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OZET

Asansor tesislerinden beklenenler arasinda, cold@agsanin minimum bekleme suresi
icerisinde istedikleri katlara uwarilmasi hedefi ilk sirayr alngtir. Asansor trafik
yogunlugu, genellikle 5 dakikalik periyot icinde asansotfasan veya asansorden hizmet
talep eden bina nifusunun yilzdesiyle ifade edBir. isyeri icin katlar arasi asansor
kullanimi incelendiinde, binaya sabah saatlerinde gelen insanlarisleafie ulama
yonunde bina traginde hareketlilik oldgu, giin boyunca ise g#i katlar arasinda trafik
oldugu, alsam saatinde ise binada bulunanlarin binayi terlegtémiinde gagiya yonelik
hareketlilikleri old@gu goralur. Projede bu trafik ygunlugunu azaltmak icin gl
algoritmalar geltirilmistir. Bu algoritma sayesinde tum tatil gunleri otdikaolarak
hesaplangindan, sistemin gereksiz yere galasinin 6nine gecilgtir. Gln icerisinde
sistem trafik ygunluguna bgl olarak farkl birsekilde calgtigindan, maksimum sayida
insanin minimum bekleme zamanindairienasi amacina wdmaya calgiimistir. Ayrica
sistemin acil durumlar icin kat galarindan baimsiz bir sekilde calgtirimasi
sglanmstir.

Elektrik kesilmeleri gibi beklenmeyen ve istenmeyknmumlarda asansdrlerin ara katlarda
kalmasi muhtemel bir olaydir. Asansorin ara kat&Emksi gyerlerindeki glerin
yavglamasina dolayisiyla da maddi bir kayba neden lohahitedir . Ayrica kapal kugik
bir mekanda kisa sureli de olsa kalmak insanlarritide olumsuz bir etki
birakabilmektedir. Bu sorunun giderilmesi icin sise ilave olarak bir UPS eklergtir.
Bdylece enerji kesilmelerinde kabinin ara katlakddmasinin dnine gegcilgtir.

1. GIRIS

1900’1t yillarin  balangicinda asansor sistemlerinde yuksek seviyeltrkb dnem
kazanmgtir. Yiksek bina yapiminin artmasiyla, dolayisigiartan bina nifusuna cevap
verebilmek ve yiksek ¢ama kapasitesi ggamak icin birden fazla kabin kullaniminin
yaninda gelimis asansor kontrol algoritmasi kullanimi gerekmektedAsansor
tesislerinden beklenenler arasinda, maksimum sayrdanin minimum bekleme
zamaninda istedikleri katlara glailmasi hedefi ilk sirayr alngtir [1].

Degisik amagcla kullanilan binalarin trafik modelleri ik&roldugundan minimum bekleme
zamaninda maksimum sayida insamytbilmek icin asansor kontrol algoritmasi bu durum
g6z onune alinarak ggiirilimelidir. Asansér sisteminde, kontrol algoritsigla insanlarin
taleplerindeki dgismeyi takip ederek ve buna uygun bir kontrol algoasinin devreye
alinmasiyla ayni bekleme zamaninda daha fazla tasarabilir.



Belirli bina tipleri icin genellgtirilmis trafik modelleri vardir. Bir g yerinde kagilasilan
trafik modeliSekil 1'de gorulmektedir

15 - Yukari yasun trafik

10 A Oglen-igeri

0 T T T . . | Zam an
07;00 i <Q0 13; g 17:0 9:00

Trafik Yogunlugu

Oglen-dsari

Asagl yogun trafik

Yukari Trafik —— Asagdi Trafik ‘

Sekil 1. Bir igyerinde kagilasilan trafik modeli

Asansor trafik ygunlugu, genellikle 5 dakikalik periyot icinde asansérasan veya
asansorden hizmet talep eden bina nufusunun yiyreledfiade edilir [1]. Grafik
incelendginde kyerine sabah saatlerinde gelen insanlarin ofigedfgmak yoninde,
aksam saatlerinde ise binayl terk etmek yoninde biafginde bir ygunluk oldyu
gorilmektedir. @le saatlerinde ise mesainin tekraglaaa ve bity saatlerinde cok yn
olmamakla beraber benzer bir trafik modeli géri@rafikte gorulen trafik ygunluklar
sunlardir:

= Yukari ygsun trafik: Sabah saatlerinde ana gen Ust katlara dgu trafik
yogunlugunun fazla oldgu durumdur.

= Asagl yogun trafik : Aksam saatlerinde Ust katlardan zemin kata&rdotrafik
yogunlugunun fazla oldgu durumdur.

» Oglen-dsari: Sabah mesaisinin bjttisaatlerde katlardan zemin katagdo trafik
yogunlugunun yaninda katlar arasinda da trafigyalugunun oldgu durumdur.

