasimin calisma prensibi levend ¢apindaki siirekli azalmaya
ragmen, ¢ozgii ipliklerinin leventten sensor ile metal segment arasindaki uzakligi
baslangigta ayarlanan haliyle sabit tutacak sekilde sagilmasi esasina dayanir. Bunun
anlami, ¢ozgli gerginliginin sabit tutulmasi demektir. Bunun i¢in de en az

orantitintegral tipinde bir kontrol elemaninin kullanilmasi gerekmektedir.

Kontrol elemani, her iki prensiple calisan ¢6zgli salma mekanizmalarinda da dlgme
tinitesinde Ol¢lilen ¢ozgii gerginligi sinyalini giris sinyali olarak alir ve bunu istenen
¢Ozgli gerginligi degerleriyle karsilastirir. Bdylece hata sinyali elde edilmis olur.
Kontrol elemaninin 6zelliklerine gore hata sinyali baz1 degisikliklere maruz kalir ve bu

sekilde elde edilen kontrol elemani ¢ikis sinyali tahrik iinitesine verilerek ¢ozgl
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besleme hizi ayarlanir. Kontrol elemani oranti, integral, tiirev veya bu elemanlarin

kombinasyonlari seklinde olusturulabilir.

Elektronik ¢6zgli salma mekanizmalar i¢in tahrik tinitesi hiz kontrol iinitesi ile birlikte

degisik tiirde AC ve DC servo motorlardan olusur (Eren 1996).

2.3.4. Cozgii salma mekanizmalari iizerine yapilan ¢calismalar

Kamogawa’ya (1959) ait calismada, arka koprii hareketinin bir yonde ¢ozgii gerginligi
diger yonde ise kullanilan yaylar ve yaylara ilave olarak kullanilan hidrolik damper bir
sonlimleme eleman: ile saglandigr negatif arka kopriiniin kullanildigr bir yar1 pozitif
¢Ozgili mekanizmasi ele alinmistir. Ancak, Eren’e (1996) ait calismada yar1 pozitif ¢ozgii
salma mekanizmalari olarak incelenen ¢6zgii salma mekanizmas1 Kamogawa’ya (1959)

ait calismada pozitif ¢ozgii salma mekanizmasi olarak ge¢mistir.

Kamogawa’ya (1959) ait c¢alismada, yaylar ve hidrolik séniimleme elemaninin
kullanildig1 negatif arka koOprii sistemi, istenilen ¢ozgli gerginligi degerinin sabit
kalmasi i¢in bir otomatik kontrol sistemi gorevi yapmaktadir. Caligmada sistemin
parametreleri yay sabiti, kullanilan ekstra kiitlenin atalet degeri, ¢ozgii ipliklerinin
elastisite modiilli, kullanilan damper katsayisi ve moment koluna olan uzaklik olarak
belirlenmistir. Sistemin parametreleri arasindaki ilski belirlenmis ve sistemin transfer

fonksiyonu elde edilmistir.

Negatif arka kopriiniin bir yondeki hareketi i¢in sadece yaym kullanildigi durum ve
sadece hidrolik soniimleme elemaninin kullanildigt durum igin sistemin cevabi
incelenmis ve sonuclar karsilagtirllmali olarak degerlendirilmistir. Dokuma makinesi
hizinin 40 dev/dak ve 150 dev/dak arasinda oldugu durumda ¢6zgii gerginligindeki bir
artty gozlenmesi durumunda, sadece yayin kullanildigi negatif arka koprii sistemi,
otomatik kontrol etkinligini kaybetmektedir. Ancak dokuma makinesi hizinin 500
dev/dak altindaki hizlarda olmasi durumunda sadece yaymn kullanildigi negatif arka
koprii sistemi iyi bir otomatik kontrol performansi gostermektedir. Ayrica, 80 dev/dak
altindaki makine hizlarinda, sadece hidrolik soniimleme elemaninin kullanildig1 negatif

arka koprii sistemi daha iyi bir kontrol karakteristigi sergilemektedir. Ancak, 80 dev/dak
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tizerindeki makine hizlarinda, sadece yayin kullanildigi negatif arka koprii sistemi
sadece hidrolik soniimleme elemaninin kullanildigi negatif arka koprii sistemine gore

istenen ¢0zgii degerine ulasilmasi agisindan daha i1yi performans géstermektedir.

Tilimer ve Bozdag’a (1986) ait ¢alismada ¢ozgii salma mekanizmalar1 siniflandirilmastir.
Ancak, Eren’e (1996) ait ¢aligmada yar1 pozitif ¢ozgli salma mekanizmalar1 olarak
incelenen ¢ozgli salma mekanizmalar1 Tiimer ve Bozdag’a (1986) ait calismada pozitif

¢Ozgili salma mekanizmalar1 baglig altinda incelenmistir.

Tliimer ve Bozdag’a (1986) ait calismada, c¢ozgli regiilatorii, kumas cekme
mekanizmasi, kumas ve ¢ozgiiniin olusturdugu bir sistem olarak tanimlanmistir. Negatif
geri beslemeli mekanik bir otomatik kontrol sistemi olan ¢6zgii regiilatoriiniin kontrol
ettigi degiskenler ¢cozgili gerginligi ve ¢ozgli uzunlugudur. Cozgii regiilatoriiniin iglevi,
her tiirlii bozucu biiylikliik karsisinda kontrol degiskenlerinin istenen degerde sabit
tutmaktir. Bozucu etkiler, dogal bozucular ve bozucu hatalar olmak iizere ikiye
ayrilmaktadir. Dogal bozucular, agizlik agilmasi, tefe vurusu, levend ¢apindaki degisme
gibi dokuma isleminin yapisi geregi ortaya ¢ikan etkilerdir. Bozucu hatalar ise,
sistemdeki mekanik hatalardan kaynaklanir. Bozucu hatalara ornek olarak, yanlis

ayarlar, mafsal bosluklari, temizlik verilebilir (Tiimer ve Bozdag 1986).

Cozgii regiilatorii tiim bozucu hatalarin ve dogal bozuculardan agizlik agilmasi ve
tefeninin vurulmasi disindaki dogal bozucularin etkilerini yok ederek kontrol
degiskenlerini istenen degerde tutmalidir. Bu nedenle, tefe vurusu ve ¢ozgii agizligin
acilmasi esnasinda ¢ozgii gerginliginde bir miktar artisa imkan tanimayacak olgiide bir
¢ozgii regiilatorii istenmez. Ozellikle agizligin kiigiik oldugu ve atki atma elemaninin
hareketini engellememesi igin temiz bir agizligin gerektirdigi mekiksiz dokumalarda bu
durum onemlidir.Bozucu hatalar, periyodik ve periyodik olmayan bozucular olmak
tizere iki grup altinda incelenebilir. Agizligin agilmasi, tefenin vurulmasi, kumas ¢ekme
dislilerindeki dis hatasi, mafsaldaki bosluk gibi bozucular periyodik bozuculardir.
Kumas c¢ekme, levend capindaki degisme ve yanlis ayar ise periyodik olmayan

bozuculardir (Tiimer ve Bozdag 1986).

Calismada, c¢oOzgii regiilatoriiniin  periyodik bozucular karsisindaki performansi

incelenirken yalnizca birkag atki atilmasinin géz Oniine alinmasi yeterli olmus ve
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sonuglar linecer denklemlerle ifade edilmistir. Cozgli salma sistemi igin asagidaki

varsayimlar kabul edilmistir.

e (Cozgli gerginligi bir ¢ekme vaya basma yayr ile saglanirken dokuma

baslangicinda istenen degere ayarlanmaktadir.
e Dokuma baslangicinda istenen miktarda pozitif ¢6zgii salma saglanmaktadir.

o (ozgii kopriisiiniin yerdegistirmesi, bir kontrol mekanizmasi yardimiyla pozitif
¢Ozgii salmaya ek olarak negatif bir ¢6zgii salma miktar1 saglamaktadir. Kontrol

mekanizmasinin kazanci bir kol mekanizmasi yardimiyla ayarlanabilmektedir.

o Kontrol mekanizmasi kazanci bir levend yoklayict mekanizmasi yardimiyla

levend ¢apina bagimli kilinmistir.

Timer ve Bozdag’a (1986) gore, ¢ozgili ipligi elastikiyetinden dolayr belli bir yay
sabitine sahip oldugundancozgii bir ucundan ¢ekildiginde uzama ¢ekilme miktarina esit
olamamaktave bir miktar ¢6zgii leventten dokuma bolgesine gegmektedir. Bu nedenle,
¢Ozgili icin esdeger bir yay katsayisi tanimlanmis olup ¢ozgli katmanlar1 arasindaki
siirtinme sonsuz ise ¢ozgl levende sabitlestirilmis gibi davranmakta, siirtiinme hig

yoksa ¢ozgii levend ucu serbest gibi davranmaktadir.

Bu c¢alismada incelenen diger durum ise, ¢Ozgii regiilatoriniin periyodik olmayan
bozuculara etkisidir. Bu kisimda, levend c¢apindaki degisim gibi etkisi ¢ok daha uzun
stirede goriilen periyodik olmayan bozucular incelenmistir. Diger deyisle, her tezgah
devrinde ¢ozgli gerginlifinde gorillen ve tefe vurusu, agiziligin acilmasi gibi
nedenlerden kaynaklanan degisimlerin statik bir degere ulastigi varsayilmaktadir.
Modelden elde edile denklemler non-lineer oldugundan, model bilgisayar benzesimi

yoluyla ¢6ziilmiistiir (Ttiimer ve Bozdag 1986).

Dokuma baslangicinda, ¢ozgii salma ile ilgili ayarlarin rastgele yapilmasi durumunda
sistem geri beslemeli bir otomatik kontrol sistemi olmasi nedeniyle belli bir siirede
istenen atki sikligini saglayacak yeni bir siirekli reime girmektedir. Ancak bu yeni
rejimde ¢ozgili gerginligi istenen degerinden saptigindan siirekli rejime ulasincaya kadar
sik-seyrek hatalar1 meydana gelmektedir. Sik- seyrek hatasinin ve gerginlikteki

sapmanin kag¢ atki i¢in olustugu ayardaki bozuklugun biiyiikliigiine baglidir. Sonug
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olarak, baglangi¢ ayarlarinin dogru verilmesi durumunda, ¢6zgli gerilimi ayn1 kalirken
baslangi¢ ayarlar1 yanlis ise gerilim yavas yavas degiserek baslangi¢ degerinden farkli
bir degere ulasmaktadir. Bu davranis, ¢ozgii regiilatoriiniin diizeltici bir etkiye sahip

oldugunu géstermektedir (Tiimer ve Bozdag 1986).

Elektronik ¢6zgii salma sisteminin ¢ozgii levendi ¢apinin degisimine karsit davranisinin
incelendigi Ozkan’a (1999) ait ¢alismada, elektronik ¢dzgii salma mekanizmalarinin
matematiksel analiz modeli gelistirilmis ve bu mekanizmalarin tasarimina iligkin
sonuclar ¢ikarilmistir. Bu calismada elektronik ¢6zgii salma mekanizmalarinin
performansi incelenirken, arka kopriiniin etkisi de g6z Oniine alinmistir. Calismada
elektronik ¢6zgii salma mekanizmalarinda gerginlik 6lgme iinitesi kontrol organinin
orantl, orantitintegral ve oranti+integral+tiirev tipi olmasi durumunda elde edilen
sonuclar karsilastirmali olarak degerlendirilmistir. Bu ¢alismada, oranti kontrol
kullanilmas: durumunda, levend c¢ap1 azaldik¢a oOlgiilen ¢ozgii gerginligi degerinin
istenen degerinden sapmasina, diisiik levend caplarinda levend motorunun daha hizli
calismasi i¢in daha biiyiik bir hata sinyaline duyulan gereksinimin neden oldugu sonucu
cikarilmigtir. Bunun sonucu olarak, arka koprii pozisyonu dolu ve bos levend g¢aplari
arasinda bir miktar kalic1 olarak degisme gosterir. Kontrol organinin oranti+integral ve

oranti+integral+tiirev tipi olmast durumunda kalic1 gerginlik degisimi ortadan kalkar.

2.4. Arka Koprii

Yukarida acgiklanan ¢6zgli salma mekanizmalar tipleri gdz Oniine alindiginda ¢ozgii
ipliklerinin leventten sagilip giicii gozlerine dogru sevk edilmesini saglayan arka
kopriiniin temel iglevinin dokuma islemi esnasinda sabit ¢6zgii gerginliinde ¢alismasini

saglamaya yardimci1 olmak oldugu sonucu ¢ikarilabilir.

Arka kopriiler, sabit arka kopriiler ve hareketli arka kopriiler olmak tizere iki grupta
siniflandirilabilir. Ancak giinlimiizde hareketli arka kopriiler kullanilmaktadir. Dokuma

makinelerinde 3 tip arka koprii kullanilmaktadir. Bunlar;
-Negatif arka koprii,

-Pozitif arka koprii ve
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-Metal plaka yayli arka kopriilerdir.

