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Damisman: Dog. Dr. Muciz OZCAN
2019, 65 Sayfa

Jiiri
Doc. Dr. Muciz OZCAN
Do¢.Dr. Bayram AKDEMIR
Dr. Ogr. Uyesi ALI Osman OZKAN

Akilli telefon, tablet ve benzeri cihazlarin hayatimiza girmesinden sonra istenilen bir yerde
internet lizerinden ¢ok uzaklarda calisan sistemlere baglanip nesnelerin kontrol edilmesi fikri hizla
gelismektedir. Birden fazla cihazin internet {izerinden veri aligverisi yapip haberlesmesine Nesnelerin
Interneti (IoT) teknolojisi adi verilmistir. IoT teknolojisi giiniimiizde durak takip sistemi, bina (elektrik,
su, dogalgaz vs.) takip sistemi, tarim otomasyonu vb. bir¢ok alanda karsimiza ¢ikmaktadir. Insanlarin
hayatin1 biiyiik l¢iide kolaylastirmasi, insanlara maddi ve manevi tasarruf saglamasi bu teknolojiyi tercih
edilir kilmakta ve uygulama alanlar1 giin gegtik¢e artmaktadir.

Asansor; glinlimiizde hemen her binada ve is yerinde ¢ok degisik amaglar i¢in kullanilan olmazsa
olmaz bir makinedir. Hayatimizin bir¢ok noktasinda bu kadar i¢inde olan ve insan tasima goreviyle de
hayatimizi emanet ettigimiz bu makinanin rutin bakimlari ve arizalarimin giderilmesi can ve mal
giivenligimiz agisindan biiyiik 6nem arz etmektedir. Insan hayatinda biiyiik yeri olan bu 6nemli
makinanin kontrol panosuna ait verilerinin, uzaktan her an takip edilmesi ve gerektiginde sisteme
miidahale edilmesi asansorlerin hizmet kalitesini 6nemli oranda arttiracaktir. Nitekim tilkemizdeki yetkili
makamlar da IoT teknolojisinin hizla gelismesiyle birlikte dogan olanaklarin farkina vararak bu
teknolojinin asansorlerde de kullanilmasi yoniinde kararlar almiglardir. Asansor firmalar1 da uzaktan veri
takibi sistemine gecis i¢in gerekli hazirliklar1 yapma asamasindadirlar.

Bu tez calismasinda asansor arizalarinin Wi-Fi (Wireless Fidelity) araciligiyla uzaktan takip
edilmesi islemi gergeklestirilmesi igin alt yapi olusturulmus ve gelistirilen alt yapi ile bir asansor
sisteminin ¢alismasi uzaktan izlenmistir. Sistemimizin kontrolii iilkemizde yaygin olarak kullanilan ve
gerektiginde ulasilmasi ¢ok kolay olan Android tabanli igletim sistemi ile ¢aligan cihazlar iizerinden
saglanmistir. Boylelikle daha genig bir kitleye hitap edebilmek hedeflenmistir. Asansor ariza verilerine
uzaktan ulagmak i¢cin Wi-Fi modiilii ile uyumlu ¢aligmasi saglanmis, 6zel bir devre tasarimi yapilmis ve
gerceklestirilmigtir. Sistemimiz sayesinde asansore dair uzaktan elde edilen veriler degerlendirilerek
yapilmasi1 gereken islemler onceden belirlenmektedir. Eger elde edilen mevcut ariza durumunun
giderilmesi asansore uzaktan miidahale edilebilecek bir durumdaysa uzaktan miidahale edilerek eger
yakindan miidahale edilecek ariza grubunda ise teknik ekip yonlendirilerek saglanmaktadir. Bu sayede bu
sistemi kullanan insanlarin bazen olusan arizadan haberi dahi olmadan sistemlerin siirekli durumda
calismasi i¢in gereken alt yapinin olusturulmas: saglanmistir. Bu tez ¢aligmasi ile yakin bir gelecekte
asansor firmalarmin IoT teknolojisine gecis asamasindaki ar-ge c¢aligmalarinin gelismesine katki
saglamak ve asansor firmalarina is giicii, maliyet ve zaman agisindan biiyiik 6lgiide tasarruf kapilarinin
acilmasina imkan saglamasi hedeflenmistir.

Anahtar Kelimeler: Asansor ariza takip, Android, ESP8266, 10T, Wi-Fi haberlesme
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After the introduction of smartphones, tablets and similar devices into our lives, the idea of
controlling objects over the internet is developing rapidly. It is called Internet of Things (10T) technology
for multiple devices to exchange and communicate over the internet. 10T technology nowadays includes
bus tracking system, building (electricity, water, natural gas etc.) tracking system, agricultural automation
and so on. Making people’s life easier and providing material and spiritual savings makes this technology
preferable and increases its application area day by day.

Elevator is an indispensable machine which is used for many different purposes in almost every
building and workplace today. Routine maintenance and elimination of malfunctions of this machine,
which is a part of our lives and which we entrust our lives, is of great importance for our safety of life and
property. Monitoring the data of the control panel of this machine at any time remotely and intervening in
the system when necessary will significantly increase the service quality of the elevators. As a matter of
fact, the authorities in our country have realized the possibilities arising from the rapid development of
10T technology and made decisions to use this technology in elevators. Elevator companies are also in the
process of making the necessary preparations for the transition to the remote data tracking system.

In this thesis, an infrastructure was created for the remote monitoring of elevator failures via Wi-
Fi (Wireless Fidelity) and the operation of an elevator system was monitored remotely with this
developed infrastructure. The control of our system is provided through the Android-based operating
system devices which are very easy to reach and widely used in our country. Thus, it is aimed to address a
wider audience. In order to access the fault data remotely, the elevator is compatible with the Wi-Fi
module, a special circuit design is made and manufactured. Thanks to our system, remote data obtained
from the elevator is evaluated and the necessary actions are determined in advance. If the malfunction is
in the malfunction group that can be remotely intervened, the malfunction is remedied by remotely and if
in the malfunction group is to be closely intervened, the technical group is guided. In this way, even if the
users do not know about the malfunctions, the necessary infrastructure for the continuous operation of the
system has been created. With this thesis, it is aimed to contribute to the development of elevator
companies' R & D studies for the transition to 10T technology in the near future and it is aimed to provide
significant labor, cost and time savings to elevator companies.

Keywords: Elevator malfunction tracking, Android, ESP8266, 10T, Wi-Fi communication
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1. GIRIS

Eskiden sadece bilim kurgu filmlerinde gorebilecegimiz birgok teknoloji
giiniimiizde yaygin olarak kullanilmaya baslanmistir. Ornegin; 1987 yilinda gosterime
giren “Back To The Future” yani “Gelecege Doniis” filmindeki akilli gozliigii Google
firmasi, kendini kurutan akilli ceketi Kickstarter firmasi ve giyen kisinin ayagini
kavrayan akilli ayakkabiyr Nike firmasi hayata ge¢irmistir. Yine filmdeki kahramanin
patronu ile goriintiilii konusma sahnesi giinlimiizde 6nce Skype ile hayatimiza girmis
sonra da tiim akilli telefonlarda kullandigimiz bir teknoloji olmustur. “The Jetsons” yani
“Jetgiller” ¢izgi dizisi de, aslinda bugiin gelisimine hizla devam eden Nesnelerin
Interneti (Internet of Things; l0T) teknolojisine ilham kaynag olan yapimlar
arasindadir.

I0T; teknolojik cihazlar1 internet iizerinden birbirleriyle ve kullaniciyla
etkilesime sokmay1 hedefleyen akilli bir haberlesme ekosistemidir[1]. Diinyada bir¢ok
ar-ge yapan firma loT teknolojisini hayatin ¢esitli alanlarinda kullanmak i¢in ¢alismalar

yapmaktadir. Sekil 1.1°de bazi [oT uygulama alanlari 6rneklenmistir[2].
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Sekil 1.1. ToT Uygulama Alanlari[2]

Internetin yayginlasmasiyla; bir “tik” ile kolayca ulasabildigimiz imkanlarin
artmasi, insanlarin bu kolayligi cok sevmesi ve buna hizlica adapte olmalar1 bazi
talepleri de beraberinde getirmistir. Artik insanlar giinlik rutinlerini; Sadece
kolaylastirmakla yetinmemekte ayni zamanda daha hizli, daha konforlu, daha giivenilir,
daha ucuz ve daha verimli olmasini bir paket olarak bir arada istemektedir[3]. Bu talebi



karsilayamayan friinler maalesef saf disi kalmaktadir. Cagin biitiin bu teknolojik
gelismeleri, insanlarin bu teknolojiye artan talepleri, dogal olarak hayatin her alaninda
oldugu gibi asansor sistemleri i¢in de kullanimi zorunlu hale gelmistir.

Asansor sistemlerinde caga ayak uydurmasi i¢in yapilan bazi teknolojileri ele
alirsak;

I.  Asansor tahrik sistemleri artik daha yiiksek hizlara ulagmay1
saglamaktadir. Onceden asansorlerin hiz1 0,63 m/s iken artik diisiik katli
binalarda bile 1m/s hizdadir[4]. Gokdelenlerde ise hizi oldukga yiiksek
asansorler vardir. Ornegin; Guinness Rekorlar kitabina giren Cin’in
Sanghai kentindeki Sanghai Kulesi gokdelenindeki Mitsubishi Electric
firmasi tarafindan tasarlanan asansoriin hizi yaklasitk 20 m/s olarak
ol¢tilmistiir[5].

ii.  Hiz kontrol iiniteleri konforu arttirmaktadir. Hiz kontrol iinitesi asansorde
yumusak kalkis ve yumusak durus olanagi saglamaktadir. Ayrica katlar
aras1 gegislerdeki hiz1 da belirlenen seviyede tutmaktadir. Klasik kontrol
sistemlerine gore durus ve kalkislarda tesisata bagli olarak % 15 ile % 50
arasinda enerji tasarrufu saglamaktadir[6].

iii.  Parasiit fren sistemleri asansorlerde giivenligi saglamaktadir. Asansoriin
beklenmedik sekilde hizlanmasi durumunda, yani hizélgerin asansorde
belirlenen hizdan % 15 daha fazla hiz tespit etmesi durumunda parasiit
fren sistemi devreye girmektedir. Sistem devreye girdiginde raylara
kilitlenen frenler asansorii giivenli bir sekilde oldugu yerde durdurur ve
hayati risk ortadan kalkmis olarak kurtarma islemi gergeklestirilir[7].

Bu ve benzeri biitiin teknolojiler asansor sektoriinde biiyiik 6nem arz etmektedir.
Asansore eklenen her yeni sistem beraberinde bakim ve teknik destek gereksinimlerini
de getirmektedir. Hizmet sektoriine hitap eden ve ayni zamanda da can tasiyan bu
makinenin rutin bakimlari tam zamaninda yapilmali, arizalara en hizli ve sorunsuz bir
sekilde teknik destek ulagmali ve arizanin miimkiin olan en kisa siirede tespit ve tamiri
yapilmalidir. Bu tez ¢alismasinda asansor pano verilerinin Wi-Fi teknolojisi sayesinde
Android cihazlar iizerinden uzaktan takibi ve en kisa siirede miidahale edilebilmesi
amaglanmistir. Tasarlanan elektronik kart mevcut asansor kontrol kartina eklenip
asansor verilerini, izerinde bulunan ESP8266 Wi-Fi modiilii ile tasarladigimiz arayiize
aktarmaktadir. Arayiizde asansor pano verileri takip edilebilmekte ve basit arizalar

tespit edilerek miidahale edilebilmektedir.



Kaynak arastirmasi boliimiinde; ¢esitli uzaktan izleme ve kontrol sistemleri,
asansorlerin farkli teknolojilerle uzaktan kontrol edildigi sistemler ve farkli IoT

kullanim alanlar1 hakkinda yapilan ¢alismalara yer verilmistir.

1.1. Kaynak Arastirmasi

H. Uziilmez (2017)’in yazdig1 tez ¢alismasinda; asansér kumanda sistemine
baglanacak yeni bir elektronik kart vasitasiyla asansérdeki kumanda verilerinin bakim
hizmeti veren firmaya internet agi ilizerinden aktarilmasi sistemini gostermistir. Bu
sistem sayesinde asansoriin uzaktan takibi ve miidahalesi saglanmistir. Boylelikle
arizanin uzaktan tespit edilmesi ve teknik personel miidahalesinden once giderilmesi
amaglanmistir[3].

K. Arslan ve ark. (2016)’nin yazdiklari makalede; IoT uygulamalarinda
kullanilacak mikrodenetleyici tabanli kablosuz bir Olglim ve kontrol sistemini
gostermistir.  Gelistirilen sistemin hassas tarim uygulamalarinda kullanilmasi
Oongoriilmiistiir. Bu sistem bilgisayar, telefon, tablet, vb. internete baglanabilen mobil
cihazlari kullanarak ger¢cek zamanli takip ve uzaktan miidahale imkani sunmustur[8].

A. Suarez ve ark. (2018)’nin yazdiklar1 makalede; “Bulut Mimarisi” ile asansor
arizalar1 hakkinda bakim sirketlerini bilgilendirecek Android tabanli bir uygulamay1
gostermistir. Gelistirilen sistem sayesinde insanlarin asansérde mahsur kalma ve
asansorlin servis dis1 kalma siirelerinin kisaltilacagi ongoriilmiistiir. Ayrica makalede
bulut platformu hizmeti olan Microsoft Azure programini tanitmistir[9].

