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OZET

Asansor kontrol sistemleri glvenlik agisindan eeniin sistemlerden biridir. Asansér
kontrolu Muhendislik gitiminde ¢ok dnem arzetmektedir. PLC, Programmalugic
Controller so6zcuklerinin kisaltilmi sekli olup endistriyel otomasyon ve kontrol
sistemleri i¢in tasarlanmiBzel amag ve yapida bilgisayarlardir. PLC sisteimgelisen
ve genisleyen kapasiteleri ile otomasyon sitemleri icinde belli bir Gstunlggglamistir
ve su anda tum dunya ulkelerindesgk otomasyon uygulamalarda kullaniimaktadir
PLC esitimi bu nedenlerden dolayl 6zellikle Elektrik veleEtronik Muhendiski
Ogrencileri icin 6nem arzetmektedir. PLC ler binarmo&syonu ve akilli binalarda temel
kontrol cihazlari konumuna gelgtir. Dolayisiyle binalarin vazgecilmez cihazlarinda
olan asansoérlerinde kontrolu igin gerekli ve guluerbir kontrol sistemidir. PLC
bilgisinin pekitirilmesi icin laboratuar modellerine ve uygulanraba ihtiyac vardir.
Bu bildiri KKTC universitelerinde PLC @timi ve Laboratuar ortaminda ggirilmis
bir PLC kontrollu Asansér modeli tasarimi hakkidoa

GIRIS

Gunumuzde Endustriyel Makinalarin kontrolunda PLEC ve Rodleli sistemler
kullaniimaktadir[1]. PLC sistemleri gr sistemlere belirgin Ustunluk gamis
durumdadirlar. uygulamada muhtelif girive cikglar kullaniimaktadir. Sensorler
aracilgl ile giris birimleri tarafindan algilanan verileglem birimi tarafindan belfee
yuklenmi olan program kullanilarakslenir ve ciktilar ¢iky birimi arciligl ile makine
kontrolunun yapilaga cikislara yollanir. Dolayisiyle PLC leri Gigi islem, Ciks
birimleri olmak Uzere U¢ ana birime ayirabiliriz

Uc tip Programlama sistemi vardir.

1. Komut Kimesi: Sembolik Kisaltmalar iceren korsatirlarindan olgturulmus
programlama.

2. Merdiven diyagrami: Kontaktor magti kullanilarak elemanlarin grafik
karsiliklarin merdiven gibi altalta ve yana yana digdri ile olusturulan
program.

3. Mantik kapilart mantik kapilari kullanilarak yiam programalama[2]

En yaygin kullanilan teknikler ilk ikisidir.

1. KKTC UNIVERSITELERINDE PLC E5ITiMI
KKTC Universitelerinde PLC @timi sadece Yakin Dgu universitesi Elektrik ve

Elektronik Muhendisigi Boluminde ayri bir ders olarak verilmektedir[3Diger
Universitelerin Mithendislik Fakiltelerinde bazi slerin mifredatinin igerisinde PLC



lere deinilmektedir. Yakin Dgu Universitesinde EE 470 kodlu olarak ve teknik
secmeli olarak verilen PLC dersgr@nciler tarafindan ilgi goren bir derstg§ekil 1.
yillara ve donemlere gore EE 470 dersini algredcilerin milliyetlerin gore dalimini
veren bir grafiktir. Busekil incelendgi zaman goze carpan ilk sonu¢ TC uyruklu
ogrencilerin her acilan dénemdegemlugu ellerinde tutmalaridirikinci sonug ise her
donem dersin daha fazla bir yelpazedegredciye hitap etmesidir. Bunun nedeni
ogrencilerin 6zellikle endustriyel alanda PLC bilgisi 6nemini gerek staj yaparken
gerekse kiisel aratirmalari ile @&renmeleridir. Ozellikle Turkiyede endistride
calisacak Elektrik ve Elektronik Mihendiglimezunlarinda PLC bilgisi gart arzeder
konumdadir. Bu bilgi de Mezunlarimiz tarafindanUmitimiize aktariimaktadir. Orta
Dogu Ulkelerinden gelen giencilerin ¢gunlukta oldgu Elektrik ve Elektronik
Muhendislgi boliuminde TC uyruklu grencilerimizin bu derse olan ilgisi bu nedenle
fazladir.
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Sekil 1. Yillara gore PLC dersini tercih edegrénci yelpazesi [5]

2. PLC EGITIMINDE UYGULAMA GEREKSINIMI

Programlanabilir Lojik Kontrollorler gtiminde temel yapi ve programlama teknikleri
aktariimasi gereken 6nemli teorik kapsami ice@meél yapi hakkindaki teorik temel alt
siniflarda alinan mantik devreleri, mikgi@mciler, dijital elektronik gibi derslerde
verilen bilgilerin Gzerine bina edilmekte ve fazbr sorun yganmamaktadir. PLC
egitimindeki en 6nemli zorluk uygulama alanindadiresi@li benzetim programlari
kullanilarak endustriyel alandaki bazi uygulamalaoilgisayar ortamindaki modeleri
gOsterilebilmekte ve bu buyiik yarargkamaktadir [4]. YDU Elektrik ve Elektronik
Muhendislgi Bolumindede ‘Trilogy’ benzetim yazilimi ile bamygulama modelleri
bilgisayar ortaminda gosteriimektedir. Bu yazihimigercek modeler kadar etkili
olamazlar c¢unki grenci genelde elleyerek ve kurarak gercek hayataa dgakin
modellerle bilgisini daha iyi peftirebilmektedir[5]. Gercek laboratuar modellerkitie



firmalar tarafindan dretiimekle birlikte modulernmhlan (Kapah Kutular icinde) ve

fiyat acisindan biyuk bitceler ggrelejavantaj sglamaktadir. Bu nedenlerle Asansor
egitim seti icin PLC kontrollu bir model gsliriimesi ihtiyaci laboratuar ortaminda
tasarlanan ve kurulan bir modelle gidergtmi Tasarlanan model sadece PLGsite

diger kontrol sistemleri ile de kullanilabilecek eslikdk tasarlanmtir.