Negatif arka kopriide arka kopriiniin salimim hareketi bir yonde ¢ozgli gerginligi
tarafindan saglanirken diger yonde kullanilan yaylar tarafindan saglanmaktadir. Bazi
durumlarda arka kopriide yaya ilave olarak hidrolik damper soniimleme elemani olarak
kullanilmaktadir. Yukarida c¢aligma prensibi aciklanan yar1 pozitif ¢ozgili salma
mekanizmalarinda degisik tipte negatif arka kopriiler kullanilmaktadir ve calisma
prensibi yukarida agiklandigi gibidir. Arka kdpriiniin salinim miktari, dokunan kumas
tipine gore yaym sertligi ve/veya yayin kollara baglanti noktasi degistirilerek

ayarlanmaktadir.

Pozitif arka kopri Sekil 2.14’de goriilmektedir. Pozitif arka kopriide, arka koprii salinim
hareketi kam veya bir li¢ gubuk mekanizmasi tarafindan saglanmakta ve arka kopriiniin
hareket sekli mekanizmanin tasarimi ile belirlenmektedir. Burada arka koprii salinim
miktar1 ve agizlik agma mekanizmasina gore zamanlamasi mekanizmada tahrik kolu
(krank) wuzunlugu ve tahrik kolunun ana mile sabitlenme agist ayarlanarak
degistirilebilmektedir. Pozitif arka koOpri tasarimi geregi her devirde ¢ozgi

uzunlugundaki artigt ayni oranda sinirlandirmaktadir.

arka kopri
silindiri

sarkac kol

Sekil 2.14. Pozitif Arka Koprii Ornegi (Sultex L5500 Hava Jetli Dokuma Makinesi
Katalogu)
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Plaka yayl arka koprii Sekil 2.15°de goriilmektedir. Plaka yayli arka koprii kullanimi
ise son yillarda gelistirilmis ve 6zellikle aramid ipliklerden koruyucu kumas dokuyan

dokuma makinelerinde kullanilmaktadir.

Sekil 2.15. Plaka Yayli Arka Koprii Ornegi (Dornier P1 Kancali Dokuma Makinesi
Katalogu)

Plaka yayl koprii tipinde hareketli arka koprii kiitlesi olmayip agizlik acilmasi ve tefe
vurusundan dolayr ¢dzgii ipliklerindeki uzama metal plakanin egilmesi ile
sinirlandirilmaktadir. Diger arka koprii tiplerinden farkli olarak ataletsiz bir sistem
oldugundan yani arka koprii sadece bir yay olarak davrandigindan ¢ozgiilerin uzamasi
ile es zamanli metal plaka egilmekte ve ¢0zgli uzamalari sinirlandirilmaktadir. Secilen

cee de e

artiglar sinirlandirilmaktadir.
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3. MATERYAL ve YONTEM
3.1. Materyal
3.1.1. Pozitif sistem

Dokuma islemi devam ederken, dokuma makinesinin her devrinde atkinin atilmasi igin
agizligin agilmasi esnasinda gercevelerin hareketinden dolayr ¢ozgii iplikleri kapali
ag1zlik durumunda bulunduklar1 pozisyona gére konum degistirecek ve bu durum ¢ozgii
ipliginin kapali agizlik pozisyonundaki duruma gore uzamasina neden olacaktir. Bu
uzamalar, ¢ozgii ipliginde gerginlik artist sonucunu dogurur. Ancak daha Once
bahsedildigi gibi, dokuma esnasinda ¢ozgii ipliklerindeki gerginlik dalgalanmalar

istenmeyen bir durumdur.

Cozgii ipliginde olusan bu gerginlik dalgalanmalarin1 kompanse etmek amaciyla arka
koprii hareket etmektedir. Pozitif sistemde arka koprii, her devirde belirli agida salinim
yaparak, bir miktar ¢ozgii ipliginin dokuma bdlgesine sevk edilmesiyle c¢ozgii

ipligindeki gerginlik artisin1 azaltmaya calisir.
Sekil 3.1°de pozitif arka koprii sistemine sahip bir dokuma makinesi i¢in ¢ozgii levendi

ile kumas ¢izgisi arasindaki sematik kesit goriiniis verilmistir.

kumas
cizgisi

agzhk

arka
koprii

cozgii
levendi

Sekil 3.1. Pozitif sistem i¢in dokuma makinesinin ¢ozgii levendi ile kumas ¢izgisi
arasindaki sematik kesit goriintisti (ag1zligin acik oldugu durum)
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Sekil 3.2°de 1 numarali silindir arka koprii silindirini gdstermektedir. 2 numarali silindir
ise 1 numaral silindire bir kol ile bagli olan 2 numaral silindiri gostermektedir.
Dokuma makinesinin her devrinde, 1 numaral silindiri 2 numaral silindire baglayan
kol, 2 numarali silindirin I ve II konumlar1 arasinda salinim hareketi yaparak, ¢cozgii

ipligi gerginlik artigin1 sinirlandirir.

cizgii
levendi

cozgii
levendi

cozgii
levendi

Sekil 3.2. Arka koprii saliniminin sematik goriintisii
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Tez ¢alismasinda oncelikle, agizligin agilmasit dolayisiyla meydana gelen degisimler ve
¢oOzgii ipigindeki gerginlik artis1 incelenecek, daha sonra arka kopriiniin hareket
etmesiyle ¢ozgii gerginlik artisinin kompanse edilmesi durumundaki ¢6zgii gerginlik

degisimleri incelenecektir.

Arka kopriiniin kompanse etmesi durumu i¢in analizler farkli agizlik kapanma agilar

icin arka kopri en ileri konum agis1 degistirilerek incelenecek ve tartisilacaktir.
Pozitif ¢6zgii salma mekanizmasi i¢in yapilan analizlerde agizlik tipi olarak,

e c¢oOzgiilerin birbirini izleyen atkilardaki pozisyonlarna gore: Ortada Kapali
Agizlik
e ¢Ozgiilere verilen hareketin 6zelligine gore: Temiz Olmayan Agizlik

tipi i¢in analizler yapilmistir.
3.1.2. Negatif sistem

Negatif sistemde ise ¢ozgl ipligi gerginlik artisini engellemek icin arka kopriiniin
hareketi yayla saglanmaktadir, arka kopriiniin hareketi pozitif sistemde oldugu gibi

belirli iki konum arasinda olmamaktadir.

arka kumasg
koprin c1Z2isi

!

/ o
yay
[ —
\.\-H-H_‘—u_u—
Sekil 3.3. Negatif sistem i¢in sematik gériiniim

Sekil 3.3’ de negatif arka koprii sistemine sahip bir dokuma makinesi i¢in ¢6zgii levendi

ile kumas ¢izgisi arasindaki sematik kesit goriiniis verilmistir.

34



Negatif sistem i¢in sistemin diferansiyel denklemi ¢ikarilip, ¢éziimii yapilacak ve

¢oziimler farkli parametreler degistirilerek incelenecektir.

3.2. Yontem
3.2.1. Pozitif sistem

Pozitif sistem i¢in ¢ozgli ipliginde meydana gelen degisimler agizligin acilmasi
esnasinda ve arka kdpriiniin etkisiyle meydana gelen degisimler olmak tizere iki kisimda

ele alinip, incelenecektir.

3.2.1.1. Agizhgn acilmasi esnasinda ¢ozgii ipliginde meydana gelen degisimler

Sekil 3.4’de agizligin agik oldugu konumdaki (¢ergevelerin en alt ve en list konumunda

oldugu pozisyon aninda) agizlik kesitinin sematik goriiniisii verilmistir.

cerceve en fist
T Lonumu

kumas
cizgisi

cerceve en alt
Kommnu

arka agzhk bilgesi on agizhk bolgesi

Sekil 3.4. Agizligin agik oldugu konumdaki (¢ergevelerin en alt ve en iist konumda
oldugu pozisyon) agizlik kesitinin sematik goriiniisii

35



Sekil 3.4’de gosterilen bazi simgelerin agiklamalar1 asagidaki gibidir.
® (o= On agizlik acist

e hg= maksimum ¢ergeve hareket miktari

Sekil 3.5°de agizligin kapali oldugu konumdaki (cergevelerin kumas hizasinda oldugu

pozisyon aninda) agizlik kesitinin sematik gorliniisli verilmistir.

£
Lo T
- - | - -
-7 I - . Kuinas
-7 . cizgisi
- i "~ ¥ gl‘)l
]
cercevelerin
kapah oldugn
pozisyon
- Loarka i Loén -

Sekil 3.5. Agizligin kapali oldugu konumdaki (¢ergevelerin kumas hizasinda oldugu
pozisyon) agizlik kesitinin sematik gorlintigii
Sekil 3.5°de gosterilen baz1 simgelerin aciklamalar1 asagidaki gibidir.

®  Loaka = Ag1zligin kapali oldugu konumda arka agizlik bolgesinde bulunan ¢ozgii

uzunlugu

o Losn = Agizhigin kapali oldugu konumda 6n agizlik bolgesinde bulunan ¢ozgii

uzunlugu

Sekil 3.6’da herhangi bir dokuma makinesi ana mili doniis agis1 () aninda agizlik

kesitinin sematik goriiniisii verilmistir.
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1. cerceve

kumas
cizgisi

. gy 5 g

2. cerceve

—

Latia

Sekil 3.6. Herhangi bir dokuma makinesi ana mili doniis agis1 (0) aminda agizlik
kesitinin sematik goriiniisii
Sekil 3.6’da gosterilen bazi simgelerin agiklamalari asagidaki gibidir.

® Laka = herhangi bir dokuma makinesi ana mili doniis agis1 (0) aninda arka

agizlik bolgesinde bulunan ¢6zgii uzunlugu

e L, = herhangi bir dokuma makinesi ana mili doniis agis1 (0) aninda 6n agizlik

bolgesinde bulunan ¢ozgii uzunlugu

e ¢; = 1. gerceve icin herhangi bir ana mil doniis agisina karsilik gelen yarim

agizlik agisi

e ¢, = 2. gergeve icin herhangi bir ana mil donilis agisina karsilik gelen yarim

ag1zlik agis1
e h; = kumas diizlemi ile 1.¢er¢eve arasinda bulunan dikey mesafe

e hy=kumas diizlemi ile 2.¢er¢eve arasinda bulunan dikey mesafe

3.2.1.1.1. Cerceveler icin herhangi bir ana mil doniis acisina karsilik gelen yarim

agizlik acilarimin (¢; ve ¢,) elde edilmesi

Yapilan analizlerde ¢ozgiilere verilen hareketin 6zelligine gore agizlik tipi olarak her iki

yone simetrik agilan agizlik segildiginden 1. ve 2. ¢ergeve i¢in herhangi bir ana mil
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doniis acisina karsilik gelen yarim agizlik acilart degerlerinin (¢1 ve ¢) biiytikliikleri

birbirine esit ancak ters isaretli olacaktir.

Cergeve hareket egrisi olarak modifiye edilmis trapezoidal hareket egrisi kullanilmistir.

Modifiye edilmis trapezoidal hareket egrisi icin yer degistirme denklemleri asagida

verilmistir.

Modifiye edilmis trapezoidal hareket egrisi i¢in yer degistirme denklemlerinde

kullanilan simgelerin ne anlama geldigi asagida verilmistir.
e 0= ana mil doniis agis1
e K = 0Orgii raporundaki atki sayisi

e [} = ¢ercevenin inis/¢ikis periyoduna karsilik gelen ana mil doniis agis1

Modifiye edilmis trapezoidal hareket egrisi yer degistirme denklemlerinde kullanilan ¢

degeri, denklem (3.1) ile elde edilir.

(3.1)

“Modified trapezoidal” hareket egrisi i¢in yer degistirme denklemleri,

1
Elciifig icin,

B

¢y = 0,09724612 ¢, [4 (g) — %sin (4’-IT (g))l

1 3
—~=‘:E~=‘:— icin,
8 PF 8

Py = Py {2,444062 (g)i —0,22203 (g) —I-IJ,DD?ZE}
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3 4
—{E{— icin,
8 B 8

by = &y {1,611[! 154(%) — 0,0309544 (411 (g) —11) — 0,30550??1

4 5
— < < — Igin,
a8 a8

=™|6

By = by {1,6110154 (g) — 0,0309544 (411 (g) — 211) — 0,30550??1

b, =, {—2,444062 (g)‘ + 4,666092 (g) —1,2292648}

7
5%2{1 icin,

B

b, =&y {l,ﬁlll] 154 + 0,38893845 (g) +0,0309544 sin (411 (g) - 311)}

seklindedir.

Pozitif arka koprii sistemi igin yapilan analizlerde; bezayag orgii deseni se¢ilmis ve
cercevelerin inis ve ¢ikis periyotlari i¢in ayrilan ana mil doniis agilarinin esit oldugu

kabul edilmistir.

Secilen bu degerlere bagli olarak ana mil doniis agisinin (), 0° ve 360° arasinda degisen
degerlerine karsilik gelen 1l.gergeve igin yarim agizlik acist (¢1) degerleri

hesaplanmistir.
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Yapilan analizlerde ¢ozgiilere verilen hareketin 6zelligine gore agizlik tipi olarak her iki
yone simetrik agilan agizlik segildiginden 1. ve 2. gerceve i¢in herhangi bir ana mil
doniis acisina karsilik gelen yarim agizlik agilart degerlerinin (¢1 ve ¢) biiylikliikleri
birbirine esit ancak ters isaretli olacaktir. ¢; ve ¢, arasindaki iliski denklem (3.2)’de

verildigi gibidir.

