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1. GIRIS

Tiirkiye’de 6zellikle kentlerdeki hizli niifus artis1 ve ¢ok kathi yapilasma sonucunda
asansorlere olan talep giderek artmaktadir. Hayat standardinin ve insana gosterilen
Ozenin artmasi ile birlikte teknolojideki gelismeye paralel olarak, asansor sistemleri
gelismekte, daha hizli, daha giiclii ve daha kaliteli asansorler iiretilmektedir. Asansor
talebindeki artigla birlikte, bu alanda faaliyet gosteren elemanlara olan talep de
artmaktadir. Onceleri sadece asansér montajma &nem verilirken, ozellikle
1980'lerden sonra asansér bakim ve ariza elemanlarina duyulan ihtiya¢ da artmaya

baglamistir.

Ithalatin serbest birakilmasi, yeni malzemelerin basta fuarlar olmak iizere gesitli
yollarla tanitim1 ve yeni teknolojinin hizla iilkemize girmesiyle asansor sanayi gozle
goriiliir bicimde gelismektedir. Insaat sektdriindeki hizli biiyiimeye paralel olarak bu
alanda pazar hizla genislemekte; Tiirkiye, Avrupa asansor firmalar1 i¢in ¢ok dnemli
bir pazar olarak kabul edilmektedir. Ancak Tiirk firmalar1 heniiz istenilen diizeyde

gelisme saglayamadigi i¢in, yabanci firmalarla rekabetin yapilamadigi sdylenebilir.

Calisanlarin is degistirme ve is bulma yetenegiyle dogrudan ilgili olarak isgiicli
hareketliliginin artirilmasi, isgilicli piyasasinin seffaflastirilmas1 ve verimliligin
artirllmasi istthdamla ilgili her tiirlii girisimde One c¢ikmaktadir [1]. Calisma
yasaminin istedigi ve ihtiya¢ duydugu insanlarin niteliklerinin tanimlanmasinda, is
yasaminca gelistirilen ve benimsenen meslek standartlar1 biiylik 6nem tagimaktadir.
Bu standartlara uygun ara eleman yetistirilmesi ve istihdami ise ancak meslek
standartlar1 hazirlanip bu egitimi verecek Teknik Ogretmenler yetistirdikten sonra

gerceklestirilebilecektir.

Teknolojideki gelismeler sonucunda, asansorlerde ¢arpmali (otomatik olmayan)
kapilarin yerini otomatik kapilar; roleli tablolarin yerini mikroislemcili elektronik

tablolar (kartlar); tek hizl1 asansorlerin yerini ¢ift hizli veya hiz kontrollii asansdrler



almaktadir. Elektronik olmayan asansorlerin sayis1 giderek azalmakta, elektronik
asansOrler hizla yayginlasmaktadir. FElektronige gecis, arizalarin elektronik
gostergelerle tespitini kolaylastirmaktadir. Ayrica, teknolojik gelismeler asansor
sistemlerinde kalitenin artmasina, montaj ve bakim-onarimda kullanilan arag ve
gerecin ¢esitlenerek gelismesine ve dolayisiyla, yapilan isin daha onceki yillara
kiyasla kolaylagsmasina ve asansor giivenilirliginin artmasina neden olmaktadir.
Siirekli artan asansor talebine paralel olarak rekabet artis1 ve teknolojik gelismeler,
asansor kalitesini de giderek artirmaktadir. Gelecekte, tim bu parametrelerle ilgili
olarak olumlu gelismelerin devam etmesi halinde kalitenin daha da artmasi

beklenmektedir.

Bu geligsmeler, meslegin icrasi i¢cin mekanik bilgisinin yan1 sira giderek elektrik ve
elektronik bilgisini de gerekli kilmaktadir. Meslekte istihdam olanaklar1 teknolojik
gelismeleri izleyebilme ile dogrudan orantilidir [2]. Yukarida da belirtildigi gibi
Tiirkiye’de meslekte yetismis eleman sikintisi oldugu goézlenmektedir. Ayrica,
mevcut deney setlerindeki eksiklikler egitimin pratikten ¢ok teoriye dogru kaymasina
neden olmaktadir. Mevcut deney setleri ile asansorlerin sadece klasik kumanda
(roleli sistemler) sistemiyle kontrol edilmesi, deney setlerinin sebeke gerilimiyle
calismasi nedeniyle sistemde deney amacli arizalar yapmak miimkiin olmamasi,
yapilan asansor maket degil ger¢ek boyutlarda olmasi nedeniyle deney seti
tizerindeki ayn1 anda izleme biitiinliigiiniin kaybolmasi ve 6zel is giivenligi alinmasi

gerekliligi gibi dezavantajlart mevcuttur.

Biiyiik dlgekli isletmelerde, asans6ér montorii, asansor bakimceist ve asansor arizacisi
olarak {i¢ ayr1 uzmanlik alan1 goriilmekte, ancak kiiclik 6lcekli isletmelerde montaj
ve bakim-onarim ayni kisiler tarafindan yapilabilmektedir. Bu meslekte edinilen bilgi
ve becerilerin, makine bakim-onarimciliginda ve elektrik alanindaki diger

mesleklerde kullanilabilecegi diistiniilmektedir.



Bu tez c¢alismasinin yapilmasindaki temel nedenlerden biri, gerek meslek
liselerimizde, gerekse teknik iiniversitelerimizde elektromekanik tasiyicilar teknik
eleman1 yetistirilmesi konusunda g¢ok biiylik egitim agiklarinin bulunmasidir. Bu
calismanin diger bir amaci, gerek Is-Kur Genel Miidiirliigii’nden alman veriler,
gerekse Bursa ilinde asansor sektoriine hizmet veren 20 kurulus ve 60 kisi lizerinde
yapilan anketler sonucunda, Tiirk sanayisinde dnemli bir yeri olan asansor imalat ve
kontrol sanayinin aradig1 niteliklere uygun yetismis kalifiye eleman bulamadiklarini

ifade etmis olmalaridir.

Yukaridaki belirtilen problemleri ortadan kaldirmanin ilk adimi kalifiye elemanlari
yetistirecek olan, asansor sistemi konusunda egitim verebilecek egiticileri
yetistirmektir. Bu amagla yola ¢ikarak, egiticilerin yetistirilmesine yardime1 olmak
tizere, ¢esitli kontrol tekniklerinin gelistirilmesinde de kullanilabilecek gorsel ve

uygulamali bir asansor egitim seti gerceklestirilmistir.
Bursa’da elektromekanik tastyicilar alaninda faaliyet gosteren 25 firmanin katildigi

ankette;

“Sektoriin rekabet edebilirliginin artirilmasi sizce nasil saglanabilir?”’ sorusuna

Katilanlarin yiizde 80’1
Bu alanda yetismis miihendis ve ara eleman acigin1 gidererek cevabini vermislerdir.

“Isletmenizde calisanlarin yiizde kaci meslek lisesi mezunu? ” sorusuna

Katilanlarin tamamu,

- % 100’1 cevabin1 vermislerdir.

“Calisanlarimizin mesleki beceri eksikligi var mi?”’ sorusuna

Katilanlarin % 80’1

Evet cevabini1 vermislerdir.



“Bu acig1 kapatmak icin ne gibi onlemler aliyorsunuz?”’ sorusuna

Katilanlarin % 48’1

Isletme disinda cesitli kurslara ve seminerlere géndererek,
Katilanlarin % 39’u

Firma i¢inde egitim faaliyetleri diizenleyerek,.
Katilanlarin % 13’1

Isbasinda cevabini vermislerdir.

Bu tez ¢alismasinda gelistirilen egitim setinin, anket sonuclarindan da anlasilacagi
tizere sektore ara eleman yetistirecek olan egiticilerin egitimine biiyiik katki
saglayacagi anlagilmaktadir. Bu egitim setiyle ii¢ ayr1 deney hazirlanarak
gerceklestirilmistir. Yapilan bu deneylere ait devre semalari ve yazilimlar1 Ekler
sayfalarinda yer almaktadir. Istenildigi takdirde cok daha fazla sayida kontrol ve

program cesitliligi bu egitim setine uygulanabilir.

Gelistirilen egitim seti ile 6Zrenciler, sistemin gerektirdigi giris ve ¢ikis elemanlarini
tespit edebilme, PLC’ye giris ve c¢ikis lnitelerini baglayarak devreye alabilme,
PLC’de program yazabilme, PLC programinda degisiklikler yapabilme, sisteme
uygun algilayict se¢imini yapabilme, baglantis1 yapilan ve programi yiiklenen PLC
kontrol sistemini calistirabilme, test etme ve gerekiyor ise diizeltme yapabilme,
sistem icin gerekli hata mesajlarin1 anlama ve hatalar1 giderebilme yeterliklerini

kazanacaklardir.

Prototip asansor, PLC ve mikrodenetleyici uyumlu, 3 katli, modiiler yapi, DC 24 V
beslemeli, aliiminyum malzeme ve elektrostatik boyali, 240 x 440 x 1100 mm

boyutlarinda, 18 kg teknik 6zelliklerine sahiptir.



2. PLC’NIN PROGRAMLANMASI

Bu boliimde asansor sisteminin PLC ile kontrolii i¢in gerekli merdiven diyagrami
sembolleri, program yazilimi i¢in gerekli komutlar Ornek devrelerle kisaca

tanitilmustir.

Ayrik tiimdevrelerle tasarlanan, kontrol devrelerinde karsilan and, or, not gibi Boole

Cebri islevleri ve flip-folp, counter, timer, shift register gibi ardisik mantik
devrelerinin [3] programlama dilleri ile yapilmasi miimkiindiir. Ust diizey
programlama dilleri ile yapilan bir programin calisma hizinin yavas olmasi ve
hazirlanan programin her an bir ¢evrim halinde siirekli isler olmasi gerektiginden,
hizli ¢aligsan bir programlama diline ihtiya¢ duyulmustur. Ayrica geleneksel kontrol
devre yapilarinin, yeni kullanilacak programlama diliyle uyumlu hale getirilmesi ve
kontrol devre semalarinin aritmetiklojik islemlerle ifade edilebilmeleri

gerekmektedir.

Role ve kontaktor kullanilarak gerceklestirilen kontrol sistemlerinde, tiim mantik
devresi gercek role ve kontaktorlerden olusmaktadir. PLC'min kullanilmasi ile kontrol
isinden asil sorumlu olan mantik devresi, bir program aracilifi ile sanal roleler ve
kontaktdrler kullanilarak gergeklestirilir.

Baslangicta gercek roleli devrelerle ¢alismaya alismis bir kullanicinin, herhangi bir
kontrol devresinin PLC programina doniistiiriilmesinde gii¢liik cekmesi miimkiindiir.
Bunun sebebi de role ve kontaktorlii devrelerin semalari ile PLC programi ve

girig/cikis arabirimlerinin elektriksel baglantilar arasindaki iligkidir.

Gergek role ve kontrol sistemlerinde role ve kontaktorlii devre semasi, hem mantik
semasini hem de elektriksel baglanti semasini icermektedir. Buna karsilik PLC
sistemlerinde, role ve kontaktorlii devre semasi sadece mantik semasi olarak,
programin yazilmasi i¢in kullanilmakta, elektriksel baglanti semas: ayrica

olusturulmaktadir [4].



2.1. Programlanabilir lojik denetleyiciler’de (PLC) program yapisi

2.1.1. Yazilhim bloklar:

Montaj veya diisiiniilmiis uygulamalarinin belirlendigi programin 6zel bir bolimdiir.
Se¢im, isaret iglemi (organizasyon, program, fonksiyon ve sira bloklar1) ve veri

toplamada kullanilan komutlar1 igeren bloklar arasinda yapilir.

2.1.2. Organizasyon bloklar1

Cagrilma sirasina gore ayrilan program bloklarinin yonetiminde veya liste saklama
icin kullanici programlarinda kullanirlar. Organizasyon bloklari (OB), devir, zaman

kontrolii veya kesim kontrollii program iglemleri i¢in kullanilabilirler.

