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Yrd.Dog¢.Dr. Sabri ALTUNKAYA

Artan diinya niifusuna paralel olarak sehirlerde yasayan insan sayist her gecen yil
katlanmaktadir. Bu artig daha yiiksek mesken binalarini, is merkezlerini, hastane ve okul binalarini
gerekli kilmaktadir. Bina i¢i insan ve yiik tasima sistemlerinin 6nemi artmakta ve insanlarin beklentileri
yiikselmektedir. Sehir hayatimin getirdigi hizli yasam temposu daha hizli, daha konforlu ve siirekli
asansOr hizmetini zorunlu kilmaktadir. Asansor teknolojileri siirekli olarak giincellenmekte, asansorle
ilgili standart ve yonetmelikler ¢agin gereklerine uygun hale getirilmektedir. Gegmis donemlerde
asansorlerle ilgili olarak 6zellikle giivenlik 6n plana ¢ikarken, giiniimiizde konfor, hiz, verimlilik ve liks
gibi kavramlar 6nem kazanmustir. Teknolojik gelismeler ve ileri teknoloji irlinlere olan erigimin ucuz ve
kolaylasmis olmasi, asansérlerde bir takim ihtiyaglart ortaya cikarmustir. Ozellikle teknik miidahale
noktasinda insan faktoriiniin etkisinin azaltilmasi ve hizmet kalitesinin artirilmasi amaciyla pek ¢ok iiriin
gelistirilmekte ve mevcut eski uygulamalara adaptasyonu saglanmaktadir. Asansor elektronik iiriinlerinde
cesitliligin artmasi ve iiretimin kolaylagmasi sektorde faaliyet gosteren firmalarin ar-ge ¢aligmalarina daha
¢ok kaynak ayirmalarina sebep olmustur.

Teknolojik gelismeler 1s1ginda hayatin her aninda internet aginin 6nemi ve kullanimi
artmaktadir. Oniimiizdeki dénemde teknik pek c¢ok kisitlamanin da asilmasi beklenmekte ve kullanim
yaygmliginin artmast kaginilmaz goriinmektedir. IoT (Internet of Things) altyapisinin gelismesi ile
birlikte giinliik olarak kullanilan pek ¢ok cihaz birbiri ile iletisim halinde olacak ve insan hayatini
kolaylagtirmak adia makine-insan ve makine-makine etkilesimi 6nem kazanacaktir. Karmasik goriinen
pek cok iiriin giinliik hayatin vazgecilmezi olacaktir. internet teknolojisindeki bu gelismelerden asansor
sistemleri de etkilenecektir.

Aligveris merkezleri, hastaneler, okullar, ulasim araglar1 (Metro, havaalani vb.) ve meskenlerde
asansorlerin basit teknik arizalar dolayisiyla hizmet verememesi sik karsilagilan bir problemdir. Bu teknik
sorunlardan dolay1 ¢ogu zaman ihtiyag fazlasi asansorler tesis edilmekte ve kurulum maliyetleri
artmaktadir. Hizl1 ve dogru miidahale ile teknik aksakliklarin giderilmesi ise isletme ve bakim maliyetini
artirmaktadir. Teknik destek ve bakim hizmeti veren firmalarin ¢alisma alani genisledik¢e sorunlara
miidahale etme, sorunun tespiti ve arizanin giderilme siiresi uzamakta bu durumda misteri
memnuniyetini ve verimliligi olumsuz etkilemektedir. Pek ¢ok firma bu gibi sebeplerden dolay: giderek
yerellesmeyi tercih etmekte ve personel sayisini artirarak igletme maliyetlerinin yiikselmesine
kabullenmektedir. Bakim hizmeti verilen asansorlerin bilgilerinin diizenli takibi, kayit altina alinmasi ve
problemin uzaktan tespiti gibi basit uygulamalar sayesinde bu gibi olumsuzluklar asilabilir.
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Bu ¢alismada asansor kumanda sistemine baglanacak bir elektronik kart ile asansor ¢aligmasinin
uzaktan takibi ve kisith da olsa miidahale edilerek olusan arizanin teknik personel miidahalesinden once
giderilmesi veya tespit edilmesi amaglanmaktadir. Tasarlanan sistem asansor kumanda sistemine ait
bilgileri internet agi1 iizerinden teknik hizmet veren bakim firmasina aktarmaktadir. Boylece bakim
hizmeti veren firmalar periyodik kontrollerden once asansor hakkinda bilgi alarak olasi problemleri
onceden gorebilir ve hizli sekilde miidahale ederek problemi giderebilir.

Anahtar Kelimeler: Asansér kumanda sistemi, IoT teknolojisi, Raspberry Pi 2, uzaktan erisim
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Asst.Prof.Dr. Sabri ALTUNKAYA

The number of people living in cities with the increasing world population is multiplying as
parallel every year. This increase makes higher residential buildings, business centers, hospitals and
school buildings necessary. The importance of in-building human and freight transport systems is
increasing and people's expectations are rising. The quick life tempo that city life brings requires faster,
more comfortable and constant elevator service. Elevator technologies are constantly being updated,
standards and regulations related to elevators are being adapted to the needs of the ages. In the past, in
especially with regard to elevator safety foreground, but nowadays concepts such as comfort, speed,
efficiency and luxury have gained importance. The fact that access to technological developments and
high-tech products is cheap and easy has brought about a number of needs in elevators. Especially at the
point of technical intervention, many products are being developed in order to reduce the effect of the
human factor and to increase the quality of service, and the adaptation of the existing applications is
provided. Increasing the diversity and production of elevator electronic products have caused the
companies operating in the sector to devote more resources to Research & Development works.

In the light of technological developments, the importance and use of internet network is
increasing at every moment of life. In the coming period, many technical restrictions are expected to be
overcome and the increase in the usage prevalence seems inevitable. Along with the development of the
Internet Of Things (IoT) infrastructure, many devices used daily will be in communication with each
other and the machine-human and machine-machine interaction will gain importance in order to facilitate
human life. Many products that appear complicated will be indispensable to daily life. These
developments in Internet technology will also affect elevator systems.

In shopping malls, hospitals, schools, transportation vehicles (Metro, airports etc.) and in
dwellings, it is a common problem that lifts out of service because of simple technical failures. Due to
these technical problems, there is often a need for more elevators installed and the cost of installation is
increasing. Eliminating the technical problems with fast and correct intervention increases the cost of
operation and maintenance. As the field of operation of the companies providing technical support and
maintenance services is extended, intervention in problems, in this case increasing detection and
resolution time of defects are inevitably affecting customer satisfaction and productivity. Many
companies prefer to become more localized due to these reasons and accept the increase in operating
costs by increasing the number of personnel. Such inconveniences can be overcome with simple

vi



applications such as regular follow-up of the information of elevators with maintenance service, recording
and remote detection of the problem.

In this study, it is aimed to eliminate or detect the malfunction caused by remote control of the
elevator by means of an electronic card to be connected to the elevator control system before intervention
of technical personnel. The designed system transfers the information of the elevator control system to the
maintenance company providing technical service through the internet network. Thus, the companies
providing maintenance service can get the information about the elevator before the periodic checks, can
see the possible problems beforehand and can solve the problem by interfering quickly.

Keywords: Elevator control system, [oT technology, Raspberry Pi 2, remote access
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1. GIRIS

Giliniimiizde yaganan teknolojik gelismeler insan hayatini kolaylastiran pek ¢ok
yeni iirlinlin gelistirilmesini ve mevcut tiriinlerin hiz, konfor ve verimlilik gibi alanlarda
performansinin artmasinit saglamistir. AsansOr sistemleri giliniimiizdeki sekline
gectigimiz yiizyilda erismesine ragmen son yillarda yasanan gelismeler asansor
sistemlerinde koklii degisiklikleri gerekli hale getirmistir. 21.yy insan aligkanliklari
sadece hayatin kolaylasmasi ile yetinmemekte daha hizli, daha konforlu ve daha kaliteli
tiriinler talep etmektedir. Ayrica verilen hizmetlerin ucuz ve siirekli olmasit 6nem
kazanmaktadir. Tiim bunlarin gergeklesmesi ise ancak yeni teknolojilerin mevcut
sistemlere adaptasyonu ile miimkiindiir. Teknolojik gelismeler sayesinde asansor tahrik
sistemleri artik daha yiiksek hizlara ulagmakta, ileri teknoloji hiz kontrol iiniteleri
konforu arttirmakta ve iiretim teknolojilerindeki gelismelere paralel fiyat/kalite orani
her gecen giin iyilesmektedir. Insan faktoriiniin 6n plana ¢iktig1 hizmet alaninda da
iletisim teknolojilerindeki gelismeler teknik destek hizi ve ulasilabilirligi olumlu
etkilemistir. Ancak artan rekabet ve miisteri beklentileri nedeniyle asansér bakim
hizmeti veren firmalar bu konuda yenilikler yapmak zorundadir. Gegtigimiz yiizyil
insan-makine etkilesiminin zirveye ulastigi bir donem olmakla birlikte Oniimiizdeki
déonem makine-makine etkilesiminin 6n plana c¢iktig1 dolayisiyla insan faktoriiniin

Onemini yitirdigi bir donem olacaktir.

Internet teknolojilerindeki gelismeler ile bankacilik, medya, egitim vb. gibi pek
cok giinliik is internet ortamina taginmis ve diinyanin her yerinden her an bu islemler
yapilabilir hale gelmistir. IoT (Internet Of Things) gibi gelisen teknolojik altyapilar her
gecen gilin daha cok sirket tarafindan desteklenmektedir. Bu konuda ortak bir altyapi
tizerinde ¢alisan triin ¢esitliligindeki artig talebin artmasina sebep olacak ve hayatin her
alaninda bu tiir ortak bir aga bagl bilgi iireten {riinler yer bulacaktir. Bu c¢aligmada
gelistirilen bir elektronik sistem ile asansér kumanda sistemlerinin uzaktan izlenebilir,
takip edilebilir ve miidahale edilebilir hale getirilmesi amaclanmistir. Genel olarak tim
asansorler ortak bir standart ve yonetmelige uygun olarak diizenlenip tesis edildiginden
tasarlanan sistem mevcut asansor sistemlerine adapte edilebilir. Tasarlanan araytiiz ile
asansOr kumanda sistemine bagli sinyaller takip edilebilir, asansoriin c¢aligmasi

yorumlanabilir ve basit arizalar tespit edilerek miidahale edilebilir.



1.1. Problemin Tanimi

Glinlimiizde sehirlerde yasayan insanlarin toplam niifusa oranit hizli bigimde
artmigtir. Cografi yap1 ve yiikksek maliyetler ingaat sektoriinii dikey yapilagsmaya
zorlamis bu durumda insan ve yiik tasimacigl i¢in asansorleri vazgecilmez hale
getirmistir. Gelisen teknolojik imkanlar ile birlikte asansorler her gecen yil daha hizl,
giivenli, konforlu ve araliksiz hizmet vaat eder duruma gelmistir. Ancak gittikce
karmagiklasan ve artan bilesen sayisi pek ¢ok probleminde dogmasina sebep olmustur.
Ozellikle elektronik bilesenlerdeki hizli gelisim ve cesitlilik teknik destek konusunda
hizmet saglayicilar1 yetersiz birakmistir. Yerinde miidahale gerektirmeyen teknik
problemler ve arizanin sebebine dair Onbilgi alinabilmesi i¢in uzaktan miidahale
secenegi on plana c¢ikmustir. Uretici firmalarin bu konuda c¢alisma yapmalari

beklenmektedir.

Tiirkiye Ozellikle asansor mekanik aksami, makine motor ve elektronik bilesen
{iretiminde bdlgesinde sz sahibi ve énemli miktarda ihracat yapan bir iilkedir. imalat
konusunda girisimci pek ¢ok firmanin her yil sektore girisi ile olusan rekabet ortami
yenilikleri beraberinde getirmektedir. Standart ve yonetmelikler konusunda Avrupa
tilkelerinin takip eden ve geriden gelen bir durum s6z konusu olsa da iiriin kalitesi ve
niteligi bakimindan basa bas bir yaris s6z konusudur. Ulkemizin geng niifus avantajin
nitelikli insan giiciine dontistiirmek i¢in 6zellikle teknik egitime 6nem vermesi ve tesvik
etmesi gerekmektedir. Katma degeri yiiksek yazilim {iriinlerinin iilke igerisinde

tiretilmesi ve yerli {irlinlerin kullanilmas tesvik edilmelidir.

Hizmet ve iriin kalitesinin gelismesi i¢in gilincel teknolojik gelismeler takip
edilmeli ve iirline doniistiiriilerek miisteri beklentileri karsilanmalidir. Tiim diinyanin
iletisim altyapisi ile birbirine baglandig1 giiniimiizde makineler de tipki insanlar gibi
iletisim altyapisina baglanarak birbirleri ile etkilesime girmislerdir. Insanlarin internete
erisim orani, internette kalma siiresi ve igerik iiretme kapasitesi her gegen giin
katlanarak artmaktadir. IoT teknolojilerinde gelisim alisilmis pek c¢ok {iriinii internet
altyapisim1 kullanan ve veri iireten cihazlara doniistiirecektir. Akilli binalar, evler ve
cihazlar gibi asansor sistemleri de bu altyapiya ayak uydurmak zorundadir. Uzun
Oomiirlii ve stirekli hizmet verebilmek amaciyla asansor sistemleri siirekli takip edilmeli

ve elde edilen veriler dogru sekilde degerlendirilmedir.



1.2. Yapilan Calismanin Onemi ve Amaci

Bilgi, cagimizin en 6nemli degeridir ve insanoglu tarih boyunca bu kadar ¢ok
bilgiye hizli sekilde ulagma imkani1 yakalamamistir. Giiniimiizde ise bilginin {iretilme
hizi, bilginin depolanmast ve degerlendirilmesi gibi bir takim teknik sinirlar
zorlamaktadir. Ornegin; amator bir elektronikgi kuracag: basit bir diizenekle odasinin
giinliik sicaklik verisini iireterek bu bilgiyi yillarca arsivleyebilir hatta diger insanlarin
kullanimina acabilir. Yapilan istatistiklere gore gliniimiizde internet agini1 yaklasik 10-
11 milyar cihazin kullandig1 diisiiniilmektedir. Bu rakamin 2020 yilina kadar yaklasik
50 milyar cihaza ulasmasi beklenmektedir. Ayrica 2020 yilina gelindiginde, 20 adet ev
tipi cihazin tiretecegi veri trafiginin, 2008 yilinda olusan tiim internet trafiginden daha
fazla olmasi beklenmektedir (Gubbi ve ark., 2013). Ozellikle giyilebilir teknolojik

tirlinlerin ¢esitliligi arttik¢a kisi bagina iiretilen veri katlanarak artacaktir.

Yapilacak c¢alisma da tasarlanacak bir elektronik sistem ile mevcut asansor
sistemlerinin uzaktan takip edilerek veri toplanmasi ve uzaktan erigim saglanarak sistem
calismasinin kontrol edilmesi amacglanmaktadir. Sistemin tiim geleneksel asansor
kumanda sistemlerine uygulanabilir olmasia 6zen gosterilmistir. Sekil 1.1°de yaygin
olarak kullanilan bir asansér kumanda sistemi goriilmektedir. Bu kontrol sistemi basit
olarak elektronik kumanda karti, hiz kontrol iinitesi, kesintisiz gii¢ kaynagi, sigorta,

kontaktor ve transformator gibi cesitli bilesenlerden olugsmaktadir.

Sekil 1.1. Asansor kumanda sistemi



1.3. Literatiir Arastirmasi

Yapilan literatiir taramasinda benzer birtakim caligmalarin  yapildig:
goriilmiistiir. Yerli ve yabanci asansor kumanda sistemi ireticileri ¢esitli iirlinler
gelistirerek miisterilerin kullanimima sunmaktadir. Ancak bu {iriinlerin birbiri ile
uyumsuz ve farkli marka/model iiriinler ile birlikte kullanilmaya miisait olmadigi
gozlenmistir. Tasarlanan sistemde Raspberry Pi 2 SBC (Single Board Computer)
platformunun kullanilmasi projeyi diger ¢aligmalardan ayirmakta ve gelistirilmeye agik
olmasimi saglamaktadir. Ac¢ik kaynak yazilimlarin sagladigi esnek gelistirme ortami
Raspberry Pi 2 gibi donanimlarin kullanimini yayginlastirmis ve diisiik maliyetli

tirtinlerin gelistirilmesine olanak saglamistir.

Literatiir caligmasi sirasinda asansorler hakkinda pek ¢ok akademik c¢alismanin
yapildig1 goriilmiistiir. Her ne kadar akademik c¢alismalar mekanik hesaplamalar ve
testler konusunda yogunluk teskil etse de son donemde yapay zeka algoritmalarinin
asansor kumanda sistemlerine adaptasyonu gibi konularin da ele alindigi
gozlemlenmistir. Ancak yapilan akademik ¢alismalarin son kullaniciya hitap eden iiriine
doniistiirtilebilir caligmalar olmaktan uzak oldugu soylenebilir. Mevcut asansor
sistemlerinde kullanilan elektronik kumanda sistemlerinin {ireticiler tarafindan kapali

kaynak olarak tasarlanmasi akademik ¢aligmalarin uygulanmasini zorlagtirmaktadir.
Literatiirde konu ile ilgili yapilan ¢aligmalara deginilirse;

90’11 yillarin sonu itibariyle role ve mekanik kontrolli asansér kumanda
sistemlerinin yerini elektronik temelli kumanda sistemleri almaya baglamistir.
Baslangicta role sayisini azaltan lojik kapilardan olusan sistemler kullanilirken, 2000°1i
yillarin basinda elektronik iiriinlerin ucuzlamasi ve yayginlagmasi ile birlikte tamamen
elektronik olarak kontrol edilen kumanda sistemleri gelistirilmistir. Elektronik asansor
kumanda sistemleri ile ilgili ilk akademik ¢aligsmalardan biri Aksebzeci (2005) ait olan
dort kathi bir model asansoriin kumanda sisteminin modellenmesi ve FPGA ile
gergeklestirilmesidir. Bu model asansor icin gerekli olan kontrol sisteminin
modellenmesinde Otomasyon Petri netlerinin bir alt kiimesi olan Basit Otomasyon Petri
netlerinden (BOPN) faydalanilmistir. BOPN’lerin tercih edilmesinin sebebi; bir kontrol
sisteminin gorsel bir bicimde modellenebilmesi ve elde edilen BOPN modellerinin

kolaylikla gergeklestirilebilmesidir. Bir baska ¢alismada Saribas (2006), kabin hareketi



YSA(Yapay Sinir Aglar) ile kontrol edilen bir asansér sistemi i¢in benzetim yontemi
gelistirmistir. Gergek sistemlerde oldugu gibi asansor kullanicilart her katta trafik
diizenine uygun, rastgele sayilarda hizmet talep etmektedir. Geleneksel asansor
sistemlerinden farkli olarak da hedef cagrilar asansor kullanicilar1 kabine ulagsmadan
belirlenmektedir. Boylece olasi kabullenmeler en aza indirilerek gercek sisteme oldukca
yakin bir sistem elde edilmistir. Bu benzetim programinin bir diger farkli yonii ise
toplam kalitenin arttirilmasi amaciyla yolcularin yogun talep gosterdigi katlara kabinin
yonlendirilmesidir. Bunun i¢in en ¢ok bekleme siiresine sahip yolcularin bulundugu
katin agirlik derecesi en biiyiik segilerek, yapay sinir ag1 girislerinden biri olarak
uygulanmustir. Kabinin, agirlik derecesi en biiylik kata yonlendirilmesi saglanmistir.
Boylece gidip gelme ve bekleme siireleri azaltilmistir.