X. Wang ve ark. (2015)’nin yazdiklar1 makalede; bir Cin sirketi igin
gelistirdikleri Zigbee ve GPRS teknolojisiyle aga baglanabilen asansor parametrelerini
uzaktan izleme sistemi gostermistir. Anlatilan sistem; veri toplama merkezi, ag merkezi
ve uzaktan izleme merkezi olarak ii¢ boliimden olusmustur[10].

T. Liu ve ark. (2010)’nin yazdiklar1 makalede; soket SQLite3 veri tabani
teknolojisi ve TCP/IP protokolii iizerinden asansoriin uzaktan izlenmesi islemini
anlatmstir. Arayiiz iizerinden asansdrde gergek zamanli; uzaktan izleme, ariza alarmi,
parametre ayari ve simiilasyonunu gergeklestirmistir. Boylelikle ariza bakim
maliyetlerinden tasarruf etme hedeflenmistir[11].

H. 1. Abbasi ve ark. (2011)’nin yazdiklar1 makalede; kablosuz Multi-Hop AdHoc
sensor aglarina dayanan akilli bir asansor sistemini anlatmistir. Bu sistem igin, bes katli

bir binada tek bir asansor diistiniilmiis ve her kat birbiriyle ¢ok yonlii bir sekilde iletisim



kurabilen sensorlerle donatilmigtir. Boylelikle her katin trafik kosullar1 diger katlara
iletilmistir. Onerilen sistemde asansdr; daha fazla trafige sahip olan kata hizmet
etmekte ve boylece belirli bir slire icinde daha fazla kisiye hizmet vermeyi
amaclamaktadir. Bu sistemin en ¢arpict 0zelligi, asansoriin ilgili kata ulasmadan 6nce
talep edenlerin ayrildigini algilayarak zeminlerde gereksiz duraklardan kaginmasidir. Bu
sayede her kattaki trafik kosullarina, yani yukari - asagi talep eden yolcularin sayisinin
durumuna gore asansoriin hangi kata yonlendirilecegi konusunda etkili kararlar
verilebilmektedir. Bu sistemde zaman ve enerjiyi optimize etmek hedeflenmistir. Bir
Java uygulamasi ile asansor sisteminin ¢aligmasi simiile edilmistir[12].

W. Yinghao ve ark. (2016)’nin yazdiklari makalede; asansorlerin giivenlik
diizeyini iyilestirmek icin asansoriin gercek zamanli ¢alisma durumunu izleyen bir
sistemden bahsedilmistir. Asansoriin gergek zamanli ¢alisma durumu, asansor arizasi
bilgileri, ses ve video bilgileri, bakim bilgileri ve izleme denetimi bilgileri CNSS,
kizil6tesi, optoelektronik, Hall, iletisim ve asansore takilan diger sensor tipleri
tarafindan Orneklenmistir. Sistem; kullanici katmani, analiz katmani, bellek katmani,
uygulama katmani, iletim katmam ve algilama katmani olmak iizere 6 katmanli bir
yapiyla sunulmustur. Bu sistemde; asansor acil miidahale merkezinin 10T teknolojisiyle
uzaktan her tiirli bilgiyi analiz etmesi, degerlendirmesi ve uzaktan kurtarma
gorevlilerine komut vermesi saglanmistir. Boylelikle acil miidahale siiresi
azaltilmistir[13].

Y. Cetinkaya (2016)’nin yazdig: bildiride; akilli binalardan ve bu binalardaki
akilli asansor sistemlerinden bahsedilmistir. Makalede; akilli binalarda kullanilan
asansorlerin, bilgisayar kontroliinde oldugu ve asansor sistemine kattigi esnekliklere
deginilmistir. Bu esnekliklerden bazilarmin; bina trafigine uygun trafik hesaplarinin
yapilabilmesi, ariza aninda bina yonetiminin ve servisinin haberdar edilebilmesi, iiretici
firmaya baglanip sistemin programlarinin gilincellenebilmesi ve coklu asansorlerde
bilgisayardan takip yapilabilmesi oldugu belirtilmistir[14].

H. Jiang ve ark. (2015)’nin yazdig1 makalede; Wi-Fi teknolojisine oranla daha
genis bant genisligine ve daha genis kapsama alanina sahip olan WiMAX teknolojisi
kullanilarak asansorlere uzaktan erisimden bahsedilmistir. Bu ¢alismada asansor izleme
ve alarm sistemi olusturulmustur. Sistem; ariza tespitini, asansorde kalmis insanlarin
iletisimini ve bakim personelini bilgilendirmeyi hedeflemistir. Bunun i¢in de nesnelerin

interneti teknolojisinden faydalanilmistir[15].



K. Wang ve ark. (2016)’nin yazdiklar1 makalede; “Tahmini Bakim” terimi ve
“Enddistri 4.0” kavramlarina dayali akilli asansor hizmeti i¢in akilli bakim sistemlerinin
cer¢evesinden bahsedilmistir. Sistemdeki ana teknik bilesenlerin; CPS, IOT&S ve veri
madenciligi oldugu One siiriilmiistiir. Tahmini bakimin en zor yanmnin veri analizi
oldugundan bahsedilmistir. Basarinin anahtarinin  ger¢ek zamanli karar verme

yeteneklerine izin veren gergek zamanli tahminler oldugu vurgulanmistir[16].

1.2. Problemin Tanimi

Ulkemizde ii¢ kat ve iizeri binalarda asansérlerin inga edilmesi yasal bir
zorunluluktur[17]. Asansorlerin; giinliik yasantimizda insan ve yiik tagimada biiyiik bir
onemi vardir. Ozellikle plazalar ve gdkdelenler gibi yiiksek binalarda neredeyse hayati
Ooneme sahip diyebilecegimiz vazgegilemez birer arag haline gelmislerdir. Bu binalarda
asansorlerin servis dist kalmasi durumu, bina giris ve ¢ikislarinin iptal olmasi anlamina
gelebilmektedir. Bu yiizden ariza durumunda hayatin normal seyrine dénebilmesi igin
servis dis1 kalan asansoriin miimkiin olan en kisa siirede tekrar isletmeye alinmasi
gerekmektedir. Bazen ¢ok kiiclik arizalarda, bina i¢indeki kat goérevlisinin uzaktan
yonlendirilmesiyle kolayca asansoriin yeniden devreye alinabilecegi durumlarda bile
arizanin giderilmesi i¢in bakim ekibinin miidahale etmesi beklenmektedir. Bazen de
ariza ekibinin gelip arizayr yerinde tespit etmesi ve sistemi yeniden devreye almasi
asansoOriin saatlerce kullanima kapali kalmasina sebep olabilmektedir. Bu da hiz, konfor
ve verim arayisinda olan tliketici i¢in rahatsiz edici bir durumdur.

Problem sadece miisteri odakli da degildir. Ayn1 zamanda asansoér bakim
firmalar1 ve bu firmalardaki teknik elemanlar i¢in de sorun teskil etmektedir.
Asansorlerin tamir ve bakimi esnasinda kontrol panosuna ulagmak emek ve zaman
isteyen bir istir. Mevcut sistemlerde, asansorlerin ariza durumlarinda teknik servisin
kumanda panosuna ulagsmasmin zorlugu sistemin olumsuzluklar1 arasinda yer
almaktadir. Ayrica asansorlerin basit arizalar yiiziinden bile devre dig1 kalmasi
firmalara; zaman kaybi, maliyet, fazla eleman istihdami ve miisteri memnuniyetsizligi

olarak yansimaktadir.



1.3. Calismanin Onemi ve Amaci

Internet kelimesinin ilk telaffuz edilmeye baslandigi 1985 yilindan bu yana
internet aginin popiilaritesi her gecen giin daha da artti. E-posta ile baslayan internet
kullanimi, ilk web sitesinin kurulumundan sonra hayatin; ticaret, iletisim, haber, sosyal
paylasim, banka, devlet, saglik ve daha saymakla bitiremeyecegimiz her alanina hitap
edecek bir teknoloji olmasi uzun siirmedi. internet kullanimi artik her kesim insana
hizmet eden bir teknoloji haline geldi.

2019 yiliin Ocak ayinda datareportal.com internet sitesinde “DIGITAL 2019:
GLOBAL DIGITAL OVERVIEW” yani “DIJITAL 2019: KURESEL DIJiTAL
GENEL BAKIS” raporlart yayinlandi. Rapor verilerine gére 2019°da, Sekil 1.2°deki
diinya internet istatistikleri y1llik biiylime oranlar: grafiginde de goriildiigii gibi internet
kullanici sayist bir 6nceki yila gore % 9.1 artis gostermistir. Yani bir yilda ilave 367

milyon insan internet kullanmaya baslamistir[18].

THE YEAR-ON-YEAR CHANGE IN KEY STATISTICAL INDICATORS

TOTAL UNIQUE INTERNET ACTIVE SOCIAL MOBILE SOCIAL
POPULATION MOBILE USERS USERS MEDIA USERS MEDIA USERS

+1.1% +2.0% +9.1% +9.0% +10%

JAN 2018 - JAN 2019 JAN 2018 - JAN 2019 JAN 2018 -~ JAN 2019 JAN 2018 ~ JAN 2019 JAN 2018 - JAN 2019
+84 MILLION +100 MILLION +367 MILLION +288 MILLION +297 MILLION

Sekil 1.2. We Are Social 2019 Diinya Internet Istatistikleri Y1llik Biiyiime Oranlari[18]

Yine Sekil 1.3’deki diinya internet kullanim istatistikleri grafigine baktigimizda
genel internet kullanici sayisinin diinya niifusunun % 57°si yani 4.388 milyar insan

oldugu ve bunlarin da 3.986 milyarimin mobil internet kullanicist oldugu goriilmektedir.



INTERNET USE: DEVICE PERSPECTIVE

BASED ON ACTIVE INTERNET USER DATA, AND ACTIVE USE OF INTERNET-POWERED MOBILE SERVICES

TOTAL NUMBER INTERNET USERS AS TOTAL NUMBER MOBILE INTERNET USERS
OF ACTIVE A PERCENTAGE OF OF ACTIVE MOBILE AS A PERCENTAGE
INTERNET USERS TOTAL POPULATION INTERNET USERS OF TOTAL POPULATION

37 % 3.986

BILLION BILLION

Sekil 1.3. We Are Social 2019 Diinya Internet Kullanim Istatistikleri[18]

Bu veriler 1s18inda IoT kavraminin neden bu kadar tutuldugu ve insanlarin
cihazlart internete baglayip bu sekilde kontrol etmek istemesinin siirpriz olmadigi
goriilmektedir. Nitekim Gubbi ve ark. (2013)’nin yazdiklari makalede; 2020 yilinda 20
adet ev tipi cihazin olusturacagi veri trafiginin, 2008 yilinda kullanilan tiim internet
trafiginden fazla olacag: belirtilmektedir[19].

Tipkt internetin gelisimi gibi IoT teknolojisindeki gelisimi de gdrmezden
gelemeyecegimiz kadar ilerleme kaydettigi onceki basliklarda anlatilmistir. Akill
cihazlara her giin bir yenisi eklenmektedir. Asansor sistemleri de bu gelisimden yakin
zamanda tam anlamiyla nasibini alacaktir.

Bu tez calismasinda ilk asamada asansoOrlerde olusabilecek arizalar
belirlenmistir. Belirlenen bu arizalar ise kendi iginde ariza ekibi gonderilmeden
coziilebilecek arizalar ve gonderilmesi gerekenler olarak iki gruba ayrilmistir.

Ikinci asamada ise ama¢ mevcut sisteme gore belitlenen ¢alisma prosediiriine
uygun olarak ¢alismak icin gereken donanimsal yapinin tasarimi ve gergeklestirilmesi
icin neler yapilmasi gerektiginin belirlenmesi olmustur.

Tezin son asamasinda ise amag¢ yukarida belirlenen hedeflere ulasmak igin
yazilimsal olarak asansor verilerini kablosuz haberlesme yoOntemiyle sirket
calisanlarinin rahatga izleyebilecegi bir arayiiz yazilimin1 Android cihazlara aktarmak
olmustur.

Bu tez calismasi sonucunda elde edilen 6nemli sonuglardan biri asansor
arizalarina en kisa zamanda ve en az maliyetle miidahale edilebilmesine imkan saglayan

alt yapmin olusturulmasidir. Ciinkii asansér pano verilerinin uzaktan siirekli olarak



izlenmesi, herhangi bir arizanin ve yerinin aninda tespit edilmesine imkan
saglamaktadir. Ayni zamanda arizaya sadece gerekli durumlarda bakim ekibinin
yonlendirilmesine olanak tanmimaktadir. Oysaki mevcut sistemlerde ariza tipine
bakilmadan arizanin ihbar edilmesiyle ancak ekipler yonlendirilmektedir. Yonlendirilen
ekip Once ariza nedenini tespit etmekle ugrasmakta daha sonra arizaya miidahale
edebilmektedir. Bazen arizanin tespiti ve giderilmesi ¢ok uzun bir siire almaktadir.

Bu tez calismasinda gerceklestirilen calisma sayesinde arizaya en kisa siirede
miidahale edilmesi ve asansorlerin Kkesintisiz hizmet vermesinin saglanmasi miisteri
memnuniyeti agisindan, bakim maliyetinin disiik tutulmasi durumu ise firmalar
acisindan biiyiik 6nem arz etmektedir.