P; = —¢y (3.2)

3.2.1.1.2. Kumas diizlemi ile ¢erceveler arasinda bulunan mesafelerin (h;ve h,) elde

edilmesi

Sekil 3.7°de 1. gerceve ile kumas diizlemi arasinda olan mesafe olan h; mesafesinin

sematik goriiniimii verilmistir.

et Lgsn ._|

Sekil 3.7. h; mesafesinin sematik goriiniisi

h; mesafesi (3.3) esitligiyle elde edilir.

bo ¢r1) 3,14

e = Lotan (22—,
1 Oan n 2 180 (33)
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Yapilan analizlerde ¢ozgiilere verilen hareketin 6zelligine gore agizlik tipi olarak her iki
yone simetrik acilan agizlik se¢ildiginden 1. ve 2. ¢ergeve ile kumas diizlemi arasinda
olan mesafe degerlerinin (h;ve hy) biyiiklikleri birbirine esit ancak ters isaretli
olacaktir. Ikinci cerceve ile kumas diizlemi arasinda olan mesafe olan h, mesafesi (3.4)

esitligi yardimiyla bulunur.

(3.4)

3.2.1.1.3. Agizhigin acilmasi esnasinda ¢ozgii ipligindeki gerginlik artist

Sekil 3.8’de agizligin kapali oldugu durumda ¢6zgii levendi ile kumas ¢izgisi arasindaki

sematik kesit goriiniis verilmistir.

kumas
& * Ty
T cizgisi
cercevelerin kapah
oldugu kenmn

cozgi
levendi

Sekil 3.8. Kapali agizlik durumunda sematik kesit goriiniisii

Kapali agizlik durumundaki ¢6zgli levendinden kumas ¢izgisine kadar toplam serbest
¢ozgli uzunlugu (Liapan sistem) V€ Kapalt agizlik durumundaki 6n ve arka agizlik
bolgesinde bulunan toplam serbest ¢dzgii uzunlugunun (Liapan ) hesaplanmasi, sirastyla

(3.5) ve (3.6) bagintilariyla gerceklestirilir.
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I—kapah sistem™ I—O + I—1+ BG+ X (35)

I—kapah = I—Oarka + LO(’in (36)

(3.5) ve (3.6) bagintilarinda gecen simgelerin anlamlar asagida verilmistir. Simgelerin

bazilarinin agiklanmasinda Sekil 3.8’den yararlanilmistir.
e Lo=cozgii levendi ile 1 numarali silindir arasindaki ¢6zgii uzunlugu
e L; =1 ve 2 numarali silindirler arasindaki ¢6zgii uzunlugu
e X=2 numarali silindir ile kumas ¢izgisi arasindaki toplam ¢6zgili uzunlugu
e BG= 2 numarali silindir etrafinda dolanan toplam ¢6zgii uzunlugu

®  Ligpan sisem= Kapali agizlik durumundaki ¢ozgii levendinden kumas ¢izgisine

kadar toplam serbest ¢6zgii uzunlugu

® Liapan = Kapali agizlik durumundaki 6n ve arka agizlik bolgesinde bulunan

toplam serbest ¢6zgii uzunlugu

Sekil 3.9°da agizligin kapali konumunda olmadig1 herhangi bir dokuma makinesi ana

mili doniis agis1 (0) aninda agizlik kesitinin sematik gosterimini verilmistir.

Ll)arka

Sekil 3.9. Ly,ve Lgka ‘nin bulunmasi igin sematik gosterim
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Sekil 3.9’da gosterilen herhangi bir dokuma makinesi ana mili doniis agis1 (0) aninda
sadece cergeve hareketi goz oniline alindiginda arka agizlik bolgesinde bulunan ¢ozgii
uzunlugu (Laka) ve herhangi bir dokuma makinesi ana mili doniis agis1 (6) aninda
sadece g¢erceve hareketi géz Oniline alindiginda 6n agizlik bolgesinde bulunan ¢ozgii

uzunlugu (Lg,) degerleri sirasiyla (3.7) ve (3.8) esitlikleri ile hesaplanir.

Larka‘ = Ll}arl{a‘ + h*

|
Lar‘ka = |I"[!l£u."l-c£l2 + h?
N (3.7)
L|':i|:'12 = I"E!ll:lln2 + h‘
—
I"|':i|:'1 = ||L|':i|:'12 + h:
N (3.8)

Herhangi bir dokuma makinesi ana mili doniis acist (0) aninda sadece ¢erceve hareketi
g0z Oniine alindiginda 6n ve arka agizlik bolgesindeki toplam serbest ¢6zgii uzunlugu

(Lagik ) degeri, (3.9) esitiligi ile hesaplanir.

I—aglk = I—arka + I—én (39)

Herhangi bir dokuma makinesi ana mili doniis agis1 (0) aninda sadece gerceve hareketi
goz oniine alindiginda agizligin kapali oldugu konuma gore ¢dzgii uzamasi (A Lagiik )

degeri, (3.10) esitiligi ile hesaplanir.

A Laglzllk = I—a(;lk - Lkapah

A Laglzhk = (Larka + Lén )' (I—Oarka + I—O(’in) (3-10)

43



Agizlik agilmasi nedeniyle ¢ozgii ipliklerinde meydana gelen deformasyon (€agizik)

degeri , (3.11) bagintis1 ile hesaplanmaktadir.

AL

apzlik
EEI.E'[Z[[I.{ = L
kapal: sistem
_ [ Lgrge +Lsn)— (L ars +Lg an)
EEI.E‘[Z[LI.{ - (311)

Lkapah gistem

Agizligin agilmasi dolayistyla olusan ¢ozgii ipligi gerginligi (Taz1) degeri ise, denklem
(3.12) ile hesaplanmaktadir.

T E £

E.Elzl.l.l{: pozgi” “agizhik

C Larks +L5n}_': Lparke tLo En:'

L kepalh sistem

T E

agizhik = pozEl” (312)

(3.12) bagintisinda gegen Eseq Simgesi, ¢ozgi ipliklerinin elastisite modiilii anlamina

gelmektedir.

3.2.1.2. Arka kopriiniin hareketiyle ¢ozgii ipliginde meydana gelen degisimler

Arka koprii pozitif sistemde, her dokuma devrinde belirli bir ag1 degeri i¢in salinim
hareketini gerceklestirerek dokuma boélgesinde bir miktar ¢6zgiinlin sevk edilmesini
saglamakta ve bdylece cerceve hareketinden dolay1 ¢ozgi ipliklerinde olusan gerginlik

artis1 bir miktar kompanse edilmektedir.

Arka kopriniin ¢ozgii gerginlik artisini kompanse edisi Sekil 3.10 yardimiyla

aciklanacaktir. Arka koprii her dokuma makinesi devrinde I konumundan hareket
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ederek salinim yapmaktadir. Sekilde II konumu, arka kdpriiniin hareket halinde oldugu

herhangi bir anda arka koprii konumunu gostermektedir. Sekil {izerinde kumas ¢izgisi F

noktasiyla temsil edilmektedir.

Sekil 3.10. Arka kopriiniin hareketi

Sekil 3.10°da gosterilen ve ileride kullanilacak olan bazi simgelerin anlamlar1 asagida

verilmistir.

Lo= ¢0zgii levendi ile 1 numarali silindir arasindaki ¢6zgii uzunlugu

L; = 1 ve 2 numarali silindirler arasindaki ¢6zgii uzunlugu

r1 = 1 numaral silindir yarigapi

r, = 2 numarali silindir yarigap1

X= 2 numarali silindirden kumas ¢izgisine kadar olan serbest ¢6zgii uzunlugu

Xk =1 ve 2 numaral silindir merkezleri arasindaki mesafe
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e op=arka koprii I konumundayken 1 ve 2 numarali silindirleri baglayan kolun

yatayla yaptigi ag1

e ay=arka koprii II konumundayken 1 ve 2 numaral silindirleri baglayan kolun

yatayla yaptigi ag1
e L,=arka koprii | konumundayken toplam ¢6zgii uzunlugu
e L= arka koprii IT konumundayken toplam ¢6zgii uzunlugu

® Al kepri = herhangi bir dokuma makinesi ana mili doniis agisi () aninda (arka
koprii II konumundayken) sadece arka koprii hareketi gz Oniine alindiginda

agizhigin kapal1 oldugu konuma gore ¢6zgii iplik uzunlugundaki degisim
e BG =BG yaymn uzunlugu
e AC = AC yaymnin uzunlugu

e DE = DE yaymin uzunlugu

e EF =E ve F noktalar1 arasindaki ¢6zgli uzunlugu

Arka koprii I konumundayken toplam ¢ozgili uzunlugu (L, ) degeri, (3.13) bagntisi ile

hesaplanir.

Li=Lo+L;+BG+X (3.13)

Arka koprii II konumundayken toplam ¢ozgii uzunlugu (L ), (3.14) bagmntisi ile

hesaplanur.

Ly= Lo+ AC+ L, + DE+EF (3.14)
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Herhangi bir dokuma makinesi ana mili doniis agisi (0) aninda (arka koprii II
konumundayken) sadece arka koprii hareketi géz oniine alindiginda agizhigin kapal
oldugu konuma gore ¢ozgii iplik uzunlugundaki degisim (ALarka kopra ) degeri, (3.15)

bagintisi ile hesaplanir.

Al ara vopria = L= Ly

AI—arkaképrii: (I—0+ AC+ L+ DE + EF) — (L0+ L+ BG + X)

ALgea oprii = AC+ DE + EF- BG - X (3.15)

e e

BG , AC, DE ve EF ¢0zgili uzunluklar1 degerlerinin hesaplanmasi ilerleyen bdliimlerde

ayrintili olarak aciklanacaktir.

Arka kopriiniin salinim hareketi i¢in hareket egrisi olarak basit harmonik hareket egrisi
secilmistir. Basit harmonik hareket egrisinin ¢ikis ve inis periyotlar1 i¢in hareket

denklemleri ¢ikis periyodu igin (3.16) ve inis periyodu i¢in (3.17) seklindedir.

H-elam))
w=—31—cos
2 B;Lm; (3.16)

@ o
P =, —2 1 —cos _B- .
iniz (3.17)

(3.16) ve (3.17) bagintilarinda kullanilan simgelerin anlamlari agagida verilmistir.
e ¢ = herhangi bir dokuma makinesi ana mili agis1 i¢in (0) arka koprii salinim agis1
e (o= arka kopri toplam salinim agis1

¢ 0= dokuma makinesi ana mili doniis agis1
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® P = c1kis periyodu igin ayrilan ana mil doniis agist
e [inis = inis periyodu i¢in ayrilan ana mil doniis agis1

Arka koprii salinim hareketi i¢in yapilan analizlerde, arka kopriiniin beklemeli hareket

yapmadig1 ve inis ve ¢ikis periyotlarinin birbirine esit oldugu kabuluyle yapilmistir.

Arka koprii II konumundayken 1 ve 2 numaral silindirleri baglayan kolun yatayla

yaptigi ac1 (o) degeri, (3.18) esitligiyle hesaplanmaktadir.

I T (3.18)

Sekil 3.11°de arka kopriiniin I ve II konumu i¢in AC yayinin uzunlugunun hesaplanmasi

amaciyla ¢izilmistir.

Sekil 3.11. AC yaymin uzunlugunun hesaplanmasi
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Sekil 3.11 tizerinde gosterilen 8, ve B; ag1 degerleri arasindaki iligki,

B, =180 — o, — (90 — B)
B, =90+ B—oy
6. =180 —a, — (90— B)
B =90+ f—«a
B, —6,=(90+ B—a,)—(90+ B—ay)
8. — 06, =a, —a,

oy — o, = ¢ oldugundan,

Bc—0,= ¢

seklindedir.

AC yaymin uzunlugunun hesaplanmasi, (3.19) bagintisiyla gerceklestirlmektedir.

(3.19)

Sekil 3.12, arka kopriintin I konumu i¢in BG yayimnin uzunlugunun hesaplanmasi

amaciyla ¢izilmistir
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Sekil 3.12. BG yayinin uzunlugunun hesaplanmasi

Sekil 3.12’de gosterilen [ acisinin  hesaplanmasi,

gergeklestirilmektedir.
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BG yayinin uzunlugu, (3.21) esitligiyle bulunur.

BG = 2mr, (—(% _ Ej)

360 (3.21)
Sekil 3.13, EF ¢ozgii uzunlugunun hesaplanmasi i¢in ¢izilmistir.
- X -
G H 6 N
! n —
P N O E T
* Ay 2 J./ D B —
2 _I/V .
Xpsin(og)
Xysin(oy)
C
A AR O

I

N
1

tet— Xpcos(op) —o=

2 (r1-r2) Lot Xy cos(oy) ———wml

Sekil 3.13. EF ¢6zgii uzunlugunun hesaplanmasi i¢in ¢izilen geometri

Sekil 3.13’teki geometriden yararlanarak,
Ay = Xy, sin(e,) — X sin(e, )

Ay = Xy (sin(e) — sin(e, )

o1



P=Ay+r,
Ax = X,.cos(a, ) — X.cos(eg)
Ax = X, (cos(ea, ) — cos(ey))
R=X—- Ax
esitlikleri yazilabilir.

Sekil 3.14, ¢1 agisinin bulunmasi i¢in ¢izilmistir.

-
|

Sekil 3.14. ¢; agisinin bulunmasi i¢in yararlanilan geometri

Sekil 3.14°teki geometriden yararlanarak,
KF? = P? + R?
KF = /P2 + R?
esitlikleri yazilabilir.