Programlanabilir lojik denetleyici cihazlarinda en az bir tane bulunan sistem
organizasyon blogu (OB), tiim proses akisini kontrol eder. OB'deki adimlar teker teker

islendikten sonra basa doniilerek tarama yeniden baglatilir.

2.1.3. Program bloklari

Genellikle program bloklar1 (PB), kullanict programinin en genis boliimiinii kaplar.

Giris, ¢ikis, zamanlayici gibi birgok kontrol fonksiyonlar1 bu blogun i¢ine yazilir.

2.1.4. Fonksiyon bloklar:

Genellikle tekrarlama ya da 6zel karmasik program fonksiyonlarini gerceklestirirler.
Fonksiyon bloklar1 (FB), kapali program paketleri (standard fonksiyon bloklar1)
olarak kullanilabilir. Ayrica fonksiyon bloklari temel iglem diizenine ek olarak ilave
islemler sunarlar. Fonksiyon bloklar1 degisik parametrelerle verilebilirler, yani farkli
operandlarla yeniden yapilabilen 6zel fonksiyon blogu tarafindan gerceklestirilmis

bir fonksiyondur.



2.1.5. Data blogu

Data blogu (DB,DX), kullanic1 hafizasinda depolanacak herhangi bir veri alanini
gostermektedir (glinlikk degerler, sinir degerler, metinler, ikili say1 sisteminde

belirtmeler ve bunun gibi degerler).

2.1.6. Sira bloklar

Sira bloklar (SB), arka arkaya siralamalarda kullanilanilirlar. Her siralayicinin bir
sira bloguna ihtiyact vardir. Sira bloklari, siralayiciyr diizenleyen sira kontrol

fonksiyon blogu tarafindan cagirhirlar.
2.2. Komut
Komut, programin bagimsiz en kiigiik elemanidir. Isleticiye talimat gdsterir. Komut,

bir islem ve bir operand' dan olusur. Bu bir operand tanitici ve bir parametreyi

kapsar. Bu sebeple, komut, asagidaki boliimlere ayrilir [5].

KorTutl
I;l_em Operand
_____________________ |
[ 1
Operand Tanitict Parametre

Sekil 2.1.Komut

Operand, islemi uygulamadaki gerekli bilgiyi icerir. Isleticiye, onunla ne yapacagim

belirtir.



Programlama dili asagidaki operand alanlarina ayrilir.

1. Girisler (Inputs)“ I * : Islem ile PLC arasindaki ara birimi gosterirler.

2. Cikislar (Outputs)’Q “: Islem ile PLC arasindaki arabirimi olusturur.

3. Bayraklar (Flags) “ F ”: Binary lojik isleminin ara sonuglarin1 depolarlar.

4. Veri (Data) “D*: Dijital lojik islemlerin ara sonuglarini depolarlar.

5. Zamanlayicilar (Timers) “T”: Zamanlama fonksiyonunu gergeklestirirler.

6. Sayicilar (Counters) "C ": Sayma fonksiyonunu gerceklestirirler.

7. Cevreseller (Peripherala) "P": Islem ¢evresellerine (giris-cikis modiilleri)
dogrudan gosterilirler.

8. Sabitler (Constants) "K": Tanimlanmus sayisal bir deger gosterir.

9. Bloklar (OB, PB, FB, DB, SB): Programi olusturan alanlardir. Bir operand

alanindaki 6zel bir operandin gosterilmesi i¢in 6zel bir paremetre gereklidir.

Paremetre, operand adresine gore ayrilir. Tiim girisler I, ¢ikislar Q, bayraklar F, byte
adresleri vardir, yani paremetre numaralari, operand alanlarindaki 6zel bir byte ile
gosterilir. Islemlerdeki tek bit’lerde adreslenebilir. Bit adresleri, bir nokta ile byte

adreslerinden ayrilirlar.

Ornek:

I 10.3
Q 70

F 110.7

Burada I, Q, F gibi ifadeler operand taniticilar, 10, 7, 110 gibi rakamlar byte
adreslerini, 3, 0, 7 gibi rakamlar ise bit adreslerini ifade etmektedir. Bit ve byte
adreslerinin birlesmesiyle paremetreler, paremetreler ile operand taniticilarinin

birlesmesiyle operandlar olusur.



2.3. Merdiven diyagram sembolleri

4 -

s

RQ

R Q

vV BC

Normalde ag¢ik kontak: Uygulanan operand isareti "1" iken

kontak kapalidir. Operand isareti "0" ise kontak acgiktir.

Normalde kapali kontak: Uygulanan operand isareti "0" iken,

kontak kapalidir. Operand isareti "1" ise kontak aciktir.

Role bobin esdegeri: Merdivende (hatta), akim akabiliyorsa;
bobine uygulanan operandin isareti "1"dir. Basamakta akim

akis1 yoksa; operand isareti "0"dur.

RESET oncelikli RS-Flip-flobu: S girisinde lojik islemin
sonucu "I" ise flip-flop setlenir (kurulur) ve Q ¢ikig1 "1" olur. R
girisinde lojik islemin sonucu "1" ise flip-flop resetlenir.

(Stfirlanir) ve Q Cikis1 "0" a degisir. iki giristede lojik islemin
sonucu "0" ise; cikis isaret degistirmeden kalir. Her iki giriste
aynt anda "1" ise; oncelik (R) reset girisine verilir. Q ¢ikist "0"

dir.

SET &ncelikli RS-Flip-flobu: Islem aynidir. Her iki giristede
ayni anda "1" varsa; oncelik set girigine verilir.

Q cikist "1"olur.

Timer (Zamanlayic1) Fonksiyonu: X olarak adlandirilan
baslatma girisidir. Uygulanabilecek zaman karakteristigi, bu
giriste secilir. Zaman degeri, TV girisine uygulanir. R girisi,
reset girigidir. R girisindeki "1", Q ¢ikisinin “0”’a degismesine

sebep olur. Zamanlayici ¢esitleri Cizelge 2.1°de verilmistir.
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2.4. Zamanlayicilar

Cizelge 2.1 Zamanlayici ¢esitleri

Operasyon Operandlar Fonksivonel Tammlama
=P T, T1a Darbe Zamanlayict
=E CFT 100 Disanidan Darbeli Zamanlayici
=D T, T31 Diz Zaman Eslest
Sy P 102 Eilitlemel Dz Zaman Eélesi
=0 T, T127 Ters Zaman Félest
E CPT 103 Eeset Zamanlayict

2.4.1. Darbe zamanlayici (Pulse Timer SP)

Zamanlayici enerjilendikten sonra ayarlanan stire i¢cinde ¢ikis aktif olur. Sekil 2.2°de
T1 kontagi kapali konuma gelir. Siire sonunda kontaklar esli durumuna doner.

Ayarlanan siire bitmeden timer enerjisi kesilirse kontak konum degistirir [6].

10.1 L I 01
- L KT 4001
SPT 1
! i ! i AT 1
Q12 = Q 12
' — BE

4o " 40
| |Ilil.l TIMI
I SP 400.1
I [T1 CIER

Sekil 2.2. Pulse Timer SP’nin kullandig1, zaman ve merdiven diyagrami
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2.4.2. Disaridan darbeli zamanlayici (Extend — pulse timer SE)

Disardan darbeli zamanlayicilar da enerjilerin gelis siiresine bakilmaksizin ayarlanan
stire zarfinda ¢ikis aktif olur. Sekil 2.3°de ayarlanan siire sonunda T1 kontag1

kapanarak Q1.2 ¢ikisini aktif hale getirir.

i i i i S'II"
10.1 i i i i A T 01
i — L KT 4001
5 5 SET 1
! ! ! ! AT 1
Q12 | | | | = Q 12
— — BE
a0 ! P
TIMI
I IIO'l SE401  —
I ITI ol.2

Sekil 2.3. Extend — Pulse Timer SE’nin kullanildigi, zaman ve merdiven diyagrami



2.4.3. Diiz zaman rolesi (On delay timer SR)

Diiz zaman rolelerinde enerji geldikten sonra ayarlanan siire sonunda ¢ikislar aktif

12

olur, Sekil 2.4’de devrenin enerjisi kesilene kadar T1 kapali konumunu devam ettirir

[7].
I01 i i i i
i 40 !
212 o o
b ag bag

Lo p—
| | SE 4001
| [T1 0132

Sekil 2.4. On delay timer SR’nin kullanildig1, zaman ve merdiven diyagrami

STL
AT 01
L KT 4001
SR T 1

AT 1

= Q 12
BE
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2.4.4. Kilitlemeli zaman rolesi (Latched on delay timer SS)

Kililitlemeli zaman rolelerinde, enerji geldikten sonra ayarlanan siire sonunda
cikislar aktif olur, reset edilinceye kadar konumunu devam ettirir. Bu durum

grafiksel olarak Sekil 2.5’de gosterilmistir.

! ! \ \ =TL
1 1 I I
10.1 . | | A T 0d

I I H H
! — L KT 4001
i i
! | 55T 1
| H

o , ! 4 1 0z

012 i ! ! | R T 1

i i

o ! | A T 1

L ]

i ! | | = Q 10

. . BE

L L

b | |

H I I I

H I I

i ' i

! i

! i

! :

I !

P .

IIIZI.1 TIMI
4‘ | SE400.1 |—

| IT1 o1z

Sekil 2.5. Latched on delay timer SS’in kullanildig1, zaman ve merdiven diyagrami
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2.4.5. Ters zaman rolesi (Off — delay timer SF)

Ters zaman rolesi, enerji gelir gelmez kontaklari konum degistirir, enerji kesildikten
sonra ayarlanan zaman kadar konumunu korur. Sekil 2.6’da kontagin konum

degistirme stiresi grafiksel olarak gosterilmistir.

I I I I S'II"
I10.1 i i i i A T 01
! — L KT 400.1
| | SEFT 1
! | ! | AT 1
Q12 ! | ! | = QO 1z
— — BE
40 a0
10.1 e Th
II JE4aml
IITI o)

Sekil 2.6. Off — delay timer SF’nin kullanildig1 zaman ve merdiven diyagrami
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2.5. Sayicilar

2.5.1. Sayic1 (Counter) fonksiyonu

Sekil 2.7 de bir sayici1 sembolii gosterilmistir. CU ve CD ayn ayri, asag1 ve yukari
saymak i¢in say1 girigleridir. Bunlar sadece

"0" dan " I " e isaret degisimlerine cevap verirler. S setleme girigindeki isaret
degistirirse; sayici, CV girisindeki 6zel bir sayiya setlenir. R resetleme girisi, statik
lojik isaretlere cevap verir. CV girisindeki say1 " 0 " ise; Q ¢ikisinin isareti " 0 " olur.

Bu sifirdan biiyiik herhangi bir say1 i¢in " 1" dir. B ve BC ¢ikislar, dijital ¢ikislardr.

cu
cD
& B
cv BC
E Q

Sekil 2.7. Sayict

B c¢ikisinda say1 gergek binary formunda, BC ¢ikisinda ise BCD kodundadir.Sekil

2.8’de sayicinin kullandig1 zaman ve merdiven diyagram 6rnegi verilmistir.
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10.2

101

104

Q1.0

Sekil 2.8. Sayicinin kullandig1 zaman ve merdiven diyagram ornegi
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2.5.2. Karsillastirma islemleri ( Comparison Operations )

Al

><
A2

Al

Al

v

Al

IA

Esitlikle karsilastirma : A1 ve A2 giriglerinde,
operandlarin bit kaliplar1 esit ise Q ¢ikis1 “1”dir.

Esitsizlik kargilastirma : A1 ve A2 girislerinde,
operandlarin bit kaliplar1 esit degil ise Q ¢ikis1 “17dir.

Daha biiytik i¢in karsilagtirma: Al ve A2 girislerinde,
operandin degeri, A2 girisindeki operandin degerinden
daha biiyiik ise Q ¢ikist " 1 " dir. Oparandlarin
degerleri, sabitlenmis nokta sayilarina gore

degerlendirilir.