Genetik algoritmalarin kullanildigi asansdr kumanda sistemi simiilasyonu
calismasinda Bolat (2006), yogun trafigin bulundugu yiiksek katli binalarda tesis edilen
birden fazla kabinli asansor tesislerinin sundugu hizmetin niteliksel olarak yeterli
olmasinin yaninda, binanin faaliyetlerini olumsuz yonde etkilemeyecek diizeyde hizl,
verimli ve bekleme olmaksizin ¢aligmalarini saglamak i¢in algoritma gelistirmistir.
Asansorlerin niceliksel olarak yiliksek performansli calisabilmeleri, bilgisayar esash
grup kontrol sistemlerinin uygulamasiyla miimkiin hale gelmistir. Bu calismada;
asansOr kontrol sisteminin genetik algoritma ile simiilasyonu ve optimizasyonu ele
almmis ve gelistirilen yazilim tamitilmistir. Genetik algoritmalar gilinlimiizde
optimizasyon problemlerinde yaygin olarak kullanilmaktadir. Genetik algoritmalar
kullanilarak, bina karakteristigine gore en uygun kabin veya kabinler bina i¢inden gelen
cagrilara yonlendirilmektedir. Genetik algoritmalarin esasi, tipleri ve kullanim
avantajlar belirtildikten sonra genetik algoritmada kullanilan uygunluk fonksiyonu ele
almmugtir. Uygunluk fonksiyonun matematiksel ifadesi hazirlanan bir program
yardimiyla aciklanmig ve genetik algoritmada kullanilan operatorler anlatilmistir.
Genetik algoritma kullanilan simiilasyon programi sayesinde degisik bina tiplerine ve
karakteristik degerlere gore trafik analizi yapilmis, gelen ¢agrilara en uygun kabin veya
kabinlerin yonlendirilmesi i¢in algoritma dizayn edilmis, simiilasyon sonuclart elde
edilmistir. Secilen asansor konfigiirasyonu, elde edilen ortalama seyir zamani, ortalama
seyahat zamani, ortalama bekleme zamani ve performans orani grafikler yardimiyla
degerlendirilerek, secimin uygunlugu belirlenmistir. Boylece asansorlerin daha verimli
kullanim1 saglanmakta, binalarda sagladiklar1 diizenli trafik akisiyla, insanlarin seyahat

ve bekleme zamanlar1 azaltilmaktadir.



Asansor kumanda sistemi simiilasyonunda trafik tiiriiniin belirlenmesi i¢in veri
madenciligi teknikleri kullanan Adak (2012) ¢alismasinda asansérlerin enerji tiikketimini
dogru trafik yontemini tespit ederek minimize etmeyi amaglamistir. Boyle bir durumda
kapasiteler iyi secilmeli, binanin trafik akis1 kontrol edilip, gereksiz enerji tiikketiminin
Oniine gecilmelidir. Bunu yapabilmek i¢in iyi gézlem araglarina ve enerji 6lgen araglara
ihtiyag duyulmaktadir. Bu araclar maliyetli araglar olup analiz yapilabilecek verilere
ulasabilmek i¢in ¢ok uzun siire calistirlmalart gerekmektedir. Oysa az sayida
parametrenin simiilasyona verilmesi ile ¢ok detayli analizler yapilip gercege yakin
sonuclar elde edilebilmektedir. Fakat piyasadaki bir¢ok asansor simiilatorii daha ¢ok
hizmet kalitesine agirlik vermis olup harcanan enerjiyi tizerinde ¢ok durmamislardir. Bu
calismada ¢ok detayli analizler yapabilen bir simiilator gelistirilmis olup aldig1 az sayida
parametre ile hem hizmet kalitesi hem de tiiketilen enerji agisindan, tatmin edici
sonuglar tiretebilmektedir. Analiz acisindan ortalama bekleme siiresi, ortalama transfer
siiresi gibi hizmet kalitesinin belirlenebilecegi degerlerin hesaplanmasimin yaninda;
yapilan c¢agrilar, kisilerin asansore bindikleri ve indikleri katlar gibi veriler
olusturulmusg, gelistirilen kiimeleme programi ile trafik tlirii tahmini yapilmistir.
Asansoriin referans turunda tiikettigi enerji grafigi ve ¢aligma siiresince harcadigi enerji
grafigi simiilator yardimi ile olusturulmaktadir. Gelistirilen simiilator {izerinde yapilan
ornek ¢alismalar sonucu var olan bir sistemin hizmet kalitesi l¢iilebilmis ve tiiketilen
enerji miktar1 hesaplanabilmistir. Farkli senaryolar ile ayn1 sistemin simiilasyonu tekrar
yapilip, simiilator yardimi ile karsilastirma yapilabilmistir. Kiimeleme programi ile
iretilen simiilasyon sonug¢larindan binanin trafik tiirii tahmini yapilmistir.

Yapilan literatlir arastirmasinda daha Once yapilan c¢alismalarin da asansor
kumanda sistemlerinde verimliligin arttirilmasi i¢in yazilim performansini yiikseltmeye
yonelik simiilasyon ve yapay zeka uygulamalarinin ¢ogunlukta oldugu gorilmiistiir.
Kismen yeni teknolojilerin mevcut sistemler i¢in uygulanmis oldugu sdylenebilecegi
gibi akademik calismalarin yalnizca test diizenekleri lizerinde calistirildigir goz 6niinde
bulundurulmalidir. Bu tez ¢aligmasinda ise tasarlanan sistemin mevcut asansér kumanda
sistemine adapte edilerek c¢alisan sistemin daha da gelistirilerek ¢alismasina devam
etmesi amaglanmistir. Dolayisiyla sistemin ¢aligsmasi i¢in herhangi bir test diizenegine

ya da model asansore ihtiya¢ duyulmamustir.



1.4. Kurulan Sisteme Genel Bakis

Tasarlanan sisteme ait genel blok diyagrami Sekil 1.2°de goriilmektedir. Hali
hazir da ¢alisan bir asansor sistemine baglanacak bir arayiiz devresi sisteme ait bilgileri
internet agmna ¢ikaracak ve bir merkez tarafindan kaydedilmesi ve izlenmesi
saglanacaktir. Aym1 zaman da gerekli durumlarda kisithh da olsa asansér kumanda
sistemine merkez tarafindan miidahale edilmesini saglanacaktir. Tasarlanan sistem
genel olarak asansér kumanda sistemlerinin tiimiine hitap edecek sekilde tasarlanmistir.
Boylelikle kullanici agisindan mevcut sisteme kurulumu ve uygulanmast kolay hale

getirilmistir.

Sekil 1.2. Sistemin genel semast

Hazirlanacak bilgisayar araylizii ile internet lizerinden alinan bilgiler izlenecek
ve kullanicinin asansor hakkinda yorum yapabilmesi saglanacaktir. Kullanic1 asansoriin
o an ki durumu hakkinda pek ¢ok bilgiye sahip olacaktir. Ayrica gelecekte olusacak
teknik problemlerin kaynagi hakkinda yorum yapabilecek, olusabilecek hatalari
onceden goriip miidahale ederek hizmet kalitesini arttirabilecektir. Asansoriin uzaktan
kontrol edilmesi bazi durumlarda kullanicilar tarafindan hayati tehlike olusturacagindan,
uzaktan kontrol bakim modunda hareket seklinde sinirlandirilmistir. Tez ¢alismasi i¢in
tasarlanan elektronik devre SmartGate uzaktan erisim sistemi olarak adlandirilmis ve

tez yazimu sirasinda tasarlanan sistemi ifade etmek i¢in bu tanim kullanilmigtr.



Tez ¢alismasinin diizeni su seklidedir;

Boliim 2’de genel olarak asansor kumanda sistemlerinin ¢alisma prensiplerine
deginilmis, asansorler hakkinda genel bilgiler verilmistir. Boliim 3°de elektronik
asansor kumandan sistemlerine deginilmis ve tasarlanan sistemin donanimsal yapisi
hakkinda bilgi verilmistir. Boliim 4’te Raspberry Pi 2 platformuna ait temel bilgiler ve
[oT (Internet of Things) teknolojisi hakkinda bilgiler verilmistir. Asansér kumanda
sisteminden gelen sinyaller ve bu sinyallerin Raspberry Pi 2 platformuna baglanmasi
anlatilmistir. Bolim 5°te SmartGate uzaktan erisim sistemini kullanima hazir hale
gelmesi i¢cin Raspberry Pi 2 platformunun kurulumu ve g¢esitli uygulamalarin
yiiklenmesi anlatilmistir. Raspberry Pi 2 platformu {izerinde gelistirilen yazilimin
gelistirme asamalar1 belirtilmis kullanilan yazilimlar hakkinda genel bilgiler verilmistir.
Kullanict i¢in basit ve kullanigli bir arayiiz tasarlanmistir. Boliim 6’da sonuclardan

bahsedilmis ve degerlendirmeler yapilmistir.



2. ASANSOR SISTEMLERINE GENEL BAKIS

2.1. Asansor Tarihcesi

Insanlar yerlesik hayata gectikten sonra en 6nemli problemlerinden birisi de
diisey dogrultuda yiik ve insan tasimaciligi olmustur. ilk dénemlerde insanlar agir
yiikleri tasimak icin kaldirag sistemleri kullanmis, daha sonra ¢ikrik benzeri sistemlerle
problemlerine ¢dziim iiretmeye calismuslardir. Insan tasimacilign ise heniiz yeni
sayilabilecek bir konudur, ylizyillarca insanlar yiiksek yerlere ¢ikmak i¢in merdiven ve
kendi fiziki giiclerini kullanmiglardir. Son yiizyilda ¢ok katli yiiksek binalarin
kullaniminin  artmasi, diisey tasimaciliginda gelisimini hizlandirmistir. Diisey
tagimaciliktaki elde edilen gelismeler ve kazanilan teknik bilgiler, daha yiiksek bina
yapimini tetiklemistir. Birbirini destekleyerek biiyiiyen asansor ve insaat sektorii daha
ileri teknoloji, giivenlik ve konfor standartlarin1 gelistirmistir. Asansorler, genel olarak
yiik veya insanlari, kilavuz raylar arasinda hareketli kabin veya platformlar: ile diisey
dogrultuda asansdr kuyusu boyunca tasimaya yarayan elektrikli araglar olarak
tanimlanabilir (Saribas, 2006).

Giliniimiizde gelismis bir diisey tasima aracit olarak kullanilan ve insanlarin
hizmetine sunulan asansorler ilk olarak Avrupa iilkelerinde kullanilmaya baglanmistir.
Yiiksek binalar disinda, kullanma zorunlulugu bulunmayan binalarda bile istenen
Ozellikler arasinda bulunmaktadir. Eski caglarda diisey kaldirma araglarinin tahrik
kaynag1 olarak insan ve hayvan giicii kullanilmistir. Roma Imparatorlugu déneminde
saraylarda katlar arasinda diisey olarak c¢alisan giiniimiiz servis asansorlerinin ilkel bir
ornegi olan dolap benzeri asansorlerin oldugu bilinmektedir. Yazili kaynaklarin
incelenmesi bu donemde kullanilan sistemlerin gilinlimiizdeki sistemlere benzer
oldugunu gostermistir. Roma doéneminde yasamis Vitarlis isimli mimar M.S. 26 yilinda
yazdig1 eserde Roma’da M.O. 236 yilinda dahi yiik tasimak igin kullamilan bir takim
asansOr benzeri araglarin varligindan bahsetmistir. Orta ¢agda ise o giiniin en gelismis
yapt Ornekleri olan manastirlar ve kiliseler gibi dini yapilarda asansor benzeri
mekanizmalarin bina dis duvarlarina kuruldugu bilinmekte ve savunma amagh olarak
diisman saldirilarinda bina igerisindeki insanlarin tahliyesi i¢in kullanildigi tahmin
edilmektedir. 17. Yiizyilda Fransiz mimar Velayer asansor diizeneginde karsi agirlik
blogu kullanarak asansor ¢aligmasinin daha dengeli olmasini saglamistir. Karst agirlik

blogu ve tasiyici platformun dengelenmesi ile ¢alisan mekanizmasini insan giicii ile
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calistirmayr basarmigtir. Ayni donemlerde Amerika’da insan giicline ihtiyag
duyulmaksizin basingh hava ile ¢alisan asansor modelleri gelistirilmistir. Bu tarz diisey
tasima mekanizmalarma ilk kez ASANSOR taniminin getirilmesi 1867 yilinda Fransiz
mithendis Edoux’un uluslararasi Paris sergisinde sergilenmek iizere yaptigi kaldirma
makinasinin admi asansér koymasi ile olmustur. Bu kaldirma mekanizmasi sergiyi
ziyarete gelen misafirleri yiiksek bir noktaya basarili bir sekilde kaldirip indirebilmistir.
1880 yilinda Alman fizik¢i Erner Von Siemens ilk kez tahrik kaynagi olarak elektrik
motoru kullanmis ve asansor teknolojisinde yeni bir ¢igir agmistir. 1889 yilina
gelindiginde ise Fransiz mithendis Alexandre Gustave Eiffel kendi adini tagiyan Eiffel
kulesinde kurdugu asansorii basarili bir sekilde ¢alistirmistir. Kurulan bu asansor ile o
dénemin insan eliyle yapilmis en yiiksek yapisi olan Eiffel kulesine insanlar kolayca
ctkmis ve Paris’i seyretme imkam bulmustur. Sanayi devrimini baslatan Ingiltere de
asansOr kullaniminin yaygin olarak goriildiigli bir diger Avrupa iilkesidir. Asansorlerin
kullanim1 baslangicta endiistri, sanayi ve maden ocaklar1 gibi alanlarda yayginlasmis
daha sonraki donemlerde giderek halkin kullanim oram1 da artmustir. 1892 yilinda
Osmanli devletinin ilk asansorii, Istanbul sehrinde Pera Palas Otel’ine kurulmustur.
Ayn1 zamanda Beyoglu semtinde elektrik kullanilan ilk bina olma 6zelligini de tasiyan
otelde, halen calisan Tiirkiye'nin en eski elektrikli asansorii bulunmaktadir. Tiirkiye’nin
ilk asansorii tarihi Pera Palas otelinde aradan gegen onca zamana ragmen halen
calismakta ve insanlara hizmet etmektedir (Tavaslioglu, 2003). Gelisen teknoloji ile
asansorlerin kurulum maliyeti azalmis kullanim orani artmistir. Pek ¢ok insan igin
binada asansér bulunmasi liikks olarak degil ihtiya¢ olarak degerlendirilmektedir.
Gokdelenlerin bir gelismislik sembolii olarak sehirlerde boy gostermesi asansdrlerin
teknik Ozelliklerinde biiylik degisikliklere sebep olmus bazi teknik yetersizlikler
zamanla ortaya ¢ikmigtir. Yarim asir dnce hayal edilemeyecek hiz degerleri ¢cok kisa
siirede asilmistir. Modern asansorler de 17m/s hizlara 400m seyir mesafesine ¢ikmak

mumkindiir.
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2.2. Asansor Cesitleri

2.2.1.Tahrik tiplerine gore asansor cesitleri

2.2.1.1. Elektrikli asansorler

Tahrik kaynagi olarak senkron/asenkron elektrik motoru kullanilan
asansorlerdir. Elektrik motorunun kumanda panosundan aldigi emirlere gore hareket
edip, asansor kabinini asagi veya yukari yonde hareket ettirmesi seklinde calisirlar
(Imrak ve Gerdemeli, 2000). Sekil 2.1°de asenkron motor kullamilan bir elektrikli
asansor gosterilmektedir. Kabin, kars1 agirlik bloguyla dengeli sekilde birlikte ¢alisir.
Kabin ve kars1 agirlik blogu, tasiyict gelik halatin tahrik kasnagi ile siirtinmesinden
faydalanarak asagi ve yukari yonde hareket etmektedir. Kabin ile karst agirlik blogu
birbirleri ile yaklasik olarak esit agirlikta olmalidir. Uygulama kolayligi ve uzun émiirli
olmalar1 dolayisiyla ¢okea tercih edilen bir asansor tipidir. Gelisen teknoloji ile birlikte
cok daha yiiksek hizlarda calisan ve diisiik gii¢ tiikketen verimli motorlar {iretmek
miimkiin olmaktadir. Yiiksek katli binalarda baz1 dezavantajlar1 olsa da asansor tahrik

sistemleri i¢in de en yaygin kullanilan tahrik yontemidir.

Sekil 2.1. Tahrik kaynag olarak elektrik motoru kullanilan bir elektrikli asansor
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2.2.1.2. Hidrolik asansorler

Asansor hareketinin, hidrolik sivisini, kabini direkt veya endirekt olarak hareket
ettiren bir kaldirma mekanizmasina ileten ve elektrikle calistirllan bir pompa
kullanilarak gerceklestirilen asansorlerdir. Sekil 2.2°de hidrolik tahrik sistemli bir
asansOr sistemi gosterilmistir. Hidrolik asansorlerde asagi yonde hareket islemi kabinin
kendi agirlig1 ile saglanmaktadir. Makina dairesinde hidrolik yag depolandigi kazan,
hidrolik sivisinin akigini saglamak i¢in hidrolik tertibati, kumanda panosu ve hidrolik
stvisinin  iginden gectigi  hortumlar bulunmaktadir. Hidrolik asansorler tahrik
mekanizmasimin az yer kaplamasi ve sessiz caligmasi sebebiyle nispeten kiiclik
binalarda tercih edilirler. (Imrak ve Gerdemeli, 2000).

