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OZET

Modern hidrolik asansorler, alcak veya orta yukgédki binalarda diey tgimacilikta
mikemmel en diilk maliyetli c6zimdir. Bu ¢cok genkapasite, yawahiz ve kuguk
mesafelerde uygulanir. Hidrolik surlculer geyiik gerektiren tgmada, 6rng@n araba
ve gemi asansorlerinde mukemmel bkakilde uygulanir. &ir yuklenme hallerinde,
asansor kabininde @ou hareket yapan veya oturan-hareket eden hidsolikdirler
bulunur. Bu cakmada elektro-hidrolik ve gerilim-frekans ayarli Bsansor tasarimi ve
bilgisayar benzetimi gercelgrilmi stir.

GIRIS

Hidrolik asansorler, hidrolik sivisi kabini gimdan veya dolayl olarak etkileyen bir
kaldiriciya sevk eden ve elektrikle tahrik edilem pompa vasitasiyla gercekémn
asansorlerdir. #ag1 yon hareketleri kabinin kendigaligl ile gerceklemektedir.
Makine dairesi genel olarak ilk durak seviyesindduhur. Burada bir y&a kazani ve
bunun tzerinde hidrolik dizegie kumanda panosu ve hidrolik sivinin iginden gecti
hortumlar bulunmaktadir. Asansor kuyusu icinde kalkiag! agirlik, silindir-piston
sistemi, aski tertibati ve tamponlar bulunmaktalu.asansérler elekgin tahrik ettgi
pompanin ya itmesiyle pistonlarin kabini kaldirmasi esasigaegcalsir. Pompalanan
yag hidrolik makinesinden belirlisartlari yerine getirerek gecip borular vasitasiyla
silindiri harekete gegcirir. Silindirin itgi kabin alinan kumanda ile gerekli katgitar.
Hidrolik asansdrler genellikle konutlarda, villa eglerde onarim géren binalarda bina
statgine ek yik getiriimesinin istenmeglidurumlarda kullanilir. Hidrolik asansorler
trafigi yogun olmayan ve yukarida makine dairesi yapilamayariesde en uygun
¢bzimdur. Bu asansorler ile sessiz ve konforluubégim salanir. Emniyetlidir ve
genelde yik asansorlerinde uygulanir. Fabrikalargak sorunlari bu asansorler ile
asllabilir. Binanin tstinde bir yik uygulanmaygoada yiuk hesabi tabana gore yapilir.

ELEKTRO-HIDROLIK KONTROL SISTEMI

Hidrolik asansorlerde, genellikle iki farkli gkan guc¢ sistemleri bulunur. Bunlar; gki
sinirlamali-hiz dizenlemeli ve ayarlamali-birakriah dizenlemeli sistemidir. A«
sinirlamali-hiz dizenlemeli olan sistemde pompdt sada calir, valf yukari ve gagi
yonlerin her ikisinde de silindir hizini diizenléyarlamali-birakmali-hiz diizenlemeli
sistemde, kabin hizi endiksiyon motor ile pompahimini deistirmek suretiyle
ayarlanir. Hidrolik sistem afdsinirli-hiz diizenleme prensibine uygun g ikiz
silindir bulunur. Bu sistengekil 1’ de gosterilmgtir. 5, 6, 9 numara ile ifade edilen t¢
akis-kontrol orantisal valfleri bulunur. Akdkontrol orantisal valfleri akkan aksgini tek



yonlu sinirlayan kisma valfleri gibi hareket edganlar, sifira yakin bir deerden valfin
maksimum kapasitesine kadar, sakontrol dgismesini hatasiz olarak daha kisa bir

adimda yapilr.

il

[z __ 3
=T h < 17 18 19
[ —®

2 (MM

Sekil 1. Elektro-hidrolik kontrollii asansoriin hidiobevresemasi

5 numarali valfe dgru aks orani ortalama olarak sabit kalir. Cunkl orantvsdflerin
basing seviye farklgs sabit olarak kalir. Bu durumda 6 ve 7 numaralsma
valflerindeki akgkan aksi, sistem ile veya ylk basin¢ ggmleri ile desisecektir. 5
numarall valf burada hiz valfi olarak adlandirie asansorin hizini kontrol eder.
Kabinin yukari hareketi, ayarl yer gigtirme pistonu 1 numarali pompa ileskailr. 2
numarall motor cadmaya baladiginda enerjilenen selenoid, ikiz konumlu 3 numaral
guvenlik valfi 2 numarali pompadan 20 numarali tamkisina yukiand bgaltir ve 5
numarah hiz valfi acilggnda maksimum dgrde tutulur. 3 numarali valfin selenoidi
otomatik olarak enerjilenir. Valf kapali konumunaykr ve boylece sistem icin guvenli
bir basinca kurulur. Bu lggamda, kabin hizi dizenlemesi 5 numarali valfinibivige
elektrik akimini ayarlayarak yapilgtir. 5 numarali valf kapanginda, bitin akkanlar
12 ve 13 numarali silindire akar. Boylece kabini laa yiksek dgere ulair. Kontrol
valfleri acar ve kabin hizi 5 numarali valf ile kool edilir. 5 numaral valfin daha geni
acilmasiyla kabin hizi daha yuksek olur. 5 numanati valfi, direk silindirlerden 20
numaral tanka, daha alcak kabinezpakskana basing gonderir. 4 numaral kontrol
valfi ters calgma yonindeki pompa sdricusindensldna basing gonderilmesini
engeller. 12 ve 13 numarali silindirig 2amanl hareketi 6 ve 9 numarali @kontrol
valflerinin ayarlanmasina Badir. Ayni zamanda hiz diizenlemesi wezamanli kontrol