Daha biiyiik veya esit icin karsilastirma : A1 ve A2
girislerinde, operandin degeri, A2 girisindeki operandin

degerinden daha biiyiik veya esit ise Q ¢ikis1 " 1" dir.

Daha kiiciik veya esit i¢in karsilagtirma : A1 girisindeki
operandin degeri, A2 girisindeki operandin degerinden

daha kiiciik veya esit Q ¢ikis1 " 1" dir.
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3. ASANSOR SIiSTEMi

Bu boliimde asansoriin tanimi, ¢aligma prensipleri, genel kullanim alanlari, kontrol

sistemleri ve asansOrde kullanilan ana donanimlar agiklanmustir.

3.1. Asansoriin tanimi

Asansorler, yiik ve insanlari, kilavuz raylar arasinda hareketli kabin veya platformlar
ile diisey dogrultuda tasimaya yarayan mekanik tesislerdir. Asansorler kat farki olan

yerler arasinda c¢abuk, kolay, rahat, giivenli olarak tasimay1 gerceklestirirler.

Kullanildiklar1 Yerler: Her tiirli konut, fabrika, is, santral, degirmen, hastane, okul,
tiyatro binalari, devlet daireleri, kuleler, depolar, antrepolar, tren ve metro
istasyonlar1, bakim tamir atdlyeleri, trafik terminal binalar1 otoparklar, yolcu, savas
ve ucak gemileri, flize rampalari, insaat yerleri, maden kuyulari, anten ve aydinlatma

direkleri vs. gibi ¢cok yaygin ve degisiktir.

3.2. Asansorlerin siniflandirilmasi

Asansorler, kullanma konu ve amaclarina, konstriiksiyon ve tahrik tarzlarina gore

siiflandinlir.

3.2.1. insan asansorleri

Esas itibariyle insan nakli i¢in 6n goriilmiis asansorlerdir. Kabinleri ve kapilari itinali
bir sekilde donatilmistir. Bu asansorler, yolcuyu hi¢ rahatsiz etmeyecek sekilde
hareket etme 6zelligine sahiptirler. Bu asansorlerin bir boliimii tekerlekli sandalye ve
sedye ile hasta tasiyabilecek kabin formunda olmak iizere hasta asansdrleri adini alir.

Kumanda diizenleri diigmeli kumanda diizenidir.
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3.2.2. Yiik asansorleri

Esas itibariyle yiik tasimak i¢in Ongdriilmiis olmakla beraber insan nakli i¢inde
kullanilirlar. Kabin biiylikligii, hizi ve tagima kapasitesi ongoriilen yiike gore
boyutlandirilmistir. Donanim ve konstriiksiyonu basit ve robiist tutulmustur. Siirekli
biiylik yiiklerle yiiklendiklerinden ¢alisma emniyeti ve giivenilirligine biiylik 6zen
gostermek gerekir. Kumanda diizeni asansor yolcu tarafindan veya bir asansorcii
tarafindan yahut da istenildigi zaman bunlardan birini se¢erek kumanda edilmek
lizere tertiplenebilir. Yalniz asansorcii tarafindan idare edilen asansorlerde ¢cogu kez
kollu veya kollu - darbeli kumanda sistemi, yolcu tarafindan kumanda edilen veya

secme olanagi bulunan asansorlerde ise diigmeli kumanda sistemi kullanilir.

3.2.3. Monsarjlar

Dosya, paket, yemek gibi kii¢iik yiiklerin naklinde kullanilir. Tagima kapasiteleri 300
kg, hizlarn ise 1,5 m/s ile smirlandirilmistir. Kumanda sistemi c¢agirma ve
gondermeye cevap verebilecek sekilde diigmeli kumanda sistemi olarak

diizenlenmistir.

3.2.4. Zincirli asansorler

Tastyic1 elemani ugsuz hale getirilmis bir ¢esit lamelli zincirdir. Kabin, biyel kollar
ile zincirlere baghdir. Kilavuz arasina alinmig zincir, bast kuvveti tasiyabildiginden
zincir kopmast durumundan kabinin diismesi bahis konusu degildir. Bu nedenle
paragiit diizenine gerek yoktur. Genellikle kisa mesafeler ve biiyilik yiik kapasiteleri

i¢cin yapilir. Tahrik mekanizmasi altta veya listte olabilir.

3.2.5. Siirekli calisan asansorler (paternoster - tesbih asansor)

Birbirine arka arkaya bagli kabinleri siirekli hareket halindeyken binilip inilerek

kullanilan asansorlerde kabinler bir veya iki kisilik olup 4 - 4,5 m araliklarla baglhdar.

Kat kapilar yoktur. Cikis ve inis tarafi kabinleri katlardan yanyana gecerler. Hiz
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enfazla 0,3 m/s'dir. Tastyict eleman lamelli zincirdir. Zincir ve zincir dislileri kilavuz
icine alinmistir. Kopma halinde kabinlerin diismesi bahis konusu degildir.

Paternosterler, katlar arasinda trafigin yogun oldugu devlet daireleri idare binalari,
endiistri kuruluslar1 gibi yerlerde tstiinliik gosterir. 60m yiikseklige kadar yapilabilir.
Tasima kapasiteleri ortalama saatte 500 kisidir. Fakat Paternosterler katlar arasinda
stirekli ve ucuz bir tasima olanagi saglamis olmasina ragmen daha giivenli ve yeterli

olan 6teki asansorlerle rekabet edememistir.

3.3. Hizlarma gore asansor cesitleri

Asansorlerde tahrik motoru olarak ¢ok cesitli tipte elektrik motorlar: (Dogru akim
veya senkron alternatif akim motorlar1 gibi) kullanilir, motor devresi de kendine
uygun bir kontrol sistemine sahiptir. Asansorlerde hiz ve konfor arttikga, servis
kalitesi artmakta ancak buna paralel olarak yerine getirilmesi gereken giivenlik
sistemlerinde de ekler olmaktadir. Servis mesafesi, servis hizmet siireleri ve
maliyetleri dikkate alinarak asansor hiz secimleri yapilir. Hiz degislik¢e asansor
tasariminda olusan farkliliklarin ve giivenlik sistemlerinin kontrollerde géz Oniine
alinmas1 gerekir. Her hizda kullanilan hiz regiilatorii asansoriin hizina uygun

olmalidir.

3.3.1. 0,63 m/s ve altindaki hizda asansorler

Kisa mesafeler arasinda kullanilan, tahrik sisteminin tek bir hiz i¢inde kaldig1 veya
palanga sistemleri kullanilarak hiz1 yavaslatilmis ancak kaldirma kapasitesi artirilmis
asansorlerdir. Bu asansorler trafik akisinin ¢ok az oldugu yerlesimlerde insan tagimak
veya yiik tagimak i¢in kullanilirlar. Asansoér hizi az oldugu i¢in ani duruslar kabin
icindeki kisileri rahatsiz edecek boyutta degildir. Diisiik hizlarda kullanilan

asansorlerde regiilator hiz1 asansor hizina uygun degerde olmalidir.
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3.3.2. 1,00 m/s hizdaki asansorler

Asansorlerde durus ve kalkislarda insanin rahatsiz olmamasi i¢in 1.5 m/s? istiinde
ivmelenmeye miisaade edilmez. Yavas asansorlerden orta hizdaki bu tip asansorlere
geciste bu dikkati alinarak, ya ¢ift hizli asansér motorlar1 kullanilmis veya motor
kontrol teknikleri ile durus ivmeleri diistiriilmiistiir. Bu asansorler orta mesafeler ve

orta yogunluktaki trafik akislarinda yaygin olarak kullanilmakladir.

3.3.3. 1,60 m/s ve iizerindeki hizdaki asansorler

Yiiksek binalarda ve trafik akisinin yogun oldugu yerlesimlerde kullanilan, daha
karistk motor kontrol sistemlerine sahip asansorlerdir. Hizlanma ve duruslardaki
ivmelenmeler motor kontrol teknikleri ile kabul edilen degerler arasinda tutulur.
Diger asansorlere nazaran daha fazla yavaglatma ve gilivenlik sistemlerine sahiptirler.
Giivenlik freni ¢alisma mesafesi uzun olup tamponlara ¢arpma ve limit salterlerin
devreye girmeleri ayrica yavaslatma salterleri ile desteklenir. Asansor sigrama
mesafeleri toleranshi olarak alinir. Kuyu i¢inde mekanik kesiciler yaninda hiz

yavaglatici elektrik kesicileri kullanilir [8].

3.4. Asansor sistemlerinde kullanilan 6nemli parcalar ve ozellikleri

AsansoOr sistemini olusturan pargalar Sekil 3.1°de gdsterilmistir. Ayrica bu parcgalarin

en 0onemli olanlar1 hakkinda kisa bilgiler verilmistir.

3.4.1 Kilavuz raylan

Klavuz raylarinin, birinci olarak gorevi kuyu i¢inde kabini ve karsi agirligr seyir
siiresince kilavuzlamak ve yatay hareketlerini en aza indirmektir. Ikinci olarak,
istenmeyen bir durum karsisinda giivenlik tertibatinin ¢aligmasiyla kabini
durdurmaktir. Ray malzemesi olarak kilavuz raylarda genellikle soguk ¢ekme T

profili kullanilir.
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Sekil 3.1. Asansor sistemini olusturan parcalar

3.4.2. Motor makine gurubu

Genelde 2,5 m/s hizin altindaki motor gruplar icinde sonsuz vida sistemi olan
makine gruplari kullanirlar. Asansoriin hiz ve yiik durumuna gore rediiksiyon orani
ayarlanan makine gruplari yaygin olarak 1/25 ile 1/50 arasinda bir rediiksiyon
oranina sahiptirler. Bu tip makinelerde yaygin olarak kullanilan sonsuz vida

sisteminin 6zelligi sessiz ve kiiclik boyutlu olmalarinin yani sira hareketi motordan
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kasnaga kolayca iletmesine ragmen, ters yonde gelen hareketlerde kilitleme 6zelligi
gostermesidir. Genel olarak normal evolvent digli (sar1 disli) ve silindirik sonsuz
vidadan meydana gelmektedir. Bu makine gruplarinda kullanilan elektrik
motorlarinin, kisa zaman araliklarinda ¢ok fazla durus ve kalkisa dayanikli, az 1sinan

tipte olmasi istenir.

Bu ylizden genel olarak sincap kafesli, 6zel sarilmis asansér motorlar1 kullanilir.
Kiiciik giic ve orta hizlarda bu motorlar sessiz ¢alisma igin kayma yataklara
sahiptirler. Ancak bu tip motorlar durma periyodunda disaridan bir gii¢ isterler.
Durus hizi dogrudan dis etkiyle disiiriilen motor guruplarinda kuvvetli
elektromanyetik frenler kullanilir. Yiksek hizlarda durus mesafesini ve ivmesini
ayarlamak i¢in ¢ift hizli motorlar kullanilir. Motorlar segilirken asansoriin yiik ve hiz
ihtiyac1 dikkate almir. Diisiik giicte secilecek motor asansorii ivmelendiremeyecegi
gibi yiiksek gilicle secilecek bir motorda asansérde kabul edilen en yiiksek ivme

kuvveti olan 1,5 m/s? ivmenin istiine ¢ikarak rahatsizlik yaratir.

Motor ve makine se¢imi asansOr dizayninin onemli kisimlarindan biridir. 2,5 m/s
istiindeki hizlarda genelde makine grubu kullanilmaz. Bu asansoérlerde dogru akim
motorlar1 veya frekans ve voltajlar1 haricen kontrol edilen alternatif akim motorlari
rediiktorsiiz olarak tahrik kasnagna baglanirlar. Bu tip motorlarda hiz artis1 ve
diistisii kontrol altinda oldugu i¢in daha az giice sahip elektromanyetik frenler

kullanilir.