Bu ¢aligmayla IoT teknolojisinin makine-makine etkilesimi gelisiminden asansor
sistemlerinin de; tipki akilli binalar, akilli sehirler, akilli evler ve cihazlar gibi
faydalanmasi durumunda, bakim firmalarma kisa vadede zaman, maliyet ve miisteri

memnuniyeti hususlarinda olumlu getiri saglayacagi goriilmiistiir.
1.4. Kurulan Sisteme Genel Bakis

Tez calismasi yapilan sisteme ait genel blok diyagram Sekil 1.4’de
goriilmektedir. Hali hazirda kullanilmakta olan asansor kontrol kartin1 hig

degistirmeden bu karttan verileri dis ortama alabilecek sisteme uygun ilave bir

elektronik kart tasarlanmis ve bu kart lizerinden asansor internet agina baglanmastir.

Haberlesme Karti Bilegenlen

Pano Kontrol
32MX17 ESP8266
Kartt RS485 PIC32MX170F256B

-‘/,'o_
e WP
Po— (\«}/0“4—» -« » J
5* Internet

Adroid ,
Balom Ekibi Cihazlar  Server

Araviz Bilegenlen

Sekil 1.4. Sistemin Blok Diyagrami



Kurulan sistemden kisaca bahsedecek olursak; asansoriin beyni, makine
dairesinde bulunan panonun igindeki kontrol kartidir. Asansor biitiin emirleri bu karttan
alir ve yaptigr her islevin raporunu yine bu karta gonderir. Asansor kontrol karti
tizerinde konumlandirilmig RS485 seri haberlesme entegresi, yeni tasarlanan elektronik
kart iizerine konumlandirdigimiz mikroislemcinin UART kanalina asansor datalarini
basmaktadir. Gelen bu verileri degerlendiren mikroislemci, ESP8266 Wi-Fi modiiliine
belli bir protokol dahilinde iletmektedir. Wi-Fi modiil aldig1 verileri modem vasitasiyla
statik IP sahibi olan server cihazina internet iizerinden yollamaktadir. Server cihazina
daha oOnceden yazip yiikledigimiz arayiiz programinda ilgili yerlere bu veriler
yerlesmektedir. Yazdigimiz Android uygulama icinde bu arayiiz ekran1 goriilmektedir.
Stirekli olarak Android cihazlardan takip edilen asansor sisteminde olusacak herhangi
bir ariza, ekrandan izlenebilmekte ve kaydedilebilmektedir. Tespit edilen arizayi
kullanic1  yorumlayarak gerekli gormesi durumunda teknik ekibi  hizlica
yonlendirebilmektedir. Ayn1 zamanda Android cihaz iizerinden kisith da olsa, asansor
kumanda sistemine firma yetKilileri tarafindan miidahale edilebilmektedir. Fakat
tarafimizdan simdilik bu miidahalenin, aktif durumdaki asansorlerde kullanilmasinin
tehlike olusturacagi kanaati olugsmustur. Arayiiz sisteminde gecmise yonelik kayitlar
tutulabilmektedir. Boylece ilerde olusabilecek teknik problemlerin neden kaynaklanmis
olabilecegi hakkinda yorumlarin yapilabilmesine imkan saglayacak alt yap1

olusturulmustur.

1.5. Tezin Yapisi

Birinci bolimde; tez iginde adi gegecek teknolojilere genel bakis, kaynak
arastirmasi, problemin tanimi, tezin 0nemi, tezin amaci ve kurulan sistemden kisaca
bahsedilmistir.

Ikinci boliimde; asansdr cesitleri, asansorii olusturan temel bilesenler ile
asansorlerde karsilasilan arizalar hakkinda genel bilgiler verilmis ve karsilagilan arizalar
kendi i¢inde siniflandiriimstir.

Ucgiincii boliimde; tasarlanan sistemin donanimsal ve yazilimsal yapis1 hakkinda
bilgi verilmis, tasarlanan kullanici arayiizii programindan bahsedilmis ve sistemin
Android uygulama ile kullanict hizmetine sunulmasi siireci anlatilmistir.

Dordiincii boliimde; elde edilen devrenin calismasmin test edilmesi siireci

anlatilmistir.
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Besinci boliimde ise; sonuglardan bahsedilmis, degerlendirmeler yapilmis ve

onerilerde bulunulmustur.



11

2. ASANSOR SiSTEMLERI

2.1. Asansor Sistemlerinin Siniflandirilmasi

Asansor sistemleri;
I.  Kullanim amaglari,
ii.  Tahrik yontemleri,
iii.  Hizlan,
iv.  Kumanda sistemleri,

olmak tizere dort ana baslik altinda siiflandirilabilirler.

2.1.1. Kullanim Amaglarina Gore Asansorler

Kullanim amaglarina gore asansorler;
i. Insan Asansorleri,
ii.  Yuk Asansorleri,
iii.  Sedye Asansorleri,
Iv.  Arag Asansorleri,
V.  Servis Asansorleri,
vi.  Engelli Asansorleri,

olarak kendi arasinda alt1 grupta siniflandirilabilirler.

2.1.1.1. insan Asansorleri

Kullanim rahatligi, giivenligi ve konforlu olmasi oncelikli tutulmus asil amaci

insan tagimak olan hemen hemen her binada karsilastigimiz asansor tipidir.

2.1.1.2. Yiik Asansorleri

Ihtiyaca yonelik bir asansér tipidir. Bu yiizden konfor nispeten aranmamaktadir.
Daha cok kaldirma kapasitesi 6n planda tutulmaktadir. Bazi tipleri sadece yiik
tagimasina izin verilen bazi tipleri de insan refakatinde yiik tasimak i¢in kullanilan

asansorlerdir. Giivenlik biitiin asansorlerde oldugu gibi bunda da énemlidir.
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2.1.1.3. Sedye Asansorleri

Hasta tasimak i¢in kullanilan ve genis kabin hacmine sahip olan asansor tipidir.
Sedyedeki hastanin rahatligi, konforu ve giivenligi 6n planda tutulmaktadir. 1.600 kg ile
2.500 kg aras1 yiik tasima kapasitesi olan tiirleri mevcuttur. Ayrica bu asansorlerde
hijyen de Onemli bir faktérdiir ve kullanilan arglimanlar bu kosullara uygun

olmalidir[20].

2.1.1.4. Arac Asansorleri

Arag tasimak icin kullanilan, 2 ile 8 ton arasi tagima kapasitesi bulunan, rahatlik
ve konfordan ziyade ihtiyaglara cevap vermesi ve kaldirma kapasitesi 6n planda tutulan
asansOr tipidir. Katli otoparklarda, ara¢ bakim ve onarimi yapan isletmelerde ve

otomotiv plazalarinda kullanilmaktadir.

2.1.1.5. Servis (Monsarj) Asansorleri

Genellikle otel hizmetlerinde kullanilan bir insanin sigamayacag: biiytikliikte
olan 50 kg ile 1.500 kg aras1 yik tasima kapasitesi bulunan tamburlu bir tahrik
sistemiyle calisan asansor tipidir[21]. Otellerde yemek servisi, bulasik tasima ve ufak
esya tasima gibi kullanim alanlar1 vardir. Otellerin yan1 sira biirolarda, aligveris

merkezlerinde, hastanelerde, kiitliphanelerde ve bankalarda da kullanimi mevcuttur.
2.1.1.6. Engelli Asansorleri

Fiziksel engeli olan insanlar ve yashlar icin tasarlamis asansor tipidir. Bu
insanlarin, hareket smirlarindan veya engellerinden dolayr gerceklestirmekte
zorlandiklar1 eylemler agisindan kolaylik saglamaya yonelik bir yapiya sahiptir. Konfor,
rahatlik ve giiven 6nemlidir.

2.1.2. Tahrik Yontemlerine Gore Asansorler

Tahrik yontemlerine gore asansorler;

i.  Halatlh Asansorleri,
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ii.  Hidrolik Asansorleri,

olmak tzere iki kisimda incelenmektedir.

2.1.2.1. Halath Asansorler

Halat olarak celik kablolarin kullanildig1 kars1 agirlik, elektrik motoru, kasnak
ve asansor kabininden olusan asansor tipidir. Asansoriin hareket edebilmesi i¢in gelik
halatlar bir asansér boslugunun tepesine yerlestirilmis kasnagin etrafinda sarili olarak,
bir ucunda asansor kabini ve diger ucunda karst agirlik olacak sekilde
konumlanmaktadir. Sonrasinda ise elektrik motoru yardimiyla kasnak her iki yone de
dondiiriilebilerek asansor yukari ve asagi yonde hareket edebilmektedir. Kars1 agirhik
genellikle kabinin agirligi ve beyan yiikiiniin yarisinin toplami agirhgindadir. Karsi
agirhlk motorun harcayacagi giicli azaltmak suretiyle enerji tasarrufunu ve kabinle
orantili agirhifiyla da moment dengesini saglamak icin kullanilmaktadir. Moment
dengesinin saglanmasi enerji korunumu agisindan 6nemlidir. Kabin ve kars1 agirligin
hareketi esnasinda olusacak salinimdan dolay1 birbirine ¢arpmasini énlemek i¢in her iki

mekanizma da kilavuz raylar tizerinde hareket etmektedir.

2.1.2.2. Hidrolik Asansorler

Tahrik giicii olarak hidrolik yaginin bir pompa yardimiyla kaldirma pistonlarina
iletilmesi suretiyle kabinin direkt ve endirekt olarak hareket ettirilebildigi, 20 ton
agirhiga kadar tagima kapasitesi olan, yolcu ve yiik tasiyabilen asansor tipidir[21].
Yatirim maliyetleri yiiksek olsa da bakim maliyetlerinin diisiik olmast ve daha az ariza
yapmast kullaniciya pozitif yonde getiri sagladigi i¢in bu asansorler tercih edilme
sebebidir. H. Bilgi¢’in (2010), A. Sarigiilii (2010)’ne ait olan Dokuz Eyliil Universitesi
Makine Miihendisligi ders notlarinda endirekt sistem olan hidrolik asansorlerin daha
yiksek hiz ve daha yiiksek mesafelere ulasabilmesinin kullanim alanini genislettigi

belirtilmistir[22].

2.1.3. Hizlarina Gore Asansorler

Hizlarina gore asansorler

i. 0,63 m/s Altindaki Hizlarda Asansorler,
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ii. 1 m/s Hizdaki Asansorler,
iii. 1,60 m/s Ustiindeki Hizlarda Asansorler,

olmak tizere ii¢ baslik altinda incelenecektir.

2.1.3.1. 0,63 m/s Altindaki Hizlarda Asansorler

Kisa mesafeli kullanimlarda hiz1 yavas fakat yiik tasima kapasitesi yiiksek olan
asansor tipidir. Frenleme sistemi olarak, ani frenlemeli giivenlik sistemleri
kullanilmakta ama hizi1 diisiik oldugu i¢in bu frenleme sistemi kabin igindekileri rahatsiz
etmemektedir. Bu asansorler genellikle asansor trafiginin disiik oldugu yerlerde veya

yiik tasimak i¢in kullanilmaktadirlar[4].

2.1.3.2. 1 m/s Hizdaki Asansorler

Genellikle diisiik katli binalarda insan tasimak i¢in kullanilan asansor tipidir.
Hiz1 asansor durmaya yakin yavaglatildigi i¢in kullanan insanlari rahatsiz etmeyecek
sekildedir. Bu asansorlerde de mekanik frenleme sistemi olarak, ani frenlemeli giivenlik

sistemleri kullanilmaktadir[4].

2.1.3.3. 1,60 m/s Ustiindeki Hizlarda Asansérler

Yiiksek katli binalarda, plazalarda, gokdelenlerde ve asansor trafik akisinin
yogun oldugu yerlerde kullanilan asansor tipidir. Diger hiz tipindeki asansorlere gore
daha genis giivenlik Onlemleri ve daha kapsamli fren tertibatt olmasi gereken
asansorlerdir. Kuyu i¢inde mekanik hiz kesicilerle beraber hiz yavaslatici elektrik
kesicileri de kullanilmaktadir. Motor duruslarinda frekans kontrol teknikleri
kullanilmaktadir[4]. Elektrik kesintisi ve elektrik aksaminin arizalanmasi durumuna
bagli ani motor giicli kayb1 ve halat kopmasi gibi tehlikeli durumlara kars1 parasiit fren
tertibat1, asir1 hiz izleyici ve hiz siirlayici sistemler bu tip asansdrlerin olmazsa

olmazidir.
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2.1.4. Kumanda Sistemine Gore Asansorler

Kumanda sistemleri asansoriin kullanim yogunluguna, aktif asansor sayisina ve
hizmet siiresine gore secilen cihazlardir. Kumanda sistemlerine gore asansorler:
I.  Basit Kumandali Asansorler,
ii.  Kolektif (Toplamali) Kumandali Asansorler,
iii.  Selektif (Se¢meli) Kumandali Asansorler,

olmak {izere ii¢ baslik altinda incelenecektir.

2.1.4.1. Basit Kumandal1 Asansorler

Insan trafiginin diisiik oldugu yerlerde ayn1 anda sadece tek bir ¢agriya cevap
veren asansOr kumanda sistemidir. Bu sistem ilk aldig1 cagridaki islemi bitirmeden

diger ¢agrinin komutunu almamaktadir[4].

2.1.4.2. Kolektif (Toplamali)) Kumandah Asansorler

Insan trafiginin orta yogunlukta oldugu yerlerde kullanilan kumanda sistemidir.
Bu sistem aldig1 tiim c¢agrilar1 belleginde tutarak gittigi yon dogrultusuna gore cagrilara
cevap vermektedir. Sistemin dezavantaji kullanici agisindan zaman kaybina sebep

olmasidir[4].

