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Geleneksel Sistemlere GGeleneksel Sistemlere Gööre Avantajlarre Avantajlarıı

 Motora akuple edilen  yMotora akuple edilen  yüüksek duyarlksek duyarlııklklıı mutlak enkoder ve hassas mutlak enkoder ve hassas 
denetim sadenetim sağğlayan kapallayan kapalıı ççevrim sevrim süürrüüccüü sistemi  sayesinde  kalksistemi  sayesinde  kalkışış, , 
duruduruşş ve seyir esnasve seyir esnasıında  mnda  müükemmel bir konfor sakemmel bir konfor sağğlamaktadlamaktadıır. r. 

 YumuYumuşşak kalkak kalkışış ve duruve duruşşlar sayesinde  halatlar sayesinde  halat--kasnak  araskasnak  arasıındaki  ndaki  
ssııyyıırmalar minimum drmalar minimum düüzeyde tutulduzeyde tutulduğğundan  halat  ve kasnak undan  halat  ve kasnak 
aaşışınmalarnmalarıı klasik sistemlere gklasik sistemlere gööre oldukre oldukçça da düüşşüük bir dk bir düüzeydedir.Dizeydedir.Dişşli li 
grubunun tgrubunun tüümmüüyle ortadan kalkmasyle ortadan kalkmasıı, bak, bakıım ve onarm ve onarıım gereksinimini m gereksinimini 
bbüüyyüük k ööllçüçüde azaltmde azaltmışışttıır. Periyodik yar. Periyodik yağğ dedeğğiişşimi, yetersiz yaimi, yetersiz yağğlama lama 
altaltıında  nda  ççalalışışma  sonucu ortaya ma  sonucu ortaya ççııkabilecek sorunlar, ses ve kabilecek sorunlar, ses ve 
vibrasyon problemleri  ve arvibrasyon problemleri  ve arıızalar dizalar dişşlisiz sistemlerde tamamen lisiz sistemlerde tamamen 
ortadan kalkmortadan kalkmışışttıır.r.



 Konforun yanKonforun yanıı ssııra mra mııknatknatııs uyarmals uyarmalıı senkron motorlu disenkron motorlu dişşlisiz tahrik lisiz tahrik 
sistemlerinin, geleneksel asenkron motor ve vidalsistemlerinin, geleneksel asenkron motor ve vidalıı redredüüktktöörle rle 
tasarlanan sistemlere ktasarlanan sistemlere kııyasla en yasla en öönemli nemli üüststüünlnlüüğğüü getirdigetirdiğği i enerji enerji 
tasarrufudurtasarrufudur. Di. Dişşli  grubun ortadan kalkmasli  grubun ortadan kalkmasıı ile aynile aynıı tahrik gtahrik güüccüü
gereksinimi   ( ayngereksinimi   ( aynıı seyir hseyir hıızzıı ve tave taşışıma kapasitesi ) ima kapasitesi ) iççin  geleneksel in  geleneksel 
sistemlere gsistemlere gööre  %40re  %40--%50  oranlar%50  oranlarıında daha knda daha küçüüçük motor gk motor güüccüü
seseççilmesi milmesi müümkmküün  olmaktadn  olmaktadıır. Senkron dir. Senkron dişşlisiz motorlarda redlisiz motorlarda redüüktktöör r 
ortadan kalktortadan kalktığıığı iiççin verimlilik bir alin verimlilik bir alıınnıır.Dir.Dişşlisiz sistemlerin daha da lisiz sistemlerin daha da 
ilginilginçç bir bir öözellizelliğği de,  kullani de,  kullanıılan slan süürrüüccüünnüün izin vermesi kon izin vermesi koşşulu ile,  ulu ile,  
dengelenmemidengelenmemişş aağığırlrlığıığın seyir yn seyir yöönnüünde etki etmesi durumunda  nde etki etmesi durumunda  
oluoluşşan frenleme enerjisinin, an frenleme enerjisinin, şşebekeye geri beslenebilmesi  ve bu ebekeye geri beslenebilmesi  ve bu 
sayede net  enerji tsayede net  enerji tüüketiminin  daha da dketiminin  daha da düüşşüürrüülebilmesidir. Yaklebilmesidir. Yakıın bir n bir 
gelecekte, giderek daha gelecekte, giderek daha ççok sayok sayııdaki sdaki süürrüüccüü üüreticisinin, bu reticisinin, bu şşekildeki ekildeki 
ççalalışışmaya olanak verecek  smaya olanak verecek  süürrüüccüü tiplerini  gelitiplerini  gelişştirecetireceğği i 
ööngngöörrüülerek,bu lerek,bu öönemli nemli öözellizelliğğin de gin de gööz ardz ardıı edilmemesi  gereklidir.edilmemesi  gereklidir.