Hidrolik asansorler seyir mesafesinin uzun olmadigi binalarda hem konfor hem
de maliyet agisindan 6nemli bir tercihtir. Bu tip asansorler 240 kg’dan 4000 kg’a kadar
agirhik ve 1 m/sn’ye kadar hiz segenekleri ile cesitlendirilebilir. Makine dairesi tesis
etmenin miimkiin olmadigr durumlarda en kolay uygulanabilecek asansor tipidir.
Asansor hareketi esnasinda olusan giiriiltii seviyesi oldukca diisiik ve konforu yiiksektir.
Hidrolik asansdrlerde elektrik kesilmesi durumunda kabin agirligi kullanilarak asansor
elektrik enerjisine ihtiya¢c duymadan asagi yonde en yakin kata indirilebildigi i¢in kat

arasinda kalma durumu s6z konusu degildir.

Sekil 2.2. Hidrolik asansor sistemi
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2.2.2. Kullanim amacina gore asansor cesitleri

2.2.2.1. Yiik asansorii

Yiik asansorleri fabrikalar, depo yada otopark gibi agir yiiklerin taginmasi
gereken yerlerde kullanilmak {izere tesis edilirler. Bu tip asansorler agir c¢alisma
sartlarinda uzun siire basarili sekilde calisir. Yalnizca yiik tasimaciligi i¢in kullanilacak
yiik asansdrlerinin kabin veya platform boyutlari ve motor giicleri, taginmasi planlanan
en asir1 yiik miktarina gore segilir. Sekil 2.3’de hidrolik tahrik sistemli bir yiik asansorii
gosterilmektedir. Uygulandigi bina da karsilasilabilecek en zor sartlarina gore
tasarlanan yiik asansorleri, 500 kg’dan 10000 kg’a kadar genis bir yelpazede tesis
edilebilir. Tahrik kaynag1 elektrik motoru veya hidrolik olabilir (Kan, 2004).

Sekil 2.3. Yiik asansorii

2.2.2.2. Sedye asansorii

Saglik problemleri sonucu ayakta taginmalari miimkiin olmayan hastalarin
konforlu ve saglikli bir sekilde sedye, yatak veya tekerlekli sandalye ile tasinmalarini
saglayan asansorlerdir. Sedye asansdrleri 1600 kg ile 2500 kg'a kadar kabin kapasitesine
sahip olacak sekilde tasarlanirlar. Sedye asansorlerini diger asansorlerden ayiran en
onemli 6zelligi, standart asansorlerden daha konforlu ve giivenli olmalaridir. Hastalarin
asansore giris ve ¢ikislar1 esnasinda sarsinti olmamasi gerektiginden kabin katlara gore
hassas sekilde ayarlanabilmelidir. Elektrik kesilmesi durumunda 6nlem alinmali, 151k

akis1 ayarlanmis ve kabin kaplamasi anti-bakteriyel olmalidir (Kan, 2004).
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2.2.2.3. Arac asansorii

Modern sehirlerde artan ara¢ sayist otopark sorununun dogmasina sebep
olmustur. Pek ¢ok binanin iist kismi ve bodrum katlarin1 otopark olarak kullanima
sunulmaya baglamistir. Bu durumda araglarin bina igerisinde giivenli sekilde tasinmasi
icin arag¢ asansorleri tesis edilmektedir. Ara¢ asansdrlerinin kapasiteleri 3000 kg’a kadar
olabilmektedir (Tavaslioglu, 2003). Sekil 2.4’de hidrolik tahrik sistemli bir arag

asansOrii gosterilmektedir.

Sekil 2.4. Arag asansorii

2.2.2.4. Panoramik asansor

Bu asansorler agik havada seyir amaciyla, ¢cok katli aligveris merkezlerinde, tren
istasyonlarinda hem yolcu tasimak hem binaya estetik bir goriintii katmak agisindan
tercih edilmektedir. Binanin mimari tasarimina uygun olarak tahrik kaynagi elektrik
motoru veya hidrolik olabilmektedir (Imrak ve Gerdemeli, 2000). Sekil 2.5’de
panoramik kabin drnekleri gosterilmistir. Kabinlerinin en az bir kenarmin cam kaplama

olmasi ve yolculara disariy1 seyretme imkani vermesi en dnemli 6zelligidir.

Sekil 2.5. Panoramik asansor kabinleri
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2.2.2.5. Monsarj asansorii

Monsarj asansorleri genelde otel, restoran ve villalarda mutfak boliimiinden
yemek yenilen kata tabak, bardak, tepsi, yemek vb. taginmasinda kullanilir. Sadece yiik
tasima amacli kullanildigindan, insanlarin giremeyecegi kadar kiigiik boyutlarda
tasarlanirlar. Sekil 2.6’da monsarj asansor Ornegi gosterilmektedir. Kiigiik tip yiik
asansorleri olarak diislinebilecegimiz monsarj asansorleri 50 - 250 kg araliginda yiik

tagima kapasitesine sahiptir (Kan, 2004).

Sekil 2.6. Monsarj asansorii

2.2.2.6. Engelli asansorii

Bedensel engeli bulunan, yasl, hasta veya tekerlekli sandalye kullanicilarinin
tasinmasi icin tasarlanmis asansorlerdir. Bu tiir asansorlere merdiven asansori de
denilmektedir (Imrak ve Gerdemeli, 2000). Sekil 2.7’de koltuk seklinde tasarlanmus bir
merdiven tip engelli platformu gosterilmektedir. Engelli asansorleri, diger asansorlerden
farkli olarak genis giris kapisi, kolayca erisilebilen yatay pozisyonda siralanmig butonlar
ve buton diigmelerinin Brail alfabesi ile kabartmali sekilde olmasi gibi ozelliklere

sahiptir. Klasik asansoér formu disinda tasiyici platformlar seklinde de tesis edilebilirler.

Sekil 2.7. Merdiven tip engelli platformu
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2.2.2.7. Makina dairesiz asansorler

Makina dairesiz asansorler 6zellikle makina dairesi tesis etmeye miisait olmayan
havaalanlari, aligveris merkezleri ve birka¢ duraktan olusan meskenler gibi yapilarda
kullanilmaktadirlar. Sekil 2.8’de makina dairesi bulunmayan {i¢ durakli bir asansor

sistemi gosterilmektedir.

Sekil 2.8. Makina dairesiz asansor

Yogun trafige sahip yiiksek katli binalarda imar alaninin verimli sekilde
kullanilabilmesi i¢in bina sahiplerinin tercih ettigi bir asansor tipidir. Bu asansorlerde
tahrik makinasi olarak kullanilan senkron motorlar asansor kabininin iistiinde yada kuyu
icinde uygun bir yerde bulunmaktadir. Makina dairesi bulunmadigindan kumanda
panosu son veya ilk katta asansor kapis1 yaninda bulunmaktadir. Bu tip asansdrlerde
kiigiik boyutlar1 ve sessiz c¢alismalarindan dolayr senkron (dislisiz) motorlar
kullanilmaktadir. Digli mekanizmasinin tamamiyla ortadan kalkmasi bakim ve onarim
gereksinimini azaltmaktadir. Dislisiz makina sistemleri enerji tasarrufu ile de 6n plana
cikmaktadir. Dislisiz makina sistemleri tiimlesik yapisi ve sessiz ¢alismasi nedeniyle
yiiksek hizli istenen ve makina dairesiz sistemlerde kullanima uygundur. Motora ilave
edilmis olan elektromekanik fren sistemi yiiksek giivenlik saglarken, kabinin kontrolsiiz
hareketi durumunda giivenlik elemani olarak kullanilabildigi i¢in kabinin kontrolsiiz

yukar1 hareketi sirasinda kayma fren kullanilmasina ihtiya¢ kalmamaktadir.
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2.3. Asansorii olusturan temel bilesenler

Genel olarak binalarda uygulanan halath tahrik sistemine sahip asansorlerin
bolimleri ve kullanilan asansdr bilesenleri Sekil 2.9°da gosterilmistir. Asansori

olusturan baslica bilesenler asagida listelenmistir;

e Asansor boslugu e Sinir kesici salterler
e Makina dairesi e Parasiit fren tertibati
e Kabin ¢ Asansor makinasi

e Kat ve kabin kapilari e Tamponlar

e Raylar e Patenler

e Karsi agirlik blogu o Elektrik tesisati

e Hiz sinirlayici regiilator ¢ Kumanda panosu

e Halat

Kumanda panosu

Kontrol paneli ‘
P Asansér makinasi

Hiz regiilatorii
Saptirma kasnagi

Motor jeneratorii

Kilavuz raylar
Aski halatlari
Patenler | _ Son kat salteri

Kapit mekanizmasi —— |

Kap1

Kabin 1skeleti

Kabin etegi
Parasiit diizeni
Fleksible kablo

o

1
oy

S'(El ==

Kars: agulik

Kat kap1st ———

Kars1 agirlik rayi

Kesici
Tampon o d En alt kat salteri
. L Hizregillatérii
Tampon sasisi L G

\ germe diizeni

Sekil 2.9. Asansorii olusturan temel bilesenler
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2.3.1. Asansor boslugu

Asansor boslugu, asansor hizi ve kabin olgiilerine gore tasarlanan ve kabin ile
kars1t agirligin igerisinde kilavuz raylar iizerinde dikey yonde hareket ettigi, etrafi
yangina dayanikli ve saglam duvarlarla kapatilmis olan bosluktur. Kabinin son kat ve en
alt kat hizasinda bulundugu durumda, kabin iistiinde ve altinda standartta belirtilen
degerde emniyet boslugu olmalidir. Asansor boslugunun duvarlar1 kuyu boyunca tugla,
beton perde, ¢elik konstriiksiyon gibi yap1 elemanlarindan yapilmis olmalidir. Giivenlik
sebebiyle asansor boslugu duvarlarinda yapt malzemesi olarak ahsap malzeme
kesinlikle kullanilmamaktadir. Birden fazla kabinin ayni kuyu ig¢inde tesis edildigi
durumlarda, kabinler arasinda koruyucu bir panel bulunmali veya duvar oriilmelidir.
Asansor boslugunda giivenli ve saglikli bir sekilde calisma yapabilmek i¢in olmasi
gereken en diisiik mesafeler Sekil 2.10°da gosterilmistir. Asansér kuyusunun standartlar
geregi sahip olmasi dzellikler asagida siralanmustir (Imrak ve Gerdemeli, 2000).

e Kuyunun dibinde tampon, kilavuz ray kaideleri ve drenaj tesisat1 disinda
diizglin ve olabildigince egimsiz olan bir kuyu tabani olmalidir. Kuyu
icerisine disaridan su sizintist olmamalidir.

e Kuyu duvarlari, tabani ve tavami raylardan, dengesiz yiiklerden,
tamponlardan vb. kaynaklanan yiiklere dayanabilecek mukavemette
olmalidir.

e Durak kapilar1 diginda kuyuya giris yapiliyorsa, bu kapinin agilmasi
durumunda giivenlik sebebiyle asansor calismasi bloke olacak sekilde
tasarlanmalidir.

e Asansor kuyusu sadece asansor tertibati i¢in kullanilmalidir.

r€§§*1

Sekil 2.10. Asansor boslugunda birakilmas: gereken mesafeler
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2.3.2. Makina dairesi

Asansor makinasi, kumanda panosunun, elektrik panosunun, hiz smirlayici
regiilatoriin ve saptirma kasnaklarmin da bulundugu kapali alana makina dairesi denir.
Makina dairesi, ¢ogu uygulamada asansor boslugunun {ist kisminda yer almakla birlikte,
kuyu dibinde veya farkl tasarimlar uygulandigi durumlarda asansor boslugu yaninda da
yer alabilir. Makina dairesi dis etkenlerden olabildigince korunmus, nem almayan,
yeteri kadar aydinlatilmig (standartlar geregi en az 200 liix), makina dairesine giden
gecis yolu ve kapilar yeteri kadar genis ve yliksek olmalidir, dogal yollarla veya cebren
havalandirilmig, ortam sicakligi 5°C ile 40°C araliginda olan kapali bir mekan
olmalidir.

Binanin mimari tasarimi ve makina dairesinin konumuna gore olusan ses ve
titresimleri engelleyecek sekilde konumlandirilmalidir. Makina dairesinin giris igin
kullanilan kilitlenebilen bir kapist veya kapagi bulunmalidir. Makina dairesi zemini,
mukavemeti 350 daN/m” olan celik konstriiksiyondan veya betonarmeden olusmalidir.

Makina dairesinin temsili bir goriiniimii Sekil 2.11°de gosterilmektedir.

Sekil 2.11. Makina dairesi genel gériiniimii

Montaj ve bakim islemlerinin kolayca yapilabilmesi i¢in asansor tastyici vinci ve
kumanda panosunun 6n kisminda en az 70 cm bosluk bulundurulmalidir. Motor makina
blogu ile tavan arasinda 50 cm’den az mesafe olmamalidir. Makina dairesinden kuyuya
erismek i¢in kullanilan kuyu kapaklar1 makina dairesine kolayca ve tam olarak
acilabilmeli ve kapak agildiktan sonra sabitlenebilir 6zellikte olmalidir. Bina igerisinden

gelen merdivenler dogrudan makina dairesine ulagmali, gecis i¢in bagka mekanlardan
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gecilmemelidir. Makina dairesine giris bir kapaktan yapiliyorsa, kapak Olciileri insanin
rahatga gecebilecegi Olciilerde (en az 80 cm x 80 cm) olmalidir. Merdivenler yatay ile
70° ila 76° arasinda bir egimde olacak sekilde ve kolayca ulasilabilecek konumda
sabitlenmis olmalidir. Makina dairesi aydinlatma devresi, motor hattin1 besleyen
devreden ayr1 olmalidir. Asansdr makinasinin asirt sicaktan korunmasi ve normal
calismasin1t  siirdlirebilmesi icin  makina dairesi dogal veya cebri olarak

havalandirilmalidir (Kan, 2004).

2.3.3.Kabin

Asansor kabini yolcularin ve yiiklerin asansér kuyusu boyunca katlar arasinda
taginmasi i¢in kullanilan ¢cogunlukla ¢elik profil iskelet ile aski halatlarina baglanmais,
tek kapili, cift kapili veya kapisiz olarak dizayn edilir. Asansor kabinleri zemini ¢elik
olacak sekilde tasiyici bir iskeletten ve bu iskelet iizerine monte edilen g¢esitli
malzemelerden meydana getirilir.

Kabin celik iskeletinin yan ylizeyleri, tavan ve tabani kaplanarak kapali bir
ortam olusturulur. Kabinler asansor trafigi, toplam taginacak agirlik ve yiik cinsine gore
tasarlanirlar. Kabinin, yan ylizeyleri ve tavan kaplama malzemesi en az 2 mm
kalinliginda sacdan imal edilmeli, en boy orant %50 olmalidir. Kabin kaplama
malzemesi olarak cesitli malzemeler kullanilabilir. Kullanilan malzemeler i¢in en
onemli 6zellik saglam olmasi ve kolayca tutusup yanmayacak 6zellikte olmasidir. Cam
kabinler i¢in kullanilacak temperlenmis cam kalinlig1 en az 4 mm olmalidir. Carpma kat
kapilarinda kullanilan tel 6rgiilii camlar minimum 6 mm kalinlikta olmalidir. Kabine ait

mekanik bilesenler Sekil 2.12°de goriilmektedir.

Sekil 2.12. Kabini olusturan mekanik aksamlar
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Asansor kabinleri tek kapili, cift kapili veya kapisiz olmak iizere ii¢ farkl
sekilde olabilir. Genellikle eski tip carpma kabin kapisinin bulundugu asansorlerde
kabin icerisinde kramer kap1 veya teleskopik kabin kapis1 bulunmuyorsa giris tarafinda
katlar arasinda kalan bolge beton veya alg1 ile sivanmis ve diiz bir yiizeye sahip
olmalidir. Kabin alani, kabinin c¢esitli sebeplerle beyan yiikii iizerinde yiiklenmemesi
icin, taginacak insan sayisina gore belirlenmektedir. Kabin igerisinde kayit butonlari,
asansOriin hangi katta oldugunu, hareket yoniinii ve servis durumunu gdsteren gosterge
sistemi, otomatik kapi var ise kapiin kontrolii i¢in agma kapama butonlari, acil
durumlar i¢in alarm butonu ve kabin disi1 ile iletisim kurmak i¢in diyafon sistemi
bulunmalidir. Gelismis asansor sistemlerinde engelli bireyler i¢in sesli anons sistemleri
bulunmaktadir. Kilavuz raylara her iki tarafta ve kabinin alt1 ve {istlinde olmak tiizere
dort noktadan temas eden kayici patenler bulunmalidir. Asansor parasiit fren tertibati
kabinin tstiinde yada altinda kiriglere yerlestirilir. Yiik asansorleri ve insaat
asansorlerinde fren tertibati, tasiyict platforma monte edilir. Insan tasimak igin
kullanilan asansérlerin kabin tasariminda estetik goriinlime ve konfora Onem

verilmektedir (Kan, 2004).

2.3.4.Patenler

Kabin ve kars1 agirlik blogu tasiyici cergevelerinden kilavuz raylara patenler
kullanilarak alt ve tist kisimlarindan kilavuzlanmalidir. Kilavuzlama ig¢in kullanilan
patenler, (a)kayan paten, (b)doner paten, (c)tekerlekli patenler olmak iizere 3 ayri tip

olarak kullanilmaktadir.

Sekil 2.13. Kilavuzlama i¢in kullanilan paten tipleri

AsansOr hizinin 2 m/s’nin altinda oldugu orta ve diisik hizlarda calisan
asansorlerde kayan paten kullanilmaktadir. Patenin kayma siiresi, kabin hareketine ek

bir siirtinme kuvveti olusturmakta ve kilavuz raylara sabit kuvvet uygulamaktadir.
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Paten olusturan goévde kismi dokme demir malzemeden, tampon kismi ise
neopran yada benzer 6zellik tasiyan plastik tlirevi malzemelerden iiretilir. Kilavuz raylar
kegeler ve yagdanliklar vasitasiyla otomatik olarak yaglanarak siirtinme kuvveti
azaltilir ve ¢aligma sartlart kolaylastirilir. Doner patenler genellikle, yiliksek hizlarda
calisan asansorlerde kullanilmaya miisaittir. Tekerlekli patenler, kilavuz raylara kabin
ve karst agirlik blogunun hareketi boyunca siirekli temas eden ii¢ adet rahatca
donebilen, rulmanli yatakli tekerlekten olusmaktadir (Tavaslioglu, 2003). Paten
tekerlekleri, plastik yada poliliretan malzemeden iiretildiginden vibrasyon azaltilmistir.
Sessiz ¢alistiklarindan ve diisiik siirtinme sagladiklarindan tercih edilmektedirler.