Sekil 3.14’de gosterilen ¢ agisi, (3.22) bagintisiyla hesaplanir.

o

Tﬂﬂ‘bl:ﬁ
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(P
b =t (E) (3.22)

Sekil 3.15, ¢2 agisinin bulunmasi i¢in ¢izilmistir.

Sekil 3.15. ¢, acisinin bulunmasi igin yararlanilan geometri

Sekil 3.15’°de gosterilen ¢y agist, (3.22) bagintisiyla hesaplanir.

(3.22)

seklinde hesaplanir.

E ve F noktalar1 arasinda bulunan ¢6zgli uzunlugunun hesaplanmasinda, (3.23)

esitliginden yararlanilir.
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EF = /KFZ —r,2 (3.23)

Sekil 3.16, DE yayinin uzunlugunun hesaplanmasi i¢in ¢izilmistir.

| —
@B Te $ =
90- —
(@B D 0y —
900 B S XHLN
@B <
b Y
)
s g
c >
A e a

ry

Sekil 3.16. DE yayimin uzunlugunun hesaplanmasi

DE yayimin uzunlugunun hesaplanmasinda, (3.24) bagintisindan yararlanilir.

b =d; —¢,;
BE < 2mr. (w)
< 360

(3.24)

Agizligin agilmasi esnasinda arka kopriiniin kompanse etkisinin de goz 6niine alindigt

sistemde ¢ozgii ipligindeki gerginlik degisimi ise asagida verilmistir.
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Herhangi bir dokuma makinesi ana mili doniis acist (0) aninda agizligin agilmasi ve
arka kopriinlin hareket etmesi durumunda agizligin kapali oldugu konuma gore ¢ozgii

uzamast (A Lgisem ) degeri, (3.25) bagintisiyla hesaplanir.
A Lsistem =A Laglzllk + A Larka koprii (325)

(3.25) esitliginde gecen simgeler olan A Ly, degerinin bulunmasi (3.10) esitliginde ve

ALia kspri degerinin bulunmasi (3.15) esitliginde daha dnce verilmistir..

Daha one ¢ikarilan A L,zix V€ Alawa epa 1liskilerinin denklem (3.25)‘de yerine

yazilmasiyla, A Lgjstem degert,
A Lsi.stem = [: Larka + I"|':i|:'1j - ( Ll}arl-:a. + I"I]'|':i|:'1:] + [‘Tﬁ + ]:TE +EF — EHG - X)

halini alir.

Agizlik agilmasi ve arka kdpriiniin hareketi nedeniyle ¢6zgii ipliklerinde meydana gelen

deformasyon (€sisiem) degeri, (3.26) bagntisiyla elde edilir.

AL

_ =l Elem
Cgistemn

Ll—:ap aly sistem (326)

_ {( Larka + Ll':in]_[ Ll}arka + Ll}un]}—i_[;{ﬁ—l_]j_ﬁ—l_EF_E_G_x)

Scigtemn

L kapal: sistem

Agizligin agilmasi ve arka kopriiniin hareketi dolayisiyla olusan ¢ozgii ipligi gerginligi

(Tsistem) degeri, (3.27) bagintisyla elde edilir.
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T = E

sistem pozEd" Ecistem (327)

3.21.3. Agizhgin acilmas1 ile arka kopriiniin hareketi zamanlamalarinin

cakistirilmasi

Agizligin acilmast ile elde edilen ana mil doniis acisina bagh olarak ¢ergevelerin hareket

diyagramlar1 asagidaki gibidir.

Yapilan analizlerde ¢ercevelerin ¢ikis ve inis hareketi i¢in ayrilan dokuma makinesi ana

mil doniis agis1 degerleri birbirine esittir.

Cercevelerin ¢ikis ve inis hareketi i¢in ayrilan dokuma makinesi ana mil doniis agist
degerlerinin birbirine esit oldugu durumda beklemeli hareket i¢gin dokuma makinesi ana
mil doniis acisina (0) bagl olarak ¢ergevelerin pozisyon degisiminin Sekil 3.17’deki

gibi olmas1 beklenmektedir.

ﬁ 1 cerceve

0 20, 360

dn agehk acsi
=]

%o 2 cerceve

dokuma makinesi ana mili dontis agisi ()

Sekil 3.17. Dokuma makinesi ana mil doniis agisina (6) bagli olarak cergevelerin
pozisyon degisimi
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Sekil 3.17°de kullanilan 6y simgesi, agizlik kapanma agisina karsilik gelen ana mil
doniis acgist anlamima gelmektedir. Agizlik kapanma ag1 (0x), cercevelerin ayni hizaya
geldigi geldigi ve agizligin kapali oldugu acidir. Dolayisiyla, beklemesiz c¢ergeve
hareketi icin elde edilen diyagram igin 0= 180°dir.

Cozgii ipliginde uzamanin ve dolayistyla gerginlik artisinin en fazla oldugu durum, ana

mil doniis acisinin (20,° -360°) degerlerine karsilik gelmektedir.

Arka koprii, beklemesiz hareket yaptigindan dokuma makinesinin 1 devri i¢in dokuma
makinesi ana mil doniis agisina (8) bagli arka kdprii pozisyon degisimi Sekil 3.18°deki

gibi olmas1 beklenmektedir.

0 3]

dokuma makinesi ana mil déniis agsi (0)

enileri

Sekil 3.18. Dokuma makinesi ana mil doniis agisina (8) bagl arka koprii pozisyon
degisimi

Sekil 3.18’de kullanilan 6, ;1. Simgesi, arka kopriiniin en ileri pozisyonunda oldugu
dokuma makinesi ana mil doniis acis1 degerine karsilik gelmektedir.

Arka kopriiniin en ileri pozisyonunda oldugu konum (Ben iferi), arka kopriiniin dokuma
bolgesine en fazla ¢6zgii iplik miktarini sevk ettigi ve dolayisiyla ¢ozgii ipliklerindeki

gerginlik artisinin en fazla kompanse ettigi konumdur.
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Bu nedenle, ¢ozgii ipligindeki gerginlik artisinin maksimum oranda kompanse
edilebilmesi i¢in, ¢ozgil ipliginde uzamanin ve dolayisiyla gerginlik artisinin en fazla
oldugu ana mil déniis agisinda, (0= 260,° ve 360° arasinda) arka koprii en ileri

pozisyonunda (6= 0 gn ileri) olmalidir.
Yapilan analizlerde, gerginlik artisinin maksimum oranda kompanse edilebilmesi i¢in,

o 0= 120 icin 0 enileri=300°
o 0,=180%icin 0 enileri=360°

olacak sekilde analizler gerceklestirilmistir.

3.2.2. Negatif sistem

Sekil 3.19, negatif arka koprii sisteminin sematik olarak gosterimi igin ¢izilmistir.

ke

] ,<E

M

ANN—E

Sekil 3.19. Negatif sistem i¢in sematik goriiniis
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Arka koprii hareketine ait diferansiyel denklem, (3.28) bagintisi seklinde yazilabilir.

1+ B8+ (K7 + k,L,2)8 = kL, 21— cos (%tj} (3.28)

Sistemin diferansiyel denkleminde (3.28) kullanilan sembollerin anlamlar1 asagida

verilmistir.
o [=¢bzgii kopriisiiniin esdeger atalet momenti (kgmz)

e B= ¢ozgiiniin viskoelastik 6zelliginden ve viskoz siirtiinmeden dogan damper

katsayis1(Nms)
o k= yay sabiti(N/m)
e Ke= esdeger yay sabiti(N/m)
e = dokuma makinesi agisal hiz1 (rad/s)
e n= dokuma makinesi hiz1 (dev/dak)
e L=yay mesafesi (m)
e L.=esdeger yay mesafesi (m)
e H=agizligin agilmasi nedeniyle meydana gelen ¢6zgii uzamasi degeri (m)

Sistemin genel ¢oziimii(yg), sistemin ¢ozimii (yn) ve sistemin 6zel ¢oziimii (yp) seklinde

yazilabilir.
Ve =¥n T ¥p
seklinde verilebilir.

Sistemin 6zel ¢6ziimiiniin bulunmasi igin (3.28) bagintist ile verilen sistemin genel

diferansiyel denkleminin sag tarafindan faydalanilarak,
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H H TO
Q= kELEE -k, L, 505 (—t)

B
i¢in,
Ql = keLe_
ve
H T
QZ = keLeE cos (Ft)
olsun.

Q fonksiyonunun yutan operatorii, D;
Q; fonksiyonunun yutan operatorii, D2+(?)2’dir.
TS

Bu durumda, Q fonsiyonunun yutan operatorii, (D). (D2+(?)2)’dir

Q fonsiyonunun her iki tarafi da yutan operatoriiyle garpilirsa,

Q(D) (Dz + (?)2) = [kELeg — kELeg cOS (?t)] (D) (DE + (?)2)

Q. (D) (DE + (%)2) =0

olur.

Yutan operat6riin Iy, I, Ve r3 kokleri bulunarak,
L fmoont
Kir) = r.(r‘ + (F) )
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sistemin 6zel ¢oziimii olan Yy, (3.29) bagintis: seklinde yazilir.

W T
Vp = € + ¢y cos (—) + c3 sin (—)
B B (3.29)

Sistemin 6zel ¢6zlimii olan ve (3.29) bagintisi ile verilen Yy nin zamana gore tiirevleri
alinarak,

Yo = —? c, sin (ﬂﬁm) —|—1|TB{':l €3 cos(nﬁm)
R B

denklemleri elde edilir.

Sistemin genel diferansiyel denklemi,

EI=}FF”
B=y,
EI=3FF

icin tekrar yazilirsa,
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(6 o (3) -G on()

T W\ TG T
+B {—— c, sin (—) +—c5 cos (—)]

B B/ B B
+(kL? + k. L.?) {ci + ¢, cos (%) + ¢z sin (%)}

=k,L, g{l — cos (% )}

denklemi elde edilir.

Yukaridaki denklem tekrar yazilarak,

(G5 ees(3) 1) oon(3)

+ {—B% Cy sin(%) + B?CE cos (%)}

+ {[1‘:L2 +k.L.?)ey + (KL? + k. L_?)c, cos (?) + (kL? + k_L_?)cy sin (%)}

=k,L, g{l — cos (? )}

elde edilir.

Denklemin sag ve sol tarafi esitlenerek, c;, C; Ve C3 katsayilart bulunur.

c1 katsayist, (3.30) bagintis1 seklinde elde edilir.
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(kL? + k. L,%)c, = kL a

12
I""‘EI:I"EI%
C1=m (330)
C; katsayis1 ve c3 katsayis1 arasindaki iliski, (3.31) bagintisi ile ifade edilir..
1) & -8 T + (a2 + kL e oin (B3) =0
-I|—) g —B—02, 2 gL g psin| — | =
B/ 7 B - ; B
{B“m +(kL”+kL . I(M')E) } i (“m) 0
— 4 3 L = I — Cyrsin|—| =
B - B : B
B +(kL”+k L.’ I(EN)E) 0
= Gz 3 el =~ C3 =
B - B ;
k1P sk L 2o1{52)
c =[ T }ca (3.31)
e BT

C3 katsayisinin bulunmasi i¢in,

15 & 485 002 + e foos () = -t eos ()
—I\—] o4 —cC 3 s oy rocos| — | = —k L, —cos|—
) B B 2 P
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{ B %CE'F (—I (?)2 kL? + kELEE) cz} cos (?) = —kELeg COS (?)

esitligi yazilabilir.

(3.31) bagintisinda ortaya konulan c, katsayis1 ve cs katsayisi arasindaki iliski

kullanilarak,

. (kL2 + kL2 (E))
T . . Ty & B H
BF CE + (kL" + kELE‘ —_ I(F) ) CE = —1{ L_—

(kL2 +k,L2- I(E))
TO{D B

B_CE +

B 510 T Trekeg
B
T[m: 7 7 "I'l:ll'.l.:l2 :
BT + (12 +k,1,7-1(T2)
(%) +( TR )]
§ 0 G T Thele3

denklemleri yazilabilir.

Boylece c3 katsayisi, (3.32) bagintisiyla ve c; katsayisi, (3.33) bagintisiyla ifade edilir.

H
- I_{B L B;BH

. 2 ; 3.32
[[B"ﬁ—”_ 1+|I_|:;L“+L;E,LE,“-1[:‘I|3—“"_}1}| ] (3.92)

Cy =
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—|I:l-;L5+l-;BLB5—][%—”}2}RBLB%BH

E
2 = z 242 (333)
TRy

Sistemin 6zel ¢oziimiinii veren Yp, bulunan ve asagidaki tabloda verilen cy, C; Ve C3

katsayilarinin yerine konulmasiyla

TO(D

¥, —C Cq COS| —— Co 51N | —
P 1 B 3 B

seklinde elde edilmis olur.
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4 BULGULAR VE TARTISMA

4.1.Pozitif Sistem

Pozitif sistemde ¢ozgii gerginlik degisimi arka koprii salinim agis1 (¢o), agizlik kapanma
acist (0y), cerceve bekleme agisi (8p), arka koprii salinim agist (ag- o) ve faz agisina

(6faz) gore incelenmistir.

