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OZET

Giliniimiizde asansor kumanda tablolarinda inverterler (motor siiriiciiler) yogun olarak
kullanilmaktadir. Bu yiizden her kumanda panosunda bir asansér kumanda kart1 ve bir
adet de inverter bulunmaktadir. Tiim kumanda panolarinda kullanilan bu ayrik iki iinite
yerine tek iinite yapisina Tiimlesik Kumanda Sistemi adin1 verivoruz. Yazimizda tiimlesik
kumanda sisteminin ayrik yaprya (Ikili Sistem) gore iistiinliiklerine ve avantajlarmna
deginilecektir.

1. GIRiS

Giliniimiizde asansér kumanda tablolarinda inverterler (motor siriiciiler) yogun olarak
kullanilmaktadir.

Inverter bir motorun istenilen hiz ve istenilen kuvvette (tork) kontrollii bir sekilde
dondiiriilmesini saglayan elektronik gii¢ cihazidir. Inverter, sebekeden veya baska bir enerji
kaynagindan aldig: gerilimi sadece enerji kaynagi olarak kullanir. Motorun dénmesi istenen hiz
ve tork icin gerekli olan elektrik sinyalini bu enerjiyi kullanarak kendi i¢inde elektronik olarak
tiretir. Sebeke gerilimi invertere girer, inverterden ise ¢ok karmasik bir gii¢ sinyali cikar.
Inverterin ¢ok zor ve ¢ok karmagik bir gdrevi olmasina ragmen ana baglantilar oldukga basittir.
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Sekil 1. Inverterin ¢aligma prensibi

Asansorde inverter kullanilmasinin en énemli nedenlerini su sekilde 6zetleyebiliriz:
» Katta Durus Hassasiyeti
* Seyahat Konforu
*  Enerji Verimliligi
* Yiiksek Hiz Gereksinimleri
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2. IKiLi SISTEM
2.1 ikili Sistemde Kumanda Kartinin inverteri Kontrolii

Ikili sistemde, yani kumanda karti ve inverterden olusan bir asansdr kumanda tablosunda,
invertere ne zaman ne yapacagini kontrol {initesi bildirir. Asansor uygulamalarindaki kontrol
{initesi kumanda kartidir. Inverter hata durumlar1 haricinde kendi karar vermez, sadece kumanda
kartindan aldig1 emirleri uygular.
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Sekil 2. Ikili sistem genel yapisi

2.1. ikili Sistemde inverter-Kumanda Karti Ara Baglantilar
Kumanda kart1 invertere, kendi iizerindeki dijital ¢ikislarinin durumunu degistirerek gonderir.

Bu ¢ikis inverterde bir dijital girise baglidir. Kumanda kartindan invertere gidecek her emir igin
bu sekilde bir giris-cikig seti bulunur. Sistem kullanima agilmadan 6nce hem kumanda kart:
iizerindeki cikislarin; hem de inverter lizerindeki girisleri yOneten parametrelerin bu bilgi
akisima uygun olacak sekilde ayarlanmasi gerekmektedir. Bu hem dikkat, hem de tecriibe
gerektiren bir igtir.
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Sekil 3. Inverter - kumanda kart: ara baglantilari
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3. TUMLESIK ASANSOR KUMANDA SiSTEMi

Asansor kumanda kart1 ile inverterin tek bir cihaz igine entegre edilerek iiretilmis olan kumanda
sistemini tiimlesik asansor kumanda sistemi olarak isimlendiriyoruz.
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Sekil 4. Tiimlesik asansor kumanda sistemi genel yapist

3.1 Tiimlesik Sistemde Ara Baglantilar
Kumanda kart1 ile inverter aym cihaz oldugu i¢in aralarinda emir bildirmek i¢in baglanti

yapmaya gerek yoktur. Kompakt yapis1 sayesinde kumanda sistemi boyutu ve maliyetinde
diisiis saglar. Kullanilacak giris ve ¢ikis devreleri ve bunlarin baglanti elemanlarina ihtiyag

yoktur.
4. SEYIiR HIZLARINI BELIRLEME

4.1 ikili Sistemde Seyir Hizlarim Belirleme

Ikili sistemde asansoriin kullanacagi tiim hizlar icin inverterde bunlara karsilik gelen birer
parametre vardir. Inverter, kumanda sistemi tarafindan ilgili hizin girisinin tetiklenmesi ile

hangi hiz1 segecegini anlar.
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Sekil 5. ikili sistem seyir hiz baglantilart
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4.2 Tiimlesik Sistemde Seyir Hizlarim1 Belirlenme