DDİŞİŞLLİİSSİİZ  SZ  SİİSTEMLERDE  MOTOR  BOYUTLANDIRILMASISTEMLERDE  MOTOR  BOYUTLANDIRILMASI
 DiDişşlisiz sistemlerde palanga  kullanlisiz sistemlerde palanga  kullanıılmaslmasıı motor motor şşaftaftıına uygulanacak olan yna uygulanacak olan yüük k 

momentini   2  (veya 4)  kat azaltacamomentini   2  (veya 4)  kat azaltacağığından,  ndan,  öönemli nemli ööllçüçüde daha kde daha küçüüçük  gk  göövde vde 
yapyapııssıına sahip  ve daha hna sahip  ve daha hıızlzlıı ddöönen bir motor kullannen bir motor kullanıımmıına  olanak sana  olanak sağğlayacaktlayacaktıır.   r.   
Bu nedenle bir Bu nedenle bir ççok durumda 2:1  palanga kullanok durumda 2:1  palanga kullanıılmaslmasıı tavsiye edilmektedir. tavsiye edilmektedir. 
Normal iNormal işşletme durumunda motorun letme durumunda motorun üüretmesi gereken dretmesi gereken dööndndüürme momenti ;rme momenti ;

 Mmotor =rkasnak . g .(myMmotor =rkasnak . g .(myüük+mkabin +mekk+mkabin +mek–– mka ) / (mka ) / (üü . h  ). h  )
 rkasnak :tahrik kasnarkasnak :tahrik kasnağığınnıın yarn yarııççapapıı (m),(m),
 mymyüük,:  yk,:  yüük kk küütlesi (kg),tlesi (kg),
 mkabin:  kabin kmkabin:  kabin küütlesi (kg),tlesi (kg),
 mek : kablo ve dengelenmemimek : kablo ve dengelenmemişş halat khalat küülesi (kg)lesi (kg)
 mka :karmka :karşışıt at ağığırlrlıık kk küütlesi (kg),tlesi (kg),
 üü: Ask: Askıı tipine batipine bağğllıı katsaykatsayıı ( direkt ask( direkt askıı iiççin 1, 2:1 askin 1, 2:1 askıı iiççin 2, 4:1 iin 2, 4:1 iççin 4 alin 4 alıınnıır ),r ),
 h  : h  : Kuyu ve halat sisteminin verimidir.Kuyu ve halat sisteminin verimidir.
 Motorun devir hMotorun devir hıızzıı da, da, 
 w= w= üü (v / rkasnak)  ( rad/s)  veya (v / rkasnak)  ( rad/s)  veya 
 n=w (60/2n=w (60/2((ppi)i))  (d/dk))  (d/dk)

 ÖÖrnerneğğin  0.16 m  yarin  0.16 m  yarııççaplaplıı bir tahrik kasnabir tahrik kasnağığı ile ile ççalalışışttıırrıılacak 1000 kg, 1m/s lacak 1000 kg, 1m/s 
‘‘lik bir sistemde  kuyu verimi %80 kabul edilirse,lik bir sistemde  kuyu verimi %80 kabul edilirse,