= Oglen-igeri: Gzle mesaisinin bgadigl saatlerde ana gjten ust katlara dgu trafik
yogunlugunun yaninda katlar arasinda da trafigyalugunun oldgu durumdur [1].

Bu olumsuz durumlar g6z o6nine alinarak bu saatlérdfk yogunlugunu azaltacak
sekilde sistemin farkli ¢caimasi icin bir algoritma tasarlanarak trafikte bahatlik
sglanmstir

Genellikle elektrik kesilmesi veya asansorin kepahosunda olabilecek arizalarda vb.
nedenlerle katlar arasinda kalan kabin icindekicyiar kurtarmak igin, anaalter
kapatilarak ve mekanik fren adtilarak volanin elle tahrik edilgi ve en yakin kat
hizasina kabinin getirilgi kurtarma yontemi kullaniimaktadir [3,4]. GuUnumazansor
teknolojisinde ise, otomatik olarak kabini en yakkata ulatirmaya ve yolculari
asansorinden guvenli olarak terk edilmesiniglasmn acil kurtarma sistemleri
gelistiriimi stir [3,5]. Hastane gibi binalarda ise elektrik Kemsi durumunda der
ekipmanlarda oldgu gibi jeneratdr vasitasiyla asansor tesislerisigalmaktadir [3,6].
Sistemde buna benzer bir teknoloji kullangralup bir takim dgisiklikler yapilmistir.



2. TASARLANAN ASANSOR S$STEMI
Tasarlanan asansor sistemi, yardimci kontrol sis&ma kontrol sistemi, UPS ve motor

kontrol sistemi olmak lizere 3 ana kisimdarytoltuImustur. Sistemin blok diyagrami
sekil 2'de verilmgtir. Tasarlanan asansoriin gorinumiSekil 3’ de verilmitir.
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Sekil 2. Sistemin blok diyagrami

Sekil 3. Tasarlanan asansorin gérinimu

2.1. Donanim
2.1.1 Ana kontrol sistemi

Ana kontrol sistemi, asansorin hangi modda sged bilgisini yardimci  kontrol
sisteminden alir. Boylece ana kontrol sistemi geéralgoritmayl secerek sistemin en
uygun sekilde calsmasini sglar. Kabin c¢c&nlari, kat c&rilar, kabin i¢ ve di kapi
kontrolleri, kabin aydinlatmasi, motorun d@ngbni ve hareket yoniigl, enerji kesik



kontroll ve ikaz g1, ... vb. tum girg ve cikslar bu sistem Gzerinde bulunmaktadir. Ana
kontrol sisteminirgemasisekil 4'de verilmitir.
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Sekil 4. Ana kontrol sisteminigemasi

2.1.2. Yardimci kontrol sistemi

Trafik yogunlugunun durumunu tespit edip ana kontrol sistemineunydpir sinyal
gondererek, sistemin gun icerisindesyoluga ba&l olarak uygun birsekilde calsmasini
sglamaktadir. Sistemin blok diyagragakil 4'de verilmitir.

— —

Sekil 4. Yardimci kontrol sistemi blok diyagrami

Yardimci kontrol sistemi temel olarak, sistemin ggerisinde y@gunluga bali olarak
farkll calsmasini sglayan glemci, gercek zamanli saat ve yapilan ayarlamgammek
amaciyla kullanilan bir LCD ekrandan meydana g@iin icerisindeki ygunlugun oldigu
saatler ve hangi modda gahasinin istengi, bu sisteme girilerek ¢amasi sglanabilir.
Sistemin hangi modda cstinasi gerekfii bu devre tarafindan ana karta bildirilerek
gereken algoritma segcilgniolur. Sistem icerisinde kullanilan algoritma sagde tim
resmi ve dini bayram tatilleri de hesap edilerekegen cakma sekli sglanir. Boylece
farkli trafik yogunlugu bulunan sistemler iginde bu modul kullanilaralemden calgma



sglanabilir. Sistem icerisinde hafiza pili kullanggndan enerji kesilmelerinde dabhi
ayarlanan bilgiler korunarak sistemin ealasinda bir aksaklik afmasinin 6nitine
gecilmistir. istenildiginde farkli calsma modlar iptal edilerek sistemin standart toplama
asansor olarak camasi sglanabilmektedir. Sistemin o anda hangi moddasigaiiLCD
Uzerinden go6zlenebilmektedir. Mod gigmleri olustugunda buzzer tarafindan ses
uretilerek dgisim bildiriimektedir. Kullanilan glemcinin seri programlama ozéii
bulundgundan entegreyi cikarmadan devre Uzerinde tekragramlanabilmektedir.