3.4.3. Elektromanyetik fren

Asenkron motorlarin durusu igin ayrica bir fren mekanizmasina ihtiya¢ vardir.
Frenler normalde kapali durumdadir. Asansor hareket etmeden Once fren
mekanizmas1 bir elektro manyetik bobin vasitasi ile acilarak motorun harekete
gegmesine miisaade eder. Fren tamburu veya diski, tahrik kasnagi ile dogrudan
mekanik baglantili olup hareket harici zamanlarda asansoriin devamli kilitli
kalmasini saglar. Frenleme fren tamburu veya diski iizerinde en az iki fren ¢enesi,

fren pabucu veya fren blogunun tatbikiyle saglanir. Fren pabuglarinin basinci



24

kilavuzlanmis, basing altinda ¢alisan yaylar veya agirliklarla saglanir. Fren ¢enelerini
tutan tije  giivenlik  olarak  kontra  somun ilave edilir.  Elektrik
kesilmelerinde kullanilmak {izere bir elle kurtarma diizenegi frenler iizerine monte
edilmistir. Asansor makinelerimle ¢ift pabuglu fren haricinde rediiktorsiiz modellerde

diskli frenlerde kullanilabilir.

Sekil 4.2. de frenleme yapilmis bir sistemle frenleme yapilmamis sistem arasindaki

fark yol-zaman egrileriyle gosterilmektedir.
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Sekil 3.2. Frenleme yapilan ve yapilmayan sistemlere iliskin grafikler

3.4.4. Kabin

Asansor kabini amacina gore yiik veya insanlarin seyir mesafelerinde gilivenli bir
sekilde taginmalarin1 saglayan c¢elik konstriiksiiyonlardan yapilmis, celik profil
iskelet ile aski halatlarina bagli, eski alinmig ruhsatlarda kapisiz olabilen, 1996
yilindan sonra almmis insaat ruhsatlarinda kapili olmak zorunlulugu olan tagima
boliimiidiir. Kabinin ana bolimiinii aski halatlar1 ile baglantiy1 saglayan ayrica
raylara yonlendirme eleman1 olarak ray pabuglar1 (patenler) vasitasi ile tutturulup

asansOriin yatay hareketlerini engelleyen kabin iskeleti olusturur.
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3.4.5. Kars1 agirhk

Siirtlinme  tahrikli asansorlerde karst agirlik kabini dengeleme unsuru olarak
kullanilir. Kars1 agirligin kiitlesi kabin agriliginin beyan yiikiiniin yarisinin ilavesi ile

olur. Agirlik olarak barit dokiim gibi degisik malzemeler kullanilir.

3.4.6. Kontrol (kumanda) panosu

Asansor kontrol panosu ana gorev olarak motorun harekete gecirilmesi ile gorevli
olmasina karsin bu hareketi vermeden Once asansoriin giivenlik sistemlerini kontrol
eder. Her panonun kendisi i¢in bir sigortasi olmalidir. Bu sigortanin goérevi pano
icinde olusabilecek bir kisa devre veya asirt akimda panoyu devreden g¢ikarmaktir.
Pano i¢inde kullanilan faz siras1 rolesi, gerilimin tespit edilen degerin altina diigsmesi
veya faz sirasinda olusabilecek bir hata durumunda asansére hareket verilmesini
Onler. Faz sirasindaki degisme asansoriin ters yonde caligsmasina sebep olur. Pano
icinde aranan bir diger giivenlik sistemi akim kontrolii yapmayan sistemlerde
motorun her hiz devresi i¢cin konmasi gereken termik réledir. Motorun asir1 akim
cekmesi veya iki faza kalmasi durumlarinda goérev yapar. Ana pano ve kontrol
panosu dnce enerji sisteminin uygun olup olmadigini arastirir. Daha sonra ve hepsi
birbiriyle seri bagli durumda olan durdurma salterleri, giivenlik kontaklari, sikisma
kontaklar1 veya fotoseller, gevseme kontaklar1 gibi asansoriin emniyet devrelerinin

uygun oldugunu kontrol eder.

3.4.7. Kat kapilar

Asansor duraklarinda cesitli kapilar kullanilabilir. Asansor hizmet kalitesine bagl
olarak basit yar1 otomatik veya tam otomatik kapilar kat kapisi olarak hizmet verir.
Asansor kapilar1 normal sartlarda 700mm ile 1400mm genislikte ve 2000mm
yiikseklikte dizayn edilirler. Asansor kapilart diiz ve cikintisiz bir yiizeye sahip
cm?’sinde 300 N/cm? bir dayanima sahip olacak sekilde sa¢ veya yanmaz

malzemeden yapilirlar.



26

3.5. Asansor Giivenlik Sistemleri

Asansorde olusabilecek her tiirlii istenmeyen durum i¢in kendi giivenlik sistemleri

olusturulmalidir.

Kilit ve fig devreleri: Asansor kuyusuna diismeyi Onleyecek bir calisma sistemi
vardir. Ayn1 zamanda kapi agik iken asansoriin ¢aligmasi kabin ile kat kapis1 arasinda
stkigsmay1 Onler. Biitlin kapilar iizerinde seri olarak baglanmis olan kapi kontaklar
(fis-priz) kat kapis1 kapaninca birinci emniyet olarak calisir ve kilit devresine hazir
sinyali verir. Ancak bu sinyalden sonra kilit devresi kapanarak ikinci gilivenlik

sistemi ¢alisir, kapiyi kilitler ve asansor hareket almaya hazir hale gelir.

Regiilator: Regiilator sistemi hizin mekanik olarak degerlendirmesini yapan
sistemidir. AsansOr herhangi bir sekilde hizi referans hizinin %115’ ine ulasirsa

mekanik bir sistem devreye girerek kabini raylara sikistirir ve durdurur.

3.6. Asansorlerin Kumanda Sistemleri

3.6.1. Kollu kumanda sistemi

Asansor kumandasinin en basit seklidir. Asansor bir asansorcii tarafindan yalniz
kabin i¢inden idare edilir. Asansorcii evvela kilit kolu ile kat kapisini kilitler, ondan
sonra kumanda koluyla uygun kontaktorii dogrudan dogruya devreye sokarak istedigi
yonde asansoOrii hareket ettirir. Durmak istedigi kat duragina yaklasirken kuyu
duvarindaki isarete bakarak kumanda kolunu serbest birakir. Kumanda kolu bir yay
etkisi ile sifir konumuna gelir. Kontaktdr, motoru sebekeden ayirir. Mekanik fren,

kabini durdurur.

3.6.2. Diigmeli kumanda sistemleri

Diigmeli kumanda, asansoriin her isteyen tarafindan kullanilabilmesini saglar.
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Cagirmali Kumanda Sistemi

Cagirmali kumanda sisteminde katlardan ¢cagirma diigmesine veya kabin i¢inden kat
diigmelerinden birine basmak kabinin gelmesini veya istenilen kata ulagsmasini
saglar. Kabin hareket ederken cagirma ve kat kumanda diigmelerinin etkisi yoktur.
cagirma diigmeleri ancak her hareketin sonunda ve kat kapis1 kapandiktan bir kag
saniye sonra etkili olurlar. Boylece kap1 agma veya gitmek istedigi kat diigmesine
basma zamani birakilir. Katlarda yer alan mesgul isaret lambasi ile bekleyen diger
yolculara asansoriin yeni bir cagirma kumandasinin yerine getirilemeyecegi

bildirilmis olur.

Toplamali Kumanda Sistemi

Asansorlerden ekonomik bir sekilde yararlanmak, kabinin hos hareketlerini
onleyerek daha ¢ok insanin istegini yerine getirmek ancak toplamali kumanda
sistemi ile miimkiindiir. Toplamali kumanda diye ister katlardan, isterse kabin
icinden bildirilen istekleri siirekli bir sekilde alan ve bunlar1 toplayan diigmeli
kumandaya denir. Bu kumanda sistemi verilen kumandalari kabinin hareket
yoniindeki kat sirasina gore yerine getirir ve hareket yoOniinii, o yonde yerine
getirilecek biitiin kumandalar1 bitirdikten sonra degistirir. Toplamali kumanda da
asansOriin gereksiz bos hareketleri onlenir, daha ¢cok yolcunun istegi yerine getirilir.
Enerji tasarafu ve daha az aginmadan dolayi isletme masraflar1 azalir.

Toplamali kumanda sistemleri binalardaki yolcu isteklerinin durumuna bagl olarak
muhtelif sekilde gerceklestirilir. Sekil 3.3'de yolcu isteklerinin ¢agirmali kumanda
sistemi ile yone duyarl toplamali kumanda sisteminde gerceklestirilmesini belirten
hareket diyagramlar1 gdsterilmistir. Bu diyagramlardan, toplamali kumanda
sisteminde kabinin bos olarak yaptig1 hareketler 6nlendiginden, isteklerin ¢ok daha
kisa bir siire i¢inde yerine ge irildigi ve kabinin toplam hareket mesafesinin kisaldigi

acikca goriilmektedir.
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Sekil 3.3. Cagirmali kumanda sistemi ve yone duyarli toplamali kumanda sistemi

hareket diyagrami

Grup Toplamali Kumanda Sistemi

Asansorlerin  tagima giiclinden ekonomik bakimdan optimum bir faydalanma
saglamak i¢in, iki veya daha ¢ok sayida asansdrden olusan asansor gruplan genellikle
tam otomatik ¢alisan grup toplamali kumanda sistemi ile donatilirlar. Grup toplamali
kumanda sistemi degisen kurallarina uyacak sekilde yapilmalidir. Biiyilik binalarda

genellikle dort tiirlii trafik sekline rastlanir.

Bu trafik sekilleri asagidaki gibi siniflandirilabilir:

1. Yukari puant trafik: Bina dolarken ve yukari ¢ikis i¢in bir yigilma oldugu zaman.

2. Asagi puant trafik: Bina bosalirken ve asagiya inis i¢in bir y1gilma oldugu zaman.

3. Dengeli ara trafik: Calisma saatlerinde.

4. Zaman zaman kesilen zayif trafik: Calisma saatlerinin disinda, geceleyin ve tatil

giinlerinde meydana gelen trafik sekilleridir.
3.7. Asansor kontrol sistemleri
Asansor kontrol sistemleri glinlimiizde asansoriin ¢esidine ve kullanimalanina ve

hizina gore ¢esitlilikler gostermektedir. Burada en ¢ok kullanilan kontrol

yontemlerine yer verilmistir.
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3.7.1. inverter kontrollii asansor sistemleri

Yar iletken giic elektronigindeki gelismeler sonucu inverterler asansorlerde de
kullanilmaya baslannustir. Inverter kontrol sistemi, Ward - Leonard veya geleneksel
AC gerilim kontrol yontemlerine gore daha az enerjiye gereksinim duyar ve ideal hiz
ayar olanag saglar [9]. Ayrica PLC ile birlikte kullanilarak her tiirlii ihtiyaca cevap

verebilecek sekilde diizenlenebilir.

Geleneksel primer gerilim kontroliinde motorun devir sayisi, sabit frekansta, motorun
uc gerilimi degistirilinek sureti ile ayarlaniyorken inverter kontrollu sistemlerde
motorun gerilimi yaninda frekansida degistirilir. Bu da motora her devirde optimum

dondiirme momenti saglar.

Bu sistemde AC motor, IGBT (Insulated Gate Bipolar Transistor) adi verilen yar1

iletken elemanlarla olusturulan bir diizenle kontrol edilir.

Genel olarak agiklanirsa; asansOr sistemini tahrik eden motorun istenilen kontrolii
saglamak amaciyla uygun degerde gerilim ve frekansla siiriilmesi gerekir. Bu durum

su sekilde gerceklestirilir.