 1:1 ask1:1 askıı iiççin  Mn =980 Nm,  nn=59.68 d/dk (wn=6 rad/s), in  Mn =980 Nm,  nn=59.68 d/dk (wn=6 rad/s), P= 5.88 kwP= 5.88 kw
 2:1  ask2:1  askıı iiççin Mn=490 Nm,   n=119.36 d/dk (wn=12 rad/s) , P= 5.88 kwin Mn=490 Nm,   n=119.36 d/dk (wn=12 rad/s) , P= 5.88 kw
 dedeğğerleri elde edilir.   Dikkat edilirse tahrik gerleri elde edilir.   Dikkat edilirse tahrik güüccüü her iki motor iher iki motor iççin de  yaklain de  yaklaşışık 6 k 6 

kW olmaskW olmasıına rana rağğmen tamamen farklmen tamamen farklıı iki motor gereklidiriki motor gereklidir



 Motor boyutlandMotor boyutlandıırrıılmaslmasıında dinda diğğer er öönemli hususlar da  nemli hususlar da  trafik ve ortam trafik ve ortam 
ssııcaklcaklığıığıddıırr. Motorun yol alma ve frenleme ve normal i. Motorun yol alma ve frenleme ve normal işşletmede  letmede  
cevrimsel olarak cevrimsel olarak ççalalışışmasmasıı standartlarda  standartlarda  ““S5S5”” ile tanile tanıımlanmmlanmışışttıır. r. 
S5 yol alma ve  frenlemenin S5 yol alma ve  frenlemenin ııssıınmaynmayıı etkiledietkilediğği kesintili i kesintili ççalalışışma  ma  
olarak tanolarak tanıımlanmlanıır. Bu nedenle  bu r. Bu nedenle  bu ççalalışışma ima iççin saatteki yol alma in saatteki yol alma 
saysayııssıı, % doluluk oran, % doluluk oranıı, , öörnerneğğin   180 start/h in   180 start/h --%60 veya 240 start/h %60 veya 240 start/h --
%40  %40  şşeklinde taneklinde tanıımlanmak zorundadmlanmak zorundadıır. Bu ir. Bu işşletme rejimleri  40 C  letme rejimleri  40 C  
ortam  sortam  sııcaklcaklığıığı iiççin garanti edilmiin garanti edilmişş olup, daha yoolup, daha yoğğun trafik ve  daha un trafik ve  daha 
yyüüksek ortam sksek ortam sııcaklcaklııklarklarıı iiççin   motorun termal koruma sin   motorun termal koruma sıınnıırrıına girme  na girme  
ve servis dve servis dışıışı kalma riski olukalma riski oluşşabilmektedir. abilmektedir. Genel olarak 1.6 m/s Genel olarak 1.6 m/s 
üüzerindeki  hzerindeki  hıızlar, belirli  saatlerde de  olsa  azlar, belirli  saatlerde de  olsa  aşışırrıı trafik  beklentisi ve trafik  beklentisi ve 
40 C 40 C üüzerindeki  ortam szerindeki  ortam sııcaklcaklııklarklarıı iiççin din dööndndüürme momenti arme momenti aççııssıından  ndan  
motorun daha toleranslmotorun daha toleranslıı seseççilmesini gerektirir.ilmesini gerektirir.