Yardimci kontrol sisteminirgemasisekil 5'de verilmgtir. LCD ekranin gérinumi ise
sekil 6'da verilmitir.
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Sekil 6. LCD ekranin gérinimu



2.1.3. UPS ve motor kontrol sistemi

Kesintisiz gl¢ kayna ve motor kontrolii bu sistem icerisinde bulunmedktaKesintisiz
guc kayngl ve motor, ana kontrol sistemi tarafindan konédilmektedir.

Enerji kesilmelerinde kabinin ara katta kalmasinietnek icin kesintisiz gic¢ kaypa
devresinden faydalanilir [2]. Kabin seyir halindeen enerji kesildiinde ana kontrol
sistemi tarafindan acil kurtarma modu devreye giKkabin hareket etmekte olgu yone
ilerlerken en yakin katta durur. Daha sonra isekamdrol sistemi tarafindan tekrar elektrik
gelinceye kadar sistem devresidbirakilir. Enerji gelince sistem acil durum modan
cikarak gerekli cagmasina devam eder.

Ana kontrol sistemi icerisinde akl kapasitesinietiigecek bir algoritma bulunmaktadir.
Cok 6nemli durumlar icgin elektrik kesik olsa dahsaasor sisteminin kullaniimasi
istenebilir [2]. Ozel mod icin 3 kere ga yapildginda bu algoritma devreye girer. Sistem
akuyu kontrol eder, akl icerisinde gerekli enegrsa sistemin 6zel modda gatasina
misaade eder aksi takdirde sistemsgadz. Kullanilacak olan kesintisiz gu¢ kagnan
hesabi da bu durum g6z 6ntne alinarak tasarlanmaiygica kullanilacak olan kesintisiz
glc kaynginin gucl algoritmaya dahil edilmelidir.

Motor kontrol devresi ana kontrol sistemi tarafindantrol edilmektedir [2,7]. Motorun
donis yonu ana kontrol sistemi tarafindan motor kontteresine iletilerek motora gerekli
kutuplama sglanir. UPS ve motor kontrol sistemirgamasiekil 7°da verilmitir.
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Sekil 7. UPS ve motor kontrol sistemirgamasi

2.2. Yazilim

Ana kontrol sistemi ve yardimci kontrol sistemlelenkullaniimak Uzere iki adeglémci
kullaniimis ve algoritma tasarlangtir. Maliyetinin dgukligt ve 6zellikleri gbz 6nline



alinarak PIC16f877A kullanilmgtir [8]. Bu islemcinin seri programlama ozéii
bulundiw@gundan, devre Gzerindeglemci programlanabilir. Yazilimin gercektgilebilmesi
icin PicBasic Pro derleyicisi kullanilgtir [9].

3. SSTEMIN CALISMASI

Trafik yogunlugunun bulunmadi saatlerde “standart mod”, “yukari g trafik ” ve
“Oglen-iceri” durumlar icin “yukari mod”, “gagi yogun trafik * ve “Gglen-dsar!”
durumlari icin “gagl mod”, acil durumlar icin “6zel mod” algoritmalakullaniimstir [2].

3.1. Standart mod

Trafik yogunlugunun bulunmagy saatlerde kullanilan kontrol algoritmasidir [istem
toplamali olarak cajmaktadir. Kabin ici veya kat galari geldginde kabin hareket
halinde olsa dahi gallar hafizaya alinir. Sistem galarin geldgi en yiksek kata kabini
hareket ettirir. Kabin bu yolda ilerlerken, yolu aiinde yeni bir ¢gri gelirse sistem
cagriya cevap vererek o katta kabini durdurur ve kabkmar yoluna devam eder.

3.2. Yukari mod

“Yukari yogun trafik ” ve “Gglen-iceri” durumlarinda kullanilan kontrol algoriasidir [2].
Sabah saatlerinde, kontrol algoritmasi mumkin @ldwstrece dier kat cgrilarini
onemsemeyerek kabini ana girigonderir. Ust katlara ¢ikma yoniindgsyoluk artginda
sistem yukarn cikklarda katlardaki gai1 butonlarini dikkate almayip sadece kabin ici
cagrilarini dikkate alir. Ust katlardan zemin kata dgerde ise kat gailarina da cevap
vererek trafik ygunlugu biraz azaltilmy olur. “Yukari ygun trafik” durumlarinda ise
sistem, kabinin yukar vesag! inislerinde, zemin kat hari¢ kat galarini dikkate almayip
sadece kabin ici galarini dikkate alacaktir. Sistem tarafindan koh&dilen kabin, zemin
kattan yolcu alip Ust katlara hareket ederek yaloulalep ettikleri kata uairir. Geri
donislerde ise kabin ara katlarda durmayaragrddan zemin kata iner ve “yukari
trafik” durumu azalana kadar byléme devam edilir. “@en-iceri” durumlarinda ise
sistem, Ust katlara citarda kat cari butonlarini dikkate almayip sadece kabin ici
butonlarini dikkate alacaktir. Geri dashgrde ise kat ve kabin i¢i ga butonlar dikkate
alinir. Boylece Ust katlara ¢gkarin yasun olduygu durumlarda ygunluk azaltiimg olur.