Tekerlekli paten kullanilan asansorlerde kilavuz raylar yaglanmamalidir.

2.3.5.Kat ve kabin kapilar

Asansorlerde katlarda ve kabinde olmak tizere iki adet kapi vardir. Eski tip
asansorlerde sadece carpma kapi kullanilirken yeni yonetmelikler geregi kat kapisi
olarak carpma kap1 kullanilan asansdrlerde kabin iizerinde teleskopik kapi veya kramer
kapt bulunmalidir. Bu tarz kapilara yart otomatik kapi denilmektedir. Modern
asansorlerde kabin ve kat kapisinin birlikte calistigi tam otomatik kapilar tercih
edilmektedir (Kan, 2004). Sekil 2.14’de baslica kap1 tipleri gosterilmistir. Kat kapilari
calisma sekillerine gore agsagidaki gibi siniflandirilabilir;

e Tek veya cift tarafa agilan ¢arpma kap1 (Sekil 2.14a)

e Katlanabilir veya teleskopik toplamali kap1 (Sekil 2.14b)

e ki yana toplamali kap1 (Sekil 2.14c)

¢ Yukar1 toplamali kap1 (Sekil 2.14d)

Sekil 2.14. Asansorlerde kullanilan kapr tipleri



23

Tim kapr tiplerinde glivenlik amaciyla kap1 tam kapanmadan ve emniyet zinciri
tamamlanmadan kabin hareketi baslamamali ve kabin katinda degilse kat kapisi
disaridan agilmamalidir.

Asansorlerde kullanim sekline ve tasima kapasitesine uygun kapi secilmesi
asansoriin verimli sekilde kullanilmasi i¢in gereklidir. Kapilar kisa stirede agma kapama
islemini gerceklestirmeli ve yolcularin eszamanli kabine girip ¢ikabilmesine olanak
vermelidir. Standart olarak asansor kapilarinin genislikleri 70 cm ile 110 cm arasinda
olup, yiiksekligi ise 200 cm olacak sekildedir. Yiik asansorleri genellikle giris ¢ikisi
kolaylastirmak icin ¢ift kapili olarak tesis edilirler. Katlarda bulunan dis kapilarda cam
pencere olacaksa kat zemininden 115 mm ylikseklikte ve 10 cm genisliginde 60 cm
uzunlugunda olmalidir. Tiim asansor kapilarinda kapinin kapali oldugunu belirten bir
elektrikli kap1 kontagi bulunmalidir. Bu emniyet kontagi kapinin tam kapanmadig:
durumlarda emniyet devresini keserek kabin hareketine engel olmasi agisindan
onemlidir ve kisa devre olmasi veya elle kisa devre edilmesi durumunda yolcular
acisindan hayati risk tasimaktadir. Kap1 emniyet kontaginin ¢alisma sekli Sekil 2.15°de

goriilmektedir.

Sekil 2.15. Kap1 emniyet kontagi

Asansorlerde bakim esnasinda bakim elemani tarafindan bazi durumlarda kapi
emniyet kontaklar1 kumanda panosu tizerinde kisa devre edilerek asansoriin kapisi agik
durumda iken hareket etmesi saglanabilmektedir. Bu durum her ne kadar bakim
elemaniin zamandan tasarruf etmesini saglasa da bakim islemi bittiginde emniyet
kontaklar1 normal diizenine dondiiriilmediginde kullanicilar agisindan hayati tehlike
olusturabilir. Emniyet devrelerinde ki kisa devreler ¢ogu zaman elektronik kumanda

sistemi tarafindan algilanarak asansoriin ¢alismasi bloke edilebilmektedir.
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2.3.6.Raylar

Kilavuz raylar asansér uygulamasinda kabinin ve karsi agirlik blogunun diisey
yonde hareketini yonlendirmek ve yatay olarak hareket etmesini engellemek, parasiit
fren tertibatinin aktif olmasi durumunda kabini kilitleyerek durdurmak amaciyla
kullanilir. Kabin ve karsit agirlik blogunun kuyu i¢inde kendi etrafinda dénmesini
engeller. Parasiit fren tertibati kabinin asir1 hizlanmasi1 durumunda kilavuz raylara
tutunarak hareketi durdurur. Genellikle soguk ¢cekme ¢elik T-profillerden olusur. Karsi
agirlik blogu icin, yuvarlak profilli gergin ¢elik ¢gubuktan veya kdsebentten yapilabilir.
Asansor kilavuz raylar1 ve baglama pabuglar1 TS 4789 (4/1986) ‘da belirlenen 6zellikte
secilmelidir. Kabin ve kars1 agirlik blogu minimum iki rijit ¢elik kilavuz ray: tarafindan
kilavuzlanmalidir. Kilavuz aylar ¢ekme gerilmesi 370 N/mm?2 ile 520 N/mm?2 arasinda
olan yap1 ¢eliklerinden tiretilmektedir. Kilavuz rayinin yiizey sertligi 3.2 um ile 6.3 um
arasinda olmalidir. Kilavuz raylar ISO 7455, DIN 15311 veya TS 4789 standartlarina

uygun olarak Cizelge 2.1°de verilen malzemelerden imal edilmektedir (Atay, 2013).

Cizelge 2.1. Kilavuz raylarda kullanilan malzemeler

Ray Standart Soguk Cekilmis Islenmis
ISO 7465 FE 360 B FE 430 B
DIN 15311 St37-2 St44 -2
BS 5655/9 4360 / 40A 4360/ 43A
ANSI A17 -1 - ASFM — A36
UNI 7465 FE 360 B FE 430 B
AFNOR 82/251 E24-2 E28-2

Kilavuz raylar kuyu dibinden itibaren dik olacak sekilde ve aralarindaki egim
farki olmaksizin sabitlenmelidir. Ayrica kilavuz raylarinin flanglarinin arka kisimlar
baglanti levhasi i¢in diiz bir yiizey seklinde islenmis olmalidir. Baglanti levhasi kilavuz
raylarin u¢ kismindan en az dort civata ile sabitlenmeli ve kalinlig1 kilavuz ray kalinligi
ile esit olmahidir (Atay, 2013). Kilavuz ray kuyu dibinde ve asansdr boslugu boyunca
belirli araliklarla kuyu duvarina sabitlenmelidir. Kilavuz raylarin yatay olarak kuyu
duvarina etki eden kuvvetleri destek baglantilar1 ile dengelenmelidir. ISO 7465
standardinda verilen ve Sekil 2.16’da gosterilen soguk ¢ekilmis T profil raylarin teknik

ozellikleri Cizelge 2.2°de ve fiziksel 6zellikleri Cizelge 2.3’de gosterilmektedir.
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Cizelge 2.2. Kilavuz ray 6lgiileri
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Ray Tipi b h k n c g f m, m, t ty d
T45/A | 45.0 | 45.0 | 5.00 - - * - 2 195 | 2.5 2 9
T 50/A | 50.0 | 50.0 | 5.00 - - * - 2 195 | 2.5 2 9
T 70-2/A | 70.0 | 70.0 | 8.00 - - *ok - 3 295 | 3.5 3 13
T70-1/A | 70.0 | 65.0 | 9.00 | 34.0 | 6.0 HkE - 3 295 | 3.5 3 13
T70-3/B| 70.0 | 49.2 | 1588 | 254 | 9.5 7.9 9.5 3 295 | 3.5 3 13
T75-3/A| 75.0 | 62.0 | 10.00 | 30.0 | 8.0 | **** - 3 295 | 35 3 13
T75-3/B| 75.0 | 62.0 | 10.00 | 30.0 | 8.0 7.0 9.0 3 295 | 35 3 13
T82/A | 82.5 | 653 | 9.00 | 254 | 7.5 6.0 8.3 3 295 | 35 3 13
T89/A | 89.0 | 62.0 | 1588 | 334 | 100 | 79 | 11.1 | 64 | 637 | 7.14 | 6.35 13
T8/B | 89.0 | 62.0 | 1588 | 334 | 9.5 79 | 11.1 | 64 | 637 | 7.14 | 6.35 13
T90/A | 90.0 | 75.0 | 16.00 | 42.0 | 10.0 | 80 | 10.0 | 6.4 | 6.37 | 7.14 | 6.35 13
T90/B | 90.0 | 75.0 | 16.00 | 42.0 | 10.0 | 8.0 | 100 | 64 | 6.37 | 7.14 | 6.35 13
T125/B | 125.0 | 82.0 | 16.00 | 42.0 | 10.0 | 9.0 | 12.0 | 6.4 | 637 | 7.14 | 6.35 17
T127-1/B | 127.0 | 889 | 15.88 | 445 | 9.5 79 | 11.1 | 64 | 637 | 7.14 | 6.35 17
T127-2/B | 127.0 | 889 | 15.88 | 50.8 | 9.5 127 | 159 | 64 | 637 | 7.14 | 6.35 17
T 140-1/B | 140.0 | 108.0 | 19.00 | 50.8 | 12.7 | 12.7 | 159 | 64 | 6.37 | 7.14 | 6.35 | 21.5
T 140-2/B | 139.7 | 101.6 | 28.60 | 50.8 | 19.0 | 143 | 17.0 | 64 | 6.37 | 7.14 | 6.35 | 21.5
T 140-3/B | 139.7 | 127.0 | 31.70 | 57.1 | 254 | 175 | 254 | 64 | 6.37 | 7.14 | 6.35 | 21.5

*p = Smm; **p = 8mm; ***p = Tmm; ****p = 7.5mm
A: soguk ¢ekilmis kilavuz ray  B: islenmis kilavuz ray
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Kilavuz raylarin kuyu boyunca birlestirilerek kullanilmasini saglayan baglanti

elemant Sekil 2.17°de gosterilmis ve olclileri Cizelge 2.4’de verilmistir.
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Sekil 2.17. Kilavuz raylar birlestirmede kullanilan baglanti levhasi

Cizelge 2.3. Kilavuz raylara ait fiziksel degerleri

S q Jx Wy i Iy W, iy y
Ray Tipi 10> mm’ kg/m | 10*mm* | 10°mm’ | mm | 10*mm* | 10°mm’ | mm | mm
T 45/A 4.25 3.34 8.08 2.53 13.8 3.84 1.71 95 | 13.1
T 50/A 4.75 3.73 11.24 3.15 154 5.25 2.10 10.5 | 143
T 70-2/A 10.52 8.26 47.43 9.63 21.2 23.13 6.61 14.8 | 20.2
T 70-1/A 9.51 7.47 41.30 9.24 20.9 18.65 5.35 14.0 | 20.4
T 70-3/B 11.54 9.30 27.50 8.52 15.2 25.80 7.54 15.0 | 17.3
T 75-3/A 10.99 8.63 40.35 9.29 19.2 26.49 7.06 15.5 | 18.6
T 75-3/B 10.99 8.63 40.35 9.29 19.2 26.49 7.06 15.5 | 18.6
T 82/A 10.9 8.63 49.40 10.2 213 30.50 7.40 13.2 | 19.8
T 89/A 15.7 12.3 59.52 14.25 19.5 52.40 11.80 18.3 | 20.2
T 89/B 15.70 12.30 59.60 14.50 19.5 52.50 11.80 18.3 | 20.7
T 90/A 17.25 13.55 102.00 20.87 243 52.60 11.80 17.5 ] 21.6
T 90/B 17.25 13.55 102.00 20.87 243 52.60 11.80 17.5 ] 21.6
T 125/B 22.83 17.90 151.00 26.20 25.7 | 159.00 25.40 264 | 243
T 127-1/B 22.64 17.77 186.20 30.40 28.6 | 148.00 23.40 25.6 | 27.5
T 127-2/B 28.63 22.48 198.40 30.90 26.3 | 230.00 36.20 28.3 | 24.6
T 140-1/B 35.20 27.60 | 404.00 53.40 33.9 | 310.00 44.30 29.7 | 32.4
T 140-2/B 43.22 32.70 | 452.00 67.50 32.5 | 365.00 52.30 29.2 | 34.8
T 140-3/B 57.35 47.60 | 946.00 114.00 | 40.6 | 488.00 70.00 29.2 | 44.2

A: soguk ¢ekilmis kilavuz ray  B: islenmis kilavuz ray




Cizelge 2.4. Baglant1 levhas1 ve elemanlar1
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RayTipi | & | P2 | b | L | L | L | v E—_@ 16 T
mm mm mm mm mm mm mm T | =r
T45A | 9 | 50 | 25 | 160 | 65 | 15 | 8 M3-25 A8 | TI
T50/A| 9 | 50 | 30 | 200 | 75 | 25 | 8 M3-25 A8 | TI
T70-2/A | 9 | 70 | 42 | 250 | 105 | 25 | 10 MI1235 | Al2 | T2
T70-1/A | 13 | 70 | 42 | 250 | 105 | 25 | 10 MI235 | Al2 | T2
T70-3/B | 13 | 70 | 42 | 250 | 105 | 25 | 10 MI235 | A2 | T2
T753/A | 13 | 75 | 43 | 240 | 90 | 30 | 10 MI235 | Al2 | T2
T75-3/B| 13 | 75 | 43 | 240 | 90 | 30 | 10 MI235 | Al2 | T2
T82A | 13 | 80 | 508 | 216 | 81 | 27 | 10 MI235 | Al2 | T2
T89/A | 13 | 90 | 572 | 305 | 1143 | 38.0 | 10/13 | MI235 | Al2 | T3
T89/B | 13 | 90 | 572 | 305 | 1143 | 38.1 | 10/13 | MI235 | Al2 | T3
TO0/A | 13 | 90 | 572 | 305 | 1143 |38.0 | 10/13 | MI235 | Al2 | T3
TOO/B | 13 | 90 | 572 | 305 | 1143 | 38.1 | 10/13 | MI235 | Al2 | T3
T125B | 17 | 130 | 794 | 305 | 1143 | 381 17 MI235 | Al6 | T4
T127-1/B | 17 | 130 | 794 | 305 | 1143 | 38.1| 17 MI1235 | Al6 | T4
T127-2/B | 17 | 130 | 794 | 305 | 1143 | 38.1| 17 MI1235 | Al6 | T5
T140-1/B | 21.5 | 140 | 92.1 | 380 | 152.4 | 31.8 | 25 M2065 | A20 | T5
T 140-2/B | 21.5 | 140 | 92.1 | 380 | 1524 | 31.8 | 25 M20-65 | A20 | T5
T 140-3/B | 21.5 | 140 | 92.1 | 380 | 1524 | 31.8 | 25 M20-65 | A20 | T>5

A : soguk c¢ekilmis kilavuz ray B: islenmis kilavuz ray

Kilavuz raylarin kuyu duvarina sabitlenmesi i¢in kullanilan sabitleme levhasi ve

levha ile ray baglantisin1 saglayan tirnaklar Sekil 2.18’de gosterilmis ve temel olgiileri

ise Cizelge 2.5’de verilmistir.

Sekil 2.18. Kilavuz ray sabitleme tirnagi ve parcalari

Cizelge 2.5. Ray sabitleme pargasinin boyutlart [mm]

-

1% A B C D E F G H
T1 | M10 | 32 23 16 12 | 55 5 11 12
T2 | M12 | 39 27 19 15 | 73 | 6.5 13 27
T3 | M14 | 45 30 21 | 185 | 9.5 8 13 34
T4 | M16 | 50 34 22 1205|105 | 85 15 40
T5 | M18 | 55 37 22 23 13 11 17 42
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Kilavuz raylarin asansor kuyu duvarina sabitlenmesi i¢in kullanilan baz1 pargalar

ve montaj sekilleri Sekil 2.19°da gosterilmistir.

~d

Sekil 2.19. Kilavuz ray sabitleme yontemleri

2.3.7.Kars1 agirhik blogu

Kars1 agirlik blogu kabin agirligi ve tam yiiklii iken olusan agirligin toplaminin
%40 veya %>50’sini tekabiil edecek degerde olmalidir. Karst agirlik blogu ¢elikten
yapilmis ¢erceve, agirlik bloklar1 ve ¢elik ¢ergeveye bagh klavuz raylarda hareketi
yonlendiren patenlerden olusmaktadir (Kan, 2004). Agirlik bloklar1 genellikle dokme
demirden, demir tozu-beton karisimindan veya celik levhalardan firetilebilir (Sekil

2.20).

0

Sekil 2.20. Kars1 agirlik blogu
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2.3.8. Halat

Asansorlerde hareket, kabin ve kars1 agirlik blogunu birbirine baglayan gelik
halatin, motorun tahrik kasnagindaki hareketi iletmesi ile gerceklesir. TS 1918/7 veya
DIN 3058 Seale tipi celik halatlar asansorde kullanilan baslica halat tipidir. insan
tagimak i¢in kullanilan asansorlerde en az iki celik halat bulunmali ve halat ¢apt 8 mm'
den az olmamalidir. Asansor hizinin 2.5 m/s ve iistiinde oldugu asansorlerde dengeleme
halat1 ve gergi tertibat1 kullanilmali, 3.5 m/s hiz ve istiindekilerde ise gergi makarasinin
atmamasi i¢in mekanik Onlem alinmali ve kontak bulunmalidir. Celik tel halatlar,
zamanla deforme olabilir, ancak ani olarak kopmaya karsi dayanikli bir malzemeden
imal edilmiglerdir. Asansér bakim firmalar1 tarafindan yapilan periyodik kontrollerde,
halat mukavemeti test edilerek halatin saglamligi anlasilabilir. Halatlar da bakim

esnasinda dikkat edilmesi gereken hususlar asagida belirtilmistir.

e Halatlarda tellenme, asinma, siinme ve parlama olmamalidir.

e Halatlarin gerginligi, halat boylar1 uygun, esit, gerginlikleri ayarli ve dengeli
ylklenmis olmalidir. Halatlarin uzunluklarin1 ayarlarken kullanilan mekanizma
ayar isleminden sonra gevsemeyecek bir tasarima sahip olmalidir.

e Halatlar fazlaca yagl veya tamamen yagsiz olmamalidir.