Sebeke gerilimi genellikle kontrolsiiz bir dogrultucu ile dogrultularak DC bara
gerilimi olusturulur. Olusturulan bu DC gerilim, bobin-kondansatér (LC) veya
sadece kondansator (C) yardimiyla filtre edilir [10]. sekil 3.4’de goriildigi gibi
normal sebekenin, koprii diyot grubu veya kontrollii bir AC/DC doniistiiriicli ile
dogultularak, gii¢ transistorleri ile evirilmesi sonucu da elde edilebilir. Boylece suni
3 faz sebekesi PWM (Darbe Genlik Modilasyonu) yontemi gibi herhangi bir yontem
ile olusturulur. Motor, inverter iizerinden calistirildiginda normal sebekeden ¢ok
farkli moment ve devir sayisi karakteristigi gosterir. Inverter motor devrini,
dondiirme momentini veya V/f oranini sabit tutmak sureti ile sifir devirden, nominal

devire kadar ¢ikartabilir [11]. Bu yolla motor daima dengeli ve orantil1 yol alir.
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Sekil 3.4. Inverter grubu

Inverterle kontrol edilen asansorlerin avantajlari;

1. Optimal frekansla motor verimi artar.

2. Dogrultucuda kayiplarin azaltilmasi sonucu olarak girig akimu diizeltilir ve giic
faktorii artar.

3. Enerji gereksinimi daha azdir.

4. Yiiksek siirat imkani saglanir.

5. Seri ivme ile kalkis imkani.

6. Motor 1sinmasi en az diizeydedir.

Sekil 3.5.’te inverterin asansdr motoruna, sebekeye ve diger elemanlara baglanti

semasi verilmistir.
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Sekil 3.5. Inverter baglant1 semast

3.7.2. Konvansiyonel kontrol sistemleri

[k kontrol algoritmas1 operator hareketlerinden gelistirildi ve bu otobiis isletmesiyle
benzerlikler gosterir. Otomatik "toplamali kontrol sistemi", bu prensibe dayanarak
calismaktadir. Bu yontemle kontrol edilen kabin, ayn1 yondeki kabin ¢agrilarina ve
kat ¢agrilarina servis verir, ¢alismaya kabin bulundugu kattan baglar ve ayn1 yondeki
kat cagrist veya kabin ¢agrisi olan son kata kadar devam eder. Asansor kontroliinde

kullanilan konvansiyonel sistemlerin hepsinde rastlanan ortak karakteristikler:

1. Bu sistemler degisik trafik durumlarinda degisik algoritma setleri kullanan ¢oklu
algoritmalardir.

2. Yukar1 yonde yogun calismada asagi yonde yogun calismaya veya tam tersi
duruma birden gegilir.

3. Tim sistemlerde yukar1 yonde yogun c¢aligmada hemen hemen aymi algoritma
gecerlidir.

4. Dogrusal toplama esasina gore tekil kabinlerin kontroliiyle ¢agrilar1 yanitlamada

tum kabinler kullanilir.
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5. Zaman Oncelikli sabit sektorlii ve genel sabit sektorlii sistemlerde algoritmalar
serbest veya yonelmemis kabinleri sektorlere dagitirlar.

6. Kat cagrilarinin servis i¢in bekleme zamanlar1 dikkate alinmaz.

3.7.3. Bilgisayar esash asansor kontrol sistemleri

Asansor konfigiirasyonu minimum tesis ile maksimum trafik akisi elde etmelidir. Bu
nedenle esnek kontrol sistemlerine ihtiya¢ vardir. Konvansiyonel kontrol sistemleri
pek cok trafik durumuyla ugrasan ve taleplere cevap veren ozellikler sunarlar. Data
yetersizligi gercek binada trafik taleplerini cevaplamaya yeterli olmaz. Bircok
parametre tasarim agamasinda sabittir. Data yetersizligi ge¢ek binada taleplere cevap
vermeye yeterli olmaz. Konvansiyonel sistemlerde bulunan sabit mantik ¢ok kii¢iik

ayarlamalara izin verir.

Esneklik asansor sistemlerinden beklenen bir 6zelliktir ve konvansiyonel kontrol
sistemleri kolay veya ucuz bir sekilde bu esnekligi gosteremezler. Bu nedenle
yerlerini hizla bilgisayar kontroliine birakmiglardir. Asansor kontrol sistemlerinde
bilgisayar kullanilmasi, asansor endiistrisinde dnemli bir ileri adimdir. Giiniimiizde

sikca kullanilan bilgisayar esasli asansor kontrol sistemleri asagida verilmistir.

e Mini bilgisayar esasli kontrol
e Optimum bilgisayar kontrol
e Uygun ¢agri1 dagitma sistemi
e Bilgisayar grup kontroli

e Yapay zeka uygulamali kontrol [12]
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4.UC KATLI ASANSOR EGITIiM SETi

Bu tez caligmasinda egitim amagli ii¢ katl bir asansor prototipinin programlanabilir
lojik denetleyici (PLC) kullanilarak kumandasi gergeklestirilmistir. PLC’nin
programlanmasi i¢in Step-7 Micro/Win 32 programi kullanilmis, yazilim ise anlasilir
olmas1 ve devre takibinin kolayligi nedeniyle LADDER programlama metodu
kullanilmistir. PLC’nin  programlanmasinda secilen LAD programlama dili,
giinimiizde gerek roleli sistemler, gerekse diger kumanda ve kontrol sistemlerinde
yaygin olarak kullanilan bir programlama dilidir.

Uygulamas1 yapilan deneysel endiistriyel sistem, gercek bir endiistriyel sistemle

benzerlik tagimaktadir.

4.1. Asansor sistemin tasarimi

Bu tez uygulamasinda giinliik hayatta sik karsilasilan asansorlerle ile ilgili farkl
kontrol yontemleri denenmektedir. Cok sayidaki ¢alisma alternatifinin séz konusu
oldugu bu sistemde Sekil 4.1°de gorildiigii gibi zemin kat haricinde 3 kat
bulunmaktadir. Kabin igerisindeki kontrol paneli {izerinde 4 adet kat diigmesi, bir
adet acil stop butonu bulunmaktadir. Her katta bir adet cagirma diigmesi, asansor
kabininin hangi katta oldugunu algilamak i¢in bir algilayict ve bunu gorsellestiren
sinyal lambalar1 ve kabin aydinlatmasinin yaninda kabinin istenen yonde hareket

etmesini saglayacak bir de motor bulunmaktadir.
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Sekil 4.1. Kontrolii yapilacak asansoriin kesiti

4.
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1.1. Cahisma icin gerekli malzemeler

erekli malzemeleri sunlardir.
Kabin aydinlatmasi ve mesgul lambasi i¢in bir adet rdle
Her kat i¢in ¢agirma butonu (toplam 4 adet)
Her kat i¢in mesgul lambasi (toplam 4 adet)
Her kat i¢in 1 adet endiiktif algilayici (toplam 4 adet )
Kabin igersinde 3 adet kat butonu bir stop toplam 4 adet buton
PLC’ yi programlamak i¢in bir bilgisayar ve programlama yazilimi
PLC ile bilgisayar arasindaki baglantiy1 saglayacak haberlesme kablosu
12 giris ve 6 cikis sayisina sahip bir PLC (S7 200 CPU 222)
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4.1.2. Prototip asansor sisteminin teknik o6zellikleri

PLC ve Mikrodenetleyici uyumlu,

3 katli,(zemin haric)

Modiiler yapi,

DC 24 V beslemeli,

Aliiminyum malzemeden ve elektrostatik boyali,

24 x 44 x 110 cm boyutlarinda,

VvV V. V V V V VY

18 kg agirlik olarak tasarlanmistir
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4.1.3. Asansor kontrol paneli baglantilar

Asansor kontrol panelinde bulunan soketler iizerinde Sekil 4.2°de de goriildiigii gibi
her soketin baglanacagi yer belirtilmistir. Baglantilar yapilirken 6zellikle bu
noktalara ¢ok dikkat etmek gerekir. Kontrol paneli yanlis baglant1 ihtimallerine karsi

kisadevre korumali olarak tasarlanmuistir.

] L o

KOELIEZE3 - Kil++ KO

M+ = M_
MOTOR

ASANSOR
KONTROL MODULU

MOTOR BAGLANTISI SENSOR BAGLANTISI
+ 4 P SEMSOR CIKIS
M- M+ -4 b—-
USTTEN BAKIS USTTEN BAKIS

Sekil 4.2. Asansor kontrol modiilii, motor ve algilayici baglantilari
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4.2. Asansor mekanigi

Makine dairesindeki tahrik motorunun kumanda panosundan aldig1 komut vasitasiyla
harekete gecip, kabini istenilen yone hareket ettirmesi yoluyla calisir. Kabin, karsi
agirhikla miisterek calisir. Aralarindaki c¢elik  halatin  tahrik  kasnagi ile
siirtinmesinden kaynaklanan bir hareket vasitasiyla yukari asagi hareket ederler.
Kabin ve kars1 agirlik birbirleri ile yaklasik esit agirliktadirlar. Bu sebeple enerjiden
tasarruf edilmis olmaktadir. Bu tiir tahrik makinelerine siirtiinme tahrikli asansorler
denir. Ayrica halat veya zincirin tahrik kasnagi iizerine sarilmasi ile ¢alisan

asansOrler de mevcuttur. Bu sekilde ¢alisan asansorlere ise tamburlu asansor denir.

Konutlarda kullanilan asansoérler; 100, 180, 240, 320, 400, 630, 1000kg olmak 7 tiire
ayrilir. Konut dis1 yerlerde kullanilan asansorler; 630, 800, 1000, 1200, 1600 kg
olmak tizere 5 tiire ayrilir. Saglik tesislerinde kullanilan asansorler; 1600, 2000, 2500
kg olmak {izere 3 tiire ayrilir. Asansorler hizlarina gore 0,63 m/s, 1 m/sn, 1,6 m/s, 2,5

m/s ve 2,5 m/s’nin tlizerindeki hizlar olmak {izere 5 gesittir.

Bunlara bagli olarak asansdrlerin kabin, makine dairesi ve kuyu boslugu ebatlar1 da
degisiklik arz etmektedir. Yine bunlara ek olarak asansorler hizlarina gore degisik
giicte motor ve fren sistemi kullanmaktadir. Asansor halatlarinin  kopmasi
durumunda devreye girip kabini frenleyen emniyet tertibati regiilator olarak

adlandirlir.

4.2.1. Asansor halat baglantis1

KaBin AGIRLIK

Sekil 4.3. Asansor halat baglantisi



38

Asansdér modiilii, her pargas1 sokiiliip takilabilir sekilde tasarlanmustir. Ozellikle
halati Tekrar monte ederken halat baglantilarinin Sekil 4.3 deki gibi yapilmasi
gerekir.

Halatin boyunun kisaltilmamasina 6zen gosterilmelidir.
4.2.2. Algilayic1 baglantis1 ve ayari

Algilayict baglanti ayarlar1 da montaj sirasinda yapilmalidir. Bunun i¢in kabin
modiiliinde ki vidanin algilayiciy1 uyardigi noktanin, Sekil 4.4 de oldugu gibi tespit
edilmesi gerekir. Her kat algilayicis1 i¢in bu ayarin ayri ayri yapilmasi

gerekmektedir.

ALGILAYICE g apiN .
SOMUNLARI YIDASI KABIM

' ‘
o,

ALGITAYTCI
BEOSLUGU

Sekil 4.4. Algilayict montajt
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4.3. Uc kath asansor sistemi maketi

Resim 4.1 ve 4.2 de tasarlanan sistemin gergek goriintiileri verilmistir. Goriinen bu
sistem hem PLC, hem de mikrodenetleyicilerle kontrole uygun olarak tasarlanmistir.
Sistem soOkiilebilir yapidadir. Dayanikli ve elektrostatik boyali aliiminyum
malzemeden yapilmistir. Endiiktif algilayicilarla algilanan ve kontrol edilen
endiistriyel sistem, mekatronik ve kontrol konularinda kavramay:i kolaylastiran,

akilda kalic1 bir egitim vermeye uygundur.

Resim 4.1. Asansor kabini



Resim 4.2. Ug katli asansér sisteminin genel griiniimii
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5. ASANSOR SISTEMIi UZERINDE YAPILAN DENEYSEL CALISMALAR
Daha 6ncede belirtildigi gibi sistem, piyasada bulunan her marka ve her ¢esit PLC ve
mikrodenetleyici ile kontrol edilebilir. Bu boliimde laboratuar ortaminda farkli
PLC’lerle ve mikrodenetleyiciyle gerceklestirilen iic deneysel ¢alisma yer
almaktadir.