3.3. Asagl mod

“Asagl yogun trafik ” ve “Ggle-disar1” durumlarinda kullanilan kontrol algoritmasidia].
Kontrol algoritmasinin hedefi, am saatlerinde st katlardaki yolculari ana sgiri
tasimaktir. Asagl katlara ing yoninde y@unluk arttginda, kabin dolu ise sistem zemin
hari¢ kat cgrilarini dikkate almayip, sadece kabin icggtarini dikkate alir. Kabin dolu
degilse, sistem kabin ici @ularinin yaninda kat galarini da dikkate alarak camnasina
devam eder. Yukari ¢citarda ise kabin ici ve kat galarini dikkate alir. “@len-dsar”
durumlarinda sistem bsgekilde calgir. “Asagl yogun trafik” durumlarindaki irdlerde
sistem bir 6ncekinin benzeri gibi gah Farkh olarak sistem, yukari cglarda en st
kattan gelen galya oncelik vererek kabini bu kata yonlendirir egagl katlara ing
yonunde cadmasina devam eder. Boylecga@ katlara ingin yogun oldigu durumlarda
yogunluk azaltilmg olur.



3.4. Ozel mod

Acil durumlar icin kullanilan bir kontrol algoritnsadir [2]. Isyerinde yapilacak olan
toplant! sirasinda ofan ygunlugu azaltmak icin veya acil durumlarda kullanilir. @@a
butonunun yaninda smart kart okuyucusu veya bnaiafl alicisi kullanilarak sistemin
alici kismi olgturulur. Smart kart okutularak veya uzaktan kumaitelgistem aktif hale
getirilir. Sistem aktif yapildiinda kabin ¢grilan kata yonlendirilir. Boylece sistem sadece
kabin ici ¢ca&rilari dikkate alarak, kabinin istenen yerestl@masini sglar.

Sistem, kapatilganda veya kabinin durmasindan sonraki 1 dakikadgete kullaniimazsa
diger modlara geri doner.

4. SONUC ve ONERER

Yapilan bu cabma sayesinde trafik goinlugunun olgtugu saatlerde sistem tarafindan
otomatik olarak uygun kontrol algoritmasi kullamdl “minimum bekleme zamaninda
maksimum insanin ggmasi” amacina geleneksel toplamali sisteme ordale fazla
yaklagiimistir.

Asansorun ara katlarda kalmasi gibi olumsuz bruchwn 6nine gecilrgiir. Ayrica 6zel
mod sayesinde acil durumlar icin bir ¢ézim Gregtmi

Grup kontrol sistemlerinde, bina nifusuna goére s@arkabinlerinin bir kismini yolcu
talebine gore farkh caftirmak, trafik ygunlugunu azaltmasi bakimindan daha uygun
sonuclar elde edilebilmesinidar.

Hastanelerde jenerator kullanilmasingman acil kurtarma sistemi kullaniimamaktaydi.
Elektrik kesintilerinde jenerator bir middet geciyte devreye girmektedir. Bu nedenle
acil durumlar icin bu sistemlerde acil kurtarmatesisiyle beraber 6zel mod sistemin
kullaniimasi yararli olabilmektedir.

5. KAYNAKLAR

(1) imrak, E., Gerdemelij.. Asansorler ve Yiriyen Merdivenler, Birsen Yayine
Istanbul, 2000.

(2) Hacilislamglu, O.. Yolcu Talebine Gore Asansér Algoritmasiiegistiriimesi,Lisans
Tezi, selcuk Uni., Konya, 2005.

(3) Imrak, C.E., Fetvaci, M.. Asansdrlerde Acil KurtarBiatemleri ve Gii¢ Kaynaklarinin
Belirlenmesi, Mihendis ve Makine dergisi, sayl 524liil-2003.

(4) Kan,1.G.. Asansor Tekgi Cilt 2, Birsen Yayinevistanbul, 1997.

(5) Schwedt, H., Benczek, G.. "Mechatronic for HEevr Installers and Drive
Technicians", Lift Report, Sayi: 6, Kasim/Aralik, 98 — 96, 2001.

(6) Strakosch, G.R.. Vertical Transportation : Elevs and Escalators, 2nd Edition, John
Wiley & Sons, New York, 1982.

(7) lovine, J.. PIC Microcontroller Project BookcBraw-Hill, New York, 2000.

(8) Microchip PIC16F87XA Data Sheet, Microchip Taclogy Inc. 2003.

(9) PicBasic Pro Compiler, MicroEngineering Lals;.) 2001.