Isletme omiirleri, asansériin kullanim trafigine ve tasinan yiike bagl olarak 5 ile
15 yil arasinda degismektedir. Halatlar iizerinde asansor katta isaretlemesi yapilmis
olmalidir (Imrak ve Gerdemeli, 2000). Sekil 2.21°de asansoér halatinda olusan

deformasyon gosterilmektedir.

Normal ..
gap

e
T

Hasarsiz
Halat

Hasara ugramis

Halat capinda halat

daralma

Sekil 2.21. Deforme olmus asansor halati
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2.3.9. Hiz sinirlayicl regiilator

Hiz sinirlayict regiilatorler, asansoér caligma hizinin beyan edilen asansor
hizindan %25 kadar yiiksek oldugu durumda parasiit fren tertibatin1 aktif ederek motor
enerji hattim keser. Hiz regiilatorii asansér boslugunun iistiinde makina dairesi
icerisinde bulunur. Hiz regiilatoriine bagli halat kabinin hareketini, regiilator kasnagina
iletir. Kasnak tlizerinde merkezkag¢ kuvveti ile ¢alisgan mekanizma sayesinde kabin hizi
limit degeri astiginda regiilator halati sikigtirilir ve parasiit fren mekanizmasi harekete
gecer (Tavashioglu, 2003). Hiz regiilatorii ve parasiit fren mekanizmasinin galigmasi

Sekil 2.22°de gosterilmistir.
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FREN TERTIBATI

HIZ ALGILAYICI

EMLIYET HALATI
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Sekil 2.22. Hiz regiilatoriiniin ¢aligma prensibi

Elektrik motoru ile tahrik edilen asansorlerin regiilatoriin devreye girmesi igin

gereken hiz araliklar1 Cizelge 2.6’da verilmistir.

Cizelge 2.6. Regiilator ve kabin hizi tablosu [m/s]

Kabin Hiz1 | Regiilatoriin devreye girme hizi Regiilator Hizi
m/s m/s m/s
0.25 0.30 0.60
0.38 0.44 0.60
0.50 0.57 0.85
0.75 0.86 1.00
1.00 1.15 1.40
1.50 1.62 2.00
2.50 2.87 3.15
3.50 4.00 4.25
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2.3.10. Simir Kkesici salterler

Sinir kesici salterler asansor kabininin asansor kuyusu i¢inde yukari ve asagi
yonde hareket edebilecegi alani sinirlamak i¢in kullanilirlar. Asansér kabininin kuyu
icinde olagan dis1 hareketi durumunda asansor hareketini keserek mekanik hasarin
olugmasini engellerler. Genellikle kabin iizerine sabitlenmis bir anahtarin kuyu icerisine
yerlestirilmis metal levhalar ile tetiklenerek emniyet devresinin acilmasi seklinde
calisirlar. Kontrol devresini devre dis1 birakan tip salterlerin yaninda tiim sistemin
enerjisini kesen salterlerde olabilir (Kan, 2004). Sekil 2.23’de asansor kuyusu iginde

sinir kesicilerin konumu ve baglanti mekanizmasi gosterilmistir.

oo
too ]

Ana Salter
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Y

Kabin

Celik tel
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Sekil 2.23. Asansor siir kesicileri

2.3.11. Parasiit fren tertibati

Parasiit fren sistemi asansor kabini ve karsi agirlik blogu arasindaki tasiyict
halatin kopmasi veya asansér hizinin beyan edilen hizdan yiiksek olmasi durumunda
asansor kabinini kilavuz raylara kilitleyerek durmasini saglayan mekanik bir yapidir.
Kabinin alt ve iist kismma montaji yapilir. Elektromanyetik, hidrolik veya pnomatik
fren sistemleri yeterince gilivenli olmadigindan tamamen mekanik bir sistem olarak
tasarlanirlar (Kan, 2004). Ani frenlemeli tasarimlar her ne kadar kabin hareketini aninda
durdursa da, kabinin atalet momenti nedeniyle mekanik olarak kalici hasara sebep

olabilir ve yolcular agisindan da yaralanmalara neden olabilmektedir. Bu nedenle
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kademeli frenleme yapan tasarimlar daha yaygin kullanilmaktadir. Ani frenleme
nispeten diisilk hizlarda kullanilmaktadir. Yirtrliikteki yonetmelikler geregi tiim
asansorler hiz simirlayict regiilator ve paragiit fren tertibati ile donatilmalidir. Karsi
agirlik blogu icinde gerekli oldugu durumlarda fren tertibati uygulanmalidir. Parasiit
fren tertibati devreye girdiginde motor ve fren beslemesi kesilmelidir. Parasiit fren
tertibatinin kabin hizina gore tasarlanmus iki ¢esidi vardir.

¢ Ani Frenlemeli Parasiit Fren Tertibati

e Kademeli Frenlemeli Parasiit Fren Tertibat1

2.3.11.1.Ani frenlemeli parasiit fren tertibati

Ani frenlemeli parasiit fren tertibatlar1 genellikle 1 m/s hiza sahip asansorlerde
kullanilmaya uygundur. Kabin hareketini kisa mesafede durdurdugundan kabin ve
kilavuz raylar ¢ok fazla zorlanir. Asansor hizi 1 m/s’den yiiksekse frenleme esnasinda
sok dalgas1 sebebiyle kabin i¢indeki yolcular olumsuz etkileneceginden bu sekilde
calisan parasiit fren tasarimlari yiiksek hizlarda tercih edilmezler. Ani frenlemeli parastit
mekanizmalar1 (a)tirtilli tip, (b)masurali tip ve (c)koseli tip olmak iizere ii¢ degisik

sekilde tasarlanmiglardir. Sekil 2.24’de ani frenlemeli parasiit tertibatlar1 gosterilmistir.

w1

G

o]

——

(a) (®)

Sekil 2.24. Ani frenlemeli parasiit tertibatlart

Tirtilli tipi parasiit tasariminda, Sekil 2.24a’da gorildigi gibi fren tertibati
testere disli kamlarla kilavuz raylar sikistirmaktadir. Mekanizma kabinin her iki
tarafina kilavuz raylan kilitleyecek sekilde monte edilmistir. Parasiit freni, kilavuz
raylara mekanik olarak temas etmektedir. Tetikleme mekanizmasi regiilator tarafindan
aktif hale getirilir ve aktif hale gelen fren mekanizmasi tlizerindeki kamlar kilavuz
raylara kilitlenerek kabin hareketi sonlandirilmis olur (Kan, 2004). Sekil 2.24b’de

masurall tip parasiit tertibati gosterilmistir. Bu tip fren mekanizmasinda sertlestirilmis
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celik silindir mekanizma tetiklendiginde kilavuz raya kuvvet uygulayarak kabinin
durmasini saglar. Daha ¢ok diisiik hizlarda calisan yiik asansdrlerinde kullanilir. Koseli
tip parasiit tertibati, Sekil 2.24c’de gosterildigi iizere celik ceneler ve egimli dokme
demir bloklardan olusur. Frenleme esnasinda kilavuz raylarma her iki taraftan baski
yaparak kabinin durmasini saglar. Sekil 2.25’de hiz sinirlayici regiilatére bagl halatin
frenleme mekanizmasini nasil tetikledigi gosterilmistir. Regiilator halatinin gerginligini
saglamak i¢in kendi gergi diizenegi vardir. Kabini tasiyan halatlarin kopmasi veya
olagandis1 uzamas: durumunda regiilator halati gerginligi artacagindan parasiit fren
mekanizmasini harekete gecirir. Beyan edilen kabin hizina baglh olarak regiilatoriin
devreye girme hiz1i belirlenir, bu hiz beyan hizinin %25°1 kadardir. Asansor hizi
belirlenen limiti agtiginda regiilatér halati gerileceginden parasiit fren mekanizmasi
tetiklenmis olur. Parasiit fren tertibati tarafindan kabin hareketi sonlandirildiginda,
kabin elle serbest konuma alinarak olusan hasar tespit edilmeli ve kilavuz raylarda

deformasyon olmas1 durumunda kilavuz ray degistirilmelidir.

(rﬂ" Hiz
regiilatérii

Kol

Emmivet salteri

Regiilator
halatt

W, Gergi
diizeni

Sekil 2.25. Paragiit halatinin baglanmasi

2.3.11.2. Kademeli frenlemeli parasiit fren tertibati

Asansor hizi 1 m/s‘den biiyiikse kademeli frenleme yapan parasiit fren tertibati
kullanilmalidir. Bu tip frenleme sistemleri kilitlenme islemini kademeli olarak
gerceklestirdiginden, kabin ve kilavuz raylara daha az baski uygular ve olusan mekanik

hasarlar daha az gerceklesir. Tetiklenme mekanizmalart ve g¢alisma senaryolar1 ani
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frenlemeli parasiit fren tertibati ile benzerdir. Frenleme mekanizmasi i¢indeki yaylar
sayesinde frenleme kuvveti artarak uygulandigindan hizla hareket eden kabin giivenli
sekilde durdurulabilmektedir. Kilavuz raylara kilitlenen frenleme tertibati 6 m/s‘den
diisiik hizlarda calisan asansorlerde tekrar ¢oziilebilir (Kan, 2004). Kademeli frenleme

yapan paraslit fren mekanizmasina ait mekanik sistem Sekil 2.26’da gdsterilmektedir.

Sekil 2.26. Kademeli frenleme yapan parasiit fren

2.3.12. Tamponlar

Herhangi bir aksaklik sebebiyle en alt katta durmayip hareketine devam eden
kabin ve karsi agirlik blogunun zemine ¢arpmasini yumusatmak i¢in, asansér hizina
bagl olarak tampon kullanilir. Tampon olarak elastik, yay veya hidrolik tamponlar
kullanilir. Asansor uygulamalarinda kabinin ve kars1 agirlik blogunun altina her biri igin
yerlestirilen tamponlar 3 farkli tip olarak ele alinmaktadir (Imrak ve Gerdemeli, 2000).
Sekil 2.27°de standart tampon ¢esitleri gosterilmektedir.

e Elastik tip tampon

¢ Yayli tip tampon

e Hidrolik tip tampon

Sekil 2.27. Cesitli tampon tipleri
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Tamponlarda kullanilan malzemeler ve tasarim parametreleri ilgili standartlar ile
belirlenmigtir. Tamponlar kuyu dibinde sabit beton blok iizerine, dogrudan temel
lizerine veya kabin alt kismina ve kars1 agirlik blogunun alt kismina baglanarak
kullanilir.  Sekil 2.27a’da lastik malzemeden iretilmis bir elastik tampon
gosterilmektedir. Asansor hizinin 1.25 m/s olan uygulamalarda yayli tamponlar
kullanilir, tampon i¢indeki yayin elastikiyeti sayesinde olusan kuvvet bertaraf edilir.
Sekil 2.27b’de yayli tampona ait kesit gosterilmektedir. 1.6 m/s hizindan yiiksek
uygulamalarda hidrolik tamponlar tercih edilmektedir. Hidrolik tampon kullaniminda
kabin ve kars1 agirlik blogu i¢in ayni tampon tasarimi kullanilir. Sekil 2.27¢’de hidrolik

tampon Ornegi goriilmektedir.

2.3.13. Asansor makinasi

AsansOr uygulamasinda tahrik kaynagi olarak senkron (rediiktorsiiz) veya
asenkron (rediiktorlii) elektrik motoru kullanilabilir Asenkron motor kullanilan
sistemlerde rediiktor bloguna bagl bir kasnak ile hareket iletimi saglanir. Motor milinde
kullanilan sonsuz vida mekanizmasinin sagladigi baslica avantajlar, sessiz calisma
ylksek c¢evrim oram1 ve kolay frenleme olarak siralanabilir. Asansérde 6zel olarak
tasarlanmis dogru akim motorlart da kullamlmaktadir (Imrak ve Gerdemeli, 2000).
Gegmiste diisiik hiz uygulamalarinin yaygin olmasi sebebiyle tek hizli sabit devirde
calisan motorlar kullanilmistir. Sonraki donemde yasanan gelismeler ve asansor
hareketinin durusu sirasinda olusan ivmenin yolcu konforunu olumsuz etkilemesi, kutup
sayist degistirilebilen ve iki farkli hizda calisabilen motorlarin gelistirilmesini
saglamistir. Modern asansor uygulamalarinda kullanilan hiz kontrol cihazlarn ile
asansOriin hizlanma ve yavaslama rampalar1 hassas sekilde ayarlanabilmekte, durus ve
kalkis ivmeleri yolcular1 rahatsiz etmeyecek sekilde diizenlenebilmektedir. Asansor

makinasi olarak tanimlanan motor ve rediiktor blogu Sekil 2.28°de goriilmektedir.

Rediiladielit
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Sekil 2.28. Asansor motoru ve rediiktor blogu
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Rediiktorsiiz makinalarda, tahrik kasnagi dogrudan, elektrik motorunun miline
kama ile baglanmistir. Rediiktorsiiz asansér motorlari, sessiz c¢alismalari, kiicilik
boyutlar1 ve verimli ¢aligmalar1 dolayistyla pek ¢ok uygulamada kullanilmaktadir. Sekil

2.29°da rediiktorsiiz bir senkron elektrik motoru gosterilmektedir.

Sekil 2.29. Rediiktorsiiz senkron elektrik motoru

2.3.14. Elektrik tesisati

Asansor elektrik donanimi, makina dairesinde bulunan kumanda panosu ve
elektrik panosundan olugmaktadir. Elektrik panosu asansor elektrik tesisatina ait
besleme sigortalari, pako salter ve gdsterge lambalarindan olusur. Kumanda panosu ise
asansOr makinasinin c¢alistirilmast i¢in kontaktor veya inverter, asansor hareketinin
organize edilmesi icin elektronik kontrol sistemi, aydinlatma, emniyet devreleri gibi
bilesenlerden olusur. Kumanda panosu ve asansér metal aksaminda olusacak kagak
akim durumunda giivenlik acisindan 30mA kacak akim rélesi bulunmalidir. Asansor
uygulamasinda bulunan biitlin metal bilesenler ayr1 ayr1 topraklanmalidir. Kilavuz

raylar topraklama amaciyla iletken olarak kullanilamamalidir.

Sekil 2.30. Asansor elektrik panosu
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2.3.15. Kumanda panosu

Asansoriin  ¢alismasinin giivenli, hizli, devamli ve verimli sekilde organize
edilmesi i¢in kumanda panolar1 kullanilmaktadir. Elektronik kumanda sistemlerinin
kullanima girmesinden once rdlelerden olusan ve calisma sekli olarak ilkel sayilan
kumanda panolar1 tasarlanmakta ve kullanilmaktaydi (Bolat, 2006). Elektronik
kumanda sistemlerinin gelistirilmesiyle gelismis calisma senaryolar1 yapilabilmekte
asansOr ¢aligmasiyla ilgili pek ¢cok parametre kullanici tarafindan diizenlenebilmektedir.
Modern bir asansorde kullanilan kumanda panosuna ait ornek Sekil 2.31°de

gosterilmistir.

e
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Sekil 2.31. Asans6r kumanda panosu
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3. SMARTGATE UZAKTAN ERIiSiM SiSTEMi

3.1. Asansor Kumanda Karti

Asansor kumanda sistemleri farkli islevlere sahip elektronik kartlarin bir arada
kullanildig1 tiimlesik elektronik sistemlerdir. Asansoriin giivenli ve dogru sekilde
calismasi i¢in pek cok sinyal takip edilmeli ve kullaniciya hizli hizmet vermek amaciyla
degerlendirilmelidir (Giindogdu ve ark., 1998). Asansor uygulamalarinda ozellikle
giivenlik konusu 6nem arz etmektedir. Asansoér kullanimi sirasinda can gilivenligi
amacityla pek cok oOnlem alinmig ve emniyet zinciri olusturulmustur. Emniyet
devresinde olusabilecek aksaklik ve eksik baglanti dogrudan asansdr calismasinin
sonlanmasina sebep olur. Asansor kumanda sistemi bu durumda ¢alismasini durdurarak
ariza moduna geger ve servis elemani miidahale etmeden kullanima izin vermez.
Tasarlanan sistemde kullanilacak asansoér kumanda sistemine ait gorsel Sekil 3.1°de

gosterilmistir.

Ebeée

11| &7 | it |Rut|ruz

Sekil 3.1. Asansor kumanda sistemi

Ayrica kullanicinin yonlendirilmesi i¢in kabin konumunu belirten gosterge
cikislari, hareket yonii ve servis durumu hakkinda bilgi veren gosterge cikislari
kumanda sistemi tarafindan iiretilmektedir. Asansor uygulamasi ile ilgili pek cok
parametre kumanda sistemi iizerindeki ekran ve tus takimi araciligiyla esnek sekilde

ayarlanabilmektedir. Genel olarak bir asansoriin giivenli bir bicimde calisabilmesi i¢in
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Cizelge 3.1°de gosterilen sinyaller takip edilmekte ve elde edilen veriler 1s181nda

asansOriin ¢aligmasi organize edilmektedir.