Faz acis1 (0r), gerceve hareketiyle arka koprii hareketi arasindaki faz farkini ifade
etmektedir. On agizlik acisia bagli olarak da ¢6zgii gerginligi degismekle birlikte
sadece ¢o= 30° igin gerginlik degisim egrisi elde edilmistir. Bunun sebebi, 6n agizlik

acisina bagl olarak gerginlik degisiminin kolayca belirlenebilir olmasidir.

Asagida, bu parametrelerdeki degisimler verilmektedir.
Pozitif sistem i¢in yapilan analizlerde,

¢o= 0On agizlik acis1
o ¢o=30°

(0o~ 0in): arka koprii salinim agisi
o (0o~ op): 2°ve 5°

Loaka = Agizhigin kapali oldugu konumda arka agizlik bolgesinde bulunan ¢ozgii

uzunlugu

Losn = Ag1zligin kapali oldugu konumda 6n agizlik bélgesinde bulunan ¢6zgii uzunlugu
e Loaka=55cm
o Lyn=15cm

i¢in analizler gerceklestirilmistir.

Pozitif arka koprii sistemi i¢in yapilan analizlerde; bezayagi orgli deseni se¢ilmis ve
cergevelerin inis ve ¢ikis periyotlari i¢in ayrilan ana mil doniis agilarinin esit oldugu

kabul edilmistir. Analizlerde, gergevelerin hareketi icin kullanilan modifiye edilmis
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trapezoidal hareket egrisi i¢in yer degistirme denklemlerinde asagidaki degerler

kullanilmaistir.
K = orgii raporundaki atki sayisi
o K=2(bezayag: orgii deseni se¢ildigi i¢in)
B = cer¢evenin inig/cikis periyoduna karsilik gelen ana mil doniis agis1
e B=120°ve 180°
0y = ¢erceve bekleme agisi
e B=120%i¢in 0, = 120°
e B =180%i¢in O, = 0° olmaktadr.
0= agizlik kapanma acisina karsilik gelen ana mil doniis agis1
e 0,=300° ve 340° i¢in analizler gergeklestirilmistir.

Oraz = faz agis1 (Oraz)

e 0, =-60° -20° +20° +60° derece faz farklari i¢in hesaplamalar tekrarlanmustir.

4.1.1. Arka koprii salinim ac¢isinin etkisi (arka kopriiniin hareketsiz oldugu durum

ile 2°ve 5° salimm yaptig1 durum)

Sekil 4.1 ¢ozgii gerginligi ve sekil 4.2 ¢6zgii uzamasi degisimini ¢o = 30°, p = 180°, 0=
300° durumu icin arka kdpriiniin sabit, 2° ve 5°lik salimm acilart i¢in gostermektedir.
Egrilerden goriilebilecegi gibi ¢ozgii gerginlik artis1 arka kopriiniin salinim agisina bagli
olarak istenen oranda sinirlandirilabilmektedir. 2° ve 5°1lik arka koprii salinimlarina ait
gerginlik ve uzama egrilerinin maksimum seviyesindeki dalgalanma arka koprii ve

cerceve hareketleri arasindaki farktan kaynaklanmaktadir.
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0,008

0,007

0,006 /\ /\
0,005 l l
/

~\

0,004 / \\ I/ \\ = arka képriiniin 2
0,003 derece salinim yaptig

| durum
:0 0,002
] = arka kopriiniin 5
0,001 [~ ~ ~ ~

7 derece salinim yaptigi
durum

= arka koprinin
hareketsiz oldugu
durum

¢ozgii gerginligi{N/tex)

<
<

0] 150 300 450 600 750 900

ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.1. ¢o = 30°, B = 180° 0,= 300° i¢in ana mil déniis acisina bagl olarak ¢ozgii
gerginligi degisimi

= arka koprinin
\ / \ hareketsiz oldugu
\ durum

= arka koprinin 2
derece salinim yaptigi

¢Ozgii uzamasi {mm)
w E=
‘ﬁﬁ-

™~

—

T—

™~

—

durum
2 |
= arka kopriiniin 5
1 - derece salinim yaptigi

durum
0 T il T T T 1

0] 150 300 450 600 750 900

ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.2. ¢g = 30°, B = 180°, 0x= 300° i¢in ana mil doniis acisma bagh olarak ¢ozgii
uzamasi degisimi

Sekil 4.3 ve Sekil 4.4’te de ¢o = 30° B = 180° 0x= 340° durumu igin arka kdpriiniin
sabit, 2° ve 5°lik salium acilart icin gdstermektedir. Sekil 4.1 ve Sekil 4.2 ile
karsilastinldiginda sadece agizlik kapanma acis1 40° gece almmmis ve egriler de 40°

kaymis olarak elde edilmistir.
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0,008

AN
E 0,006 l \ l \ ——arkaképrinin
- . o
:E— 0,005 hareketsiz oldugu
180 I \ I \ durum
£ 0,004 ) — I
[T I/ \\ I/ \\ ———arka képriiniin 2
‘9;1, 0,003 derece salinim yaptigi
’ durum
:Eo? 0,002
b = arka kopriniin 5

0,001 - derece salinim yaptigi

durum
0 1 T T T 1 1
0] 170 340 510 680 850
ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.3. ¢o = 30°, B = 180°, 0= 340° i¢in ana mil doniis acisma bagh olarak ¢ozgii
gerginligi degisimi

8
AN N
O = arka képriiniin
E 5 / \ / \ hareketsiz oldugu
@ I \ I \ durum
€4 7~ 7~
G I/ \\ I/ \\ —— arka képriiniin 2
g 3 derece salinim yaptigi
i~ durum
Q
o 2
= arka kopriiniin 5
1 4 derece salinim yaptigi
durum
0 1 T T T 1 1
0] 170 340 510 680 850
ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.4. g = 30°, B = 180°, 0= 340° i¢in ana mil doniis acisina bagl olarak ¢ozgii
uzamasi degisimi

Sekil 4.5 ve Sekil 4.6’da gerceve hareket egrisinde bir tezgah devrinin 1/3 oraninda

bekleme yapmasi durumu icin ¢6zgii gerginligi ve uzamasi sabit, 2° ve 5° lik arka koprii
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salinimlar1 i¢in gosterilmektedir. Burada 2° ve 5°1ik arka koprii salinimlar igin ¢ozgi
gerginlik ve ¢ozgli uzamasi egrileri salinimli bir degisim gostermetedir. Bunun sebebi,
beklemeden dolay1 agizlik agikligint sebep oldugu ¢ozgii uzamasi sabit kalirken arka
kopriiniin beklemesiz hareketinden dolayr ¢6zgli uzamasini daha fazla azaltmasidir.

5°1ik arka képrii saliniminda bu durum daha belirgin olarak ortaya ¢ikmaktadir.

0,008

0,007

0,006 = arka koprinin

0,005 - hareketsiz oldugu
durum

0,004

= arka koprinin 2
0,003 - A A A derece salinim yaptigi

ANA AW du

¢ozgii gerginligi{N/tex)

0,002
\ / \ / = arka kopriiniin 5
0,001 \J U \J U derece salinim yaptigi
durum
0 T T T T T 1

0] 150 300 450 600 750 900

ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.5. ¢g = 30°, B = 120° 0= 300° i¢in ana mil doniis acisma bagl olarak ¢ozgii
gerginligi degisimi

6 = arka koprinin

5 L ,\ I,\ ,,\ hareketsiz oldugu
V\/ \/ durum
|

= arka koprinin 2
A A A derece salinim yaptigi

3 F.\

{\ / \ / durum
2

\ / \ / = arka kopriiniin 5
1 \J U \/ U derece salinim yaptigi
durum
0 T T T T
300 600 7

T 1
0] 150 450 50 900

ana mil donis agisi{derece)

¢Ozgii uzamasi {(mm)
I

Sekil 4.6. g = 30°, p = 120° 0= 300° i¢in ana mil déniis acisina bagl olarak ¢ozgii
uzamasi degisimi
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Sekil 4.7 ve Sekil 4.8°de ¢o=30° B = 120° 0x= 340° durumu icin arka kdpriiniin sabit,
2° ve 5°lik salimm acilar i¢in gostermektedir. Sekil 4.3 ile karsilastirildiginda sadece

ag1zlik kapanma acis1 40° gece alinmis ve egriler de 40° kaymus olarak elde edilmistir.

0,008

0,007
E 0,006 ——arkaképrinin
- . o
Z 0,005 | hareketsiz oldugu
180 durum
c
‘B 0,004 e arka kOpriniin 2
‘9;1, 0,003 -\ /n -\ /n derece salinim yaptigi
’ durum
:Eo? 0,002
b \ / \ / = arka kopriniin 5

0,001 derece salinim yaptigi

v U v \I durum
0 T l T T 1
0] 170 340 510 680 850

ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.7. ¢o = 30°, B = 120° 0,= 340° i¢in ana mil doniis acisina bagl olarak ¢ozgii
gerginligi degisimi

= arka koprinin
5 hareketsiz oldugu
durum

= arka kopriiniin 2
derece salinim yaptigi

3 ¥ .Y F .Y ¥ .Y F .Y

\ / \ / durum
2

\ / \ / = arka kopriiniin 5
1

\J U \J \I derece salinim yaptigi
durum
T l T T
340 680

¢Ozgii uzamasi {(mm)
I
|

0] 170 510

ana mil donis agisi{derece)

850

Sekil 4.8. ¢g = 30°, B = 120° 0= 340° i¢in ana mil doniis acisma bagl olarak ¢ozgii
uzamasi degisimi
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4.1.2. Agizhk kapanma agisimn etkisi (agizhk kapanma acistmin 300° ve 340°

oldugu durum)

Beklemesiz hareket durumunda (B = 180° i¢in) agizlik kapanma agisinin 300° ve 340°

degerleri Sekil 4.9 ve Sekil 4.10°da hareketsiz arka koprii durumu igin gosterilmektedir.

0,008

0,007

S0 L\ [ \\

%o 0.004 II \\ II \\ = agizlik kapanmaacgisi
go 003 Il \\ II \\ B?Oderece
Boor ||\ ]y e

T T T T 1
0] 170 340 510 680 850

ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.9. B = 180° i¢in arka k&priiniin hareketsiz oldugu durumda ana mil doniis agisina
bagli olarak ¢ozgii gerginligi degisimi

—agizlik kapanma agisi
\ 300 derece

[ |
W/ e

¢Ozgii uzamasi {(mm)
Q = ] w iy wu (s} ~J co
T —
9
-
--"""__—.
'I------
lI-.--
-
]

T T T 1
170 340 510 680 850

ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.10. B = 180° icin arka kopriiniin hareketsiz oldugu durumda ana mil déniis
acisina bagl olarak ¢6zgli uzamasi degisimi



Beklemesiz hareket durumunda (B = 180° i¢in) agizlik kapanma agisiin 300° ve 340°

degerleri, sekil 4.11 ve sekil 4.12¢de 2° lik arka kdprii salimmlari i¢in gdsterilmektedir.

0,0045

< o00ss 1\ [ \\
£ hoos V) )
S 000s 11 \\ ]|\ v
o || \L L T
50,0015 ’ \\ I’ \\ | —agizlik kapanma agisi
:g 0,001 I \\ II \\ I 340derece

oooos 41—\ \\J

0 ] W \l

T T T T 1
0] 170 340 510 680 850

ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.11. p = 180° i¢in arka kopriiniin 2° salinim yaptig1 durumda ana mil déniis
acisina bagli olarak ¢ozgii gerginligi degisimi

’4 70\ T\
— 3,5 // \\ / \\
e W)
E 2,5 II \\ II \\ )
E 2 I \\ II \\ _gg's('j'::gé);nmaama
% b I \\ II \\ / —agizlik kapanma agisi
s 1 I \\ II \\ I 340 derece

os |\ \\/

W W

Sekil 4.12. B = 180° igin arka kopriiniin 2° salinim yapti§i durumda ana mil déniis
acisina bagl olarak ¢ozgli uzamasi degisimi
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Beklemesiz hareket durumunda (B = 180° i¢in) agizlik kapanma agisinin 300° ve 340°
degerleri sekil 4.13 ve sekil 4.14‘te 5%lik arka koprii salimimlart igin gdsterilmektedir.
Egrilerden goriildiigli gibi gerginlik ve uzama degerleri 40 derecelik kaymayla ayni

sekilde tekrar etmektedir. Genel olarak degisimlerde anlamli bir sapma goriilmemistir.