Tiimlesik asansér kumanda sistemi, enkoder ile kabin pozisyonu belirlenen sistemlerde,
belirlenmis hedef i¢in asansoriin kag¢ mm yol gidecegini hesaplayabilir. Bu sayede seyir i¢in
gereken en uygun hizi otomatik olarak segebilir. Hizlar i¢in parametre ayarlanmasina gerek
yoktur.
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Sekil 6. Tiimlesik sistem seyir egrisi

5. KATTA DURUS SECENEKLERi

ARA HIZ ve SURUKLENME iLE DURUS DIREKT DURUS
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Sekil 7. Katta durus 6rnekleri

5.1 ikili Sistemde Katta Durus

Ikili sistemde yiiksek hizlarda seyir séz konusu oldugunda genellikle ara hiz kullanilir. Hedef
kata yaklagimda kat1 gegmemek i¢in bir siiriiklenme hizina ihtiyag vardir.

Bu sistemde direkt durus yapilabilmesi icin CANOpen Lift veya DSP4 protokollerini
kullanabilen kumanda ve inverter cihazlar1 gereklidir. Bunun igin:
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a) Hem kumanda kartinin hem de inverterin anlik kabin pozisyonunu bilmesi
b) Kabin pozisyonunun mutlak enkoder ile algilanmasi
¢) Inverter ve kumanda sisteminin DSP4 veya CANOpen Lift protokollerini desteklemesi

ve bunun iizerinden haberlesmeleri

gerekmektedir.
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CAN-open Lift

inverter

Mutlak Enkoder
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Sekil 8. CANOpen Lift baglant1 sekli

5.2 Tiimlesik Sistemde Katta Direkt Durus

Tilimlesik sistemde inverter ile kumanda arasinda haberlesmek igin bir protokole ihtiyag¢ yoktur.
Ciinkii sistemde sadece bir cihaz vardir. Mutlak enkoder ile kabin pozisyonunu o6lgen bir
tiimlesik asansdr sistemi, hem kabin hizin1 hem de kabin pozisyonunu her an bilir. Istenilen
pozisyonda durabilmek i¢in hiz1 ve ivmeyi gerekli sekilde degistirerek tam hedef noktasinda

durusu saglar.
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CAN-Bus Enkoder

Mutlak Enkoder
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Sekil 9. Ikili sistem seyir hiz baglantilari

Kabin
Pozisyonu

Timlesik asansér kumanda sistemleri, kabin pozisyonu enkoder ile belirlendiginden dolay1
seyir hizim1 otomatik olarak segebilir. Kabin pozisyonu i¢in mutlak enkoder kullanildiginda
hedef kat seviyesinde direkt durus yapabilir. Ayrica yiiksek hizli sistemlerde ara hiza gerek

olmaz.
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SONUC

Birbiri ile donanim tizerinden haberlesen iki elektronik cihaz yerine tek bir cihazin kullanilmasi
birden fazla avantaj getirir:

Kumanda tablosunda bulunan elektriksel baglanti sayis1 azalir.

Iki cihaz arasindaki baglant: kanallar1 donanim olarak ortadan kalkar.

Elektronik devrelerin ve elektriksel baglantilarin azalmasi ariza ihtimalini azaltir.

Seyir konforu cihaz tarafindan otomatik olarak ayarlanir. Bu sayede en yiiksek seviyede
konfor elde edilir.

Toplam parametre sayisi ikili sisteme gore azalir ve basitlesir.

Sistemi devreye alma siiresi ikili sisteme gore kisalir ve basitlesir.

Gerekli personel kalifikasyonu azalir.

Sistem hacimsel olarak kii¢iiliir ve bu sayede montaj kolaylagir.

Sistem maliyeti diiger.