2.1.4.3. Selektif (Se¢cmeli) Kumandal Asansorler

Insan trafiginin yogun oldugu yerlerde kullanilan kumanda sistemidir. Aldig
cagrilara inis ve ¢ikis ayrimi yaparak cevap veren bu sistem tek bir merkezden birgok
asansOrii kumanda etmek icin kullanilmaktadir. Bu asansorlerde ilk cagri gitmek
istenilen yonde verilmektedir. Cagr1 dagitim yapan asansorden farkli yonde geldiyse
miisait olan asansor ¢agri alman kata gelecek diger asansor dagitim islevine devam

edecek sekilde bir trafik sistemi mantigi ile kurulmustur.
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2.2. Asansorii Olusturan Temel Bilesenler

En sik kullanilan asansoér ¢esidi olan halatli asansorleri olusturan temel

bilesenler Sekil 2.1°de gosterildigi gibidir[23].

Kontrol " Kumanda panosu
Sl ' Asansor makinasi
Motor jeneratdri Hiz regalatora
Saptirma kasna
Kilavuz raylar P &
Aski halatlan
Patenler —— 1. Son kat salten
Kapt mekanizmasi ———
Kapi
Kabin iskel
Kabinetegi |3 abin iskelet:
Paragit duzeni
Fleksible kablo
Karsi afirhik
Kat kapisi
Kargi agirhik ray:
Kesici
Tampon e En alt kat galteri
: % Hiz regalatora
Tampon sasisi — <) germe dizeni

Sekil 2.1. Halatli Asansoriin Temel Bilesenleri [23].

Bu temel bilesenlerden 6nem arz edenleri ana hatlartyla alt bagliklarda kisaca

agiklanmustir.

2.2.1. Kabin

Kabin; asansor kuyusu boyunca yolcular1 ve yiikleri verilen komutlara gore
asag1 ve yukar1 yonde tasimaya yarayan ¢ogunlukla celik sac profil ile gevrili kapali bir
ortamdir. Iginde kayit butonlari, asansdriin hangi katta oldugunu, hareket yoniinii ve

servis durumunu gosteren gosterge sistemi, otomatik kapi var ise kapinin kontrolii i¢in
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acma kapama butonlari, acil durumlar i¢in alarm butonu, engelli bireyler i¢in sesli

anons sistemi ve kabin dis1 ile iletisim kurmak i¢in diyafon sistemi bulunmaktadir[3].

2.2.2. Kapi ve Kap1 Mekanizmasi

Asansorlerde kullanilan kapilar basit, yar1 otomatik ve tam otomatik olarak ii¢
cesittir. Gliniimiizde yayginlikla kabin ve kat kapisinin birlikte ¢alistigi tam otomatik
kapil1 asansorler kullanilmaktadir. Tam otomatik kapilar biitiin kap1 sistemleri i¢inde en
giivenilir olanidir. Kapt mekanizmasi giivenlik acisindan ne zaman kapanip ne zaman
acilacagi elektronik sistemlerce defalarca kontrol edilen bir sistemdir.

Biitiin kap1 ¢esitlerinde asansor kabini gitmesi gereken kata gelmeden kapilar
disaridan asla agilmamali veya kapist tam Ortiillmemis asansor, kapilarin kapali ve kilitli
oldugunu &grenmeden aldig1 hareket emrini asla uygulamamalidir. Onlem olarak
kumanda devresinin girigsine seri olarak baglanan normalde acik elektrikli kapi
kontaklar1 (fis-priz) ve Kilit devreleri kullanilmaktadir. Elektrikli kap1 kontaklar: asansor
kapisinin agik oldugu durumlarda asansoriin emniyet devresini kesecek sekilde
tasarlanmistir. Bu kontak herhangi bir nedenle kisa devre olursa kullanici agisindan
hayati risk doguracaktir. H. Bilgi¢’in (2010), A. Sarigiilii (2010)’ne ait olan Dokuz
Eyliil Universitesi Makine Miihendisligi ders notlarinda normalde agik kapi
kontaklarinin kapilarin elektriksel olarak kapandiginin kontroliinii yaptiktan sonra kilit
devresine hazir sinyali verdigi, sinyali alan kilit devrelerinin ikinci bir kontrolle kapinin
mekanik olarak da kapali oldugunu kontrol ettigi ve kapiyr kilitleyerek kabin katta
degilken kapinin agilmamasini ve kapr agikken kabinin hareket etmemesini sagladigi
belirtilmistir[22].

Ayrica tam otomatik kapi sistemlerinde kapilarin arasinda sikigsmayr onlemek
icin kap1 boy fotoselleri kullanilmaktadir. Bu fotoseller Oniine bir cisim gelmesi

durumunda asansor kapisinin acgik tutulmasini saglamaktadir.
2.2.3. Kilavuz Ray
Kabin ve karsi agirhigin asag yukar1 yonde hareketi esnasinda birbirine

carpmamas1 ve parasiit fren tertibatinin devreye girmesi durumunda kabinin raya

kilitlenip sabit kalmasi i¢in kullanilan genellikle soguk ¢cekme ¢elikten yapilan yapidir.
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2.2.4. Kars1 Agirhk

Kabin agirligi ve kabinin tasima kapasitesinin yarist agirliginin toplamina
tekabiil edecek agirliktaki, genellikle demir tozu-beton karisimindan olan bloklardir. Bu
bloklar ¢elik bir ¢ergevenin igerisinde bulunmaktadir. Karsi agirlik kabinle zit yonde
hareket etmektedir. Boylelikle kabin ile arasindaki momentumu dengeleyerek elektrik

motorunun daha verimli ¢alismasini saglamaktadir.

2.2.5. Aski Halatlan

Kabini havada tutmaya yarayan bir makaraya saril1 sekilde diger ucunda da kars1
agirlik bulunan celik askidir. Insan tasiyan asansorlerde en az iki tane bulunmak
zorundadir. Bu halatlardan birisi kopsa bile digeri tiim asansor tertibatini tasiyabilecek

saglamlikta olmalidir.

2.2.6. Asansor Makinesi

Halath asansorlerde tahrik sistemi olarak elektrik motorlar1 kullanilmaktadir.
Genellikle bu motorlar senkron (rediiktorsiiz) veya asenkron (rediiktorli) elektrik
motorlaridir. Bu motorlar kisa zaman araliklarinda durus ve kalkis aktivitelerine
dayanabilecek, c¢abuk 1sinmayacak, asansoOriin yiikiinli, hiz ihtiyacim ve kalkis

momentini karsilayabilecek yapida verimli motorlar olmalidir[4].

2.2.7. Tampon

Herhangi bir ariza durumunda zemin katta durmayan kabin veya kars1 agirlik
blogunun kuyu dibine ¢arpisin1 yumusatmak iizere tamponlar kullanilmaktadir. Asansor
hizinin artmasina gore sirasiyla elastik, yayli ve hidrolik olmak iizere ii¢ ¢esit tampon

vardir[21].
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2.2.8. Patenler

Kabin ve kars1 agirligin kilavuz raylar tizerinde kilavuzlanip kolayca hareket
etmesini saglayan mekanizmalardir. Asansor hizinin artmasia gore sirasiyla kayan

paten, donen paten ve tekerlekli paten olmak {izere ii¢ ¢esidi vardir.

2.2.9. Hiz Regiilatorii

Asansor boslugu tlizerinde konumlandirilan ve halata bagli olmak suretiyle her
iki yonde caligabiliyor olmak zorunda olan gilivenlik elemanidir. Hiz sinirlayict ve hiz
diizenleyici gorevleri vardir. Eger asansor herhangi bir sebeple belli bir hizlanma
limitinin % 25 t{izerine ¢ikmissa regiilator devreye girerek halati sikigtirir, motorun
enerjisini keser ve parasiit fren mekanizmasini harekete gegirerek asansorii giivenli

sekilde durdurur[24].

2.2.10. Parasiit Diizeni

Halat kopmas1 veya herhangi bir ariza sebebiyle asansoriin normal hizinin % 25
oraninda artmasi iizerine devreye girerek asansorii kilavuz raylar iizerinde frenlemek
suretiyle durdurmaya yarayan diizenektir. Kabinin iist veya alt kiriglerine hatta bazi
binalarda kars1 agirligin da iist veya alt kiriglerine yerlestirilirler. Parasiit diizeni

asansorlerde hiz regiilatorleriyle beraber bulunmak zorundadir[21].
2.2.11. En Alt ve En Son Kat Salterleri

Kabinin asansdér boslugunda en alt ve en ist kattaki konumunu sinirlayan
salterdir. Boylelikle asansoriin zemine ve tavana tehlikeli yaklasimi Onlenmis
olmaktadir.

2.2.12. Simir Kesici

Herhangi bir ariza durumunda kabinin en alt ve en iist kat sinir degerlerini

asmasi1 soz konusu olursa sinir kesici devreye girerek motora ve elektrik frenine giden
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akimi kesmektedir. Boylelikle akim ¢ekemeyen motor durma islevini fren de tutma

islevini gorecektir.

2.2.13. Kontrol Kart1

Kontrol kart1 asansoriin beyin islevini géren en dnemli yapidir. Her tiirlii ayar ve
komut bu kartin iizerinden islenmektedir. Bu kart biitiin giivenlik gereksinimlerinin
saglandigini, motora hareket emrinin verilip verilmemesi gerektigini, gelen cagrilarin

degerlendirmesini ve isleme alinmasini denetlemekle gorevlidir.

2.2.14. Kumanda Panosu

Kumanda panosu asansoriin ¢alismasini denetleyen ve asansor hakkindaki
verileri toplayan bilumum malzemenin bir arada bulundugu panodur. I¢inde kontrol
kartini, motor hiz siiriiciislinii, ¢esitli gorevler icin kullanilan giris ¢ikis klemenslerini,
sigortalari, kontaktorleri ve roleleri bir arada barindirmaktadir.  Sekil 2.2°de bir

kumanda panosu 6rnegi goriilmektedir.

3 ,’-
SOy 2T

| “OE—

Sekil 2.2. Asansor Kumanda Panosu

Bu pano genellikle makine dairesinde konumlandirilmakta ve bakim ekibinin

kolaylikla ulasabilecegi bir yerde duvara monte edilmektedir.
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2.3. Asansorde Karsilasilan Arizalar ve Coziimleri

Asansorler hayatimizin genelinde kullandigimiz makinelerdir. Arizalanmalari
genellikle rutin bakimlarin ihmal edilmesinden ya da kullanici hatalarindan meydana

gelmektedir.

2.3.1. Teknik Ekip Miidahalesiyle Coziilebilecek Arizalar

Tablo 2.1°de teknik ekip miidahalesi ile ¢oziilebilecek ¢esitli asansor arizalari ve

bu arizalarin nedenleri listelenmistir.

Tablo 2.1. Teknik Ekip ile Coziilebilecek Asansor Arizalari ve Coziimleri Listesi

Arizanin Arizanin Nedenleri Arniza Nasil Giderilir? | Ariza Kim
Tanim Tarafindan
Giderilebilir?

Stirekli mesgul | -Kap fis ve kapi Kabin i¢ ve list Teknik ekip
lambasi yaniyor |kontagi gegirmiyor lambalari, fan, kilit, gonderilmelidir.

-Stop gegirmiyor diktator, lirpomp, faz

-Otomatik koruma, mantar stop

sigortalardan birisi veya parasiit kontagi

atmis degisikligi gerekebilir
Lirpomp c¢ekiyor, | Kilit arizasi Kilit kolu ve kap1 Teknik ekip
kabin hareket tamponu degistirilir gonderilmelidir.
etmiyor

Stop arizasi

-Kabin {istii parasiit

-Stop kontag1 degistirilir

Teknik ekip

kontag1 gecirmiyor -Flexible kablo yedek gonderilmelidir.
-Regiilator st kabloyla degistirilerek
makarasi stop hat onarilir
gegirmiyor -Ariza tespit edilirse
-Stop kontagi parasiit kontagi ve hiz
gecirmiyor regliletorii de degistirilir
-Flexible kablosunda
kopukluk
Fis kesildi hatas1 | Asansor hareket -Fis kontaklar kontrol Teknik ekip
halinde iken fis kontak |edilir gonderilmelidir.
kesilmistir -Flexsible ve tesisat
kablolar1 kontrol edilir
Inverter hatas1 | Inverter ¢alismiyor Inverter degistirilir Teknik ekip
gonderilmelidir.