5.1. PLC’lerle yapilan deneysel ¢calismalar

5.1.1. S7200 CPU 220 ile control

Sistemin akis ve kontrol semasi

Sekil 5.1°de gosterilen akis diyagrami asagidaki giivenlik tedbirleri esas alinarak

tasarlanmustir.

» Kapmin, kabin katta degilken agilmamasi ve arada bir nesne veya kisi varsa

kapanmamasi,

» Acil bir durumda stop butonuyla kabininin oldugu yerde kalmasi,

» Ariza durumunda yardim istemek i¢in kabinin igersine sesli bildirim veya telefon

yerlestirilmesi

» Motor enerjisi kesilip kabin kat arasinda kaldiginda ve tekrar enerji geldiginde

herhangi bir butona basmadan kabinin hareket etmemesi

» Kabin kat arasindayken enerji tekrar gelinceye kadar kabinin bir akii ile
aydinlatilmas1 gibi giivenlik tedbirleri program yapilirken g6z Oniinde

bulundurulmus, telefon veya sesli bildirim PLC’den bagimsiz diisiiniilmiistiir.



Programin akis semasini ¢gikarirken asansoriin ilk anda ikinci katta oldugu kabul

edilmistir.

Asansor kapist agildi m1 ? veya
asansOr ¢agirma diigmesine
basild1 m1 ?

42

s

Mesgul lambasini ve kabin
aydinlatmasini 5 saniye sonra
durdur.

Mesgul lambasini ve kabin
aydinlatmasini devreye al

A

A

Asagidan ¢agirma veya asagi
inme diigmesine mi ?

| Yukaridan ¢agirma veya yukart

¢ikma diigmesine basildi mi1 ?

G

Motoru geri yonde galistir.

evet

/

,

Motoru ileri yonde galistir.

Kata gelindi mi ?

A 4

A

Kata gelindi mi ?

Motoru durdur, balatali
frenlemeyi caligtir.

Motoru durdur, balatali
frenlemeyi calistir.

A Y

Mesgul lambasini ve kabin
aydinlatmasini 5 saniye sonra
durdur.

d

Sekil 5.1. Sistemin akis semasi

Sistemin akis diyagraminin tasarlanmasinin ardindan PLC giris ve ¢ikislarina hangi

devre elemanlarinin baglanacagin1 gosteren ¢izelge, ¢izelge 5.1°de verilmistir.



Cizelge 5.1. PLC giris- ¢ikis tablosu
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Giris Gorevi Cikis Gorevi

10.0 Zemin kat algilayicisi Q0.0 Zem%n kat kabin i¢i mesgul lambast
Zemin kat mesgul lambasi

0.1 1 kat algilaycist Q0.1 1 kat kabin i¢i mesgul lambasi
1.kat mesgul lambas1
2 .kat kabin i¢i mesgul lambasi

10.2 2 kat algl 0.2

at algliayierst Q 2.kat mesgul lambasi

103 3 at algilayicist Q0.3 3 kat kabin i¢i mesgul lambasi
3.kat mesgul lambas1

10.4 Kabin i¢i zemin kat butonu Q0.4 Motorun ileri ¢aligma rolesi

10.5 Kabin i¢i 1. kat butonu Q0.5 Motorun geri ¢aligma rolesi

10.6 Kabin i¢i 2. kat butonu Q0.6 ookl

10.7 Kabin i¢i 3. kat butonu Q0.7 Rk ok

11.0 Zemin kat ¢agirma butonu Q1.0 ldlociollolol

I1.1 1. kat cagirma butonu Ql.1 ldlolalolaiolol

11.2 2. kat ¢agirma butonu Q1.2 ldloaiolbolol

1.3 3. kat ¢agirma butonu QL3 ldlolalolaiolol

Yazilim

PLC’nin programlanmasi i¢in Step-7 Micro/Win programi kullanilmistir. Bu
program kullanictya {i¢ ayr1 programlama segenegi sunmaktadir. Bunlar, Ladder
diyagrami gosterimi ile programlama (LAD), Fonksiyon Blok Diyagrami ile
programlama (FBD) ve ifade listesi (STL)’dir [13]. Cizelge 5.2°’den de anlasilacagi

gibi, bu ¢alismada programlama yontemi olarak anlasilir ve takibinin kolay olmasi

bakimindan STL programlama yontemi kullanilmigtir.



Cizelge 5.2 STL dilinde yazilim
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NETWORK
1
LD 10.0

O MO0.2

AN 10.3
AN MO0.4
AN Q0.0

— M0.2
NETWORK
2

LDI0.1
AN10.5

0 M0.3

AN 10.4

AN MO0.5
AN Q0.1
=M0.3
NETWORK
3

LDI0.1
ANT0.3

0 M0.4

AN 10.4

AN MO0.2

AN Q0.0
=Mo0.4
NETWORK
4

LD 10.2

0 M0.5
AN10.5

AN MO0.3
AN Q0.1
=MO0.5
NETWORK

5
LD M0.3

O MO0.5
A10.6

AN Q0.1

= Q0.0
NETWORK

6
LD M0.2

1.kat gagr1

2 kat cagri

2 kat asag1 ¢agri

3. kat cagr

Asansor yukart

Asansor asagi

NETWORK 8 Isik kontrolu

LD Q0.0

0 Q0.1

O MO0.0

AN T37

=MO0.0

NETWORK 9 Asansor durunca 151k igin
gecikme

LD MO0.0

AN Q0.0

AN Q0.1

TON T37, +150

NETWORK 10 Kap1 agilinca gecikme saglar
LDN 10.6

TON T38, +200

NETWORK 11 Kap1 agilinca 15181n yanmasi

LD 10.6

AN Q0.0

AN Q0.1

TON T39, +200

NETWORK 12 Kabini terkedince 15181n
sonmesi
LD T38

0 Mo.1
AN Q0.0

AN Q0.1
=Mo.1

NETWORK 13 1. kat LED yanmast
LD 10.3

0QO0.3

AN T40

=Q0.3

NETWORK 14 2. kat LED yanmast
LD10.4

0 Q0.4

AN T40

=Q0.4

NETWORK 15 3. kat LED yanmasi

LD I0.5




Cizelge 5.2. (Devam) STL dilinde yazilim
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O MO0.4 0 Q0.5

A10.6 AN T40

AN Q0.0 =Q0.5

=Q0.1 NETWORK 16 Herhangi katta durunca
NETWORK  Asansor 1s1k kontrol 151811 10 saniye gecikme saglamasi igin
7

LD 10.6 LD Q0.3

0 Q0.2 0 Q0.4

O MO0.1 0 Q0.5

AN T37 TON T40, +100

AN T38 NETWORK 17 Program sonu

AN T39 MEND

LD Q0.0

0 Q0.1

OLD

=Q0.2

Giic ve kumanda devresi

PLC giris Cikislarinin gorsel olarak gosterimi asagida Sekil 5.2 de verilmistir. Sistem

tizerinde yapilacak diger devre tasarimlari i¢cin PLC giris ve ¢ikislart ek modiil

ekleyerek cogaltilabilir 6zelliktedir.
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mar K ubin iy Kat
M4V Kat sensirleri buton lan butonlar
Ch
T0L0e T 1 (L2 VI3 (e JI0A [0 I 7 (R0 (i Jit2 i34 (1.a
OO OO0 GIRISLER
Led E E E 8 §
og g CPU 222
o o o
O o [u]
E H CIKISLAR
+L| M 0000 B, 1 {0, 2R3 O 0L 6 O0. TR L0

T I

Sekil 5.2. PLC ve gii¢ devresi baglant1 semasi

e

Programin PLC cihazina yiuklenmesi

Programlama islemi tamamlandiktan sonra ara¢ ¢ubugu iizerinde — diigmesine
tiklanir. Programin basarili bir sekilde yiiklendigini gosteren bir mesajin ekranda

goriintiilenmesi gerekmektedir.

Programin simiilasyonunun vapilmasi

Hazirlanan programi ancak PLC bagli ve calisir durumdayken izlenebilir. Bu islem

icin ara¢ cubugundan 2 diigmesine (program status) tiklanir.

PLC cihazina giris ve cikis elemanlarini baglanmasi

PLC baglantis1 Sekil 5.2°de gosterilmistir. Bu sekildeki gibi baglantilar gergeklestirilmelidir.
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PLC’yi RUN konumuna alarak sistemin calistirilmasi

PLC’nin iizerinde bulunan anahtari1 kullanarak veya program ara¢ ¢ubugundan

diigmesine tiklanarak PLC caligtirilir.

5.1.2. Siemens S7300 CPU 220 ile kontrol

Projede Siemens S7300 CPU 220 kullanilarak 4 katli asansor sisteminin kontrolii
saglanmistir. Bir 6nceki deneyde zemin kat, bu deneyde 1. kat olarak tanimlanmustir.
Kabin kat arasindayken enerji kesildigi takdirde, kabin yedek bir akii {initesiyle en

yakin kata getirilecek sekilde program yazilmistir.
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Yazilim

FB1 blogunda goriilen
a. “acildurumyok”

b. “enerjivar”

c. “kapikapali”

d. “calis”

Parametreleri sistemin overlocklaridir [14]. Bunlardan bir tanesinin “0” gelmesiyle

sistem durur.

“bkatl”, “bkat2”, “bkat3” ve “bkat4” her katta bulunan asansér ¢agirma
diigmeleridir. Ayrica yazilimin kolaylagsmasi i¢in asansor icindeki kat tuslari ile
katlardaki ¢cagirma tuslar1 birbirine kisa devre oldugu yani ikisinin de ayni oldugu

diisiiniilmiis ve buna gore yazilim gelistirilmistir.

Her kat iki algilayic1 ile kontrol edilmektedir. Asansor asagiya inerken alttaki
algilayicilar (akatl, akat2, akat3 ve akat4) set edilip edilmedigi kontrol edilmektedir.
Benzer sekilde asansor yukari cikarken iistteki algilayicilar (ykatl, ykat2, ykat3 ve
ykat4) set edilip edilmedigi kontrol edilmektedir. Bu sayede kabinin kat arasinda

kalmas1 engellenmistir.

Asansor asagiya inerken ilk dnce bulundugu katin iist algilayicisi reset edilir ve alt
katin iist algilayicist set edilir, daha sonra bulundugu katin alt algilayicisi reset edilir

ve alt katin alt algilayici set edilir [15].

FB1’in ¢ikisinda goriilen;
“asagi” pini asansOr motorunun asansoOrii asagiya indirecek sekilde c¢alismasini

saglar.
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“yukari” pini asansér motorunun asansorii yukari cikartacak sekilde calismasini
saglar.“hata” pini ise overlocklardan en az birinin “0” oldugunu gosterir. Bu
durumda asansor durur.

“aku” ise asansOr asagiya veya yukartya hareket ederken enerjinin gitmesiyle set
edilir. Bu sayede asansor igindekiler gitmek istedikleri kata gidinceye kadar
asansOriin ¢aligmasi saglanmis olur.

“lkatl”, “lkat2”, “lkat3” ve “lkat4” ise asansOriin hangi katta oldugunu gdosteren

gostergelerin 151811 yakan ¢ikiglardir.

Yazilimda asansor ¢agirildigt zaman asansoriin bulundugu konum ile c¢agirildig:
konumu karsilagtirilir. Eger asansor c¢agrilan konumdan asagida bir yerdeyse
asansOriin yukari hareket etmesi i¢in “yukari” ¢ikist “1” olur. Daha sonra asansor
istenilen kata geldiginde hem “yukari” hem de “asagi” ¢ikislar1 3 saniye boyunca
“reset” edilir. Sekil 5.12°de asansoriin ortalama bekleme zamaninin kisaldig

goriilmektedir.