3 .TASARLANAN ASANSOR DUZENE;I

PLC laboratuarinda deney seti olarak kullaniimaleréztasarlanan asansér sistemi
bitirme 6devi olarak planlangtir. Deney dizeng@gnde tahtadan bir asansor kulesi
icerisine kabinin yukar ve sagl hareketini sgliyacak olan ray dizegie monte
edilmistir. Kule U¢ kat temel alinarak kurulmwe her kata kapi monte ediktir.
Kapilarin kapal veya acik olup olmgch kontrol etmek icin kapi kilitlerine kontak
anahtarler1 yerkgirilmistir. Kat sensorleri olarak seviye anahtarlari ygnlgmi stir.
Kabin yine akapdan vyapilngtir ve raylar Uzerinde hareket edecalekilde
yerlestirilmi stir. Kabin hareketi asansor kulesinin tzerine yeiiden DC motor ve
kabine bglanan celik tel aracgh ile sglanmstir. Kabin igcerisine lamba yeggrilmis

ve kabinin aydinlatilmasi genmstir. Katlara yerlgtirilen desisik renklerdeki LED ler
aracilgl ile kabinin hangi katta oldiw belirlenebilmektedir ¢ciinkli kabin hangi katta ise
ilgili LED yanmaktadir. Her katta kabin g@ma butonlari mevcuttur. Ayrica kabin
icerisinde de her kat icin gama butonu mevcutttur.
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Sekil 2.(a) Asansor modelinin yapingaanasi
(b) Asansorun bitrgihali
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Sekil 4. (a) Sensor ve Motor glanti noktalari.
(b) Kat seviye anahtarlari.

Motor 24 voltluk DC motor olup direkt olarak PLCkgiindan beslenmektedir roleler
araclilgl ile saa veya sola dondurerek yukaseg hareket sglanmaktadir. TUm sensor
ve motor kontrolu PLC programi sayesinde yapilndiktae cgitli program kontrol
varyasyonlart miumkundir. Ornek bir kontrol prograBK kisminda verilmtir.
Boylece PLC laboratuarindgri@nci ygayarak asansor kontrolu yapmaktadir.



SONUC

Asansor kontrolu Elektrik ve Elektronik Muhendgliegitiminde 6nemli bir konudur.

PLC de Elektrik ve Elektronik Muhendigli egitimi icin énemli bir derstir. Bunun
nedeni tim otomasyon sistemlerinde PLC kontrolu asimin olgan bir durum

arzetmesidir. PLC @timinde uygulama esastir. Asanstr kontrol sisteimdz PLC

kontrolu uygulamalari mevcuttur ve akilli bina ulgualarinda birsart haline

gelmektedir. Bitimde ygulama yapilacak deney setleri ekonomikrakia blyuk

maliyetler getirebilir. Laboratuar ortaminda ggtilen asansér modeli ve sistemi
calistirilmis vesu anda PLC laboratuarinda aktif konumda deneylediyaktadir.
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EK : PLC Asansor kontrol Programi

NETWORK 1
LD 10.0

O Mo.2
AN 10.3
AN  MO.4
AN Q0.0

= MO.2
NETWORK 2
LD 10.1

AN 10.5

O Mo0.3
AN 10.4
AN MO.5
AN Q0.1

= MO0.3
NETWORK 3
LD 10.1
AN 10.3

O Mo04
AN 10.4
AN MO0.2
AN Q0.0

= MO0.4
NETWORK 4
LD 10.2

O Mo5
AN 105
AN  MO0.3
AN Q0.1

= MO5
NETWORK 5
LD MO.3

O Mo5

A 10.6

AN Q0.1

= Q0.0
NETWORK 6
LD MO.2

O Mo04

A 106

AN Q0.0

= Qo1
NETWORK 7
LD 10.6

O Q0.2

O Mol
AN  T37
AN  T38
AN  T39
LD Q0.0

O Qo1
oLD

= Q02

IIk kat ¢agri

ikinci kat ¢arn

ikinci kat @agi ¢agri

dcincu kat ga

Asansor yukari

Asansosag|

Asansogik kontrol

NETWORK 8

LD Q0.0

O Q01

O MO0.0

AN  T37

= MO0.0
NETWORK 9
gecikme

LD MO0.0

AN Q0.0

AN Q0.1

TON T37, +150
NETWORK 10 Kap! agilinca gecikmegar
LDN 10.6

TON T38, +200

NETWORK 11 Kapi acilincasik aciimasi

LD 10.6

AN Q0.0

AN Q0.1

TON T39, +200

NETWORK 12 Kabini terkedinceigin sonmesi
LD T38

O Mo.1

AN Q0.0
AN Q0.1

= Mo.1
NETWORK 13
LD 10.3

O Q03

AN  T40

= Q0.3
NETWORK 14
LD 10.4

O Qo4

AN  T40

= Q04
NETWORK 15
LD 10.5

O Q05

AN  T40

= Q05
NETWORK 16 Herhangi katta durunca
Isigin 10 saniye gecikme amasi igin

LD Q0.3

O Qo4

O Q05

TON T40, +100
NETWORK 17
MEND

slk kontrolu

Asansor durungakiicin

ilk kat LED yanmasi

ikinci kat LED yanmasi

Uclnci kat LED yanmasi

Program sonu