(@)

Liste 1
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Arizamin Tanimi | Arizanmin Nedenleri | Ariza Nasil Giderilir? | Ariza Kim
Tarafindan
Giderilebilir?
Asansor en iist veya |-Raylarda -Raylardaki Teknik ekip
en alt kata miknatislanma miknatislanma giderilir | gonderilmelidir.
gelmeden olabilir -Dogru yerde olmayan
kesicilerin agilmast |-Kesici miknatislart | miknatislarin konumu
hatasi dogru yerde diizeltilir
olmayabilir -Sarsintidan aciliyorsa
-Tip manyetikler kesiciler degistirilir
sarsint1 sebebiyle
acgryordur
Voltaj dalgalanmasi |-Elektriksel bir ariza | -Asir1 gerilim Teknik ekip
-Kalkista normalden | soniimleyici degistirilir | gonderilmelidir.
fazla yiik ¢ekilmistir | -Inverter degistirilir
-Asir1 gerilim -Voltaj
sontimleyici veya dalgalanmasindan
inverter ¢aligmiyor otiirii bozulmus biitiin
olabilir cihazlar degistirilir
Asansor en iist veya |-Raylarda -Raylardaki Teknik ekip
en alt kata miknatislanma miknatislanma giderilir | gonderilmelidir.
gelmeden olabilir -Dogru yerde olmayan
kesicilerin agilmast |-Kesici miknatislart | miknatislarin konumu
hatas1 dogru yerde diizeltilir
olmayabilir -Sarsintidan aciliyorsa
-Tiip manyetikler kesiciler degistirilir
sarsint1 sebebiyle
aciyordur
Kap1 boy fotosel Fotosel ¢aligmiyor Fotosel degistirilir Teknik ekip
arizasl gonderilmelidir.
Ust ve alt kat -Ortak beslemede -Pano baglanti Teknik ekip
kesicilerin ikisinin | gevseklik olabilir noktalarinda gevseklik | gonderilmelidir.
de agik olmasi -Flexsible kablolarda |olup olmadigi kontrol
hatasi sorun olabilir edilir
-Flexsible kablolari
kontrol edilir
Kabinin asagi ve Fren balatalar Fren balatalari tamir | Teknik ekip
yukari kaydirmas1 | arizalidir edilir gonderilmelidir.
Halat kopmasi -Asansorde diizenli -Asmmis kasnak Teknik ekip
bakim yapilmiyordur |degistirilir gonderilmelidir.
-Kasnaklar aginmis -Kopmus halat
olabilir yenilenir
-Halat tellenmis,
parlamis veya
yipranmigtir
Seyahat sirasinda | Asansor hareket -Kayis degistirilir Teknik ekip
durma sisteminde aginma -Kasnak degistirilir gonderilmelidir.
vardir -Halatlar degistirilir

(b) Liste 2
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Arizanin Arizanin Nedenleri Ariza Nasil Giderilir? | Ariza Kim
Tanim Tarafindan
Giderilebilir?
Asansor bekleme | -Réleler yipranmistir | -Roleler degistirilir Teknik ekip
stirelerinin -Asansor yaglanmistir | -Tam Olgekli bir gonderilmelidir.
uzamasi ve degisime ihtiyag olabilir
asansor hizinin
yavasglamasi
Asansoriin ani -Hatal1 elektrik ve Sorunun asil kaynagi Teknik ekip
dur kalk yapmasi | elektronik arizalardan | tespit edilerek ona gére | gonderilmelidir.
kaynaklanir ariza giderme islemi
-Zamanlama yapilir
sorunlarindan
kaynaklanir
Hareket sirasinda | Motoru kontrol etmek | Kayis yenisiyle Teknik ekip
yiiksek perdeli icin kullanilan kayslar | degistirilmelidir gonderilmelidir.
¢1glik sesi eskimistir
gelmesi
Elektrik Jenerator sisteminde Jeneratoriin tamiri Teknik ekip
kesintisinde ariza vardir yapilir gonderilmelidir.
asansorun
tamamen devre
dis1 kalmasi
Hareket halinde |-Hareketli aksamlar -Hareketli aksamlar ve | Teknik ekip
kabin i¢inde yagsiz kalmistir raylar yaglanir gonderilmelidir.
slirtiinme, - Hareketli aksamlarda |- Yipranma gozlenen
carpma veya yipranma vardir hareket sistemi
salinimdan aksamlar1 degistirilir
kaynaklanan
sesler gelmesi
Asansor hareket | -Kontaktor kontagi -Kontaktor kontagi Teknik ekip
etmiyor, siklikla | ge¢irmiyor degistirilir gonderilmelidir.
sigorta attirtyor | -Kontaktor ¢calismiyor | -Kontaktor degistirilir
Asansor katima | -Flexible kabloda kisa | Arizanin nedenine gore | Teknik ekip
geldigi halde kilit | devre olabilir malzemeler yenilenir gonderilmelidir.
durumunda -Kilit kolu, lirpomp, veya tamir edilir

kalmasi hatasi

kilit tesisat1 veya kilit
kontag arizal olabilir

Sayici hatasi Sayici tiipiiniin durum | Sayici tesisatt miknatis | Teknik ekip
degismedigi halde dizilimi kontrol edilir gonderilmelidir.
ayarlanan siirece
hareket etmesiyle
olusur

Kontaktor (KRC) | Kontaktor calismiyor | Kontaktor degistirilir Teknik ekip

hatas1 gonderilmelidir.

(c) Liste 3
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Goriildugii tizere asansor arizalarinin biiyiik bir cogunlugu teknik ekip destegi ile

giderilmektedir. Bu yiizde teknik destegin en hizli sekilde arizaya miidahale etmesi,

arizay1 tespit etmesi ve arizayi gidermesi biiyiik onem arz etmektedir.

2.3.2. Teknik Ekip Miidahalesi Gerekmeden Coziilebilecek Arizalar

Tablo 2.2’de uzaktan miidahale ile ¢oziilebilecek ¢esitli asansor arizalarr ve bu

arizalarin nedenleri listelenmistir.

Tablo 2.2. Uzaktan Miidahale ile Coziilebilecek Asansér Arizalar1 ve Coziimleri Listesi

diizgiin verilmesi gerekir

Arizanin Arizanin Nedenleri Arniza Nasil Giderilir? | Ariza Kim
Tanim Tarafindan
Giderilebilir?
Kapilarin agik -Kapi1 raylarinda sorun |-Raylar tamir edilir Apartman
kalmasi olabilir -Motorda pislik varsa gorevlisini
-Kap1 motoru temizlenir yonlendirerek
cevresinde asir1 pislik | -Pislik yok ama motor | diizeltilebilir.
birikmis veya motor asirl 1Isinmissa motor (Her zaman
asir1 1sinmis olabilir tamir edilir degil)
DC kisa devre Dijital ¢ikislar kisa Dijital gosterge tesisati | Apartman
hatas1 devre ise olusur kontrol edilmelidir gorevlisini
yonlendirerek
diizeltilebilir.
(Her zaman
degil)
Asirt yiik Asansor asiri Yiikiin bosaltilmasi Apartman
yiikklenmistir gerekir gorevlisini
yonlendirerek
diizeltilebilir.
PTC hatast Motor fazla 1sinir Sogumaya birakilmas1 | Apartman
gerekir gorevlisini
yonlendirerek
diizeltilebilir.
Seyir siiresi Asansor bir arizadan | Asansorii resetlemek Uzaktan
hatasi hareket edemiyordur | gerekir diizeltilebilir.
Faz koruma Elektriksel bir ariza Elektrigin elektrik Uzaktan kismi
hatas1 saglayicilari tarafindan | olarak

diizeltilebilir.

Bu tez calismasinda asansor verilerinin uzaktan izlenerek

arizanin en kisa stirede ¢6ziilmesi amag¢lanmustir.

yorumlanmasiyla
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3. MATERYAL VE YONTEM

Tez c¢alismamizda c¢agimiz teknolojisi haline gelen nesnelerin interneti
teknolojisiyle asansor bakim firmalar1 i¢in asansér kontrol karti verilerinin uzaktan
takip edilmesi ve herhangi bir arizanin tespit edilmesi durumunda arizanin tipine bagh
olarak uzaktan miidahale ya da gerekli durumlarda bakim ekibinin yonlendirilmesi igin
gerekli alt yapinin olusturulmasi {izerinde durulmustur.

Asansorlerden gelen veriler kablosuz iletisim ag1 olan Wi-Fi {izerinden bakim
sirketine aktarilmistir. Bakim sirketine bakim anlagmasi olan asansorlerden gelen
veriler yorumlandiginda herhangi bir ariza tespit edilmesi durumunda arizanin
mahiyetine gore uzaktan miidahale ya da teknik ekip destegi ile arizanin giderilmesi
saglanmigtir. Uzaktan arizaya miidahale edilmesi i¢in gonderilen kontrol komutlar: yine
mevcut ag lizerinden ilgili asansore iletilmistir.

Tez g¢aligmasinin bu bolimiinde séz konusu islemleri gergeklestirmek igin
yapilmasi gereken donanimsal yapidan ve yine gergeklestirilen donanima gonderilen
komutlarin icra edilmesi i¢in donamima ait gereken yazilim programlarindan

bahsedilmistir.

3.1. Asansorlerle Uzaktan Haberlesmek i¢cin Gereken Donanimin Tasarim

Asansorlerle haberlesmek i¢in gereken donanim tasarimi siirecinde ilk olarak
sistemin caligmasi i¢in yapilmasi gerekli olan minumum devre elemanlar1 tespit
edilmeye calisilmistir. Sisteme uzaktan miidahele edilmesi isleminde gonderilecek
komutlar1 icra etmek i¢in hangi mikroislemcinin kullanilacagi, devrenin stabil
caligabilmesi i¢in kullanilmasi gereken uygun devre elemanlarinin belirlenmesi ve
uzaktan baglanti icin gerekli olan Wi-Fi modiiliin se¢ilmesi islemleri bu asamada tespit
edilmistir.

Ilk olarak asansdr kotrol karti iizerinde onceden bulunan bakim esnasinda
asansore ¢agri vermeye yarayan butonlar i¢in hazirlanan giris ¢ikislarin bulundugu porta
uygun ebatlarda doniistiirticii kart1 tasarlanmasina karar verilmistir. Sekil 3.1°de asansor

kontrol kartinin ¢agr1 pinlerinin bulundugu bélge kirmizi kutu i¢ginde gosterilmistir.
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Sekil 3.1. Asansor Kontrol Kart1 ve Uzerinde Bulunan Cagri Pinleri

Dontistiirticti kart1 i¢in asansor kontrol kartindaki bu pinlerden sadece voltaj
kaynagma ait olan 5V ve GND c¢ikislart kullanilmistir. Yeni tasarlanacak olan
dontistiiricii kartina ikinci bir besleme kaynagi kullanmak yerine ilgili devrenin
besleme geriliminin bu kisimdan alinmasinin uygun olacagi diisiiniilmistir. Kontrol
kartindaki diger pinler ise tasarlanacak doniistiiriicii kartin mekanik olarak asansor
kontrol kart1 iizerine montaj edilmesi i¢in gereken mekanik mukavemeti saglamasi i¢in
kullanilmistir. Bu pinler sadece kontrol karti izerinde doniistiiriicti kartinin sabitlenmesi
i¢in kullanilmistir. Tez ¢alismasinda donanimsal olarak;

i.  Asansor kontrol karti ile internet iizerinden uzaktan haberlesmeyi
saglayacak bir haberlesme modiiliine,

li.  AsansOr kontrol karti tizerindeki verileri haberlesme modiiliine
anlayacagi dilde gondererek doniistiiriicii islevi gorecek bir
elektronik tasarima,

gereksinim duyulmaktadir.



27

3.1.1. Asansér Kontrol Karti ile internet Uzerinden Haberlesmenin Saglanmasi

Bu tez c¢alismasinda uzaktan kablosuz haberlesme ihtiyacina cevap verecek
haberlesme modiilii i¢cin son yillarda IoT uygulamalarinda yaygin olarak kullanilan
Espressif sirketinin trettigi ESP8266 12-E Wi-Fi modiilii kullanilmistir. Bu modiil
kontrol islemi yapilmak istenen nesnelerin internet iizerinden dis diinya ile iletisime
gecmesine imkan saglamaktadir. Modiil lizerinden nesneler arasi veri aligveris islemleri
ve internet vasitasiyla nesnelerin uzaktan kontrol islemleri yapilabilmektedir[25].
Modiiliin boyutlarinin ¢ok kii¢iik (16 mm x 24 mm civarinda) olmasi, performasinin
yiiksek ve fiyatinin diigiik olmasi bu entegre devrenin uygulamalarda yaygin olarak
kullanilmasina sebep olmaktadir[25]. Sekil 3.2°de modiil boyutlarinin yaklagik 1 Tiirk
Liras1 biiyiikliigiinde oldugu gosterilmistir.

Sekil 3.2. ESP8266 12-E Wi-Fi Modiilii

3.1.1.1. ESP8266 Wi-Fi Modiilii Besleme Devresi

ESP8266 Wi-Fi modiiliiniin besleme gerilimi 3,3 voltdur. Bu modiile belirtilen
voltaj degerinin iizerinde bir voltaj uygulanmasi durumunda modiiliin zarar goérecegi
kullanim kilavuzunda acik¢a belirtilmistir. Fakat mevcut asansér kontrol karti
tizerindeki en diisiik besleme gerilimi 5 volt oldugundan modiiliin beslenmesi i¢in
gereken 3,3 volt gerilimi elde etmek maksadiyla bir voltaj regiilatorii devresi
tasarlanmigtir. Doniistliriici  kart devresi tasarlanmasi asamasinda bu voltaj

regiilatériinden elde edilen 3,3 V gerilimde c¢alisacak sekilde bir mikroislemci
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secilmigtir. Voltaj regiilatorii devre tasariminda baglanti yapacagimiz modiil veya
modiillerin ¢ekecegi akim da dikkate alinarak LM1117 voltaj regiilatdr entegresinin
kullanilmasina karar verilmistir. Tasarlanacak olan doniistiiriicii kart1 ve Wi-Fi modiiliin
beslemesinde kullanilacak LM1117 entegresi ile olusturulan voltaj regiilatorii devresi

Sekil 3.3°de verilmistir.