Cizelge 3.1. Asansor kumanda sisteminde kullanilan sinyaller

Sinyal Kisaltmasi Aciklama Kullanim
MO MO sayic1 bi-stabil salter girisi Opsiyonel
M1 M1 sayici bi-stabil salter girisi Opsiyonel
141 JF1 Katta durdurucu bi-stabil salter girisi Opsiyonel
142 JF2 Katta durdurucu bi-stabil salter girisi Opsiyonel
817 Alt sinir bi-stabil salter girisi Zorunlu
818 Ust sinir bi-stabil salter girisi Zorunlu
804 Asin yiik sinyal girisi Zorunlu
805 Tam yiik sinyal girisi Zorunlu
812 Vatman anahtari sinyal girisi Opsiyonel
815 Deprem sensorii sinyal girisi Zorunlu
816 Yangin sensorii sinyal girisi Zorunlu
K20 Otomatik kap1 a¢ butonu sinyal girisi Zorunlu
DTS Otomatik kapi kapat butonu sinyal girisi Zorunlu
869 Revizyon anahtari sinyal girisi Zorunlu
500 Revizyonda asagi hareket sinyal girisi Zorunlu
501 Revizyonda yukar1 hareket sinyal girisi Zorunlu
RGA Regiilator izleme kontag: sinyal girisi Opsiyonel
RGK Regiilator izleme kontag: sinyal girisi Opsiyonel
BRK Motor freni izleme kontag1 sinyal girisi Opsiyonel
ST Siiriicii hatasi izleme sinyal girisi Opsiyonel
ML1 Erken kapl acma ve seviyeleme bdolgesi i¢cin mono-stabil Zorunlu
salter girisi
ML2 sgllizilglfﬁgll acma ve seviyeleme bdlgesi igin mono-stabil Zorunlu
CL Kapi kapali limiti sinyal girigi Opsiyonel
OL Kapr agik limiti sinyal girisi Opsiyonel
KRC Kontaktdr izleme sinyali girisi Zorunlu
PTC Motor termistorii sinyal girisi Zorunlu
X01,X02,...X16 Kat butonlar1 ¢cagr girisi Zorunlu
A,B,C,D,E,F,G,2G,2BC | Kat gostergeleri i¢in sinyal ¢ikisi Zorunlu
032.031,12.02 512‘; S%?;}:{%i?; icin yukar1 ok, asag1 ok, mesgul ve servis Zorunlu
G0,G1,G2,G3 Kat bilgisi i¢in GRAY kod sinyal ¢ikist Opsiyonel
120,130,140 Emniyet devresi sinyal girisi Zorunlu




40

Cizelge 3.2. Asansor kumanda kartinda kullanilan baglant1 rumuzlari

Baglant1 Kisaltmasi

Aciklama

11

RF,RH,RU1,RU2 rélelerinin ortak ucu

Halatli asansdrlerde yavas, hidrolik asansorlerde yukari yavas rolesi ve baglanti

RF noktasi
RH Halatli asansorlerde hizli, hidrolik asansorlerde asagi yavas rolesi ve baglanti
noktas1 girisi
Halatli asansorlerde asagi yon, hidrolik asansorlerde asagi hizli rolesi ve
RU1 <
baglant1 noktasi
Halatli asansorlerde yukari yon, hidrolik asansorlerde yukari hizli rdlesi ve
RU2 <
baglant1 noktasi
RPB Hidrolik ve VVVF kontrollii asansérlerde kontaktor besleme baglanti noktasi
RPA Hidrolik ve VVVF kontrollii asansorlerde kontaktdr sinyalleri baglanti noktasi
LIR1,LIR2 Pompa rélesinin normalde agik uglari
1,2 Kabin lambasi rolesinin normalde kapali uglari
RTC Hidrolik asansorlerde tiggen baglanti noktasi
Hidrolik asansorlerde yildiz/iiggen kontaktdr beslemesi, VVVF  kontrolli
RTCOM . . A .. <
asansorlerde regiilator bobini giris ortagi
Hidrolik asansodrlerde yildiz, VVVF kontrollii asansorlerde regiilator bobini
RTO 4
baglant1 noktasi
RSB VVVF kontrollii asansorlerde seviyeleme hizi sinyal ortak ucu baglanti noktasi
RSA VVVF kontrollii asansorlerde seviyeleme hizi sinyal ortak ucu baglanti noktasi
A5 A kapist i¢in agma sinyali
A3 A kapisi i¢in kapama sinyali
ABIS5 A3-AS ve B3-B5’in ortak ucu
BS5 B kapisti i¢in agma sinyali
B3 B kapist i¢in kapama sinyali
R,S,T,MP Faz siras1 kontrolii i¢in R,S,T Faz1 ve Notr baglanti noktasi
10A Emniyet devresi notrii
120 Stop donisii, Fis baslangict
130 Fis doniisi, Kilit baglangici
140 Kilit doniisii
10B Kontaktorlerin notr baglantisi
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3.2. SmartGate Uzaktan Erisim Sistemi

Bu caligma da tasarimi yapilarak gerceklestirilen SmartGate uzaktan erigim
sistemi Raspberry Pi 2 tabanli IoT destegi bulunan bir sistemdir. Asansér kumanda
sistemine ait bilgilerin toplanarak internet iizerinden uzaktan erisime agilmasini
saglamaktadir. Sekil 3.2’de SmartGate uzaktan erisim sistemi gosterilmistir. Modiiler
yapist itibariyle kumanda panosu iginde az yer kaplayarak konvansiyonel asansor
kumanda sistemlerine uygulanmasi kolaylastirilmistir. SmartGate uzaktan erigim
sistemi lizerinde bulunan baglanti1 klemensleri ve flat kablo soketleri pek ¢ok sistemle
uygun sekilde tasarlanarak kullanicinin yalnizda uygun rumuzlu baglanti noktasina
gerekli kablolar1 baglayarak sistemi kolayca devreye almasi amaglanmigtir. Tasarlanan

sistem {i¢ farkli par¢adan olugmaktadir;

e SmartGate Uzaktan Erisim Ana Karti
e Sinyal girisleri igin giris kart1
e Raspberry Pi2 SBC

L - /I - R )

-@
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Sekil 3.2. SmartGate uzaktan erigim sistemi
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3.3. SmartGate Uzaktan Erisim Sistemi Ana Kart1

SmartGate uzaktan erigim sistemi ana karti iizerinde faz koruma devresi, asansor
sistemine ait emniyet devresi girigleri, uzaktan miidahale icin rdle ¢ikislart ve RS485
haberlesme devresi bulunmaktadir. Ayrica sinyal kartt ve Raspberry Pi 2 karti
SmartGate uzaktan erigim sistemi ana karti ilizerine takilarak biitlinlesik bir sistem
olusturulmustur. Sekil 3.3’de SmartGate uzaktan erisim ana karti gosterilmistir. Ana
kart {izerinde devrede kullanilan 5V, 3.3V ve 24V besleme gerilimleri, emniyet devresi
(120, 130 ve 140) sinyalleri, kumanda panosuna bagl 3 faz gerilimleri ve role durumlari
LED gostergeler ile gosterilmistir. Yiiksek gerilim girisi bulunan emniyet ve faz koruma
devreleri icin kullanilan baglanti klemenslerinin pin aralart PCB {izerinde yariklar
acilarak kisa devre gibi istenmeyen durumlarda PCB kartinin yanarak zarar gormesi
engellenmistir. Raspberry Pi 2 kartina ve sinyal girisi i¢in kullanilan giris kart1 ana karta
disi pinler vasitasiyla baglanmakta ve sinyal aktarimi saglanmaktadir. Kartlarin

birbirine siki sekilde baglanmasi i¢in plastik parcalar ve vidalar kullanilmistir.

NIAIND Staae
BINI0ZN NYEVH %
JOVLIOA

!_.L;I

z
-
m
3
m
i
=

c

a

c

(@ 6 8
O D e
'“P'# orl  OEl  0Zh
SMART GATE

ACF JACG S RemoTe CONTROL FOR LIFT CoNTRC
i ' N & [
$0 v=X 1
£ -9,
el
’ ¥

ke |

| BilolooLzzZ
“18

Sekil 3.3. SmartGate uzaktan erisim sistemi ana karti
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3.4. SmartGate Uzaktan Erisim Sistemi Sinyal Giris Karti

Asansor kumanda sisteminden alinan sinyalleri SmartGate uzaktan erigim
sistemine baglanmasi i¢in kullanilir. Sekil 3.4’de SmartGate uzaktan erigim sistemi
sinyal giris kart1 gosterilmistir. Asansor kumanda sisteminden alinan sinyaller 24V DC
seviyesindedir. Tasarlanan sistemin sinyalleri algilayabilmesi 3.3V seviyesine
indirilmesi gerekmektedir. Sinyal giris kartina baglanan sinyallerin durumu kart

tizerinde bulunan LED gostergeler ile izlenebilmektedir.
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Sekil 3.4. SmartGate uzaktan erisim sistemi sinyal giris kart

Sinyal doniisiimii i¢cin Sekil 3.5’de gosterilen devre kullanilmistir. Bu devre
tasarimi sayesinde asansdr kumanda panosundan kaynaklanan parazitik etkileri

azaltarak sistemin yanlis sinyal algilamasinin 6niine gecilmistir.

D2
R1 R2 I'\? R4
24V SiNYAL GiRiSi O—_—F { } % { } { 3.3V SiNYAL CIKISI

k8 3k8 LED 10k
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Sekil 3.5. SmartGate uzaktan erisim sistemi sinyal doniistiiriicii devresi
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4. RASPBERRY PI 2 PLATFORMU

Raspberry Pi 2 platformu, Ingiltere’de Raspberry Pi vakfi tarafindan 6grencilerin
bilgisayar bilimi ve teknolojisine olan ilgisini artirmak ve yayginlastirmak amaciyla
gelistirilmis oldukca kiigiik boyutlu tek karttan olusan bir bilgisayar sistemidir. Diislik
maliyetli olmasi sebebiyle kisa siirede yaygin bir kullanma ulasmis ve biiylik ilgi
toplamustir. Raspberry Pi 2 karti iizerinde Broadcom BCM2837 islemci bulunmaktadir.
ARM tabanli olan bu islemci 900 MHz dort c¢ekirdekli Cortex-A7 islemcisi
icermektedir. Kartin iizerinde bir adet de grafik islemcisi bulunmaktadir. Grafik
islemcisi olarak Broadcom VideoCore IV modeli kullanilmaktadir. Grafik birimi HDMI
cikisinda 1080p goriintli verebilmektedir. Goriintii almak icin yiiksek c¢oziiniirliiklii
monitdrler ve televizyonlar kullanilabilir. Ayrica kompozit video c¢ikis konektorii

bulundugundan tiiplii televizyonlar ile de kullanilabilir (Richardson ve Wallace, 2012).

Kartin lizerinde 1GB RAM, 4 adet USB, 15 pin kamera baglantisi, 3.5 mm ses
cikisi, HDMI konnektdrii, microSD kart1 yuvasi, Ethernet baglantisi, dijital G/C pinleri

ve glic kaynagi girisi bulunmaktadir.

Yazilim olarak baktigimizda ise desteklenen pek c¢ok igletim sistemi
bulunmaktadir. Raspberry Pi vakfinin resmi isletim sistemi Debian tabanli Raspbian
isletim sistemidir. Ayrica Windows IoT, Arch Linux, RSIC OS isletim sistemleri de
tercih edilebilir. Raspberry Pi 2 her ne kadar kisisel bilgisayar 6zellikleri tagisa da belli

bir amaca yonelik olarak kullanmak daha dogrudur (Richardson ve Wallace, 2012).

Raspberry Pi 2platformu yazilim ve donanim gelistiricilerine yonelik yiiksek
seviyeli bir gelistirme ortami sunmasina ragmen dijital giris/¢ikis kontrolii gibi diisiik

seviyeli kontrollere de izin vermektedir. Sekil 4.1°’de Raspberry Pi 2 kart1 gdsterilmistir.

Pek cok gelistiricinin destek verdigi Raspberry Pi 2 platformunun yazilim ve
donanim c¢esitliligi her gecen giin artmaktadir. Uygun fiyati ve kullanim kolaylhigi
gelistiriciler igin onemli bir faktordiir. Ozellikle pek g¢ok egitim vakfi tarafindan
teknoloji erisimi diisiik ve gelismekte olan lilkelerde 6grencilerin teknoloji kullanimini

artirmak i¢in desteklenmektedir.
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4.1. Raspberry Pi 2 Genel Goriiniim

Asagida Raspberry Pi 2’ye ait genel bir goriiniim bulunmakta ve iizerindeki

malzemeler numaralandirilarak gosterilmektedir.
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Sekil 4.1. Raspberry Pi 2 genel goriintiisii

1- Dijital G/C ve gevrebirim baglant1 noktasi

2- USB portlari

3- Ethernet portu

4- 3.5mm 4-pole kompozit video ve ses ¢ikisi

5- CSI kamera portu

6- HDMI cikisi

7- USB besleme girisi

8- Broadcom BCM2837 ARM Quas Core islemci
9- SMS5C LANO9514 USB Ethernet Kontrol birimi
10- DSI display portu

11- MicroSD kart yuvasi (alt yiizde)
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4.2. Raspberry Pi 2 Giris/Cikis Pinleri

Raspberry Pi 2 kart1 {izerinde cesitli ¢evrebirimlerin kontrol edilmesi i¢in 40
pinden olusan genel amagli bir baglanti noktas1 bulunmaktadir. Sekil 4.2°de goriildiigii
{izere bu konnektdr tizerinde dijital giris/cikis pinleri ile birlikte UART, I°C ve SPI gibi
haberlesme protokolleri ile EEPROM kullanimi i¢in ayrilmus pinler ve sisteme

baglanacak c¢evrebirimlerin beslenmesi i¢in 3.3V ve 5V DC gerilim cikislari

bulunmaktadir.
3.3V 5y
GPIO 2 (I2C1_SDA) 5\
GPIO 3 {I12C1_SCL) GND
GPIO 4 (GPCLKD) GPIO 14 {(UART_TXD)
GND GPIO 15 (UART_RXD)
GPRIO 17 1 GPIO 18
GPIO 27 GMND
GPRIO 22 GPIO 23
aav GPIO 24
GPIO 10 (SPI_MOSI) GND
GPIC 9 (SPI_MISO) GPIO 25
GPIC 11 (SPI_SCLK) GPIO 8 (SPI_CED)
GHND GPIO T (SPLCE1)
I_su DSk i Besleme 5V
GPIC 5 GND {J) Besleme 3.3V
GRIO & GPIO 12 ® GND
GPIO 13 GND © Genel Giris/Ciks
GPIO 19 GPIO 16 g fpﬂ: ::::l:‘::
GPIO 26 GPIO 20 O UART Arayiizii
GND GPIC 21 ) ID EEPROM Arayiizii

Sekil 4.2. Raspberry Pi 2 pin ¢ikislar

SmartGate uzaktan erisim sistemi {izerindeki sinyaller Raspberry Pi 2 kartina 40
pin konnektori ile baglanmaktadir. Raspberry Pi 2 dijital giris/cikis pinleri i¢in max.
3.3V gerilime kadar calisabilmektedir. Devre tasarimi yapilirken bu gibi kisitlamalara
dikkat edilmelidir. Ayrica Raspberry Pi 2 kart1 {izerinde bulunan tiim pinler kullanicilar
tarafindan kullanilamamaktadir. Bazi pinler 6zel amaglar i¢in rezerve edilmistir.
SmartGate uzaktan erisim karti {izerinde harici olarak voltaj regiile devreleri

kullanilmamis, 24V DC disindaki voltajlar Raspberry Pi 2 kartindan alinmistir.



Cizelge 4.1°’de Raspberry Pi 2 c¢evrebirim baglanti noktasina baglanan

SmartGate uzaktan erigim kartindan alinan sinyal bilgileri gdsterilmektedir.

Cizelge 4.1. Raspberry Pi giris/¢ikis pin kullanim
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veE

GPIO Adr GPIO Tanim Baglanan Sinyal Aciklama

GPIO-02 Giris T Faz1 T Faz1 varligini kontrol i¢in
GPIO-03 Giris S Fazi S Fazi varligimi kontrol igin
GPIO-04 Giris R Fazi R Faz1 varligini kontrol i¢in
GPIO-05 Giris MLI Seviyeleme bolgesi monostabil sinyali
GPIO-06 Giris ML2 Seviyeleme bolgesi monostabil sinyali
GPIO-07 Giris 804 Asin yiik sinyali

GPIO-08 Giris 818 Yukar1 son limit bistabil sinyali
GPIO-09 Giris 501 Revizyonda asag1 hareket sinyali
GPIO-10 Giris 500 Revizyonda yukari hareket sinyali
GPIO-11 Giris ST Siiriicii hatasi sinyali

GPIO-12 Giris 815 Deprem algilama sinyali

GPIO-13 Giris PTC Motor termistori sinyali

GPIO-14 UART TX RS485 TX RS485 haberlesme

GPIO-15 UART RX RS485 RX RS485 haberlesme

GPIO-16 Giris 816 Yangin algilama sinyali

GPIO-17 Giris 120 Emniyet devresi STOP sinyali
GPIO-18 Cikis 500 ROLE Revizyonda yukar yiiriitme sinyali
GPIO-19 Giris KRC Kontakdr izleme sinyali

GPIO-20 Giris K20 Kapr ag sinyali

GPIO-21 Giris DTS Kapr kapat sinyali

GPIO-22 Giris 140 Emniyet devresi KILIT sinyali
GPIO-23 Cikis 501 ROLE Revizyonda asag1 yiiriitme sinyali
GPIO-24 Giris 869 Revizyon anahtari sinyali
GPIO-25 Giris 817 Asagi son limit bistabil sinyali
GPIO-26 Cikis 869 ROLE Revizyona alma sinyali

GPIO-27 Giris 130 Emniyet devresi FIS sinyali




48

4.3. CSI Kamera Portu

Raspberry Pi 2 kart1 {izerinde dahili olarak bir adet kamera baglantist i¢in CSI
(Camera Serial Interface) konnektorii bulunmaktadir. Raspberry Pi 2 ile uyumlu pek
cok kamera modiilii bulunmaktadir. Kamera modiilii baglandiktan sonra Raspberry Pi 2
isletim sistemi iizerinde Multi-Media Abstraction Layer (MMAL) veya Video for Linux

(V4L) APT leri iizerinden kamera kullanim1 saglanmaktadir.

Sekil 4.3. Raspberry Pi 2 CSI Kamera modulii

4.4. DSI Ekran Portu

Raspberry Pi 2 kart1 iizerinde 6zel olarak {iretilmis LCD ekran baglantisi i¢in bir
adet DSI (Display Serial Interface) konnektdrii bulunmaktadir. Bu konnektor
araciligiyla Raspberry Pi 2 i¢in 6zel tasarlanmig LCD ekranlar kullanilabilir.

1]
11

Sekil 4.4. Raspberry Pi 2 DSI Ekran modulii
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4.5. Raspberry Pi 2 ve [oT Teknolojinin Kullanim

4.5.1. IoT Nedir?

Nesnelerin interneti kavrami heniiz yeni olmakla birlikte kullanilan pek cok
farkli tanimi bulunmaktadir. Uluslararasi Telekomiinikasyon Birligi (ITU) tarafindan
yapilan tanimda IoT, herhangi bir zamanda herhangi bir yerde her nesnenin birbirine
baglanabilmesini saglayan bir altyap: teknolojisidir. Baz1 kaynaklarda bu altyap1 i¢in
nesnelerin interneti yerine her seyin interneti olarak da bahsedilmektedir. Mevcut
tanimlardan yola ¢ikilarak nesnelerin interneti, tiim nesnelerin ¢esitli haberlesme
protokolleri ve algilama yontemleri aracilifiyla tanimlanarak birbirleri ile iletisime
gecebilecegi, internet ortamina ¢ikabilecekleri akilli aglardan olusan bir teknoloji olarak
tanimlanabilir (Tan ve Wang, 2010).