 MMııknatknatııs uyarmals uyarmalıı senkron motorlar  msenkron motorlar  müümkmküün oldun olduğğu u ööllçüçüde de 
tasarlandtasarlandığıığı hhıız ve yz ve yüük kok koşşullarullarıında  nda  ççalalışışttıırrıılmallmalııddıır. Tasarr. Tasarıım hm hıızzıınnıın n 
üüzerindeki hzerindeki hıızlarda   hzlarda   hıız denetimi ve  ivmelenmede  sorunlar z denetimi ve  ivmelenmede  sorunlar 
yayaşşanabilir. Tasaranabilir. Tasarıım hm hıızzıınnıın altn altıındaki hndaki hıızlarda ise  gerezlarda ise  gereğğinden inden 
yyüüksek akksek akıımla mla ççalalışışacaacağığından  hndan  hıız denetim cihazz denetim cihazıı aaççııssıından  bir ndan  bir 
aaşışırrıı boyutlandboyutlandıırma  srma  sööz konusu olabilir.  Dolayz konusu olabilir.  Dolayııssıı ile  motorun  anma ile  motorun  anma 
dedeğğerleri,  talep edilen herleri,  talep edilen hıız ve yz ve yüük dek değğerlerine ne kadar yakerlerine ne kadar yakıın ise  n ise  
oluoluşşurulan sistem ekonomik ve teknik olarak o urulan sistem ekonomik ve teknik olarak o ööllçüçüde bade başşararııllıı
olacaktolacaktıır.  Bu belirlemeler sonucu  sisteme  gr.  Bu belirlemeler sonucu  sisteme  gööre motor  ve hre motor  ve hıız z 
denetim cihazlardenetim cihazlarıınnıın optimize edilmesinin de mn optimize edilmesinin de müümkmküün oldun olduğğu ortaya u ortaya 
ççııkmaktadkmaktadıır. Dir. Dişşlisiz sistemler ilisiz sistemler iççin in üüretilmiretilmişş motor motor öörnekleri arnekleri aşşaağığıda da 
ggöösterilmisterilmişştir.tir.





DDİŞİŞLLİİSSİİZ  SZ  SİİSTEMLERDE  MONTAJ, DEVREYE ALMA ve BAKIMSTEMLERDE  MONTAJ, DEVREYE ALMA ve BAKIM

 MMııknatknatııs uyarmals uyarmalıı senkron motorlar,  ysenkron motorlar,  yüüksek duyarlksek duyarlııklklıı bir  mutlak bir  mutlak ––
artartıımsal enkoder  msal enkoder  üüzerinden geri beslemeli ve kapalzerinden geri beslemeli ve kapalıı ççevrim olarak evrim olarak 
ççalalışıışırlar. Modern hrlar. Modern hıız denetim cihazlarz denetim cihazlarıı, programlanan h, programlanan hıızz--zaman zaman 
diyagramdiyagramıınnıı her yher yüük  kok  koşşulunda mulunda müükemmel bir kemmel bir şşekilde izleyerek, ekilde izleyerek, 
yyüüksek bir konfor saksek bir konfor sağğlamaktadlamaktadıır.  Dolayr.  Dolayııssıı ile  iyi tasarlanmile  iyi tasarlanmışış bir bir 
motor  ve  kaliteli bir hmotor  ve  kaliteli bir hıız denetim  cihazz denetim  cihazıı konfor akonfor aççııssıından ndan öön n 
kokoşşullarullarıı sasağğlamlamışış olacaktolacaktıır.  r.  Bununla birlikte, motorun mutlaka Bununla birlikte, motorun mutlaka 
ekranlekranlıı ggüçüç kablosu ile beslenmesi, topraklama bakablosu ile beslenmesi, topraklama bağğlantlantıılarlarıınnıın don doğğru ru 
yapyapıılmaslmasıı enkoder kablosunun genkoder kablosunun güçüç kablosundan  uzaktan   ve kanal kablosundan  uzaktan   ve kanal 
iiççinde tainde taşışınmasnmasıı gibi temel ilkelere uyulmasgibi temel ilkelere uyulmasıı da sonuda sonuçç alalıınmasnmasıı iiççin in 
ççok ok öönemlidirnemlidir. Ancak  kusursuz bir asans. Ancak  kusursuz bir asansöör  sistemi ir  sistemi iççin bir in bir ççok  ok  
unsurun birlikte saunsurun birlikte sağğlanmaslanmasıı gereklidir.  gereklidir.  Kuyunun beton kalitesi ve  Kuyunun beton kalitesi ve  
ggöönyede olmasnyede olmasıından bandan başşlayarak, ray kalitesi ve boyutlandlayarak, ray kalitesi ve boyutlandıırrıılmaslmasıı, , 
ray montajray montajıı, patenler, kabin karkas malzemesi ve  konstr, patenler, kabin karkas malzemesi ve  konstrüüksiyonu, ksiyonu, 
karkarşışı aağığırlrlıık konstrk konstrüüksiyonu, halatlar, askksiyonu, halatlar, askıı ve sve süüspansiyon  sistemi, spansiyon  sistemi, 
saptsaptıırma kasnaklarrma kasnaklarıı, sens, sensöörlerin yerlerlerin yerleşştirilmesi, makine satirilmesi, makine saşşesinin esinin 
tasartasarıımmıı gibi pek gibi pek ççok detayok detayıın  kusursuz olmasn  kusursuz olmasıı gereklidirgereklidir..