@D +5V
T Cmi4
A1
[+ 1000F
Clml
- [
|1 10005
Clm2 Elm
| cmi - 3
T 1o0E =1 0F L aonao VIN 5
2 vouT VOUT_1
d LMI117IMP-3.3_NOFB

V3

Sekil 3.3. LM1117 Entegresi Kullanilarak Olusturulan Voltaj Regiilatorii Devresi

3.1.2. ESP8266 Wi-Fi Modiilii ile Asansor Kontrol Kartina Ait Verilerin iletilmesi

icin Gereken Doniistiiriicii Devresi Tasarin

Tez ¢alismamizda asansor kontrol kartina ait verilerin Wi-Fi modiil tizerinden
uygun sekilde iletilmesini saglamak icin bir veri doniistiiriicii devresinin tasarlanmasi
gerekmistir. Bu veri doniistiiriicii kartinin tasarim siirecinde kullanilmasi gereken en
onemli eleman mikroislemci se¢imidir. Mevcut olan sistemle uyumlu bir sekilde
calismasi icin segecegimiz mikroislemcinin asagida belirtilen kriterleri saglamasi
gerektigi diistiniilmiistiir. Se¢imi yapilacak mikroislemcinin;

I. Daha oOnce tasarimimi yaptigimiz (Sekil 3.3’de verilen) voltaj
regililatoriiniin ¢ikis gerilimine uygun besleme voltajinda ¢alisiyor
olmasi,

ii.  Asansorden aldig1 verileri ESP’ye, ESP’den aldig: verileri ayn1 anda
karsilikli (Full Dublex) olarak asansore aktarabilmesi i¢in en az 2
adet UART (Universal Asynchronous Receiver Transmitter)

haberlesme kanalina sahip olmasi,



29

iii.  Gerekli islemleri icra etmek igin yazacagimiz yazilimin boyutunu
rahatlikla  destekleyecek RAM (Random Access Memory)
kapasitesine sahip olmasi,

gerektigine karar verilmistir.

Yukarida belirtilen kriterler goz Onilinde bulunduruldugunda Microchip
firmasiin PIC32MX170F256B mikroislemcisinin bu calisma i¢in gereken Kriterleri
sagladig1 goriilmiistiir.

Kullanilmas1 gereken devre elemanlar tespit edildikten sonra gergeklestirilecek
olan doniistiiriicii kartinin baskili devresinin elde edilmesi icin Demo Altium Designer
cizim programi kullanilmistir.  Sekil 3.4°de ilgili program kullanilarak tasarlanan
dontistiiricii kartt devresi verilmistir. EK-1’de doniistiiriicii kartinin devre sematigi

ayrintili olarak verilmistir.

BIO¥ Fle Edt Vew Pojest Plce Deign Iooks Smuator Reports Window Hep 04+ =+ L« | v &+ - C\Users\ASUS\Desktoptasansar pe~ () +
DEH|GL|®EE QR ¥ - 3 o wf g AL EoBALTEL S D
Projects v ix 4 [ tuba_peb.schDoc | B8 E'] ¢ d

Workspace1.DsnWik v | Workspace

Project =

(®File View () Structure Editor | '@ (B[~

(gl ALTIUM DENEME 001.PjPch i
111 Free Documents 2
Bl Source Documents
[ tuba_pch.schDac
8 tuba_pcb.PcbDoc

/= tuba_pcb.SchDoc B

v

Files | Projects | Mavigator SCHFifter Libraries | Editor _-f; SVT | Mask Level | Clear

Sekil 3.4. Doniistiiriicii Kart1 Devre Semast

Simiilasyon calismas1 gerceklestirilen ve dogru olarak ¢alistig1 test edilen devre
semasina uygun baskili devre semasi (PCB - Printed Circuit Board) Sekil 3.5’de

verilmistir.
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Sekil 3.5. Doniistiiriicti Kartt PCB Goriiniimii

PCB c¢iziminin son hali Altium Designer programinin ii¢ boyutlu gorsellik
ozelligine aktarilmis ve bilgisayar ortaminda doniistiiriicii kartinin elde edilen gorseli

Sekil 3.6°da verilmistir.
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Sekil 3.6. Doniistiiriicii Kart1 3D Gorlintimii

Gergeklestirilen bu agamalardan sonra kartin basilmasi i¢in gerekli olan 6n test
asamalar1 basaril1 bir sekilde tamamlanmis ve baskili devrenin elde edilmesi asamasina

gecilmistir. Baskili devre kart1 elde edilirken miimkiin oldugunca devre elemanlarinin
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montaj optimizasyonu yapilmaya calisilmistir. Elde edilen baskili devre kartinin
boyutlart 65 mm x 62 mm civarindadir. Fakat baskili devre kartinin asansor kontrol
kart1 lizerine montaj edilecegi de dikkate alindiginda baskili devre icin kullanilacak
bakir plakanin ergonomik agidan oOlgiilerinin minumum 70 mm x 70 mm olmasi
gerektigine karar verilmistir. Baskili devrenin gerceklestirilmesi igin gerekli olan PCB

semasinin kuse kagidi iizerine alinan goriintiisti Sekil 3.7 de verilmistir.

/ U lo0saRg AguT

UtS+ U2+ OHa

AN /

Sekil 3.7. Gergeklestirilen Doniistiiriicii kartina Ait PCB semasi

Alnan ¢iktinin uygun boyutlarda kesilen bakir plaka iizerine pozlanmasi islemi

gerceklestirildikten sonra elde edilen kartin gorseli Sekil 3.8’de verilmistir.

Sekil 3.8. Pozlandirma Islemi Sonras1 Déniistiiriicii Kartinin Gériiniimii
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Bu asamadan sonra PCB devreyi elde etmek icin asindirma islemi
gerceklestirilmistir. Asindirma islemi plaket {izerinden bakir olarak goriilen bolgelerin
0zel olarak hazirlanan bir eriyik (Uygulamada eriyik olarak yaygin olarak 1 birim
perhydrol ve 3 birim tuz ruhundan olusan karisim kullanilir) ile pertinaks {izerinden
uzaklagtirilmasi islemidir. Asindirilma islemi tamamlanan kartin gorseli Sekil 3.9°da

verilmistir.

Sekil 3.9. Asitle Asindirma Islemi Sonras1 Kart Gorseli

Hazirlanan kart artik elektronik malzemelerin dizilimi islemine hazir hale
gelmistir. Sekil 3.10°da goriilen sematige gore gerekli yerlere gerekli devre elemanlari

konumlandirilmistir.

/ Header 16 \
@ |
s = 3. 3K
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100 100nF
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Sekil 3.10.5 Kart Uzerinde Dizilim Semasi
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Bu semaya gore PCB iizerine montaj iglemleri tamamlanan doniistiiriicti kartinin

on ve arka yiiziiniin gériinimleri Sekil 3.11°de verilmistir.

Sekil 3.11. Doéniistiiriicii Kartinin On ve Arka Yiizii Gorseli

Tasarlanan doniistiiriicii kartinin asansor kontrol kartindaki montaj edilmis hali

ise Sekil 3.12°de goriilmektedir.

Sekil 3.12. Déniistiiriicii Kartimin Asansér Kontrol Kart1 Uzerine Adapte Edilmis Hali

Tasarlanan kartin mikroislemcisinin UART-2 bacaklarindan g¢ikarilan yesil
renkteki Tx ve beyaz renkteki Rx kablolar1 asansor kontrol karti tizerinde bulunan Sekil

3.13’de kirmiz1 kutu igerisinde gosterilen RS485 entegresinin Tx ve Rx bacaklarina
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baglanmistir. Bu kablolar sayesinde asansér kontrol kartindan alinmasi gereken

verilerin mikroislemciye aktarilmasi saglanmistir.

[TReTwiTee e

Sekil 3.13. Asansér Kontrol Kart1 Uzerinde Bulunan RS485 Entegresi

Bu tez c¢alismasinda projelendirilen donanimin tasarimi bu asamalarla
gerceklestirilmis olup, daha sonra elde edilen yapinin diizgiin ¢alisip ¢alismadiginin
smanmast i¢in gerekli testler firma biinyesinde bulunan test asansér kabininde
denenerek gerektiginde kullanilmak iizere prototip iirlin elde edilmistir. Gerektiginde
kullanilmak tizere son iiriin haline kolayca getirilmesi i¢in gereken asamalar, bu tez

calismasiyla basariyla gerceklestirilmistir.

3.2. Sistemin Cahsmasi icin Gereken Yazilimlar ve Olusturulmasi

Bu tez c¢alismasinda yazilim siirecinin ii¢ asamada gerceklestirilmesi
gerekmektedir. Bunlar;
i.  Donustiriicti Kart1 Yazilimu,
ii.  Kullanict Arayiizii Yazilima,
iii.  Adroid Uygulama Yazilimi,

olmak iizere ii¢ baslik altinda incelenecektir.
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3.2.1. Doniistiiriicii Kart1 Yazilinm

Daha 6ncede bahsedildigi gibi bu kart lizerinde yapilacak olan yazilim sayesinde
asansor kontrol kartindan alinacak verilerin ESP8266 Wi-Fi modiilii vasitasiyla internet
ortamina aktarilmasi, internet tizerinden ESP8266 Wi-Fi modiilii ile alinan verilerin ise
asansor kontrol kartina iletilmesi saglanacaktir.

Doniistiirticii kartt yazilimi Microchip firmasinin {icretsiz olarak yazilimcilara
sundugu derleyicisi MPLAB X IDE programinda C dilinde yazilmistir. Sekil 3.14’de
goriilen derleyici lizerinde projeyi olustururken tez kapsaminda kullanilacak
mikroiglemci segildikten sonra derleyici kullaniciya artik yazilan yazilimi derleme

imkani, debug etme imkan1 ve tasarlanan karta yiikleme imkan1 sunmustur.
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Sekil 3.14. MPLAB X IDE Derleyicisi

Tasarlanan doniistiiriicii kartina yazilan yazilimi ytiklerken Sekil 3.15°de goriilen
PICkit 3 cihazindan faydalanilmistir. Kart lizerine bu cihaz i¢in programlama girisleri
tasarim esnasinda yerlestirilmistir. Mikroislemci ile PICkit3 arasindaki baglanti,
I.  PICkit 3 MCLR - Microislemci MCLR,
ii.  PICKit 3 Vcc = Microislemci Vee,
iii.  PICKit 3 GND - Microislemci GND,
iv. PICkit3 ICSPDAT/PGD - Microislemci PGD,
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v.  PICkit 3 ICSPCLK/PGC - Microislemci PGC,
olacak sekilde yapilmustir.

Sekil 3.15. PICkit 3 Programlayici

ESP8266 Wi-Fi modiilii AT komut dizisi formati ile ¢alismaktadir. Doniistiirticii
karti yazilminin ilk asamasinda modiiliin AT komut formatina uygun kiitiiphane
yazilmistir. Yazilan kiitiiphanenin  ¢alisiyor oldugundan emin olmak igin
mikroiglemcinin ESP8266 modiiliinii baglayacagimiz UART-1 kanali yazilimsal olarak
veri aligverigine agilmistir. Bu asamada heniiz donanimin tam anlamiyla c¢aligmasi i¢in
yeterli kod yazilmadigindan veri aligverisinin dogru olup olmadigi iki asamayla
gorilmiustir.

[k asamada alian verileri bilgisayar ortamina yollamak igin piyasada kolaylikla
bulunabilen Sekil 3.16’daki FTDI programlayici ile mikroislemci arasinda baglanti;

vi.  Mikroislemci Tx = FTDI Programlayici Rx,
vii.  Mikroislemci Rx = FTDI Programlayici Tx,
viii.  Mikroislemci GND - FTDI Programlayicit GND,
iX.  Mikroislemci 3,3V - FTDI Programlayici 3,3V,
olacak sekilde yapilmistir.
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Sekil 3.16. FTDI Programlayici

Ikinci asamada iicretsiz olarak ulasilabilinen Sekil 3.17°deki RealTerm arayiizii
bilgisayara yiiklenmistir. Bu arayliz vasitasiyla FTDI programlayicidan gelen veriler
dinlenerek AT komutlarinin istenen formata uygun gonderildiginden emin olunmustur.
ESP8266 modiiliiniin baud hiz1 115200 oldugu i¢in RealTerm arayiiziiniinde baud hizi
115200 olarak ayarlanmistir. Ayrica port ayari olarak da bilgisayara baglanan FTDI

programlayicinin portu secilerek arayiiz dinlemeye hazir hale getirilmistir.

| RealTerm: Serial Capture Program 2.0.0.70 = =
PR
W
| < »
Display Pot | Captwe | Pins | Send | EchoPort| 12C | 1202 Ilﬂ Clear| Freeze| 7|
Status
Baud |115200 jEDrl 5 ﬂ [Open Spy| | & Change| | Disconnect
. . Software Flow Contral | AXD (2]
P_Tarty Daka Bits Stop Bits I Recsive XonChar ’F T=D (3]
;: MNone * 8 bits * 1 bat  2bits _ i |CTS [8]
o E'\':Jgn £ 7 bits | —Hardware Flow Control [ Transmit #aoff Char: ﬁ DCD (1)
™ Mok || ¢ Bbits|| & None ~ RTS/CTS rsock s | DSR(B)
" Space || C Sbits| | ¢ DTR/DSR{" RS4854ts © Eaw | _|Ring[9)
(¢ Telnel| _|BREAK
Error

Sekil 3.17. RealTerm Arayiizii
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Kullanilacak biitiin komutlar bu sekilde tek tek denenmis ve dogru formatta
gonderildiklerinden emin olunmustur.

