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1.緒　言

糸構造の多様化,ならびに糸特性の改善を目的とし

て,オープンエンド･ロータスパンリ＼イブリッドヤ

ーンの設計と開発を行っている.また,これまでに新

規なオープンエンド･ハイブリッド精紡機を開発し,

短繊維とフィラメント糸の組合せから,外観の異なる3

種類のハイブリッドヤーン,すなわちロータコアスパ

ン(RCS)ヤーン,ロータフオールディッド(RFS)ヤ

ーン,ならびにロータラップド(RWS)ヤーンを作製

できた.しかし,これらの糸形成メカニズムについて

は末だ不明である.また,ビデオ装置や小型ccDカメ

ラを使用して,作製中の糸形成状態を撮影しようと試

みたが困難であった.

そこで,糸形成点に関する仮説を定め,糸むら,秦

よび撚り角度を測定することによって,ハイブリッド

ヤーンの形成メカニズムについて検討した.

2.仮　説

図1は仮想したハイブリッドヤーンの糸形成点につ

いて示す.ハイブリッドヤーン作製中において,ロー

タ内には2つの糸形成点が存在するものと考える.す

なわち, 1つは短楓綻束の形成点であり,もう1つは

ハイブリッドヤーンの形成点である.

しかし,糸作製中における短級結束の形成点位置は

静Lヒしておらず,ロータ内部の集束面上を移動してい

る.一方,ハイブリッドヤーンの形成点は短繊維束の

太さむらに依存してその位置が変化するものである.

また,フィラメントオーバフィード(下OF),あるい

はフィラメント糸供給速度の増加とともに,ハイブリ

ッドヤーンの形成点位置は,ドッフィング･チューブ

から短繊維集束面の方向へ移動するものと考える.

なお, FOP (nVmin)はフィラメント糸供給速度とハ

イブリッドヤーン巻取速度との差で定義する.

3.材料と方法
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原材料には,緯線経と2種類のポリエステル短舷絶

ならびにポリエステル･フィラメント糸を使用して,

一定な紡績条件下においてハイブリッドヤーンを試作

した.

糸むらはウスター･テスタⅢ型試験披,撚り角度は

トレーサ法による顕微鏡写真を用いて,それぞれに測

定した.なお,撚り角度の測定に使用した試料は,定

常な糸作製状態においてロータ前後,すなわちフィラ

メントチューブと供給ローラとの中間位置03),およ

びドッフィング･チューブと巻取ローラの中間位置(刃

からそれぞれに採取した.
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4.結果と考察

表1は試作したハイブリッドヤーンの糸むらについ

て示す.ハイブリッドヤーンのJ指標とへアリネス(毛

羽)は単糸と比べて,それぞれに小さな数値である.

また, J指標はFOFの増加によらずほぼ一定であるが,

へアリネスはFOFの増加とともに減少する.さらに,

スペクトルグラムにおいて最大パワーを示す波長は,

使用した短繊維長の2-3倍であり,ほとんど変化し

ていない.これらの理由には, ①挿入したフィラメン

ト糸がハイブリッドヤーンの紡糸張力を分担･支持し,

ロータ内における短舷鮭束の不規則なドラフトを阻止

できること,ならびに②フィラメント糸が糸表面に現

れることを考える.
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図2は同一紡績条件下で単独に試作した単糸,およ

びフィラメント糸について,それぞれの撚り角度を示

す.単糸には実撚りが挿入されており,短繊維の撚り

角度(Z方向)は約36 (o )である･一方,フィラメン

ト糸にはFOF ≧ 0(nVmiJl)の場合,ロータ前後におい

て逆(ZとS方向に仮撚りが挿入されフィラメント

は一定な撚り角度をもつ.この仮撚り現象は供給した

フィラメント糸がロータ内部と接触することに起因す

るものである.

図3はハイブリッドヤーン中の短綴維束とフィラ

メント糸について,それぞれの撚り角度を示す.まず,

図2に元した単糸の撚り角度と比鮫して,ハイブリッ

ドヤーン中に組合された短繊維束とフィラメント糸で

は,短綴絶およびフィラメントがそれぞれに小さな

撚り角度(Z方向をもっている･また,単糸とハイブ

リッドヤーンに組合された短繊維束との比較において

短繊維撚り角度の変化はZ方向に減少を示し,組合せ

前後のフィラメント糸の比較においてフィラメント撚

り角度の変化がZ方向に増加を元している.さらに,

これらの増減変化はほぼ等しい割合であった.

ついで,ハイブリッドヤーン中の短繊維束とフィラ

メント糸はFOFの増加とともに,それぞれの撚り角度

(Z方向)は増加と減少を示している.しかし,ハイブ

リッドヤーンの表面上に現れるそれぞれの撚り角度が,

単糸中の短級継撚り角度とほぼ等しい数値である.

したがって,ロータの回転によって挿入される撚り

(Z方向)は,ハイブリッドヤーン中に短頼経束とフィラ

メント糸を組合せるために主として使用されており,

短繊維束,あるいはフィラメント糸に分配･挿入され

る撚りが少なくなるものと考える.

｢方,図2に元した単独で試作したフィラメント糸

の仮撚り(S方向, B位軍)と比較して,組合せ前におけ

るフィラメント糸の仮撚り(S方向, B位軍)はロータ
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の回転によって解撚されており,その撚り角度がほぼ

ゼロとなっている.
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5.結　論

以上の実験結果から,次のことが明らかとなった｡

(1)挿入したフィラメント糸が,ハイブリッドヤー

ンの紡糸張力を分担･支持することによって,ロータ

内における短繊維束の不規則なドラフトが阻止される

ために,あるいはフィラメント糸が糸表面上に現れる

ために,ハイブリッドヤーンの糸むらは単糸と比較し

て小さいことがわかった.

(2)ハイブリッドヤーン作製時においてロータ回転

によって挿入される撚りは,短繊維束とフィラメント

糸を組合せるために主として使用され,短紘維束,あ

るいはフィラメント糸に分配･挿入される撚りが単糸

と比較して少ないこと,また挿入したフィラメント糸

の仮撚りはロータの回転によって解撚されていること

がわかった.

(3)したがって,ハイブリッドヤーンの糸むらと撚

り構造は糸形成メカニズムに明らかに依存しているこ

と,ならびにここで用いた糸形成点に関する仮説の妥

当性が明らかとなった.
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