1991 yilinda Cambridge Universitesi'nde calisan yaklasik 15 akademisyenin
ortak kullandiklar1 kahve makinesini goérebilmek i¢in kurdugu kamerali sistem
nesnelerin internetinin ilk adimi olarak varsayilmaktadir. 1999 yilinda MIT Auto-ID
Laboratuvari tarafindan Nesnelerin Interneti (IoT) kavrami dnerilmistir. Ardindan 2005
yilinda Uluslararas1 Telekomiinikasyon Birligi (ITU)’nun konuya dair ilk raporunu
yaymmlamasi ve 2009 yilinda IBM’in ydneticisi Samuel J.Palmisano tarafindan Smart
Planet kavraminin Onerilmesi ile ilgi odagi haline gelmistir. IoT teknolojisi ilk ortaya
atildig1 tarihten itibaren giderek gelismektedir. IoT, bilgisayar ve internetten sonra
ticlincii dalga diinya endiistrisi olarak nitelendirilmektedir (Kutup, 2011).

IoT teknolojisinde her nesneden RFID, NFC, sensorler gibi algilama yontemleri
araciligr ve Wifi, Wimax, Zigbee, Bluetooth, kizil 6tesi vb. kablosuz iletisim teknikleri
ile bilgi edinilebilir.

IoT teknolojisi ile giinlik hayatimizda kullandigimiz tiim nesneler iletisime
gecebilecektir. Bu teknoloji sayesinde nesnelerde bulunan sicaklik, 151k, basing, ses gibi
fiziksel degerler sensorler aracilifiyla gozlemlenerek, nesnelerin diislinebilir ve karar
verebilir hale gelmesi saglanabilir. Nesneler, edindikleri bilgileri saklayabilir yada
paylasabilirler.

Nesnelerin Interneti kavrammin temelini, Makineler Arasi Iletisim (M2M)
olusturdugu diistiniilmektedir. M2M teknolojisinde insan miidahalesine gerek
duyulmadan makinelerin birbirleri ile iletisimde bulunabilirler (Lee ve Lee, 2015). IoT,

M2M teknolojisinden daha genis kapsamli bir teknolojidir. Makine-makine iletisimde



50

siirece insan faktorii etki etmezken, IoT teknolojisinde insan-makine etkilesimi de
kullanilabilir.

Cesitli firmalar IoT teknolojisi alaninda yatirimlar yapmaktadir. AT&T, Cisco,
GE, IBM ve Intel kuruluslart igbirligi ile Industrial Internet Consortium (IIC)
kurulmustur. 2013 yilinda AllSenn Alliance kurulmustur. Allsen Alliance marka,
isletim sistemi ve altyapi farkliliklar1 gézetmeksizin birbirlerine bagl akilli cihazlarin
ve nesnelerin beraber calisabilmesi ilizerine ¢alismalar yapmaktadir. Cisco, IBM, Intel
gibi pek ¢ok kurulusun IoT teknolojisi kapsaminda gelistirdikleri iiriinler bulunmaktadir
(Park ve Shin, 2014).

Farkl1 firmalarin IoT teknolojisi kapsaminda gelistirecekleri iirlinlerin birbiri ile
entegre olarak caligabilmesi i¢in standart bir [oT mimarisine ihtiya¢ vardir bununla ilgili

gelistirme ¢aligmalar1 yapilmaya devam edilmektedir.

4.5.2. IoT Teknolojisi Uygulama Alanlar

Nesnelerin interneti teknolojisi ¢ok genis bir alanda pek cok farkli amag¢ i¢in
kullanilabilir. Bu noktada ihtiyaglar, hayal giicii ve teknik yeterlilikler 6nem kazanmaktadir.
Insan hayatinin kolaylastirilmas1 adina gelistirilen iiriinler zamanla liiks olmaktan ¢ikip
ihtiya¢ haline gelmektedir. Veri iireten ve bagka cihazlardan aldigi veriyi degerlendirme
kapasitesine sahip olan her cihaz IoT altyapisina dahil edilebilir. Uygulama alanlarindan
bazilar1 asagida belirli basliklar altinda bahsedilmistir.

Bu boliimde cevre ve altyapi izleme, endiistriyel uygulamalar, enerji yonetimi,
medikal servisler, bina otomasyonu, tasimacilik basliklar1 yer almaktadir. Ancak uygulama

alanlarini1 genisletmek miimkiindiir.

4.5.2.1. Cevre ve Altyap: izleme

Insan erigiminin zor oldugu ortamlarda, sensérler araciligi ile su kirliligi, hava
kirliligi, meteorolojik olaylar, yasam kosullar1 gibi ¢evre kosullar1 incelenerek elde
edilen veriler ilgili merkezlere iletilebilir. Ayrica deprem, tsunami, firtina vb. doga
olaylarina kars1 erken uyari sistemlerinde kullanilabilir. Yerlesim yerlerinde kullanilan
elektrik, telefon, su, kanalizasyon vb. altyap: sistemleri i¢in izleme ve degerlendirme

amaciyla tasarlanmis sistemler mevcuttur (Lazarescu, 2013).
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4.5.2.2. Endiistriyel Uygulamalar

Endiistriyel iiretim tesislerinde tedarik, iiretim, planlama ve satig gibi farklh
birimlerin uyum i¢inde calisabilmesi ic¢in birbirleri ile siirekli bilgi aligveriginde
bulunmalar1 ve anlik olarak bilgilendirilmeleri gerekir. Iletisim kesintisiz ve dogru
sekilde birimler arasinda saglanmalidir. Her birim kendisi ile ilgili bilgilere en kisa
siirede erisebilmeli ve elde edilen bilgi hizli sekilde degerlendirilmelidir. Bdylece
iretim siireci daha iyi planlanabilir, verimlilik arttirilabilir ve iiriiniin son kullaniciya

ulagmasi1 saglanabilir (Mainetti ve ark., 2011).

4.5.2.3. Enerji Yonetimi

Elektrik enerjisi ile ¢alisan veya biinyesinde elektrik enerjisi barindiran tiim
cihazlar internete baglanip veri aktarimi yapabilmesini saglayan araglarla donatilabilir.
Bu sayede tiiketilen enerji miktar1 takip edilerek enerji verimliligi ve karbon ayakizi
gibi cevreyi ilgilendiren konularinda detayli bilgi elde edilebilir (Wei ve Li, 2011).
Enerji tiiketiminin takibi yaninda enerji liretim tesisleri i¢inde IoT altyapisini kullanilan
triinler gelistirilebilir. Hidroelektrik santralleri, termik santraller, giines tarlalar1 ve
rlizgar santralleri gibi enerji iiretim tesisleri verimlilik acisindan takip edilmesi gereken
pek cok parametreye sahiptir. Takip edilen bu parametreler degerlendirilerek tesisin

calismasi maksimum verimlilikte olacak sekilde organize edilir.

4.5.2.4. Medikal Uygulamalar

[oT altyapis1 6zellikle giyilebilir teknoloji iiriinleri iizerinde yogun olarak yer
almasi planlanan bir teknolojidir. Insanlarin giinliik aliskanliklarin da herhangi bir
degisiklik olmadan elbise veya viicutlarina yerlestirilecek sensorler vasitasiyla genel
saglik durumlart takip edilebilecek ve acil durumlarda vakit kaybetmeden tibbi
miidahalenin gerceklestirilmesi yonelik calismalar yapilmaktadir (Xu ve ark., 2014).
Nesnelerin internetinin medikal alanda en yogun kullanimi, uzaktan izleme ve acil
durum bildirme sistemlerinin uygulanmasi konusunda gerceklesecektir. Viicut 1sisi,
tansiyon, kalp hastaliklari, seker ve bazi kanser tiirleri i¢in tasarlanmis uzaktan izleme

sistemleri giiniimiizde kullanima girmistir.
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4.5.2.5. Ev ve Bina Otomasyonu

Binalarda bulunan mekanik, elektrikli yada elektronik sistemler nesnelerin
interneti araciligryla kontrol edilebilir. Bina otomasyonu sistemi tasarlayarak
aydinlatma, 1sitma, sogutma, iletisim, eglence ve giivenlik sistemlerini kontrol etmek
miimkiindiir (Vujovi¢ ve Maksimovi¢, 2015). Bu calismanin konusu olan IoT
teknolojisi ile asansor kumanda sistemlerinin uzaktan kontrolii giderek yayginlasan

asansor kullanimina farkli bir yaklagim getirmektedir.

4.5.2.6. Tasimacihik

Yik ve insan tasimaciligi icin kullanilan araglarin konum takipleri, arag
bilgilerinin takibi, ara¢ kullanicist ile iletisim gibi amaglarla IoT altyapisi kullanilabilir.
Arag ve filo kiralama hizmeti veren isletmeler i¢in bu bilgilerin her aragtan merkeze
aktarilmasi Onemli bir avantajdir. Boylece ara¢ calinmasi, trafik kazast gibi

beklenmeyen bir durumda hizli miidahale sans1 olmaktadir.

4.5.2.7. Gida Sektorii

Gida iirlinlerin iiretim asamasindan tiiketiciye ulasincaya kadar siirekli takip
edilmesi gerekir. Uriin niteliginin bozulmamasi ve uzun miirlii olmasi igin depolama,
dagiim ve tiikketim asamalarinda elde edilen veriler kullanilarak uygun sartlar

olusturulmalidir.

4.5.3. IoT Teknolojisinin Gereksinimleri

Nesnelerin interneti uygulamalarinda iletisim i¢in bir¢cok farkli teknolojinin
kullanilabilmesi yeni is alanlarin1 da beraberinde getirmektedir. Bilgisayar sistemleri
icin gelistirilen ag altyapisi, IoT teknolojisi i¢in yetersiz kaldigindan yeni teknik ve
yontemlerin gelistirilmesi gerekmektedir. [oT altyapisinda standartlasma olmamasindan
dolay1 da farkli protokollerde ¢alisan IoT aglarinin ve cihazlarinin birbirleri ile beraber
caligsmasi konusunda problemler yasanabilmektedir. Ayrica teknik altyap1 yetersizligi ve
giivenlik konusunda heniiz cevaplanmamis sorular olmasi IoT altyapisinin kullanimini

yavaslatmaktadir.
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5. SMARTGATE UZAKTAN ERIiSIM SiSTEMI UYGULAMASI

5.1. Raspberry Pi 2 Sistem Kurulumu

SmartGate uzaktan erigim sistemi iizerinde bulunan Raspberry Pi 2 kartinda
isletim sistemi olarak GNU/Linux tiirevi olan Debian Whezzy tabanli Raspbian siiriimii
kullanilmigtir. Raspberry Pi vakfi resmi isletim sistemi olarak Raspbian siirlimiinii

kullanmaktadir.

Isletim sistemi yiikleme islemi i¢in ilk olarak microSD hafiza kart1 bilgisayara
takilarak, bi¢imlendirilmelidir. Daha sonra Raspbian igletim sistemi imaj dosyasini
bilgisayarimiza indirmeliyiz. Microsoft Windows isgletim sistemi i¢in Win32DiskImager
yazilimi indirilerek, Raspbian imaj dosyast microSD hafiza kartina yazilmalidir
(Richardson ve Wallace, 2012). Sekil 5.1°de isletim sistemi imaj dosyasinin hafiza

kartina yazilma islerim gosterilmistir.

" _ Win32 Disk Imager

Image File Device

C:\Users\reni\Downloads\Compressed\20 17-03-02raspbian-jessie. img E

Copy | [[] MDS5 Hash:

Progress
- | 2%

11.893MB/s

Sekil 5.1. Win32 Disk Imager ile isletim sistemi imaj dosyas1 yazimi

Yazma islemi sorunsuz olarak tamamlandiginda “Write Successful” uyarist
gosterilir. Hafiza karti Raspberry Pi 2 kartina takilarak enerji verilir, kart otomatik
olarak boot islemine baslayacaktir. A¢ilis yapilandirmasi i¢in ethernet kablosuda takilir
ve SSH ile terminal baglantis1 saglanir. Daha sonra bilgisayar kullanilarak network
tarayic1 yazilimlar ile IP adresleri taranarak Raspberry Pi 2 kartinin kullandig1 IP adresi

ogrenilmedir. Advanced IP Scanner yazilimi kullanilarak bu islem gerceklestirilebilir.
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Results Fawvorites
|
Status MName li:* Manufacturer MAC address
P oo——— 192168172 MNetgear Inc. 00:18:4D:76:11:3D
E 192.168.1,75 192.168.1.75 GHEOQ 54 90AZ:DADD:30:4C
[ E s R 192.168.1.76 Intel Carporate 00:26:CT:9C:8B:C8
@ 192168177 192.168.1.88 Raspberry Pi Foundation  B8:27:EB:D3:4C:09
[» @' i — 192168.1.254 SAGEMCOM 90:01:38:BC:B%:F0

Sekil 5.2. Raspberry Pi 2 IP adresi 6grenme islemi

Raspberry Pi 2 kartinin kullandig1 IP adresini de 6grendikten sonra herhangi bir
terminal yazilimi ile cihaza uzaktan baglanarak gerekli islemler yapilmalidir. PuTTY
terminal yazilimi bu islem i¢in kullanilabilecek iicretsiz bir yazilimdir. Host Name (or

IP address) kismina Raspberry Pi 2 kartimizin kullandig1 IP adresi yazilmalidir.

Category:
=F S_ession | Basic options for your PuTTY session
P Logging Specify the destination you warnt to connect to
[=)- Terminal
Host Name for IP address) Port
. Keyboard Bt i 2
.. Bell 152 168.1. 88 27
- Features Connection type:
= Window 1 Raw (7 Telnet (7 Rlogin @ SSH ) Seral
}bpea!ance Load, save or delete a stored session
- Behaviour
. Translation Saved Sessions
- Selection
-~ Colours Defautt Settings Load
=~ Connection =
- Proy
- Rlogin
- 55H
el Close window on exit:
() Mways () MNever @ Onlyon clean exit
About | Open || Cancel

Sekil 5.3. PuTTY yazilimi ekram

Daha sonra “Open” butonuna basilarak terminal aktif edilir. Sekil 5.4’de PuTTY

oturum a¢gma ekrani gosterilmistir.
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22 192,168,188 - PuTTY _-

Sekil 5.4. PuTTY terminal agilis ekrani

Raspberry Pi 2 kartlarimin varsayilan kullanici adi “pi” ve kullanici sifresi
“raspberry” ‘dir. Kullanict ad1 ve sifresi girildikten sonra Sekil 5.5°de gosterilen ekran

goriintiisii elde edilir.

Sekil 5.5. SSH baglanti ekrani



56

Bu islemden sonra komut satirina “sudo su” yazilarak kullanici yetkisini
superuser olarak ayarlanmalidir. Yetkilendirme isleminden sonra isletim sistemi
giincellemesi i¢in komut satirina “apt-get update” komutu yazilir. Bu komut yalnizca

giincel paketlerin karta indirilmesini saglar herhangi bir yiikleme islemi yapmamaktadir.

= " | — R — | | [3) i
EP pi@raspberrypi: ~ lﬂli‘]

Sekil 5.6. “apt-get update” komutu ¢ikt1 ekrant

Tim paketler indirildikten sonra komut satirma “apt+get upgrade” komutu
yazilarak paketlerin yliklenme islemi yapilmalidir. Yiikleme islemi sonlandiktan sonra

komut satirina “sudo raspi-config” yazilarak konfigiirasyon programi baslatilir.

B piraspberrypi: ~ B
£ piiraspberryp

44444444444444444444444444554444444444444448844444444444444454444444445454444448)
Haspi-sonfig

infa
axpand reotfs Expand root pareitien to £ill 3D earxd
averacen Change ovezrscan
configure_keyboard Set keyboard layout
change_pass Change password for 'pi' user
change_leocale Set locale
change Timezone 58t Timezone

Change memory split

Enable or disable ssh server
boot_behaviour Start desktop on boot?
update Try to upgrads respi-cenfig

<Select> <Finiah>

B [ D @ 00 D D [ Pe e Do D6 DD @ D6 De [ [

L L P e e e e P P e P e P e e e e e e R L e e PR P EE T PR P E R R R

Sekil 5.7. Raspberry Pi 2 raspi-config ekrani
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Bu ekranda belirtilen konfigilirasyon 6zelliklerini kisaca agiklamak gerekirse:

= info: raspi-config araylizii hakkinda bilgiler igerir.

= expand_rootfs: Kurmus oldugumuz isletim sistemi imaj dosyast microSD hafiza
kartinin tamamini kullanmiyorsa, 6nceden hazirlanan bir imaj dosyasi oldugundan
hafiza kartinin kalan kismi béliimlendirilmemis ve bos olarak durmaktadir.

= overscan: Kullanilan monitér 06zelligine bagli olarak olusabilecek goriintii
problemlerini ¢6zmek i¢in kullanilir.

= configure keyboard: Klavye yazim dilini degistirmek icin kullanilir.

= change pass: Varsayilan parolay1 degistirmek i¢in kullanilir.

= change timezone: Saat dilimi diizeltmek i¢in kullanilir.

= memory_split: RAM bellegin paylasimi bu fonksiyon kullanilarak yapilmaktadir.

= ssh: SSH sunucularimi aktif/pasif etmek i¢in kullanilir.

= boot _behavior: Raspberry Pi 2 agilirken isletim sistemine ait grafik kullanici
arayiizii baglatmak ayar1 i¢in kullanilir.

» update: Giincelleme i¢in kullanilir. Raspberry Pi 2 internete baghi ise son

giincellemeler yiiklenebilir.

Gerekli goriilen ayarlamalar yapildiktan sonra Raspberry Pi 2 platformu
kullanima hazir hale gelmis olmaktadir. Bu islemlerden sonra yazilim hazirlanirken
kullanilan derleyici ve kiitliphane dosyalar1 yiliklenmelidir (Vujovi¢ ve Maksimovi¢,

2015).

5.2. WiringPi ve Python Kurulumu

WiringPi, donanimsal olarak Raspberry Pi 2 {izerindeki giris/¢ikis pinlerine
erisim destegi veren ve Raspberry Pi 2 platformuna ait farkli modeller arasinda pin
isimlendirme problemini agsmak i¢in gelistirilmis bir donanim erisim kiitliphanesidir.
Ayrica farkl dillerde yazilan programlar i¢in ortak bir platform olusturmakta giris/cikis
pinlerinin yonetimini kolaylagtirmaktadir. WiringPi kiitiiphanesi her ne kadar C dili ile
yazilmistir olsa da, hem Ruby hem de Python dillerinde yazilmis tiirevleri

bulunmaktadir. Ruby dilinde yazilmis versiyonu yiiklemek i¢in konsola "gem install
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wiringpi" veya Python dilinde yazilmis versiyonu yiiklemek i¢in "pip install wiringpi2"

yazarak kurulum gercgeklestirebilirisiniz (Molloy, 2016).