icin gerekli olan butin sistemin kontrol blgkmasisekil 2’ de go6sterilmitir. Burada
yukari yonde asansor hareketi gostegtmi Ayni blok semasi gagl yonllu hareket igin
de kolayca elde edilir.

Sekil 2. Elektro-hidrolik kontrol sisteminin blojemasi

Kabin hizi bir kod c¢ozucl ile oOl¢ulstir. Kabinin gevrimsel hareketleri bir makara
ile kod ¢ozuci rotorunun dogiieksenine gonderilrgtir. Senkro-sistem iletici kontrol

rotorlari ile kontrol dongttriculeri arasinda id aci 6lgulmigtir. Senkro- sistem ile

Olcilen bail aci iki silindir arasinda yukseklik hatasiniraordir. Kabin hizgekil 1'de

5 numarali hiz valfi ile belirlenir. 6 ve 9 numaraknkronizasyon valfleri 5 numarali
valfi tam olarak cadtirir. Doniste aynisartlarda 6 ve 9 numaral valflerin ayari kabin
hizini etkilemeyecektir. Buradan hiz dizenleme yeananh kontrolde ayri ayr 1

numarah hiz kontrolci ve 2 numarajzamanli kontrolcli Gamsiz olarak cagabilir.

GERILIM VE FREKANS AYARLI KONTROL SSTEMI

Sekil 3'de goéruldigu gibi, gerilim ve frekans ayarli hidrolik asang@ntrol sistemi iki
kisimdan olgmustur. Bunlar; ilki gerilim ve frekans ayarli motorevsabit birakma
pompasindan ofan yukari hareket eden sistem, ikincisi hidroliktanpelektrik motor
ve enerji geri beslemesinden gdn gagl hareket sistemidir.

Asansor hareket etmeye stadiginda, yukart dgru 5 voltluk bir karet bilgisayar
kontrolcl tarafindan gonderilir ve bu D/A ile int@me ulgtinlir. Bu giris sinyaline
uygun olarak invertér motoru cstlirir. Pompanin cilgibasinci yik aktarimindan daha
biyuk oldgunda hidrolik yg tek yonlu valfi agar ve pistonu yukari hareket tyapak
icin silindirlere akar. Asansorazl dogru hareket etiinde, 6n denge basinci tek yollu
valfin her iki tarafinda ilk kez kontrol edilir. Onlenge basing kontroli bjthde



hidrolik asansor inmeye Bar. Bilgisayar kontrolcl tarafindan verilen kortlmsinci
elektrik motorlarina pozitif yonden ters yonardket etmesi icin yol verir. Elektrik

motoru bu anda elektrik Uretir.

Sekil 3. Gerilim ve frekans ayarli asansér kontistemi
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Sekil 4. Gerilim ve frekans ayarli asansér kontieteami bloksemasi



Tum agagl yonlu slem boyunca, bilgisayar kontrolct ideal higrisi ve uygulama
egrisine uygun olarak surekli kontrol sinyalini kalgb eder. Boylece asansor hareket
egrisi ideal hareket gisini her zaman muhafaza ettm. Sekil 4 de gosterildi gibi;
Numerik benzetmeler matlab simulink ile gercektdmistir. Bltin sistemin
benzetimleri dort kisimdan alonustur. Bunlar; bilgisayar kontrolct, invertér, motor-
pompa, silindir ve silindirden kabine olangolar.

SONUCLAR

Hidrolik kontrolli asansoérlerde makine dairesi limaherhangi bir yerinde serbestce
secilebilir. Tahrik motoru sadece asansor yukateten cakir, asagl yonde ise sistem
kendi airligl ile hareket eder. Bu avantaj herhangi bir olasrzaala veya enerji
kesilmesinde ilave enerji kaynaklari olmadan kabigjagl yonde hareketini $tar.
Inis hizi, ¢ciks hizina bgimh olmadan yiikseltilebilir. Bu motor giiciinii yiikeseden,
bina trafginin arttirlmasinda kullanilabilidlk harekette pompa tarafindan basilag,ya
depoya geri dondiiinden, tahrik motorunun kakki yiksiz gercekkr. Bu nedenle
motorun yildiz- G¢gen Iggantisi mimkindar. Bu ¢amada elektro-hidrolik ve gerilim-
frekans ayarli asansor kontrol sistem tasarimlaerceklgtiriimistir. Kontrol
sistemlerinin bilgisayar modelleri kurulmue nimerik benzetmeler matlab’in simulink
ile yapiimstir.
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