Kiitliphane yazimi tamamlandiktan sonra ESP8266 modiiliini AT komut
formatina gegirmek igin gerekli olan islemler yazilimsal olarak gergeklestirilmistir. AT
komut formatina gegmek icin sirasiyla;

I.  Mikroislemcinin B10 ve B11 portlari ¢ikis,
TRISBbits. TRISB10 = 0;
TRISBDbits. TRISB11 = 0;
ii. ESP8266 modilinin GPIO15 bacagina baglanti yaptigimiz
mikroiglemcinin B10 portu lojik 0,
LATBDbits.LATB10 = 0;
delay _ms(100);
iii.  ESP8266 modiliniin RESET bacagina baglanti yaptigimiz
mikroiglemcinin B11 portu lojik 0,
LATBDbits.LATB11 = 0;
delay_ms(1000);
Iv. ESP8266 modilinin RESET bacagmma baglanti yaptigimiz
mikroiglemcinin B11 portu lojik 1,
LATBDbits.LATB11 =1;
delay_ms(100);
v. ESP8266 modiiliiniin GPIO15 bacagima baglantt yaptigimiz
mikroislemcinin B10 portu lojik 1,
LATBDbits.LATB10 = 1;
delay_ms(100);
vi.  Mikroiglemcinin B10 portu giris,
TRISBbits. TRISB10 = 1;
delay_ms(1000);
olacak sekilde kodlar yazilmistir. Biitiin bu islemlerden sonra ESP8266 modiilii artik
AT komut formatina uygun sekilde ¢alisacak hale gelmistir.

Kurulan sistemde Wi-Fi modiiliiniin kullaniciyla data aligverisine uygun

olmasmi saglamak i¢in mikroislemcinin UART-1 kanalindan modiile Tablo 3.1°de

verilen AT komutlar sirasiyla gonderilmistir.



39

Tablo 3.1. ESP8266 modiiliinii data aligverisine hazirlayan AT komutlari

Komut Aciklama

AT+CWMODE=3 /IHem Client, hem de Access Point olarak birlikte
calisabilir

AT+CIPMUX=0 [[Ayn1 anda sadece 1 baglantiya izin verildi

AT+ CWJAP="Wi-Fi ad1","sifre" //Modem baglantisi kuruldu

Data aligverisine hazir hale gelen Wi-Fi modiiliiniin hangi cihaza baglanip nasil

veri gondereceginin AT komutlar1 da Tablo 3.2°de verilmistir.

Tablo 3.2. ESP8266 modiiliiniin cihaz baglantisi ve data géndermesi igin gerekli AT komutlar

Komut Aciklama

AT+CIPSTART=0,"TCP","ip",port //Baglanacagi cihazin ip numaras: girilerek
TCP baglantis1 belirtilen portta acilmistir

AT+CIPSEND=data uzunlugu //Gonderilecek datanin uzunlugu girilir

AT+CIPSEND komutundan sonra Wi-Fi modiil cevap olarak “>" isaretini
gonderecektir. Bu isaret “Data Gonderilebilir” anlami tasimaktadir. Isaret goriildiikten
sonra mikroiglemci UART-2 kanalindan aldigi asansor datasini UART-1 kanalindan
ESP8266 Wi-Fi modiile gondermistir. Yazilan yazilimda 5 saniye i¢inde yeni data
gonderilememigse “AT+CIPCLOSE=0" komutu modiile yollanmig ve TCP baglantisi
kapatilmistir. Yeniden data gelmesi durumunda Tablo 3.2°deki komut dizisi bastan
baslatilmistir.

Data aligverisi i¢in hazir hale gelen dontistiiriicii kart1 i¢in yazilan son yazilim
asansorden veri cekilmesi islemi olmustur. Bunun i¢in UART-2 kanali asansoriin
calistig1 baud hiz1 olan 38400 hizina ayarlanmis ve aktif edilmistir. Asansérden data her
geldiginde mikroislemci UART-2 vektor kesmesine girerek aldigi datalart Wi-Fi
modiile gondermistir. Asansor kendi verilerini seri haberlesmeyle gonderdigi i¢in ¢ok
hizli gelen veriler sistemde kitlenmeye sebep olmustur. Bunun 6niine gecebilmek i¢in
UART-2 kanali her veri alimindan sonra yazilimsal olarak kapatilmis, ESP8266
tizerinden veri gonderimi tamamlandiktan sonra bu kanal yazilimsal olarak yeniden
acgilmustir.

Asansorden doniistiiriicti kart ile alinmis ilk datalar iicretsiz bir arayiiz olan
Hercules programina gonderilmistir. Sekil 3.18’de ESP8266 Wi-Fi modiiliiniin
cevaplarinin RealTerm programinda gozlenmesi ve asansdrden c¢ekilmis datalarin

Hercules programina aktarilmis hali gosterilmistir.
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Sekil 3.18. RealTerm ve Hercules Arayiizleri Data Takibi

= =LA

3.2.2. Kullamic1 Arayiizii Yazilhm

Bu yazilima baslanilmadan o6nce asansor kontrol kartindan hangi verilerin
alinmasi gerektigine karar verilmistir.
Ortak c¢aligma yiriitilen EEM Asansor ile istisareler sonucunda kontrol
kartindan alinacak verilerin;
I.  Asansor ¢alistyor mu? (TT Sinyali),
ii.  Elektrikler kesik mi? (KS Sinyali),
I.  Asansor servis Digt mi? (SD Sinyali),
V.  Deprem var mi1? (SWDEP Sinyali),
V.  Yangin var mi? (SWFRI Sinyali),
Vvi.  Asansor katinda m1? (GONG Sinyali),
vii.  Asir yiikk (SW804 Sinyali),
viii.  Kap1 B agik m1? (RL-B Kapisi Sinyali),
iX. Kapt A agik m1? (RL-A Kapisi Sinyali),
. Asansor yukari1 (YOK Sinyali),
XI.  Asansor asagl (AOK Sinyali),
xii.  Kabin lambas1 yaniyor mu? / Asansor mesgul mii? (RL-KL Sinyali),
xiii.  Asansoriin kaginci durakta oldugu bilgisini veren gray kod dizisi,

olmasina karar verilmistir.
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Belirlenen bu asansor verilerinin 1s1ginda arayiiziin nasil bir gorselle hizmete

sunulacagi firma galiganlart ile yapilan istisareler sonucu belirlenmistir. Arayiiz C#

yazilim diliyle Visual Studio programinda yazilmistir. Sekil 3.19°da Visual Studio

programinda yazilan kodun 6rnek bir gorseli verilmistir.

O¢) File Edt View Project Buld Debug Test Anshze Tools Edensions Window Help  Sesch sl S (Crl
3 BT T Continue = C-l@ inmd
{ Process: -lme - Theesd:

Modell.cs & = *
TIASANSORSITE - | %5 ASANSORSITE Modell -|® Modeiin

sets )}

er modelBuilder)

Diagnestic Tosls BEFg :
Rao|e|2au

Diagnastics session: 210 minutes
2:00min mn-l

4 Evants
u

4 Process Memory (MB) v e
0 %

o
4 CPU [% of all processars)
Summary Everts Memory Ussge  CPUUsage
Events

= Show Events (0 of 0

Memary Usage

B Toke Snagehot

CPU Usage

Sekil 3.19. Visual Studio Program

Arayliz gorseli bilgisayar ortaminda  Sekil

3.20°de  goriildiigii

gibi

olusturulmustur. Oldukga sade tutulmaya ¢aligilan tasarim anlasilirlik ve adaptasyon

acisindan kullaniciya biiyiikk kolaylik sagladigi yapilan deneme calismalarinda

gorilmiistir.

ESP8266 Wi-Fi modiilii araciligiyla asansorden gonderilen hexadesimal data

dizisi yazilan arayiize ulastiktan sonra Oncelikle yazilim i¢inde binary data dizisine

cevrilmistir. Sonrasinda ise binary kod dizisinde hangi bitin hangi veriye denk geldigi

yazilimsal olarak ¢ozlimlenip ilgili gorsellerin alt yapisina gonderilmistir.

ASANSOR OTOMASYONU

ALARM DURUMLARI

ELEKTRIK YANGIN YUKARI

* Elektrik yok Yangin Var Yukari Yénde
AsAGI AKAPIS BKAPIS
Asagi Yonde AKapisi Agik B Kapisi Kapali

ASIRIVUK KABIN DURUMU SERViS DURUM
y Asin Yk Uyanst Kabinde Servis Digt

DEPREM DURUM ASANSOR GALISMA DUR. KATINDA DURUMU
“ DEPREM UYARISI v ASANSOR ASANSOR KATINDA
GALISIYOR

Eski Datalar

Tarih  Elektrik Yangmn Yukan Asain AKaprst BKapist AginYik  Kabin
.........

Sekil 3.20. Arayiiziin Bilgisayar Ortamindaki Goriiniimii
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Tasarlanmis arayliz yapisina gore asansdrden alinan datalarin analizi sonucu
olumlu anlam tagiyan datalar mavi arka fonla, olumsuz anlam tasiyan datalar kirmizi
arka fonla gosterilmistir. Ornegin; asansorden gekilen veri analiz edildiginde KS sinyali
biti lojik 1 yani elektrikler kesik anlaminda gelmis ise gorseldeki elektrik sembolii
kirmiz1 fonda gosterilmistir. Tam tersi durumda ise KS sinyali bitinin lojik 0 yani
elektrikler kesik degil anlaminda gelmesi durumunda sembol mavi fonda goziikecek
sekilde yazilim yapilmistir.

Sekilde goriilen “Veri Gonder” butonu tiklandiginda arayiizden asansore
asansOriin durmasi i¢in komut gonderilmistir. Bu komutu alan asansér oldugu katta
durmustur. Asansdr kumanda sistemine olan miidahale bu sekilde kisitlandirilmig olsa
da tarafimizdan simdilik bu miidahalenin aktif durumdaki asansoérlerde kullanilmasinin
tehlike olusturacagi kanaati olusmus ve ticari anlamda simdilik kullanilmamasi
gerektigine karar verilmistir. Fakat tez calismasi kapsaminda kullandigimiz denek
asansoOr lizerinde bu islem gerceklestirilmistir.

Ayn1 zamanda programin mobil cihazlar i¢in olusturulan arayiiz gorseli ise Sekil
3.21°de gosterilmistir ve bu gorsel birbirinin devami olan ekran goriintiilerinin alt alta

birlestirilmesiyle olusturulmustur.

_ ﬂ Servis Digt m

ASANSOR OTOMASYONU

ALARM DURUMLARI ‘1 DEPREM UYARIS! KATLAR
ELEKTRiN s
’ Elektrik yok v
ASANSOR GALISIYOR
)
a ASANSOR KATINDA

Eski Datalar

A5A ) 2
Asagi Yonde Tarih  Elektrik Yangin Yukan _

L cickrik yoic [ anen var Y vulkar e J

Yangin Var

YUKAR
Yukan Yénde

Sekil 3.21. Arayiiziin Mobil Ortamindaki Birbirinin Devami Olan Ekran Goriintiileri

Asansoriin gray kod dizisinden alinan datalar, yani o an asansoriin hangi katta
oldugu verisi de Sekil 3.21°de goriildiigi gibi hem ilgili kat numarasmin iizerinde
kirmiz1 serit ile hem de biiylik rakamlarla en iistte yazilacak sekilde tasarlanmistir.
Sayfanin alt kisminda goriilen tabloda ise asansdrden alinan ge¢mise yonelik eski

datalara ait kayitlarin tutuldugu ufak bir MSSQL veri taban1 olusturulmustur.
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3.2.2.1. Yazihmu Yapilan Arayiiziin Sunucu Uzerinden Yaymna A¢ilmasi

Asansorden alinan datalar1 internet iizerinden mobil uygulamadaki arayiize
aktarabilmek i¢in bir sunucuya ihtiya¢ duyulmustur. Bu asamada alt yap1 destegi icin bir
datacenter sirketine 1 yillik bedel 6denip Hosting kiralanmigtir.

Sonraki asamada “godaddy.com” internet adresinden “androidasansor.com” adli
domain satin alinmistir. FTP araciligiyla arayliz Hosting’e tasindiktan sonra SQL
baglantis1 yapilarak satin alinan bu web sitesine yonlendirilmistir. Android uygulama
kisminda da bu web adresine baglanilarak asansor datalar1 asansor firmasinin hizmetine

sunulmustur.

3.2.3. Android Uygulama Yazilim

Bu tez caligmasi kapsaminda yazilan mobil uygulama yazilimi Android
gelistiriciler icin Google tarafindan iicretsiz olarak kullanima sunulan Sekil 3.22°deki
Android Studio programinda Java dilinde yazilmistir. Android Studio programin
kullanmak i¢in dncelikle bilgisayara JDK (Java Development Kit) ardindan da Android
Studio kurulmus ve SDK (Software Development Kit) ayarlar yliklenmistir.

® spinner - [CAUsers\ASUS\AndroidStudioProjects\spinner] - [app] - .\app\src\main\java\com\example\asus\spinner\webpage,java - Android Studio 3.0.1 - o
File Edit View Mavigate Code Analyze Refactor Build Run Tools VCS Window Help

spinner ) [ app sre main ) [ jave com eample ssus spinner ) € webpage A (= [} LEQQ
g & anarois - @ 4 | - |- | © MainActivityjava © Splashjava ~ | & splashactivityml © webpage java

led, Basic

webpage | [onCreate ()

Gracle proje ionality (&.g. editing, debugging) will not work preperly.

package com.example.asus.apinner: o

<l I Strucure

& Captores

g
1

Event log
2| ge (952019

£~ 1548 Platform and Plugin Updates: Android Studio is ready te update.
!