Bu sayede 3 saniye i¢inde kap1 agilirsa “kapikapali” girisi “0” olur. Bu durumda da
overlocklardan biri “0” olur ve hata olusur. Bunun sonucunda “hata” pini “1” olur ve
asansOr kapi acik oldugu siirece o katta bekler. Bu tek kattan ¢agrilma aninda bir
avantaj saglamaz. Ancak asansor iki farkli kattan cagrildiysa, o 3 saniyelik bekleme
sirasinda kapt acilirsa, asansoriin ilk gittigi kattakiler asansore binerler. Daha sonra
asansor gitmesi gereken kata gider. Eger 3 saniyelik bekleme olmasaydi. Asansor

cagrildig: kata gittikten hemen sonra hi¢ beklemeden ¢agrildig1 diger kata gidecekti.

Ornegin asansor Sekil 5.3’deki gibi 2. kattayken ilk dnce 4. kattan (Sekil 5.4) sonra
1. kattan (Sekil 5.5) ¢agrilmaktadir. Bu durumda ilk 6nce 4. kattan c¢agrildigi i¢in
sekiller 5.4 ve 5.5’den goriildiigli lizere “yukari” cikisi set edilmistir. Daha sonra
asansor 4. kata geldiginde hem “yukari” hem de ‘“asagi” cikiglar1 sekil 5.6’da
gosterildigi gibi “0” yapilmistir. Ayni zaman da “lkat4” “1” yapilmistir. Bu sayede
asansoriin 4. katta oldugu belirtilmistir. Asansor 4. kattayken kapi acildigi igin
“kapikapali” girisi “0” olmustur ve hata olugsmus ve “hata” cikis1 “1” yapilmistir.

“hata” “1” oldugu siirece asansor 4. katta beklemektedir. Daha sonra kap1 kapatildigi
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zaman sekil 5.7’de goriildiigii gibi asansor daha once 1. kattan cagrildig: i¢in sekil
5.8 de goriildiigii gibi “asagi” ¢ikis1 “1” yapilmistir. Asansor 1. kata geldigi zaman
“asagi” ¢ikis1 “0”, ve “lkatl” ¢ikis1 “1” yapilmustir.

Asansore 4. kattan binenler 1. kata giderken enerji giderse, “hata” ¢ikis1 set edilir.
Ciinkii overlocklardan biri reset olmustur. Ancak asansore bagli bulunan bir akii
sayesinde i¢indekilerin enerji gelinceye kadar asansorde kalmamasi saglanir [16].
Asansor 1. kata ininceye kadar asansor calismaya devam eder. Bu sirada “aku”,
“hata” ve “asagi” cikislar1 set edilmis durumda olur. Asansor 1. kata geldiginde
“asagi” ve “aku” cikislari set edilir ve enerji gelinceye kadar asansor kullanilamaz.
Bu anlatilanlar sirasiyla sekiller 5.9, 5.10 ve 5.11°de gosterilmistir. Ayrica sitemin

STL dilinde yazlimis program listesi EK-1’de yer almaktadir.



DBl

DBl

DE1l

DE1l

DE1

DE1

DBl

DBl

DE1l

DE1

DE1

DE1

DBl

DBl

DE1l

DE1l

.DEX0.

.DEX0.

.DEX0.

.DEX0.

.DEXO.

.DEXO.

.DEX0.

.DEX0.

.DEXL.

.DEXL.

.DEX1.

.DEX1.

.DEXL.

.DEXL.

.DEXL.

.DEXL.

DE1
E Tazansor"”
'EN ENO
D_iacildurumyuk asagi
i
1l —enerjivar yukari
1]
2 —kapikapali hata
3_4calis aku
0!
4 —bkatl lkatl
0
5 —hkatZ lkats
0;
6 —bkatl lkat3
0;
7 —bkatd lkatd
D_iakatl
0!
1 —vkatl
1]
2 —rakati
1)
3 —ykati
0
4 —akatd
0;
5 —ykatd
0;
g —akatd
?_ﬁykatd

Sekil 5.3. Asansor’iin 2. kattaki durumu

.DEXE.

.DEXZ.

DEXZ.

DEXZ.

.DEXE.

.DEXE.

.DEXE.

DEXZ.
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DE1l.

DEL.

DEL.

DEL.

DEL.

DE1.

DEL.

DEL.

DEL.

DE1.

DEL.

DEL.

DEL.

DEL.

DE1.

DE1l.

DEX0

DEXO

DEXO

DEXO

DEXO

DEXO

DEX0O

DEXO

DEX1

DEX1

DEX1

DEX1

DEX1

DEX1

DEX1

DEX1.

_D_iacildurumynk

1 =L
.1 —enerjiwvar

.z —kapikapali

.3—calis

l]I
.d—bkatl

.5 —bkatz

“I
.6 —bEats
1;
. 7mbkatd
_U_Jakatl

l]I

.1 —¥katl
i

.2 —aRate

1

.3 —¥kat:z
0

.4 —akats3

LK
. 5= ¥kat3

L
.5 —akatd

hata.—-DE]1.

alu —DEL.

lkatl . —TnE]1.

e |
lkatzZ —TE1.

lkat3 \—DEL.

lkatd._DE]L.

Sekil 5.4. Asansor 2. katta iken 4. kattan ¢agrilmasi durumu

DEXZ.

LDEXE.

DEXE.

DEXE.

DEXZ.

DEXZ.

DEXZ.

DEXE.
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DEL.

DEL.

DEL.

DEL.

DEL.

DEL.

DEL.

DEL.

DEL.

DEL.

DEL.

DEL.

DEL.

DEL.

DEL.

DEL.

DEX0.

DEXO.

DEXO.

DEXO.

DEX0O.

DEX0O.

DEXO.

DEXO.

DEX1.

DEX1.

DEX1.

DEx1.

DEX1.

DEX1.

DEX1.

DEX1.
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DE1
E "azansor"”
'EN ENO
1] _E acildurumyok asagi
1]
1 —enerjiwvar yukari
1]
2 —kapikapali hata
3 _E calis aku
1]
4 - hkatl lkatl
0
§—hkatZ lkatz
0
5 —hkats lkats
1]
7 —hkatd lkatd
0
0—akatl
1 _Eykatl
1]
2 —akats
1]
3 —ykati
A _E akati
0
E—ykat3
0
g —akatd
7 _Ey}zat-’-l

.DEHZ.

DEXZ.

DExZ.

DExZ.

DBExE.

DBEx.

DExZ.

DB,

Sekil 5.5. Asansor’iin 4. kata yol alirken 1. kattan ¢agrilmasi durumu



DE1.DEXO.

DE1.DEXO.

DE1l.DEXO.

DE1l.DEXO.

DEL1.DEXO.

DE1l.DEXO.

DEL1.DEXO.

DE1.DEXO.

DE1.DEX]1.

DE1.DEX1.

DE1l.DEX].

DE1.DEX].

DE1.DEX1.

DE1.DEX]1.

DE1.DEX1.

DE1.DEX]1.

DEL

E "agansor” |

'EN i
1 0
0 —acildurunyok agadgi.—DE1
1 0
1 —enerjivar yukari.—pE1
0 R
2z —kapikapali hata._[E]
1 0
5 —calis aktu.—DEL
1 0
4 —1hkatl lkatl .—DE1
0 :
5 —bkati lkatz .—DE1
0 :
g —bkat3 lkat3 —DE1
0
7 —bkatd lkatd,_[E]
D_Jakatl i
l_éykatl i
2 akatz I
3_éykat2 i
4_55}:&1:3 i
5_éykat3 i
E_Ea}:atﬂ I
7 _iykatd i

Sekil 5.6. Asansor’iin 4. kattaki durumu

.DEXZ.

.DEXZ.

DB,

.DEXZ.

DEXZ.

.DEXZ.

DExZ.

DB,
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DEL.

DE1.

DEL.

DEL.

DEL.

DEL.

DEL.

DEL.

DEL.

DEL.

DEL.

DEL.

DEL.

DEL.

DEL.

DEL.

DEXO.

DEXO

DEX0

DEXO

DEXO

DEXO

DEX0

DEXO

DEX1

DEX1

DEX1

DEX1

DEX1

DEX1

DEX1.

DEXL.

' Tasansor”

i — acildurumyok
1]
.1 —enerjivar
i
.2 —kapikapali
_3_Ecalis

1

.4 —bkarl
0!

.5 —bkatz
0

.6 —bkat3
0!

.7 —bkard

0.
.0 —akatl

.1 _Eykatl

_2_4&kat2

Sekil 5.7. Asansor’iin 1. kata yol aldigr durum

asagl —DE]L.

yukari —LEL.

|
hata —DE1
0
Elku:—DBl
DD
lkatl —pE1
|
lkatz —DpE1
D
lkat3 —pE1

1
lkatd.—DpE1

DEXZ.

DEXZ.

.DEXZ.

DExZ.

.DEXZ.

DExZ.

.DEXZ.

.DEXZ.

55



: "asansor” ;
\EN T A R e e
i 0
DEL.DEX0. 0 — acildurumyok asagi i-DBL. DEXZ.
i 0
DE1.DEX0.1 —enerjivar yukari -DEBL. DEXZ. 1
1 _ 0
DELl.DEX0. 2 —kapikapali hata-DE1.DEXZ. 2
1 0
DE1.DBX0.3 —calis akui-DE1. DEXZ. 3
0 1
DE1l.DEX0. 4 —bkatl lkatl . DE1.DEXZ. 4
0 0
DE1l.DEX0. 5 —bkat2 lkatz i DEL.DEXZ. 5
0 0
DE1.DBX0. 6 —bkat3 lkat3 i DEL.DEXZ. 6
0 5
DE1.DEX0. 7 —bkatd liatd, DEL.DEXZ. 7

DELl.DEX1. 0 —akatl

DE1.DEXL. 11—535}:&1:1
DE1.DEX1. 2 —iakatz
DE1.DEXL. 3 — ¥kata
DE1.DEX1. 4 - akatd

DE1.DEX1.5 —¥kat3

DE1.DE¥1.6 —akatd

DE1.DEX1.7 —¥katd

Sekil 5.8. Asansor’iin 1. kattaki durumu



DEL1.DEXD

DE1.DEXO

DE1.DEXO

DEL1.DEXD

DEL1.DEXD

DE1.DEXD

DE1.DEx1

DE1.DEx1

DELl.DEX1

DELl.DEX1

DE1.DEXO.

DEL1.DEXO.

DELl.DEX1.

DEL1.DEX].

DEL1.DEX].

DEL1.DEX].

' Tasansor™

1] _E acildurumyok

1 . .
.1 —enerjivar

) _Ekapikapali
3_Ecalis

i
.4 —bkatl

0
.5 —bkata

0
.6 —bkats
0
.7 —bkatd
. D_Ea}{atl
. l_iy}{atl

0.
.2 —akats

1
hata._DE].
1
akui-DEL.
D
lkatl \—TE]1.

lkatz \—TE1.

0
lkat3 \—DE1.

lkatd.—TE]1.

DEXZ.

DEXZ.

DEXZ.

DEXZ.

DEXZ.

DEXZ.

DEXZ.

DEXZ.