0,0012
0,001 - M

=
g 0,0008
5 VAR
= 0,0006 —agizlik kapanma agisi
? 300 derece
[+1:]
?? 0,0004 —agizlik kapanma agisi
:0 340 derece
L5

0,0002

0 T T T T 1
0] 170 340 510 680 850
ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.13. B = 180° icin arka kopriiniin 5° saliim yapti§1 durumda ana mil doniis
acisina bagl olarak ¢ozgii gerginligi degisimi

1,2
1 _
B
£08 '
m -
€06 ‘x, —agizlik kapanma acisi
E l \ I 300 derece
:?? 0,4 ——agizlik kapanma agis
S \ \ 340 derece
0,2
0 T T T 1

T
0] 170 340 510 680 850

ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.14. B = 180° icin arka kopriiniin 5° salmim yaptigi durumda ana mil doniis
acisina bagli olarak ¢6zgili uzamasi degisimi

74



120° beklemeli hareket durumunda (B = 120° i¢in) agizlik kapanma acisiin 300 ve 340
derecelik degerleri Sekil 4.15 ve Sekil 4.16°da hareketsiz arka koprii durumu igin

gosterilmektedir.
0,008
0,007
% 0,006 [l \\ ([ \\
= o00s {1\
E 0.004 I \\ I’ \\ f —agizlik kapanma agisi
? ' I \\ II \\ I 300 derece
:? 0,003 I \\ ’I \\ I —agizlik kapanma acisi
:g 0,002 340derece
\\W \\Y/
’ 0] 17|’0 3;10 SZILO 62';’.0 SEIJO
ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.15. B = 120° icin arka kopriiniin hareketsiz oldugu durumda ana mil doniis
acisina bagli olarak ¢ozgii gerginligi degisimi

—agizlik kapanma agisi

I 300 derece
’I ’ —agizlik kapanma agisi
\\II I 340 derece

¢Ozgii uzamasi {(mm)
Q = ] w iy wu (s} ~J co
Hh

T T T T 1
170 340 510 680 850

ana mil donis agisi{derece)

o

Sekil 4.16. B = 120° icin arka kopriiniin hareketsiz oldugu durumda ana mil déniis
acisina bagl olarak ¢6zgili uzamasi degisimi
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120° beklemeli hareket durumunda (B = 120° i¢in) agizlik kapanma agisiin 300 ve 340
derecelik degerleri Sekil 4.17 ve Sekil 4.18‘de 2° arka koprii salinimlari igin

gosterilmektedir.

0,006

0,005
=
]
"E“" 0,004
= 00
= 0,003 —agizlik kapanma agisi
? 300 derece
[+1:]
?? 0,002 —agizlik kapanma agisi
:0 \ \ 340 derece
L5

0,001

0 T T T T 1
0] 170 340 510 680 850
ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.17. B = 120° igin arka kopriiniin 2° salimm yapti§1 durumda ana mil déniis
acisina bagl olarak ¢ozgii gerginligi degisimi

—agizlik kapanma agisi

|
\ I 300 derece
|

—agizlik kapanma agisi
340 derece

¢Ozgii uzamasi {mm)
(¥ ]

—

H

| —
##
H
hh
| —
—)

0] 170 340 510 680 850

ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.18. B = 120° i¢in arka kopriiniin 2° salmim yaptigi durumda ana mil doniis
acisina bagl olarak ¢6zgili uzamasi degisimi
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120° beklemeli hareket durumunda (B = 120° i¢in) agizlik kapanma acisiin 300 ve 340
derecelik degerleri Sekil 4.19 ve Sekil 4.20‘de 5° arka koprii salinimlari igin
gosterilmektedir. Egrilerden goriildiigii gibi gerginlik ve uzama degerleri, beklemesiz

hareket durumundaki gibi 40 derecelik kaymayla ayn1 sekilde tekrar etmektedir.

0,0035

0,003
=
£ 0,0025
Z
W 0,002
= —agizlik kapanma agisi
@ ‘ ‘ 300 derece
g 0,0015 \ I \ I
3 —agizlik kapanma agisi
5 0001 \xj \xj 340 derece
o

0,0005

0 T T T T 1
0] 170 340 510 680 850
ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.19. B = 120° icin arka kopriiniin 5° saliim yapti§1 durumda ana mil doniis
acisia bagli olarak ¢ozgii gerginligi degisimi

3,5
3
€25 -
£
g 2 )
£ \ I —agizlik kapanma agisi
E 1,5 l 300 derece
3 w
o \\Il \\I, —agizlik kapanma agisi
S 1 \Xj \X/ 340 derece
0,5
0 T T T T 1

0] 170 340 510 680 850

ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.20. B = 120° igin arka kopriiniin 5° salinim yapti§1 durumda ana mil déniis
acisina bagl olarak ¢6zgli uzamasi degisimi
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4.1.3. Faz farkimn etkisi (faz a¢isinin -60°, -20°, +20° ve +60° oldugu durum)

Faz farkinin ¢6zgii gerginligi ve ¢6zgii uzamasi lizerine etkisi Sekil 4.21 ve Sekil 4.36
arasindaki egrilerde gosterilmektedir. Gerginlik ve uzama egrilerinden goriildiigii gibi
faz farkinin ¢6zgii gerginligi egrisi lizerine 6nemli bir etkisi bulunmaktadir. Sekil 4.21
ve Sekil 4.22°de 120° beklemeli gergeve hareketi igin arka kdpriiniin 2° salimm yaptig
durum icin gerginlik ve uzama egrisini 0°, +20°, +60° faz farklar icin gostermektedir.
Sekildeki egrilerden goriildiigii gibi faz farki arttikga ¢ozgli gerginligi tefeleme aninda
(6=0° daha vyiiksek bir deger almakta ve digerlerine nazaran daha yiiksek bir
maksimum degerine ulagsmaktadir. Bu durum, 6zellikle ortme faktorii yliksek kumas
dokunmasinda torbalama sartlarina ulagmayr geciktirici bir etki yapmaktadir. Bu
yiizden, agir ve yliksek ortme faktorlii kumaslarin dokunmasinda daha yiiksek pozitif
faz farklariin kullanilmasi uygun bir segenek olabilir. Faz farkinin sifir olmasi

durumda ise simetrik bir gerginlik degisimi elde edilmektedir.

0,607
0,006 - -
__ 0,005 - A A
oo A Ry
5-2".. 0,004 ’ 1 faz farkinin olmadig
= durum
® 0,003 —
UED / / = {faz farkinin +20 derece
= (1,002 —f —f <
s | | oldugudurum
:gﬂ 0,001 ' ' faz farkinin +60 derece
. oldugu durum
0 T T T T 1
150 300 450 600v 750 9S00
-0,001
-0,002
ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.21. 120° beklemeli ¢erceve hareketi igin 300° agizlik kapanma agist igin 0°,
+20°, +60° faz farklar1 i¢in ana mil doniis agisina bagli olarak ¢6zgii gerginligi degisimi
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6 | F % -

5 ™\ A
- / fk /
g 4 I I— =—{faz farkinin olmadig|
- d
7 3 urum
g / / =—=faz farkinin +20 derece
5 2 | | | | oldugu durum
3 | |
N1 faz farkinin +60 derece
b oldugudurum

0 T T T 1

1 200 400 600 800

-2

ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.22. 120° beklemeli gerceve hareketi icin 300° agizlik kapanma agcis1 igin 0°,
+20°, +60° faz farklar i¢in ana mil doniis agisina bagli olarak ¢6zgii uzamasi degisimi

Sekil 4.23 ve Sekil 4.24’de 120° beklemeli cerceve hareketi igin arka kdpriiniin 2°
salimim yaptign durumda gerginlik ve uzama egrisini 0°, -20°, -60° faz farklar: igin
gostermektedir. Sekildeki egrilerden goriildiigii gibi faz farki negatif olarak arttikga
tefeleme aninda ¢ozgii gerginligi degeri diisiik kalmaktadir ve pozitif degerlerle
karsilastirildiginda tam tersi bir etki gostermektedir, bu durum daha agik yapili

kumaslarin kullanilmasi i¢in uygun bir ayar olabilir.

0,007

0,006 A /"
0,005 - A /y
0,004 -

=<

@

;“ ] faz farkinin olmadig
= 0.003 I Il | durum

% ’ ” / faz farkinin -20 derece
= 0,002 | 5

o ” oldugudurum

[+1:]

3

o

3

0,001 ” / =—faz farkinin -60 derece

ldugud
0 | . | | | | oldugu durum

150 3 450 600V 750 900

-0,001

-0,002

ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.23. 120° beklemeli gerceve hareketi igin 300° agizlik kapanma agis1 i¢in 0°, -
20°, -60° faz farklar1 i¢in ana mil doniis agisina bagli olarak ¢ozgii gerginligi degisimi
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6 N N

A A
E, A v
£ ] \ faz farkinin olmadig
E 3 / l/ | durum
% ’ /I A faz farkinin -20 derece
5 2 /I ” oldugu durum
i3
;%D 1 = faz farkinin -60 derece
< 0 / /l oldugu durum

T " T T T 1
1 150 3&6 450 GOOU 750 800

ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.24. 120° beklemeli gergeve hareketi icin 300° agizlik kapanma agis1 i¢in 0°, -
20°, -60° faz farklar i¢in ana mil doniis agisina bagli olarak ¢ozgii uzamasi degisimi

Yukaridaki egriler agizlik kapanma acismin 300° oldugu durum igin verilmektedir.
Asagida ise 120° beklemeli cerceve hareketi ve 2° arka koprii salinimi igin elde edilen
gerginlik ve uzama egrileri 340° agizlik kapanma acis1 igin 0°, +20° +60° faz farklari
icin elde edilmistir. Fakat faz farklari, agizlik kapanma agisinin 300° oldugu durumla

ayn1 ana mil doniis agisina karsilik gelecek sekilde elde edilmistir.

Burada da faz farkinin pozitif oldugu degerlerde tefeleme aninda (6=0°) c¢ozgii
gerginligi daha yiiksek deger almaktadir.

Negatif faz farklar1 durumunda ise 0° faz farki durumuna gore daha diisiik degerler
almaktadir. Ancak gerginlik egrileri agizlik kapanma agisinin farkli olmasindan dolay1
¢ozgii ipliklerindeki net uzama degisimi 300° agizlik kapanma agist durumundaki

egrilerden farkli olacagi i¢in gerginlik egrileri de farklilik gostermektedir.
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0,007
0,006
"5" 0,005 -+
__‘4:' —_— "
= 0,008 Lazfark|mn0|mad|g|
S urum
5 0003 - faz farkinin +20 derece
o oldugu durum
2 0,002
B ———faz farkinin +60 derece
‘S 0,001 oldugu durum
0 T T T 1
170 340 510 680 850
-0,001
ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.25. 120° beklemeli gerceve hareketi icin 340° agizlik kapanma agis1 icin 0°,
+20°, +60° faz farklar igin ana mil doniis agisina bagli olarak ¢dzgii gerginligi degisimi

A A AN

= faz farkinin olmadigi
durum

faz farkinin +20 derece
oldugudurum

¢Ozgii uzamasi {(mm)
(¥ ]

2 -

== faz farkinin +60 derece
1 oldugu durum
0 T T T 1

170 340 510 680 850

ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.26. 120° beklemeli gerceve hareketi icin 340° agizlik kapanma acis1 i¢in 0°,
+20°, +60° faz farklar1 icin ana mil déniis agisina bagl olarak ¢6zgii uzamasi degisimi
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0,008

0,007
% // //
< 0,005 .
> =—{faz farkinin olmadig|
E" 0,004 durum
£ 0,003 faz farkinin -20 derece
¢ 0,002 - oldugudurum
3
® 0,001 - ———faz farkinin -60 derece
S oldugu durum

0 T T 1
170 3 516 6 850
-0,001 V \)
-0,002
ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.27. 120° beklemeli ¢erceve hareketi i¢in 340° agizlik kapanma agist i¢in 0°, -
20°, -60° faz farklar1 i¢in ana mil doniis agisina bagl olarak ¢ozgii gerginligi degisimi

8
7
6 /7\ /7/'\\
I .
£ ‘M ‘ =—{faz farkinin olmadig|
Z 4 durum
L]
E 3 faz farkinin -20 derece
~N .
3 5 oldugudurum
3
:.'20? 1 - ——faz farkinin -60 derece
e oldugu durum
0 T T 1
1 170 510 6 850
vV v
-2
ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.28. 120° beklemeli gergeve hareketi icin 340° agizlik kapanma agis1 igin 0°, -
20°, -60° faz farklar1 icin ana mil doniis acisina bagl olarak ¢dzgii uzamasi degisimi

Sekil 4.29, Sekil 4.30, Sekil 4.31, Sekil 4.32, Sekil 4.33, Sekil 4.34, Sekil 4.35 ve Sekil
4.36, beklemesiz cerceve hareketi icin, arka koprii saliniminin 2° oldugu durumda, 300°
ve 340° agizlik kapanma agilarinda ¢zgii gerginligi degisimini farkli faz farki degerleri
igin ( 0°, +20° + 60° -20° -60°) gostermektedir. Beklemesiz cerceve hareketinde de
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gerek 300° gerekse 340° agizlik kapanma agcilar igin faz farkinin pozitif faz farki
degerlerinde tefeleme aninda (ana mil déniis agisinin 0° konumunda) ¢ozgii gerginligi,
0° faz farkina gore artis gdstermekte ve +60°°de maksimum degerine ulasmaktadir.
Negatif faz farki ise tefeleme anindaki ¢ozgii gerginligini diisiirmekte ve —60%de
minimum degerini almaktadir. Gerginlik ve uzama degisim egrileri ise beklemesiz

cerceve hareketinden dolay1, beklemeli ¢erceve hareketine gore farklilik gostermektedir.