1548 Gradle sync started

B e Bag

BTODO g logeal [ Teminal [ 0 Messages W Eentieg)| = Gradie Consale
(2] Platform and Plugin Updates: Andraid Studio s ready to update. (3 minutes age) 420 CRLF: UTF-8: " ®

(58 9 O [@llEl ra =/ [ [To ] Tl | P

Sekil 3.22. Android Studio Programi

Android cihazlarda mobil uyumlu bir web sitesini uygulama iginden ¢agirmak
icin WebView adi verilen bilesen kullanilmaktadir. WebView bileseni tipki bir web

tarayicist islevi gérmektedir. Yazilan mobil uygulamada daha once server cihazina
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gomiilen ve host alinan arayiiziin internet sayfasinin adi WebView bileseni iginde
cagrilmak suretiyle mobil uygulamanin iizerinden bu sayfaya yonlendirme yapilmistir.
Yazilan mobil uygulama Android isletimli mobil cihaza USB kablosu yardimiyla
yiiklenmistir. Sekil 3.23’deki telefon ekraninda Android Asansor adi verilen

uygulamanin yiiklenmis oldugu goézlemlenmistir.

Uygulamalar

1 9

Play Kitaplar Sesli Aama  Indirilenler

(o)) @ \

TripAdvisor GocukModu  Drive

c ¥ ©®

Google KNOX
Ayarlan

~ ® 6

Play Oyunlar S Health Smart Telefon
Manager

Sekil 3.23. Android Asansér Uygulamasi

Sekil 3.26’da ise yazilmis olan arayliziin Android isletimli mobil cihaza ait

uygulama i¢indeki gorseli goriilmektedir.

ASANSOR OTOMASYONU

ALARM DURUMLARI
ELEKTRIK
’ Elektrik yok
YANGIN

Yangin Var

YUKAR!

Yukari Yonde

ASAG

Asagi Yonde

A KAPISI
A Kapisi Agtk

Sekil 3.24. Mobil Cihaza Ait Android Uygulama I¢i Gérseli
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Boylelikle glinlimiizde hemen herkesin cebinde bulunan Android isletim sistemli
telefonlara kolayca yiiklenen uygulama sayesinde kurulan sistem firma yetkililerinin

kullanimina sunulmustur.
3.3. Cahismada Kullanilan Programlar ve Yazilim Dilleri

Bu tez calismasi siiresince asagida belirtilen programlar ve yazilim dilleri
kullanilmustir.
I.  MPLAB X IDE ile PIC programlama — C yazilim dili,
ii.  Android Studio ile Android programlama — Java yazilim dili,
iii.  Visual Studio ile Araytiz programlama — C# yazilim dili,
iv. ESP8266 Wi-Fi modiil programlama — AT komut dizisi,
V.  Altium Designer elektronik devre ¢izim programi,
vi.  Hercules programi,

vii.  RealTerm programi kullanilmistir.
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4. DONUSTURUCU DEVRENIN CALISMASININ TEST EDILMESI

Mevcut asansor kontrol karti tizerinde higbir degisiklik yapilmadan, yapi iizerine
tasarlanan dontstiiriicti kartinin daha 6nce Sekil 3.12°de de goriildigii gibi asansor
kontrol kart1 lizerine montaj islemi gerg¢eklestirilmistir.

Asansore ait kontrol sinyalleri ile ilgili bilgiler, ESP8266 Wi-Fi modiilii
tizerinden Hosting sunucuda yapilan arayiiz yazilimi sayesinde Android cihazda
olusturulan uygulamaya aktarilmistir. Sunucudaki arayiiz yazilimi sayesinde, ilk 6nce
bu veriler degerlendirilerek ilgili yerlere ilgili datalarin iletimi saglanmustir. Ikinci
asamada ise SQL baglantis1 yardimiyla “androidasansor.com” web adresinde 6nceden
olusturulan arayiize elde edilen bu datalarin gonderilmesi saglanmistir. Uygulamanin
son asamasinda ise; Android uygulama kisminda da bu web adresine gereken
durumlarda ulasilmasi saglanarak, asansore ait bu datalarin asansor firmasi yetkilileri
veya bakim sorumlulari tarafindan kullanimina olanak saglanmustir.

Boylece; bu yapi sayesinde firma yetkililerinin sisteme uzaktan baglanarak,
asansor ile ilgili gerektiginde gercek zamanli olarak yine gerekli durumlarda mevcut
calisan sisteme ait geg¢mis c¢alisma rejimlerinin  gozlemlenebilmesine imkan
saglanmistir. Ayn1 zamanda sisteme uzaktan miidahale edilmesi isleminin sinirli da olsa
gergeklestirilmesi i¢in gerekli olan alt yap1 olusturulmustur. Elde edilen alt yapinin test

isleminin yapildig: diizenek devresi Sekil 4.1°de gosterilmigtir.

Sekil 4.1. Doniistiirticii Devrenin Test Gorseli
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Sistemin c¢alisma durumunun test edilmesi amaciyla, kontrollii arizalar
olusturulmus ve sistemin test ¢aligsmasi gerceklestirilmistir. Test igin olusturulan ilk
senaryoda, asansor kabininin bulundugu kat haricinde bir kapi agilarak bu ariza
durumunun sistem tarafindan nasil ihbar edildigi gézlemlenmistir. Bu ariza igin Android
cihaza asansor sisteminden gelen veriler incelendiginde; Sekil 4.2°de goriildiigii gibi
asansoOr kabin lambasinin sonmedigi, kabin lambasi sekmesinin siirekli mavi fonda
oldugu, asansér durumu sekmesinin kirmizi arka fonda yani hareket yok anlaminda
oldugu ve ayn1 zamanda da asansorde kat degisiminin bir stiredir olmadig: bilgileri elde
edilmistir. Bu durumun ancak kabinin bulundugu kat harici herhangi bir katta kapinin
acik olmasi sonucu olusabilecegi firma bakim elemanlar1 tarafindan bilindiginden
asansOr arizasi uzaktan tespit edilmistir.

Bu ¢ok oOnemli bir ariza durumudur. Normalde sisteme disaridan miidahale
edilmeden bu arizanin kendiliginden olusmast miimkiin degildir. Normal bir asansorde
bu durumda, giivenlik agisindan insanlarin katlarda bulunan bir sesli sistemle uyarilmasi
gerekmektedir. Ciinkii bu durum insanlarin asansor kuyusuna diismesiyle yaralanma ve

oliimle sonuglanabilecek kazalara sebep olmaktadir.

B KAPIS
Kapal

ASIRI YUK
Yiik Yok

KABIN LAMBAS]
Yanik

SERVIS DURUM
Serviste

DEPREM DURUM
Yok

Sekil 4.2. Android Cihaza Asansor Sisteminden Gelen Verinin Test Gorseli

Boyle bir arizanin olusmasi durumunda; binanin kat gorevlisine acilen
ulagilmali, asansor kapilar1 tek tek kontrol ettirilmeli ve agik kalan kapi tespit edilerek

uygun bir sekilde kapatilmasmin saglanmasi gerekmektedir. Bu c¢alismada oldukga
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onemli olan ve ihmali halinde insan Sliimiiyle sonuglanabilecek bir asansor arizasinin
test edilmesi islemi gergeklestirilmistir. Bu uygulamayla, uzaktan agik kalan kapi tespit
edilmis ve kapinin kapatilmasiyla da ariza ortadan kaldirilmstir.

Diger olusturulan bir arizada ise motor besleme fazlarindan biri devre disi
birakilmistir. Bu durumda da sistem tarafindan uygulama yazilimma ulasan ariza
bilgisinde asansoriin servis dist oldugu ihbarinin iletildigi goriilmiistiir. Ariza takibinden
bu arizanin motor besleme fazlarindan birinin olmadig: bilgisine ulasilmistir. Bu durum,
ya asansOrde bulunan sigortalardan birinin bozulmasi veya sebekeden fazlardan birinin
gelmemesiyle miimkiin olmaktadir. Gergek calismada bu arizada, kat gorevlisine
arizanin MEDAS tan kaynakli olugu bilgisi verilerek durumun ilgililere haber verilmesi
gerektigi sdylenebilir.

Bu orneklerden de anlasildigi gibi sistemin On test calismasi gerceklestirilmis
olup, daha fazla test verisi ancak sistemin daha uzun galismas1 sonucunda elde edilecek
verilerle miimkiin olabilecektir.

Bu tez calismasiyla firma yetkilileringe; sistemin test ¢alismalar1 tam manasiyla
tamamladiktan sonra, asansorlerde olusan arizalarin nedenlerinin uzaktan tespit
edebilecegi ve gerektiginde arizalara miidahale edebilmelerine imkan saglayacak bir alt

yap1 olusturulmaya ¢aligilmistir.
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5. SONUCLAR VE ONERILER

5.1 Sonugclar

Arizalt asansor ihbari alan bakim ekibi asansoriin yanina gitmeden arizanin ne
sebeple kaynaklandigini bilememektedir. Arizanin nedeninin tespit ve tamiri yapilana
kadar asansor devre disi birakilmaktadir. Bazen tespit edilen arizaya miidahale ig¢in
yeterli teknik ekipmanin o an mevcut bulunmamasi ve bu ekipmanlarin tedarik edilme
siireci boyunca birka¢ kez olay yerine gidip gelmek zorunda kalan bakim ekibinin
masraflart bakim firmalarin1 maliyet acisindan olumsuz yonde etkilemektedir. Ayrica
bu siiregte asansoriin hizmet dis1 kalmasi miisteri memnuniyeti agisindan da olumsuzluk
dogurmaktadir. Yapilan bu c¢alismayla tim bu olumsuzluklarin 6niine gegilmesine
olanak saglanmustir.

Bu tez caligsmasiyla bir asansoriin uzaktan kontrol islemi basarili bir sekilde
gerceklestirilmistir.  Asansoriin ~ kontrolii  islemi sunucu destegi ile uzaklik
sinirlamasindan bagimsiz olarak gergeklestirilmistir.

Asansor arizalari igin yapilan ihbarlarin ¢ok biiyik bir kismi teknik ekip
miidahalesi gerektirmeden giderilebilecek arizalardan olugmaktadir. Bu arizalar igin
teknik ekibin gonderilmesiyle ¢ikan maliyetler arizanin bulundugu yerin uzakligina gore
degisiklik gostermektedir. Uzaktan miidahaleyle giderilebilecek tiirden bir arizaya
teknik ekibin gonderilmesi suretiyle miidahale edilmesinin yalnizca personel ve yakit
giderleri dikkate alindiginda bile isletmeye olan minimum maliyeti yaklagik 150 Tiirk
Liras1 civarindadir. Asansor arizalarinin biiyiik bir kismini bu tip arizalarin olusturdugu
dikkate alinirsa yapilan c¢alismanin isletmelerin karlilik ve verimliligini biiyiik oranda
artiracagl asikardir. Calismadan elde edilen sistemde asansor arizalart mesafeden
bagimsiz olarak tespit edilip mevcut sistemin bulundugu yerdeki kat gérevlilerinin ariza
¢ozimiini gerceklestirmesine gerekli alt yapr olusturulmustur. Asansor arizalarinin ¢ok
kisa siirede giderilerek devreye alinmasiyla miisteri memnuniyeti saglanmistir.

Ayn1 zamanda kurulan sistemle teknik ekip gerektirecek nitelikteki arizalarin
uzaktan mobil cihaz vasitasiyla yorumlanmasma imkan taninarak ekibin ariza yerine
tedarikli bir sekilde gitmesi acisindan gereken kolaylik saglanmistir.

Bu calismayla asansor arizalarinin uzaktan tespit edilmesi ve gerekli durumlarda
miidahale ederek arizalarin ortadan kaldirilmasiyla zaman ve ihtiya¢ duyulan insan giicii

azaltilmis ve boylece is gilicii maliyetinin diisliriilmesi ve miisteri memnuniyetinin
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artirtlmas1 saglanmistir. Aynt zamanda bu tez c¢alismasi, ileride asansorler igin
kurulacak yeni ve daha kapsamli ¢alisacak IoT projelerine de basamak olusturacak

kaynak niteligi tasimaktadir.

5.2 Oneriler

Gelecekte yapilacak caligmalar i¢in, asansérden daha fazla veri ¢ekilerek tiim
asansor firmalarinin ortak bir veri iletisim protokoliinde anlasmasi saglanabilir.
Asansor arizalarina internet tizerinden ulasilmasi igin ortak bir platform olusturulmasi
ve yalnizca her asansor firmasmin bu platform {izerinden bakim s6zlesmesi yaptig
asansorlere miidahale edebilmesi ig¢in bir donanimin saglanmasi gereckmektedir.
Giivenlik protokollerinin gelistirilerek bu platform {izerinden yetkisiz Kkisilerin
asansorlere miidahale etmesinin onlenmesi saglanmalidir. Biitiin bu énlemlerin gereken
sekilde uygun olarak gelistirilmesiyle, asansor arizalarinin tespit edilmesi ve gerekli
durumlarda uzaktan miidahale isleminin gereken sekilde ve giivenlik kurallar1 da goz
ard1 edilmeden gergeklestirilmesi islemi saglanabilir. Android isletim sistemiyle calisan
cihazlar i¢in gerceklestirilen bu uygulama iOS isletim sistemine sahip cihazlar i¢in de
gerceklestirilebilir. Elde edilecek yeni igletim sistemi yazilimlart ile hem donanimsal

hem de yazilimsal olarak daha islevli hale getirilebilir.
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