Sekil 5.9. Asansor’iin 4. kattan 1. kata yo alirken enerjinin kesilme durumu
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: "asansor" :
'EN |7 R ————
1 i
DELl.DEX0.0 —acildurunyok asagil.—DEL.DEXZ. 0
B o
DELl.DEX0. 1 — enerjivar yukari —DE1.DEXZ. 1
| . 1
DEl.DEX0. 2 —kEapikapali hata.—DBE1.DEXZ. 2
! 0
DELl.DEX0.3 —calis aku.—DEL.DEXZ. 3
0 1|
DELl.DEX0, 4 —bkatl lkatl —DE1.DEXZ. 4
0: 10
DEl.DE¥0. 5 —bkata lkaté —DE1.DEXZ. §
0! 10
DEl.DEX0.6 —bkat3 lkat3.—DE1.DEXZ. 6
DEL.DEX0. 7 —bkatd lkat4.—DE1.DEXZ. 7

DEL.DEx1.0 - akatl

DE1.DEX1.1 —¥katl

DEL.DExL, 2 — akatd

DEL.DEX1.3 —ykatd

DE1.DEX1.4 - akatd

0.
DEL.DEX1. 5 —¥kat3

DEL.DEx1.6 — akatd

DELl.DEX1.7 —¥katd

Sekil 5.10. Asansor’iin enerjisi kesildiginde 4.kattan 1. kata yol alma durumu



B Tagansor” '
EN | AR SRR TR e
i D
DELl.DEX0. 0 —acildurunyok asagi.—DEL.DEXZ. 0
o o
DEL1.DEX0.1 —enerjivar yulkari —DEL.DEXZ. 1
_ ] |
DELl.DE¥0. 2 —kapikapali hata.—DEL, DEXZ. 2
. o
DELl.DE¥0.3 —calis aku—DE1. DEXZ. 3
0 0
DEL.LEX0, 4 —bkatl lkatl —LEBL.DEXZ. 4
0 5
DELl.DEX0. & —bkats lkatZ —DE1.DEXZ. 5
1 5
DEL.DEX0, 6 —bkat3 1kat3 —DELl.DEXZ.6
0 5
DELl.DEX0. 7 —bkatd lkatd.—DE1.DEXZ. 7

DEL.DEX1. 0 - akatl

DEL.DE¥1.1—¥katl

DEL.DEX1. 2 —akat2

DEL.DEX1.3 — ¥kat2

0.
DE1.DEX1. 4 —akats

DELl.DEX1. 5 — ¥katd

DEL.DEX1.6 — akatd

DEL.DBEX1.7 — ¥katd

Sekil 5.11. Enerji yokken asansoriin ¢agrilmasi durumu
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5.2. PIC16F877 Mikrodenetleyici ile kontrol

5.2.1. Gerekli baglantilar

Kart baglantilan

1 adet anakart, 4 adet katlarda bulunmasi gereken kart ve 1 adette kabin kartindan
olusmaktadir.

Kabin ve katlardaki kartlar birbirine paralel baglanir. Bu kartlarda bulunan A-B-C-D-
T(BC238)-(+)-(-) uglar1 anakarttaki ayn1 isimli uglara baglanir.

Kat algilayici baglantilari

Her kata bir sinir anahtar1 konulur. Anakartta bulunan “kat switchleri” boliimiindeki
+ u¢ almir ve tiim kat siir anahtarlarinin ortak ucuna baglanir. Daha sonra her kat
sinir anahtarmin normalde acik ucu anakarttaki ilgili kat girisine baglanir. (Ornegin
2. kat smir anahtariin agik ucu, anakarttaki kat switchleri yazan boliimde 2 numarali

girise baglanir.

Kat ve kabin buton baglantilarn

Her katta bir kat kumanda kart1 vardir.. Kat kumanda kartlarinda bulunan KB (Kat
butonu) ucu anakarttaki kendi katina gelen pine baglanir. Ornegin 2. kata taktigmiz

kartin KB (kat butonu), anakarttaki kat butonlar1 yazan yerde 2. pine baglanir.

Katlarda bulunan vukari ve asagi1 yon ledlerinin baglantilari

Anakartta bulunan + uglardan biri ileri ve geri kontaktorlerine bulunan birer tane

normalde acik kontaga baglanir. Ileri (yukar1) kontaktdriiniin agik kontaginin ¢ikisi
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kat kartlarindaki up (Yukar1) uglarina baglanir. Geri (Asagl) kontaktoriiniin agik

kontaginin ¢ikisi kat kartlarinda bulunan down (asagi) uglarina baglanir.

Motor baglantisi

Ileri (Yukar1) ve geri (Asagi) roleleri ileri-geri kontaktorlerine baglanir. Motorun
devir yonii bu kontaktorler yardimu ile degistirilir. Istenirse DF (Dinamik frenleme)

rolesi ile frenleme yaptirilabilir.

Kabin 1s181n1n baglanmasi

Anakartta bulunan kabin 151k rélesinin ortak ucuna 220 V uygulanir. Normalde agik

kontag1 kabinde bulunan ampiile takilir.

5.2.2. Sistemin ¢alismasi

Asansor hangi katta ise o katin algilayicis1 anakarta sinyal gonderir. Displaylerde
asansoriin bulundugu kat belirtilir. Kabinden veya katlardan herhangi bir butona
basildiginda asansor o kata dogru yola ¢ikar (Bu esnada i¢ aydinlatma 15181 yanar).
Display kabinin gectigi katlar1 yanip sonerek bildirir [17]. Kabin hareket halindeyken
displayde gidecegi kat goriiniir.. Kabinin istenilen kata ulastigi, algilayici tarafindan
algilandig1 anda DF roélesi 1 saniye kadar enerjilenir ve kabin durur. Kabin durduktan
5 saniye sonra kabinin 15181 soner. Sisteme ait diger yazilim ve devre semalar1 EK-

2’de verilmistir.
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6. SONUC VE ONERILER

Bu tez caligmasinda egitim amagli ii¢ kath bir asansor prototipinin programlanabilir
lojik denetleyici (PLC) kullanilarak kumandasi gerceklestirilmistir. Gergeklestirilen
bu prototip, tizerinde degisik uygulamalar yapmaya miisait deneysel bir endiistriyel
sistemdir. Analog sistemde giiniin ve cagin degisen sartlarina uyum saglamak
miimkiin olmazken, PLC'nin kullanildig: sistemler her tiirlii soruna optimal ¢éziim
getirebilmekte [18], ek yatirim, kablo baglant1 degisikligi vb. gibi bir¢cok ayrintiya
gerek kalmadan ihtiyaglar zamaninda karsilanabilmektedir. PLC’nin programlanmasi
icin Step-7 Micro/Win 32 programi kullanilmig, programlama i¢in, anlagilir olmasi
ve devre takibinin kolayligi nedeniyle LAD programlama metodu kullanilmistir.
PLC’nin programlanmasinda seg¢ilen LAD programlama dili, giiniimiizde gerek roleli
sistemler gerekse diger kumanda ve kontrol sistemlerinde yaygin olarak kullanilan
bir programlama dilidir [19]. Uygulamalarda kullanilan Deneysel Endiistriyel

Sistem, gercek bir endiistriyel sistemle benzerlik tagimaktadir.

Bu egitim setini gerceklestirmedeki amag, asansor sistemi konusunda egitim verecek
egiticileri yetistirmektir. Bu amagtan yola cikarak, gelistirilen set ilizerinde cesitli
kontrol tekniklerinin uygulanabilecegi gorsel ve uygulamali bir asansor egitim seti

gelistirilmistir.

Bu egitim setinin sektore ara eleman yetistirecek olan egiticilerin egitimine biiyiik

katki saglayacagi diisiiniilmektedir.

Bu egitim seti ile ¢ok sayida farkli asansor deneyi gercgeklestirilebilmektedir.
Bunlardan bazilar ekler kisminda sunulmustur. Ayrica, prototip modiiler bir yapiya
sahip oldugu icin, istenildiginde PLC yerine mikrodenetleyici kontrollii olarak da
kullanilabilecegini gostermek icin mikrodenetleyici (pic16f877) ile de bir deney

yapilmig ve sistemin ayni performansta ¢alistigi gozlemlenmistir.

Sistem kurulurken ihtiyaca uygun olarak kat ve kabin sayisi arttirilabilecegi gibi,
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asansor kabininin tasariminda ve i¢ donaniminda sesli anons ve cagri sistemleri,
algilayicili otomatik kapilar, yangin aninda asansorleri asagi kata indirip kilitleme,
tehlike aninda telefon haberlesmesi, elektrik kesildiginde generatdr calisarak kata

yanastirma gibi ilaveler yapilabilir.
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EK-1 Yazilim

Sistemin Siemens S7-300 STL Yazilim

OB35
Network 1 Network 7 Network 11
CALL "proje asansor" A #akat3 A #calisiyor
FB1 “asansor” A #ykat3 A #bkat2
R  #lkatl A #ykatl
Network 1 R #lkat2 AN #asagi
R  #lkat4 S #kat2aral
A #acildurumyok S #lkat3 A #calisiyor
A #enerjivar A #bkat2
A #kapikapali Network 8 AN #ykat2
A #calis A #akat4 A #ykatl
= #calisiyor A #ykat4 AN #asagi
R #lkatl R  #kat2aral
Network 2 R #lkat2 R #asagi
AN #calisiyor R  #lkat3 S #yukari
AN #enerjivar S #lkat4
A( Network 12
O #asagi Network 9 A #bkat2
O  #yukari A #calisiyor A #ykat2
) A #bkatl A #yukari
= #aku A( R  #bkat2
O #akat2 L S5T#3S
Network 3 O #akat3 SE T 5
AN  #calisiyor O #akat4 NOP 0
= #hata ) NOP 0
AN #yukari NOP 0
Network 4 S #katlara A T 5
A #hata A #calisiyor R  #asagi
AN #aku A #bkatl R #yukari
R #asagi AN #akatl
R #yukari AN #yukari Network 13
R #katlara A #calisiyor
Network 5 R #yukari A #bkat2
A #akatl S #asagi A(
A #ykatl O #akat3
R  #lkat2 Network 10 O #akat4
R  #lkat3 A #bkatl )



EK-1 (Devam) Yazilim

R #lkatd
S #lkatl

Network 6
#akat2
#ykat2
#lkatl
#lkat3
#lkat4
#lkat2

xR I P> >

Network 14
#bkat2
#akat2
#asagi
#bkat2
S5T#3S
SE T 5
NOP 0
NOP 0
NOP 0
A T 5
R #asagi
R  #yukari

e

Network 15
A #calisiyor
A #bkat3
A(
O #ykatl
O #ykat2
)
AN #asagi
S  #kat3aral
A #calisiyor
A  #bkat3

#akatl
#asagi
#bkatl
S5T#3S
SE T 5
NOP 0

NOP 0

NOP 0

A T 5
R  #asagi
R #yukari

=R > >

Network 17

A #calisiyor
A #bkat3

A #akat4
AN #yukari
S  #kat3ara2
A #calisiyor
A #bkat3
AN #akat3
A #akat4
AN  #yukari
R  #kat3ara2
R #yukari

S #asagi

Network 18

#bkat3
#akat3
#asagi
#bkat3
S5T#3S
SE T 5
NOP 0
NOP 0
NOP 0

=R > >

AN  #yukari
S  #kat2ara2
A #calisiyor
A #bkat2
AN #akat2
A(

O #akat3

O #akat4

)

AN  #yukari
R  #kat2ara2
R #yukari

S #asagi

Network 20

#bkat4
#ykat4
#yukari
#bkat4
S5T#3S
SE T 5
NOP 0

NOP 0

NOP 0

A T 5
R  #asagi
R  #yukari

i

Network 21

A #yukari
R #asagi

Network 22

A #asagi
R #yukari

FC1 “asansor”
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EK-1 (Devam) Yazilim

AN #ykat3
A(

O #ykatl

O #ykat2

)

AN #asagi
R  #kat3aral
R #asagi

S #yukari

Network 16

#bkat3
#ykat3
#yukari
#bkat3
S5T#3S
SE T 5§
NOP 0

NOP 0

NOP 0

A T 5
R #asagi
R #yukari

o= >

A T 5
R  #asagi
R #yukari

Network 19
A #calisiyor
A #bkat4
AN #asagi
A(
O #ykatl
O #ykat2
O #ykat3
)
S #katdara
A #calisiyor
A #bkat4
AN #asagi
AN #ykat4
R  #katdara
R #asagi
S #yukari

Network 20
#bkat4
#ykat4
#yukari
#bkat4
S5T#3S
SE T 5
NOP 0
NOP 0
NOP 0
A T 5
R  #asagi
R #yukari

=R >

Network 21
A #yukari
R  #asagi

Network 22
A #Hasagi
R #yukari
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EK-2 Mikrodenetleyici ile yapilan devre semalari

PIC 16F877 ile yapilan anakart devre samasi [20]

Kat Switchleri
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EK-2 (Devam) Mikrodenetleyici ile yapilan devre semalari

Kabin kaseti devre samasi [21]
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