0,006
0,005 +——— —
0,004 % \
= faz farkininin olmadigi
0,003 \ \ durum

0,002 \ —, | — faz farkinin +20 derece

, oldugudurum
0,001 1 "Ifl \ n'lrl
- faz farkinin +60 derece
0 . . . . . oldugudurum

150 300 450 604/ 750 900

¢ozgii gerginligi{N/tex)

-0,001

-0,002
ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.29. Beklemesiz cerceve hareketi icin 300° agizlik kapanma agist igin 0°, +20°,
+60° faz farklar1 i¢in ana mil doniis acisina bagli olarak ¢ozgii gerginligi degisimi

= faz farkinin olmadigi
durum

faz farkinin +20 derece
oldugudurum

¢Ozgii uzamasi {(mm)
[

1
faz farkinin +60 derece
0 oldugudurum
150 300 450 6006, 750 900
-1
-2

ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.30. Beklemesiz cerceve hareketi icin 300° agizlik kapanma agist icin 0°, +20°,
+60° faz farklar1 igin ana mil doniis acisina bagl olarak ¢dzgii uzamasi degisimi
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0,006
0,005
3 0,004 -
> = faz farkinin olmadigi
& 0,003 - durum
u% =={faz farkinin -20 derece
E} 0,002 oldugu durum
:?? ‘ ‘ ———faz farkinin -60 derece
.o 0,001 .
o oldugu durum
0 T T T T 1
150 3 450 600 750 9S00
-0,001
ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.31. Beklemesiz cergeve hareketi igin 300° agizlik kapanma agis1 icin 0°, -20°, -
60° faz farklar1 i¢in ana mil doniis agisina bagl olarak ¢ozgii gerginligi degisimi

6

5
€4
£ = faz farkinin olmadigi
3 3 - durum
E =—faz farkinin -20 derece
52 oldugu durum
i3
:Eo? 1 ———faz farkinin -60 derece
< oldugu durum

0 T T 1

150 750 900
-1
ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.32. Beklemesiz cergeve hareketi igin 300° agizlik kapanma agis1 icin 0°, -20°, -
60° faz farklar1 i¢in ana mil doniis agisina bagl olarak ¢6zgii uzamasi degisimi
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0,006

0,005

0,004 -~
// \ = faz farkinin olmadigi
0,003 durum

/I \ II \ =—faz farkinin +20 derece

0,002 oldugudurum
——=faz farkinin +60 derece
0,001 - .
oldugu durum
0 T T 1
170 3 510 68 850

-0,001

cozgli gerginligi{N/tex)

ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.33. Beklemesiz cerceve hareketi icin 340° agizlik kapanma agist icin 0°, +20°,
+60° faz farklar1 igin ana mil doniis acisina bagli olarak ¢ozgii gerginligi degisimi

4 -
// \ = faz farkinin olmadigi
3 I durum

\\ / \\ =—faz farkinin +20 derece
2 oldugu durum
== faz farkinin +60 derece
1 - .
oldugudurum
0 T T 1
170 3 510 68 850

ana mil donis agisi{derece)

¢Ozgii uzamasi {(mm)

Sekil 4.34. Beklemesiz cergeve hareketi icin 340° agizlik kapanma agist icin 0°, +20°,
+60° faz farklar1 igin ana mil doniis acisina bagl olarak ¢dzgii uzamasi degisimi
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0,007

0,006 /“ /“
0,005
0,004
\ \ = faz farkinin olmadigi
0,003 I I

durum

cozgli gerginligi{N/tex)

0,002 faz farkinin -20 derece
0,001 - oldugudurum

0 - : : | == faz farkinin -60 derece
0,001 / 170 ¥ 510 6 § 850 oldugu durum
-0,002
-0,003

ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.35. Beklemesiz cergeve hareketi igin 340° agizlik kapanma agis1 icin 0°, -20°, -
60° faz farklar1 icin ana mil doniis agisina bagl olarak ¢dzgii uzamasi degisimi

7

A /

5 N\
€ 4 .
£ \ \ =—{faz farkinin olmadig|
b 3 durum
L]
E 2 faz farkinin -20 derece
N -
3 14 oldugudurum
3
:.'20? 0 - : : | == faz farkinin -60 derece
o -

1 170 510 6 350 oldugudurum

-2

-3

ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.36. Beklemesiz cergeve hareketi icin 340° agizlik kapanma agis1 igin 0°, -20°, -
60° faz farklar1 i¢in ana mil doniis agisina bagl olarak ¢ozgii gerginligi degisimi

Faz farkina ydnelik tiim grafikler incelendiginde 0°den farkli bir faz farki kullanmak
gerginligin maksimum degerini ylikseltmektedir. Bu yiizden, dokunan kumas tipi

tefeleme aninda daha yiiksek bir ¢6zgii gerginligine ihtiya¢ duyarsa belirli bir faz farki

86



ile calismak avantaj teskil edebilir. Bu durumda, pozitif faz farki degerleri tercih
edilmelidir. Aksi taktirde, 0%lik faz farki maksimum ¢dzgii gerginliginin en diisiik
seviyede tutulmasi agisindan standart bir ayar olarak distniilebilir. Egrilerde ¢ozgii
gerginliginin sifira dustiigii gortilmektedir. Ancak, bir on gerginlik ile g¢alisma

durumunda agizligin kapandig1 andaki ¢ozgii gerginligi pozitif degerler alacaktir.

4.1.4. Cerceve beklemesinin etkisi (cergeve beklemesinin 0° ve 120° oldugu durum)

Sekil 4.37 ve Sekil 4.48 arasinda, beklemesiz ve 120° beklemeli hareket igin arka
k&priiniin sabit oldugu durum, 2° salinim yaptig: durum ve 5° salinim yaptigi durum icin
cOzgili gerginligi ve ¢ozgili uzamast egrilerini gostermektedir. Bu durumda, beklemeli
cergeve hareketi icin beklemesiz duruma gore ¢ozgii gerginligindeki dalgalanma ve
maksimum deger daha yiiksek olmaktadir. Arka koprii salimim agisit arttiginda,
beklemeli hareket durumundaki maksimum gerginlik ve dalgalanma daha da yiiksek
degere ¢ikmaktadir. Agizlik kapanma agis1 degistirildiginde (340° yapildiginda) ayni
degisimler elde edilmektedir. Bunun sebebi, beklemeli ¢erceve hareketinde cergeve
hareketinden dolay1 ¢6zgli uzamasi arka kopriiniin ¢6zgli uzamasini sinirlamasindan

daha hizli gerceklesmesidir.

0,008

0,007

0005 TN\ [/ \\

S/ \ WA\

S

% 0,005 I “ I “ —120derece cerceve
E 0,004 beklemesinin oldugu
%ﬂ I “ I durum

w 0,003 o
> ' “ II \ ‘ —cergeve beklemesinin
g 0,002 | olmadigi durum

- V V
0 T T T T T 1

0] 150 300 450 600 750 900

ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.37. 300° agizlik kapanma ag1s1 i¢in arka kdpriiniin sabit olmasi durumunda ana
mil doniis agisina bagl olarak ¢6zgii gerginligi degisimi
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durum

l \\ Il \\ = 120 derece cergeve
I I' beklemesinin oldugu

“ ” “ I — cerceve beklemesinin

? / olmadigi durum

¢Ozgii uzamasi {(mm)
w E=
‘ﬁH
I
—
H

0] 200 400 600 800

ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.38. 300° agizlik kapanma agis1 icin arka kdpriiniin sabit olmasi durumunda ana
mil doniis agisina bagli olarak ¢6zgii uzamasi degisimi

0,006

0,005
=
S SV Y
"E“" 0,004
5o / \ / \ —120 derece ¢ergeve
£ 0,003 beklemesinin oldugu
? \ / \ durum
[+1:]
:3 0,002 —cergeve beklemesinin
o -
0 \ / \ I olmadigi durum
L5
0,001

0 T T T T T 1
0] 150 300 450 600 750 900

ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.39. 300° agizlik kapanma ag1s1 i¢in arka kdpriiniin 2° hareket etmesi durumunda
ana mil doniis acisina bagli olarak ¢ozgii gerginligi degisimi
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5 r .Y F.Y .Y

£ 4 \ /V\
P ’ / \ \ I / \ \ =120 derece cer¢eve
£ 3 ’ beklemesinin oldugu
E / \\ I/ \\ l durum
?? 2 / = cerceve heklemesinin
& \\ I/ \\ Il olmadigi durum

V.V

0 : , .

0 200 400 600 800

ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.40. 300° agizlik kapanma ag1s1 icin arka kdpriiniin 2° hareket etmesi durumunda
ana mil doniis agisina bagl olarak ¢6zgii uzamasi degisimi

0,0035

0,003 - A A A
= N\ |
£ 0,0025
=
@ 0002 —— 120 derece ¢erceve
E ' beklemesinin oldugu
+1s]
E’o 0,0015 durum
3 . —cergeve beklemesinin
:g 0,001 - \ / \ olmadigi durum

0,0005 /

0 T T T T 1

0 150 300 450 600 750 900

ana mil donis agisi{derece)

Sekil 4.41. 300° agizlik kapanma ag1s1 i¢in arka kdpriiniin 5° hareket etmesi durumunda
ana mil doniis agisina bagl olarak ¢6zgii gerginligi degisimi
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Sekil 4.42. 300° agizlik kapanma ag1s1 icin arka kdpriiniin 5° hareket etmesi durumunda
ana mil doniis agisina bagli olarak ¢6zgii uzamasi degisimi
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Sekil 4.43. 340° agizlik kapanma agis1 igin arka kdpriiniin sabit olmasi durumunda ana
mil doniis agisina bagli olarak ¢ozgii gerginligi degisimi
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Sekil 4.44. 340° agizlik kapanma agis1 igin arka kdpriiniin sabit olmasi durumunda ana
mil doniis agisina bagli olarak ¢6zgii uzamasi degisimi
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Sekil 4.45. 340° agizlik kapanma agis1 igin arka kopriiniin 2° hareket etmesi durumunda
ana mil doniis acisina bagli olarak ¢ézgii gerginligi degisimi
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Sekil 4.46. 340° agizlik kapanma ag1s1 igin arka kdpriiniin 2° hareket etmesi durumunda
ana mil doniis agisina bagli olarak ¢6zgii uzamasi degisimi
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Sekil 4.47. 340° agizlik kapanma ag1s1 i¢in arka kdpriiniin 5° hareket etmesi durumunda
ana mil doniis acisina bagli olarak ¢ézgii gerginligi degisimi
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Sekil 4.48. 340° agizlik kapanma agis1 igin arka kpriiniin 5° hareket etmesi durumunda
ana mil doniis agisina bagl olarak ¢6zgii uzamasi degisimi

4.2. Negatif Sistem

4.2.1. Sadece yaydan olusan bir arka kopriiniin davranisi

Sekil 4.49°da sadece yaydan ibaret bir arka kopriiniin farkli tezgah hizlarindaki
davranisin1  géstermektedir. Tim tezgah hizlarinda arka koprii aymi davranisi
gostermektedir. Bu ylizden, egriler iist liste ¢akistigindan grafik tek bir egri seklinde
goriilmektedir. Bunun sebebi, arka koprii hareketi {izerine atalet ve soniimleme elemani
etkilerinin olmamasidir. Bu durumda, arka kopriiniin salinimi ¢ergevelerdeki uzamayla
ayni fazda yani es zamanl olarak gerceklesmektedir. Bu arka koprii davranisi, metal

plakalr arka kopriiler icin gegerlidir.

Sekil 4.49°da verilen egrinin elde edilmesinde negatif arka koprii parametrelerinin

asagida verilen degerleri kullanilmustir.
e ¢ozgii kopriisinin esdeger atalet momenti (1)= 0 kgm?

e ¢Ozglinlin viskoelastik ozelliginden ve viskoz siirtinmeden dogan damper

katsayist (B)= 0 Nms
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e yay sabiti (k)= 30000 N/m

e csdeger yay sabiti (Ke)= 233000 N/m
e yay mesafesi (L)=0,2 m

o esdeger yay mesafesi (L¢)=0,1 m

e agizligin agilmasi nedeniyle meydana gelen ¢6zgii uzamasi degeri (H)=0,01 m

S
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\
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0,5 1000dev/dak
0 \/ \ = 1200dev/dak
0 130 360 540 720 900

ana mil doniis agisi {derece)

Sekil 4.49. Farkli tezgah hizlarinda 1=0 kgmz, B=0 Nms, K=30000 N/m durumu igin
ana mil doniis agisina bagl olarak arka koprii saliniminin degisimi

4.2.2. Yay katsayisinin etkisi

Sekil 4.50, Sekil 4.51 ve Sekil 4.52°de arka koprii eylemsizlik momenti ve soniimleme
elemani katsayisinin sabit olmasi durumunda yay katsayisindaki degismeye bagli olarak
arka koprii hareketi degisimi farkli tezgah hizlar i¢in (salimim agis1) goriilmektedir. 3
farklr grafikten gortildiigii gibi arka kopriide kullanilan yay katsayisi veya yay sertligi
arttikca arka koprii salinim miktar1 azalmaktadir. Bu, beklenen bir sonugtur. Ancak,
arka koprii hareketi 6zellikle 250 dev/dak’lik hizdan sonra arka koprii hareketindeki

saliim artmakta, ayn1 zamanda arka koprii daha ge¢ cevap vermeye baslamaktadir.
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1200 dev/dak’lik hizda cevap daha da gecikmeli olarak ger¢ceklesmektedir. Yay sertligi
arttikca arka kopriiniin cevabindaki gecikme azalsa da Onemli oranda bir degisim

olmamaktadir.