DDİŞİŞLLİİSSİİZ MOTOR MONTAJ Z MOTOR MONTAJ ÖÖRNEKLERRNEKLERİİ

a) 1:1  Askı Makine Daireli Montaj  b) 4:1 Askı Makine Daireli Montaj

c) 2:1 Askı d)  2:1 Askı Makine Dairesiz Montaj



 HHıız kontrol cihazz kontrol cihazıınnıı devreye alma adevreye alma aşşamasamasıında kuyu nda kuyu öözelliklerine zelliklerine 
ggööre ince ayarlama  yapre ince ayarlama  yapıılmaslmasıı konforu konforu öönemli nemli ööllçüçüde arttde arttııracaktracaktıır.  r.  
Modern hModern hıız kontrol cihazlarz kontrol cihazlarıınnıın  n  ççooğğu  bilgisayar  u  bilgisayar  üüzerinden izleme ve zerinden izleme ve 
parametre deparametre değğiişştirme tirme öözelliklerini desteklemektedir; bu sayede  zelliklerini desteklemektedir; bu sayede  
konfor  ayarlamalarkonfor  ayarlamalarıı algalgıılamalarla  delamalarla  değğil, somut kriterler il, somut kriterler üüzerinden zerinden 
yapyapıılmallmalııddıır. Hr. Hıız kontrol cihazz kontrol cihazıınnıın tn tüüm m öözeliklerini etkin bir zeliklerini etkin bir şşekilde ekilde 
kullanabilmek  ekullanabilmek  eğğitim ve tecritim ve tecrüübe gerektirir. be gerektirir. Bu aBu aççııdan yerli dan yerli üüreticilerin  reticilerin  
ve yabancve yabancıı firmalarfirmalarıın temsilciliklerinin operatn temsilciliklerinin operatöör er eğğitimlerine  ve itimlerine  ve 
TTüürkrkççe  doke  doküümantasyonlarmantasyonlarıınnıın zenginlen zenginleşştirilmesine tirilmesine öönem vermeleri nem vermeleri 
gerekmektedirgerekmektedir.  .  Periyodik bakPeriyodik bakıımlarda  hmlarda  hıız denetim cihazz denetim cihazıınnıın da n da 
periyodik bakperiyodik bakıım gerektiren komponentlerinin am gerektiren komponentlerinin aççııkkçça belirtilmia belirtilmişş olmasolmasıı
gereklidirgereklidir ..