WiringP1i kiitiiphanesi kurmak i¢in 6ncelikle GitHub yiiklenmelidir. Bunun igin
konsola sirasiyla “sudo apt-get install git-core”, “sudo apt-get update” ve “sudo apt-get
upgrade” komutlar1 girilmelidir. Daha sonra WiringPi kurulumu i¢in konsola “git clone
git://git.drogon.net/wiringPi” yazarak gerekli dosyalar1 indirilmelidir. Dosyalar
indirildikten sonra “cd wiringPi” komutu ile WiringPi dizinine girilerek “./build”

komutu ile derleme islemi gergeklestirilir (Upton ve Halfacree, 2014).

Python programlama dili, 1990 yilinda Guido Van Rossum tarafindan
gelistirilmeye baslanmis nesneye yonelik, modiiler ve kolay sézdizimine sahip yiiksek
seviyeli bir programlama dilidir. Basit s6zdizimi, programlama dilinin okunmasini,
Ogrenilmesini ve akilda kaliciligini kolaylastirir. Yazim kolaylig: ile vakit harcamadan
program gelistirmeye olanak saglamaktadir. Hemen hemen tiim platformlarda
calisabilir. (Unix, Linux, Mac, Windows, mobil cihazlar vb.). Python ile sistem
programlama, kullanic1 arabirimi programlama, ag programlama, uygulama ve
veritabani yazilimi programlama gibi pek cok alanda yazilim gelistirilebilmektedir.
Biiyiik capli karmasik yazilimlarin hizli bir bigimde prototiplenerek iiretilmesinin ve
test edilmesinin gerektigi durumlarda da C yada C++ gibi klasik dillere tercih
edilmektedir. Linux tiirevi dagitimlarin pek ¢ogunda Python derleyicisi standart bir

bilesen olarak bulunmaktadir (Richardson ve Wallace, 2012).

5.3. Asansor Kumanda Sistemi Haberlesme Protokolii

Asansorler de kabin ile kontrol kart1 arasindaki veri iletisimi yass1 esnek kablolar
ile saglanmaktadir. Ayrica, kabine enerji de bu esnek kablo iizerinden taginmaktadir.
Esnek kablolarin esneme katsayis1 ve darbelere dayanabilme yetenekleri yiiksektir. Bu
ozellikler ise yliksek maliyetler olugsmasina sebep olmaktadir. Ayrica iletim kablolari
olusturan tellerin kirilma olasiliklari, dmiirlerinin kisalig1r ve kablolarin belirli zaman
araliklarinda yenilenmesi zorunlulugu da degerlendirildiginde, verilerin kablolar ile
iletimi performans, verim ve maliyet agisindan istenmeyen durumlar olusturmaktadir.
Uyulmasi zorunlu olan asansor yonetmeligine (95/16/AT) gore makine dairesi ve kabin

arasinda kullanilan kablolar 3 yilda bir yenilenmelidir (Erdem ve Orman, 2008).
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Gelismis asansor kumanda sistemleri kablo ve is¢ilik maliyetini diisiirmek i¢in kabin ile
kumanda panosu arasinda RS485 haberlesme protokolii ile bilgi tagimmasini
desteklemektedir. Ayrica grup ¢aligma gerektiren yogun trafige sahip asansor
uygulamalarinda da kumanda panolar1 arasinda RS485 protokolii ile bilgi taginmakta ve
asansor calismasi en verimli olacak sekilde organize edilmektedir. Modern asansor
kumanda sistemlerinde trafik ve yolcu yogunlugu dikkate alinarak calisma sekli
belirlenir, bdylece asansdriin seyir stiresi kisaltilarak hem kullanim 6mrii uzamakta hem
de kullanict memnuniyeti artmaktadir. Tim asansér kumanda sistemi {ireticileri
giivenlik ve gizlilik amaciyla kendilerine has haberlesme protokolii gelistirmislerdir.
Genellikle parazitik bagisikligt ve uzun kullanim mesafesi dolayisiyla RS485
haberlesme protokolii tercih edilse de gelisen teknoloji ile asansdr kumanda
sistemlerinde CANBUS gibi gelismis haberlesme protokolleri kullanilmaya
baslanmistir. Her iki protokoliin de avantaj ve dezavantajlar1 olmakla birlikte
kullanimlar1 giderek yayginlagsmaktadir. Cizelge 5.1’de RS485 ve CANBUS haberlesme

protokollerinin basit bir karsilastirilmas1 yapilmistir.

Cizelge 5.1. RS485 ve CANBUS protokolleri karsilastirmasi

RS485 CANBUS
Maliyet Diisiik Yiiksek
Giivenlik Diisiik Yiiksek
Haberlesme Hizi 10 Mbit/s (12 m’ye kadar) 1 Mbit/s (50 m’ye kadar)
Haberlesme Mesafesi 1200 m (100 kbit/s) 1600 m (50 kbit/s)
Kullanici Sayisi 32 >500 milyon

Cizelge 5.2°de basit bir asansor kumanda sisteminde kabin ile kumanda panosu
arasinda paralel bilgi tasinmasi ve seri haberlesme kullanilmasi durumunda kullanilacak
baglant1 sayis1 verilmistir. Baglangigta kat sayis1 diisiik olan asansor uygulamalarinda
ekstra donanim gerektirdiginden seri baglanti yontemi tercih edilmese de gilinlimiizde
maliyet agisindan seri ve paralel baglant1 yontemleri arasinda fark azaldigindan hemen
hemen tiim asansOr uygulamalarinda seri baglanti yontemi tercih edilir olmustur.
Kullanilacak baglant1 sayis1 asansor uygulamasinin ozelliklerine bagli olarak

degismekle birlikte ¢izelgede standart olarak olmasi zorunlu baglantilar belirtilmistir.




60

Cizelge 5.2. Kumanda panosu ve kabin arasindaki paralel ve seri baglanti karsilastirmast

Paralel Baglanti Seri Baglant1

Kabin ic¢i cagrilar: 16 0

—
E°N

Kabin ici gosterge
Kontrol sinyalleri
Kapi kontrol sinyalleri
Gray kod cikisi

Kabin lambasi
Besleme

Pompa

Smnir Kesiciler

Kat Seciciler

Emniyet Devresi

Yiiksek Gerilim

S W W NN NN NN S S
N W W NN NN @

Haberlesme Sinyali

=N
w
o
=)}

Toplam Kablo Sayisi

Gorildiigii tizere kabin ile kumanda panosu arasinda haberlesme protokolii
kullanildig1 durumda kullanilan kablo sayisi olduk¢a azalmaktadir. Ayrica kabin ile
kumanda panosu arasinda kullanilan fleksibil kablo kabin ile birlikte hareket ettiginden
olusabilecek kablo kirilmasi gibi arizalar bu sayede azaltilmis olmaktadir. Haberlesme
protokoliiniin esnek yapist itibariyle ilerleyen siirecte pek ¢ok yeni oOzellik
eklenebilmektedir. Asansor sektoriiniin son yillardaki talebi dogrultusunda pek cok
cevrebirim seri haberlesme protokollerini destekleyecek sekilde tasarlanmaya
baslanmistir. Baslangicta sadece kabin ile kumanda panosu arasinda seri haberlesme
kullanilirken, giinlimiizde kat gostergeleri ve ¢agr1 butonlar1 da kumanda panosu ile seri

haberlesme protokolii ile birbirine baglanmaktadir.
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SmartGate uzaktan erisim karti {izerinde asansor kumanda sistemini RS485
haberlesme hattina baglanmak i¢in RS485-TTL doniistiiriicii devresi bulunmaktadir.
Asansor kumanda sistemi haberlesme hattina sadece dinleme yapacak sekilde
baglanilmaktadir. Boylece haberlesme hattindan gelen bilgiler degerlendirilerek
asansoriin durumu hakkinda pek ¢ok bilgi elde edilebilmektedir. Sekil 5.8’de SmartGate

uzaktan erigim karti tizerindeki doniistiiriicii devre gosterilmistir.
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Sekil 5.8. RS485-TTL Doniistiiriicii devresi

Makina dairesinde bulunan kumanda panosu ile kabin {izerindeki revizyon
panosu arasinda bulunan haberlesme hattina SmartGate uzaktan erigim kartinin yani sira
anons kart1 gibi bagka kartlarda baglanarak kullanilabilir. Haberlesme hatt1 tizerindeki
veri katarinin tasarimi sistemin yeni uygulamalara agik ve esnek bir yapiya sahip
olmasini saglamaktadir. Ayrica hat {tizerindeki karsilikli gonderilen bilgilerin
dogrulanmasi i¢in veri katarlarinin baslangicinda 6zel bir karakter gonderilir ve veri
katariin  sonunda igerigindeki verilerin dogrulanmasit i¢in CRC karakteri
gonderilmektedir. Bodylece hat iizerindeki veri trafiginin gilivenligi saglanmis

olmaktadir.
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5.4. Uygulama Arayiizii Tasarimi

SmartGate uzaktan erigim sistemi temel olarak donanim ve yazilim olmak iizere
iki kisimdan olusmaktadir. Donanim kismi asansér kumanda sisteminden alinan
sinyallerin Raspberry Pi 2 karti tarafindan kullanilabilecek uygun gerilim seviyesine
doniistiiriilmesini saglamaktadir. Yazilim kismu ise Raspberry Pi 2 karti {izerinde
hazirlanan ve ¢alistirilan Python dilinde yazilmis arayiiz uygulamasindan olugmaktadir.
Yazilim basit olarak donanim kismindan alian bilgilerin gorsel ve anlasilabilir sekilde
kullanictya sunulmasini hedeflemektedir. Sekil 5.9°’da SmartGate uzaktan erigim

uygulamasina ait uygulama arayiiziiniin ekran goriintiisii gosterilmistir.
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Sekil 5.9. SmartGate uzaktan erisim sistemi arayiiz uygulamasi
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Arayliz uygulamasinda asansor kumanda panosunu besleyen R, S ve T sebeke
fazlari, emniyet devresi sinyalleri, asansoriin ¢alismasi i¢in elektronik kumanda sistemi
tarafindan takip edilen sinyaller takip edilebilmektedir. Ayrica asansor kabininin
konumu, kat cagrilar1 ve gostergeleri izlenebilmektedir. Asansoér kumanda panosunda
bulunan elektronik kumanda sistemi iizerinde asansér durumu hakkinda bilgi alinabilen
LCD ekran iizerindeki metinler es zamanli olarak gosterilerek, kullanicinin asansor
durumu hakkinda daha detayli bilgi sahibi olmasi saglanmistir. SmartGate uzaktan
erisim sisteminde temel amag¢ asansoriin ¢aligma durumu hakkinda bilgi almak ve
bilgilerin degerlendirilerek ariza durumunu tespit etmek oldugundan, uzaktan miidahale
ve kontrol kismi gilivenlik dolayisiyla kisith sekilde tasarlanmistir. Asansoriin uzaktan
kontrol edilmesi sadece revizyon (bakim) modunda asansdriin asagi/yukari yavas hizda

hareket etmesi seklinde ger¢eklesmektedir.

Arayiiz uygulamasinda kullanicinin asansér kumanda panosu ve sistemi
hakkinda kolayca ve rahat anlasilir sekilde bilgi sahibi olabilmesi icin gorsel dgelerin
kullanilmasina 6zen gosterilmistir. Asansor kumanda panosu igindeki gostergelere
benzer gorseller kullanilarak kullanicinin  sezgisel olarak yorum yapabilmesi

amaglanmistir.

SmartGate uzaktan erisim sistemi yazilim arayiizi Raspberry Pi 2 karti iizerinde
caligmaktadir. Uzaktan izleme ve kontrol islemi i¢in cihaza uzak masaiistii baglantisi ile
baglanilmaktadir. Raspberry Pi 2 kartina uzak masaiistii baglantisi ile baglanmak i¢in
baz1 uygulamalarin kurulumu yapilarak cihazin hazir hale getirilmesi gerekmektedir.
Boylece sadece ag ve enerji baglantist yapilan Raspberry Pi 2 kartinin monitdr gibi

¢evre donanimlar olmadan kullanilabilir.

Ik olarak Raspberry Pi 2 kartinda kullanilan isletim sistemi Raspbian iizerine
XRDP paketi yiiklenmelidir. Oncelikle SSH iizerinden Raspbian isletim sistemine
baglanilir ve konsola “sudo su” komutu yazilarak yonetici yetkileri aktiflestirilir.
Sonraki adimda “apt-get install xrdp” komutu ile XRDP paketi yiiklenir (Qian ve Wang,
2012). Kurulum i¢in kullanilacak disk alani i¢in onay verilmesi gerekmektedir. Sekil

5.10°’da XRDP paketinin kurulum ekran1 gosterilmektedir.
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1@ raspberrypi:

Sekil 5.10. XRDP paketinin kurulumu

Ayni aga baglh baska bir bilgisayar yardimiyla, Raspberry Pi 2 kartina uzak
masaiistii baglantisi ile baglanilabilir. Microsoft Windows 7 isletim sistemi i¢in Remote
Desktop Connection yazilim1 uzak baglanti i¢in kullanilabilir. Raspberry Pi 2 kartinin
ag lzerinde kullandigi IP adresi Ogrenilerek baglanti gerceklestirilir. Sekil 5.11°de

Remote Desktop Connection yazilimina ekran goriintiisii gdsterilmistir.

8 Remote Desktop Connection‘ = S

| Remote Desktop
¢ Connection

Computer:  [EEEIEENNE] -
Username: MNone specified

You will be asked for credentials when you connect.

> Options | Connect || Help |

Sekil 5.11. Remote Desktop Connection yazilimi ile uzak baglanti

Raspberry Pi 2 kartinin IP adresi girildikten sonra “Connect” butonuna basilarak
baglant1 gerceklestirilir. Baglant1 kuruldugunda Sekil 5.12°de gosterilen giris ekrani ile

Raspbian igletim sistemine giris yapilabilir.
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B 192,168 .14 - Remote Desitop Connection "I e S ™

| usemname [p0

Sekil 5.12. Raspbian isletim sistemi uzak masaiistii giris ekrani

Agilis ekraninda kullanict adi kismina “pi”, sifre kismina ise ilk kurulum
esnasinda belirttigimiz sifremizi giriyoruz. Kullanict ad1 ve sifre girildikten sonra “OK”
butonuna basilarak sisteme giris yapilir. Sekil 5.13’de Raspbian isletim sistemine ait

masaiistii ekran1 gosterilmistir.

B, 192168114 - Remote Deskiop Connecton MR DI I T >
= o = 2 | e
i vens | E) 5 | J:} g 22 ()| onjra

U

Wastehasket

- —=r —

Sekil 5.13. Raspbian igletim sistemi masaiistii ekrani
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6. SONUCLAR VE ONERILER

6.1. Sonugclar

Bu calismada tasarlanan SmartGate uzaktan kontrol sistemi basarili bir sekilde
geleneksel bir asansor kumanda sistemine uygulanmis ve beklenen sonucu vermistir.
Sekil 6.1°de SmartGate uzaktan erigim sisteminin uygulandigi asansor kumanda sistemi
gosterilmigtir. Asansor kumanda sisteminden asansoriin durumuyla ilgili bilgiler
alinarak Raspberry Pi 2 iizerinde gelistirilen yazilima aktarilmis ve sisteme uzaktan
baglanilarak asansor sistemi gdzlenmistir. Tasarlanan sistem gelistirilmeye agik olup

pek ¢ok asansor sistemine uygulanmaya miisaittir.

Sekil 6.1. SmartGate uzaktan erisim sistemi baglanmis asansor kumanda sistemi
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Yapilan testlerde asansor sisteminden alinan sinyaller gercek zamanli olarak

uzaktaki merkeze aktarilmis ve merkezden alinan komutlara ait fonksiyonlar yerine

getirilmistir. Tasarlanan sistemin prototip olmasi sebebiyle uzaktan miidahale sinirh

islevlere sahiptir. Asansor kumanda sistemi, merkezden sadece revizyon moduna

alinarak kontrol edilebilmektedir.

Bu ¢aligmanin ana katkilarini su sekilde siralayabiliriz;

1-

4-

AsansOor kumanda sistemine ait sinyal bilgileri uzaktan takip
edilebilmektedir.

Alinan bilgiler degerlendirilerek servis elemaninin yapmasi gereken
miidahale konusunda bilgi verilebilmektedir.

Servis eleman1 miidahalesi oncesi bazi kiigiik arizalarin giderilmesi amaciyla
uzaktan miidahale edilerek asansor kumanda sistemine bazi islemler
yaptirabilmektedir.

Tiim asansor kumanda sistemleriyle calisabilecek esnek bir yapiya sahiptir.

Sonug olarak gelistirilen bu sistem ile giderek 6nem kazanan IoT teknolojisi

asansOr kumanda sistemlerine uygulanmistir. Yeni gelistirilen teknoloji iiriinlerinin

geleneksel kumanda sistemlerine adaptasyonu saglanmistir.

Gelecek calismalarda kullanilan yazilim arayiizii gelistirilerek daha fonksiyonel

tiriinler tasarlanabilir. Donanimsal olarak yeni islevler eklenebilir, kullanim kolaylig1

icin kablosuz internet erisimi, GPS modulii ve ekran kullanilabilir. Maliyeti diisiirmek

adina daha az 6zellige sahip SBC sistemler kullanilabilir.
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6.2. Oneriler

Asansor kumanda sisteminden alinan sinyal sayisi arttirilarak sistemin daha
verimli kullanilmasi saglanabilir. Yeterli giivenlik onlemi alinirsa uzaktan miidahale
secenedi i¢in daha fazla 6zellik eklenebilir. Kablosuz ag baglanti modiilleri veya GSM

modiiller kullanilarak internet erisimi kolaylastirilabilir.
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EK-1 SmartGate Uzaktan Erisim Sistemi Malzeme Yerlesimi
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EK-3 SmartGate Uzaktan Erisim Sistemi Alt Katman Goriintiisii
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EK-4 SmartGate Uzaktan Erigim Sistemi Kumanda Kart1 Baglanti Semasi
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