Sekil 4.50, Sekil 4.51 ve Sekil 4.52°de verilen egrinin elde edilmesinde negatif arka

koprii parametrelerinin asagida verilen degerleri kullanilmigtir.
e ¢0zgii kopriisiiniin esdeger atalet momenti (I)= 0,2 kgm2

e ¢oOzglinliin viskoelastik Ozelliginden ve viskoz siirtinmeden dogan damper

katsayisi (B)= 20 Nms
e Yyay sabiti (k)= sirasiyla 10000 N/m, 30000 N/m ve 50000N/m
e esdeger yay sabiti (ke)= 233000 N/m
e yay mesafesi (L)=0,2 m
e csdeger yay mesafesi (Le)=0,1 m

e agizligin agilmasi nedeniyle meydana gelen ¢6zgili uzamasi degeri (H)=0,01 m

6
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T
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Sekil 4.50. Farkli tezgah hizlarinda 1=0,2 kgmz, B=20 Nms, K=10000 N/m durumu i¢in
ana mil doniis agisina bagli olarak arka koprii saliniminin degisimi
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Sekil 4.51. Farkli tezgah hizlarinda 1=0,2 kgm?, B=20 Nms, K=30000 N/m durumu i¢in
ana mil doniis acisina bagli olarak arka koprii saliniminin degisimi
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Sekil 4.52. Farkli tezgah hizlarinda 1=0,2 kgmz, B=20 Nms, K=50000 N/m durumu i¢in
ana mil doniis agisina bagli olarak arka koprii saliniminin degisimi

4.2.3. Damper katsayisinin etKisi

Soniimleme katsayisinin arka koprii hareketi tizerindeki etkisi yay katsayisi ve arka
koprii eylemsizlik momentinin sabit oldugu durumda B=10, 20 ve 40 N/s degerleri igin
incelenmis ve Sekil 4.53, Sekil 4.54, Sekil 4.55” deki sonuglar elde edilmistir. Sekildeki

egriler incelendiginde, Sekildeki egriler incelendiginde, sonlimleme katsayisinin artan
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degerleriyle daha diisiik arka koprii salinimlari elde edilmistir. Bu durumda da 500
dev/dak tizerindeki hizlarda arka kopriiniin cevap hizinda gecikme olmakta ve artan

hizda bu gecikme daha da artmaktadir.

Sekil 4.53, Sekil 4.54 ve Sekil 4.55’de verilen egrinin elde edilmesinde negatif arka

koprii parametrelerinin asagida verilen degerleri kullanilmistir.
e ¢0zgii kopriisiiniin esdeger atalet momenti (I)= 0,2 kgm2

e ¢oOzglinliin viskoelastik Ozelliginden ve viskoz siirtinmeden dogan damper

katsayist (B)= sirastyla 10 Nms, 20 Nms ve 40 Nms
e yay sabiti (k)= 30000 N/m
e esdeger yay sabiti (ke)= 233000 N/m
e yay mesafesi (L)=0,2 m
e csdeger yay mesafesi (Le)=0,1 m

e agizligin agilmasi nedeniyle meydana gelen¢dzgii uzamasi degeri (H)=0,01 m
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T
-
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Sekil 4.53. Farkli tezgah hizlarinda 1=0,2 kgmz, B=10 Nms, K=30000 N/m durumu i¢in
ana mil doniis a¢isina bagl olarak arka koprii saliniminin degisimi
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Sekil 4.54. Farkli tezgah hizlarinda 1=0,2 kgmz, B=20 Nms, K=30000 N/m durumu i¢in
ana mil doniis acisina bagli olarak arka koprii saliniminin degisimi
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Sekil 4.55. Farkli tezgah hizlarinda 1=0,2 kgmz, B=40 Nms, K=30000 N/m durumu i¢in
ana mil doniis acisina bagli olarak arka koprii saliniminin degisimi

4.2.3. Arka koprii eylemsizlik momentinin etkisi

Arka koprii eylemsizlik momentinin arka koprii hareketi tizerindeki etkisi, B=20 ve
k=30000 N/m degerleri sabit tutularak 1=0,05, 0,2, 0,4 ve 1 kgm2 degerleri i¢in farkll

tezgah hizlarinda incelenmistir. 1=0,05 kgm? durumunda arka képrii salimm agisinda
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tiim hizlar i¢in yaklasik ayni degisim gergeklesmekte ancak 500 dev/dak’nin tizerindeki
hizlarda arka koprii hareketinde bir zaman gecikmesi ortaya ¢ikmaktadir. 1=0,2 kgm2
icin arka koprii salinim acgisinda 500 dev/dak’ya kadar olan hizlarda bir degisiklik
gorilmemektedir. Ancak, 500 dev/dak’nin iizerindeki hizlarda daha fazla salmim
ortaya c¢ikmaktadir. Benzer sekilde, 500 dev/dak’ya kadar olan hizlarda arka koprii
cevabinda bir gecikme olmazken, 500 dev/dak’nin lizerindeki hizlarda gittikge artan bir

gecikme ortaya ¢cikmaktadir.

1=0,4 kgm?* durumda ise 250 dev/dak’mn iizerindeki hizlarda arka koprii daha saliniml
bir davranis gostermekte, ve benzer sekilde hiz artisina bagh olarak arka koprii
hareketindeki gecikme de artmaktadir. Ancak, tezgah hizinin 1200 dev/dak’ya ulagmasi

durumunda arka koprii salinim miktar1 azalmaktadir.

=1 kgm2 durumda ise arka koprii davranist 500 dev/dak’ya kadar gerek salinim gerekse
cevabindaki gecikme olarak bir farklilik arz etmemekte, ancak 500 dev/dak’dan sonra
once salmim bilyiik oranda artis gostermekte, daha sonra da azalma egilimine
girmektedir. Burada, belirli bir hizdan sonra arka kopriideki salinimin artmasi arka
koprii  eylemsizlik momentinden dolayr sahip oldugu kinetik enerjiden

kaynaklanmaktadir.

Sekil 4.56, Sekil 4.57, Sekil 4.58 ve Sekil 4.59°da verilen egrinin elde edilmesinde

negatif arka koprii parametrelerinin asagida verilen degerleri kullanilmistir.

e cozgi kopriisiinlin esdeger atalet momenti (I)= sirasiyla 0,05 kgmz, 0,2 kgm?,
0,4kgm? ve 1 kgm?

e coOzgiinliin viskoelastik o6zelliginden ve viskoz siirtinmeden dogan damper

katsayist (B)= 20 Nms
e yay sabiti (k)= 30000 N/m
e esdeger yay sabiti (Ke)= 233000 N/m

e Yyay mesafesi (L)=0,2 m
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e esdeger yay mesafesi (L¢)=0,1 m

e agizligin agilmasi nedeniyle meydana gelen¢dzgii uzamasi degeri (H)=0,01 m
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0 180 360 540 720 500
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Sekil 4.56. Farkl tezgah hizlarinda 1=0,05 kgmz, B=20 Nms, K=30000 N/m durumu
icin ana mil doniis agisina bagli olarak arka koprii saliniminin degisimi
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Sekil 4.57. Farkl tezgah hizlarinda 1=0,2 kgmz, B=20 Nms, K=30000 N/m durumu i¢in
ana mil doniis acisina bagli olarak arka koprii saliniminin degisimi
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Sekil 4.58. Farkli tezgah hizlarinda 1=0,4 kgm?, B=20 Nms, K=30000 N/m durumu i¢in
ana mil doniis acisina bagli olarak arka koprii saliniminin degisimi
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Sekil 4.59. Farkli tezgah hizlarinda 1=1 kgmz, B=20 Nms, K=30000 N/m durumu igin
ana mil doniis acisina bagli olarak arka koprii saliniminin degisimi

Arka koprii i¢in yay kiitle ve soniimleme elemanindan olusan negatif arka kopriiniin
davranisi arka kopriide kullanilan yayin sertligi ile arka koprii eylemsizlik momenti ve
arka koprii sisteminin esdeger soniimleme elemani katsayisina dogrudan baglidir. Genel
olarak tiim parametrelere ait degisimler incelendiginde, genellikle 500 dev/dak’ya kadar

olan hizlarda arka koprii davranisi tezgah hizindan biiyiik 6l¢iide bagimsiz olarak elde
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edilmistir. Ancak, 500 dev/dak’nin {lizerindeki tezgah hizlarinda arka kopriiniin salinim
agis1 ve cevap gecikmesi degiskenlik gostermektedir. Ozellikle hava jetli tezgahlarda
900-1000 dev/dak’nin iizerindeki hizlarda calisan hava jetli tezgahlarda arka kopri
parametrelerinin se¢imi kritik acidan biiylik 6nem arz etmektedir. Yiiksek hizlarda,
diistik eylemsizlik momenti kullanmanin istenilen arka koprii hareketinin elde edilmesi
acisindan bir avantaj teskil edecegi degerlendirilebilir. Istenilen arka koprii hareketinin
elde edilmesi i¢in gerektiginde harici soniimleme elemanlar1 kullanilarak soniimleme
katsayisinin(B) degeri ayarlanabilir. Ornegin Dornier firmasi dokuma makinelerinin

arka koprii tasariminda harici soniimleme elemanlart kullanmaktadir.
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5. SONUC

Bu tez ¢alismasinda endiistriyel dokuma makinelerinde kullanilan pozitif ve negatif arka
koprii sistemleri ¢oziimlenerek matematiksel olarak analiz edilmis ve tasarimlarina yon
verebilecek sonuclar elde edilmistir. Yapilan calismadan elde edilen sonuglar asagidaki

gibi degerlendirilebilir.

Pozitif arka kopriide arka koprii hareketi bir mekanizma tarafindan saglandigi i¢in arka
kopriiniin ana mil doniis agisina gore yer degistirme egrisi dokunan kumas tipi ve
kullanilan ipliklerden bagimsiz olarak her zaman aymi tutulabilmektedir. Arka kopri
salimmm acisi, dokunan kumas tipinin gerektirdigi gerginlik degerine gore
ayarlanabilmektedir. Pozitif arka kopri sisteminde bir tezgah devrine karsilik gelen
¢Ozgii uzamasi veya gerginlik egrisi degisimi arka koprii salinim agisi, agizlik kapanma
acis1, faz farki, ¢erceve hareket egrisi ve ¢erceve hareketine gore arka kdprii hareketinin
faz farkina bagl olarak degismektedir. Agizlik kapanma agisi, dokunan kumas tipine
bagli olarak degisiklik gosterebilmekte ve farkli degerlere ayarlanmayr gerekli
kilmaktadir. Cer¢eve hareketi, tezgahin tasarim asamasinda belirlenip armiirli
tezgahlarda tezgahin kullanim émrii boyunca ayni kalmaktadir. Bu durumda, arka koprii
ayarlar1 salinim miktar1 ve faz farki ile degistirilebilmektedir. Faz farkinin sifir dereceye
karsilik gelen ana mil doniis acis1 degeri baslangigta cerceve hareketi de g6z Oniinde
bulundurularak en diisik maksimum gerginlik degeri elde edilecek sekilde
belirlenmelidir. Ancak, 6zellikle tefeleme esnasinda ¢ozgii gerginliginin daha yiiksek
olmasi istenen agir ve yiiksek ortme faktorlii kumaslarin dokunmasinda pozitif faz farki
degerleri arka koprii ayarinda kullanilabilir. Hizdan bagimsiz olarak hareket ettigi i¢in
pozitif arka kopri, yiiksek hizda ¢alisan hava ve su jetli tezgahlarda 6zellikle nispeten
agir kumaslarin dokunmasinda kullanilmaktadir. Pozitif arka koprii, ¢ogunlukla ii¢
cubuk mekanizmasi ile tezgah ana milinden alinan hareketle tahrik edilmektedir. Ancak,
ayr1 bir servomotor ile arka kopriiniin tahriki ve farkli arka koprii hareket egrilerinin

elde edilmesi mumkun olmaktadir.

Negatif arka kopriide ise arka koprii hareketi ¢ozgii gerginligi yaninda tezgah hizina da
bagli olarak degisebilmektedir. Arka koprii yay sabiti, arka koprii eylemsizlik momenti
ve sOniimleme elemani katsayis1 arka koprii hareketi iizerinde etkili olan {i¢

parametredir. Arka kopriiniin salimim miktar1 esas olarak yay sabiti (yaym sertligi)
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tarafindan belirlenmektedir. Ancak, sontiimleme katsayisinin artig1 da arka kopri salinim
miktarini azaltmaktadir. Arka koprii eylemsizlik momenti ve soniimleme katsayisi, arka
koprii hareketindeki cevap gecikmesine sebep olmaktadir. Tezgah ¢alisma hizi, ¢ogu
durumda 500 dev/dak degerine kadar arka koprii hareketine dnemli bir etki yapmazken
500 dev/dak iizerinde arka koOpri hareket genligi ve cevap gecikmesi ilizerinde ¢ok

onemli etkiye sahip olmaktadir.

Tasarim agisindan bakildiginda arka koprii tasariminin dokuma makinesi tasarimiyla
birlikte diisliniilmesi gerektigi 6nem kazanmaktadir. Bu amagla, gerek pozitif gerekse
negatif sistemde arka koprii parametrelerinin dokuma makinesinin hangi aralikta kumas

dokuyacak sekilde tasarlandigina bagli olarak belirlenmesi gerekmektedir.

Bu ¢alismada, arka koprii performansi ¢ozgii gerginliginin kalict duruma ulastigi durum
icin incelenmistir. Ancak, ¢ozgli gerginliginde herhangi bir sapma olduktan sonra
istenen gerginlige ulasincaya kadar durumdaki arka koprii davranisi ve ¢ozgii gerginligi

tizerine etkisi gelecekte yapilabilecek bir ¢calisma olarak onerilebilir.
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