Tipik bir seyir grafiği 
ve ayarlanabilir parametreler



 DiDişşlisiz sistemlerde  enerjisiz durumda kabinin  hareketini  lisiz sistemlerde  enerjisiz durumda kabinin  hareketini  
engelleyecek   yaylengelleyecek   yaylıı elektromekanik frenler  bulunmaktadelektromekanik frenler  bulunmaktadıır. Fren r. Fren 
veya frenlerin CE belgesi varsa aynveya frenlerin CE belgesi varsa aynıı zamanda  zamanda  yukaryukarıı yyöönde ande aşışırrıı
hhıızz durumunda kabini normal bir ivme ile   tehlikesizce  durduracakdurumunda kabini normal bir ivme ile   tehlikesizce  durduracak
bir gbir güüvenlik komponenti olarak da  kullanvenlik komponenti olarak da  kullanııllıır. Ar. Aşşaağığı yyöönde kabin nde kabin 
hareketini engellemek ihareketini engellemek iççin ayrin ayrııca kayma fren kullanca kayma fren kullanıılmaslmasıı gereklidir. gereklidir. 
MMııknatknatııs Uyarmals Uyarmalıı Senkron Motorlar hareket ettirildiklerinde stator Senkron Motorlar hareket ettirildiklerinde stator 
sargsargıılarlarıında  bir gerilim  olunda  bir gerilim  oluşştururlar, stator  utururlar, stator  uççlarlarıı kkıısa devre edilirse sa devre edilirse 
de  hde  hıızla orantzla orantııllıı bir fren etkisi olubir fren etkisi oluşştururlar. Bu tururlar. Bu öözellikleri nedeniyle zellikleri nedeniyle 
ek bir emniyet ek bir emniyet öönlemi olarak  nlemi olarak  enerjisiz durumlarda motor sargenerjisiz durumlarda motor sargıı
uuççlarlarıınnıın mutlaka kn mutlaka kıısa devre edilmesi  gereklidirsa devre edilmesi  gereklidir. Devreye alma ve . Devreye alma ve 
periyodik bakperiyodik bakıımlarda  sargmlarda  sargıılar klar kıısa devre iken frenler asa devre iken frenler aççııllııp p 
kapatkapatıılarak frenlerin  ve klarak frenlerin  ve kıısa devrenin  etkinlisa devrenin  etkinliğği gi göözlenmelidir.  zlenmelidir.  
Kurtarmalar mutlaka kesintisiz gKurtarmalar mutlaka kesintisiz güçüç kaynakaynağığı ile yapile yapıılmallmalııddıırr. . Bu Bu 
nedenle nedenle öözellikle kesintisiz gzellikle kesintisiz güçüç kaynakaynağığınnıın akn aküüleri ve dileri ve diğğer er 
komponentleri komponentleri ççalalışışmaya hazmaya hazıır  olacak r  olacak şşekilde  bakekilde  bakıımlmlıı tutulmastutulmasıı
son derecede son derecede öönemlidir.nemlidir.



SONUSONUÇÇLARLAR

 MMııknatknatııs Uyarmals Uyarmalıı Senkron Motor  kullanSenkron Motor  kullanıımmıı ve dive dişşlisiz  tahrik lisiz  tahrik 
uygulamalaruygulamalarıı asansasansöör sistemlerinde  r sistemlerinde  öönemli bir denemli bir değğiişşim yaratmim yaratmışışttıır. r. 
Pazar payPazar payıındaki artndaki artışış ve sektve sektöörel  dinamikler   srel  dinamikler   söözkonusu zkonusu 
uygulamalaruygulamalarıın n giderek artacagiderek artacağığınnıı ggööstermektedir. Distermektedir. Dişşlisiz sistemler   lisiz sistemler   
projelendirme,  montaj, devreye alma ve periyodik bakprojelendirme,  montaj, devreye alma ve periyodik bakıım gibi m gibi 
hususlarda  klasik redhususlarda  klasik redüüktktöörlrlüü sistemlere gsistemlere gööre    re    öönemli  farklnemli  farklııllııklar klar 
ggööstermesi ve  henstermesi ve  henüüz yeterince tanz yeterince tanıınmnmııyor olmasyor olmasıı bu hbu hıızlzlıı dedeğğiişşim im 
nedeniyle  uygulamalarda sorunlara yol anedeniyle  uygulamalarda sorunlara yol aççabilir. abilir. EMO ve MMO  EMO ve MMO  
AsansAsansöör SMM er SMM eğğitimleri baitimleri başşta olmak ta olmak üüzere  konu ile ilgili tzere  konu ile ilgili tüüm m 
eeğğitimlerde  diitimlerde  dişşlisiz sistemlere  yer verilmesi, montaj ve baklisiz sistemlere  yer verilmesi, montaj ve bakıım m 
firmalarfirmalarıınnıın  teknik detaylar  konusunda  bilgilendirilmesi  n  teknik detaylar  konusunda  bilgilendirilmesi  
uygulamalaruygulamalarıın kalite ve gn kalite ve güüvenirlivenirliğğinin artmasinin artmasıı aaççııssıından  ndan  öönem nem 
tataşışımaktadmaktadıırr..
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