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OZET

ASANSOR GUVENLIK SISTEMLERININ MODELLENMESi ve SIMULASYONU

Okan AYDIN

Makina Mihendisligi Konstriiksiyon Anabilimdal

Yuksek Lisans Tezi

Danisman: Yrd.Dog.Dr. Ahmet SAGIRLI

GUnUmuz dlnyasinda sehirlesmenin hizla artmasi ve dikey yapilasmanin hizla
kaginilmaz hale gelmesi, diisey tasima sistemi olan asansorlerin 6nemini gittikce
arttirmistir.  Asansorlerde genellikle insan tasiniyor olmasi, asansor glivenliginin
Onemini on plana c¢ikarmaktadir. Parasiit fren sistemleri asansorlerde kullanilan
mekanik glivenlik tertibatlarinin en 6nemlilerinden biridir. Parasiit fren sistemleri
mevcut haliyle gelismeye acik haldedirler.

Gahsmanin ilk bolimiinde asansorler Uzerinde bu zamana kadar yapilan ¢alismalar
hakkinda kisa bilgiler verilmis olup ikinci boliminde asansoriin tarihsel gelisimi
incelenmistir. Uglincli  bélimiinde asansorlerin  mekanik bélimleri anlatarak
glinimuzde kullanilan parasiit fren sistemleri incelenmistir.

Calismanin son boliminde yaylar hakkinda kisa bir bilgi verilerek, parasit fren
sisteminde helisel yaylarin kullanimi arastiriimis olup frenleme esnasindaki davranislar,
sisteminin dinamik ve matematiksel modeli olusturularak parametre degisikliklerine
bagh olarak incelenmistir. Uygulamada helisel ve tabak yaylar arasindaki farkliliklar
ortaya konulmustur. Ayrica helisel yay kullanilan parasit fren sisteminin mevcut
oldugu asansor sisteminde i¢ kabin ile dis kabin arasina yerlestirilen séniimleyici
takozlarin kullanilmasi ile sistemin davranisi incelenmistir. Tim elde edilen sonuglarin
EN- 81 standardina uyumlulugu kontrol edilerek sistemin gercek hayatta
kullanilabilirligi arastirilmistir. Helisel yay kullanilan parasit frenli asansor sisteminin

Xii



misaade edilebilir kiitle kapsaminda sitemin tasiyabilecegi maksimum ve minumum
kitle arahg standartlar g6z onlne alinarak ortaya konulmustur. Calismada
matematiksel modeli olusturulan sistemlerin, MatLAB paket programinin Simulink
ekletisi kullanilarak analizleri yapiimistir.

Anahtar Kelimeler: Asansor, parasit fren sistemi, helisel yay, sonimleyici takoz,
miusaade edilebilir kitle.

YILDIZ TEKNiK UNIVERSITESI FEN BiLIMLERi ENSTITUSU
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ABSTRACT

MODELING and SIMULATION ELEVATOR SYSTEMS WITH OVERSPEED
GOVERNOR

OKAN AYDIN

Department of Mechanical Engineering and Construction

MSc. Thesis

Advisor: Yrd.Dog.Dr. Ahmet SAGIRLI

As the more increased urbanisation is the more unavoidable vertical settlements,
importance of elevators that are vertical transportation systems is being more
significant day by day.

Safety regulations in elevators are considered well due to transportation of people in
general and an overspeed governor which still could be technologically developed is
one of the most important parts of a mechanical safety system.

A summary of the studies made on elevators are presented in the first part of this
thesis which is followed by technical developments seen in these systems through
time. In the third part, general information about the mechanical systems used in
elevators is given and the current overspeed governers are searched in depth.

After that, springs as a mechanical system element is searched alongside with the
usage of helical springs in overspeep governors. Mechanical behaviours of a helical
spring whilst breaking are examined by changing the parameters within a
mathematically modelled dynamic system.
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Moreover, difference between helical springs and belleville springs are exposed. Also,
damping pads that are put between internal and external cabins are investigated in
elevators in which helicel springs are used. Compliance of the modelled system with
real life is examined by cheking the gained results according to EN-81 standards. The
range between minimum and maximum permissible mass is showed in elevators which
helicel spring is preferred in overspeed governors alongside with the consideration of
standards. In order to be able to run and analyse the models, Simulink package of
MatLAB software has been used.

Keywords: Elevator, overspeed governor, helical spring, damping pad, permissible
mass.

YILDIZ TECHNICAL UNIVERSITY
GRADUATE SCHOOL OF NATURAL AND APPLIED SCIENCES
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BOLUM 1

GIRIS

1.1 Literatiir Ozeti

Asansorler Gzerinde glinimiuize kadar yapilan arastirmalardan bazilari incelenmistir.
Literatlirde, asansor parasit fren sistemleri Gzerine yapilis ¢ok fazla arastirma yer
almamaktadir. Yapilan literatlr arastirmasinda asansorlerin daha iyi anlasiimasi adina

yerli ve yabanci kaynakl arastirmalardan bazilari sunulmustur.
Yerli kaynakh arastirmalar;

Zafer Dedeoglu [1] calismasinda enerji kesintisi esnasinda iki kat arasinda kalan bir
asansoriin kata kadar getirilmesi konusunu ele almistir. Oncelikle asansériin ¢alisma
mekanizmasi ayrintili bir sekilde incelenmistir. Asansér motorunun ve rediktérinin
yapisi irdelenmistir. Asansorler yiksek risk faktorl iceren sistemlerdir. Bunun igin
asansor calismaya baslamadan 6nce bazi giivenlik gereklerini saglamis olmalidir. Bu
gereklilik bakim personelinin ve kullanicilarin  givenligi icin ¢ok onemlidir.
Gergeklestirilen elektronik devrede bu glvenlik kurallarina dikkat edilmistir.
Calisamanin sonunda ortaya c¢ikan elektronik devre 12 kW gliclindeki bir asansor

motorunda yiik altinda test edilmistir.

Said Bedir [2] asansOr parasit fren sistemlerinin modellenmesi ve analizi konusunda
arastirmalar yapmistir. Calismasinda Sonlu elemanlar, analitik ve deneysel metotla
silindir tipi ani frenlemeli glivenlik tertibati analizi yapmistir. Sonlu Elemanlar Metodu
analizi sonucunda elde edilen tablolar ve grafikler yardimiyla yorumlanmistir. Deneysel
yontemde ise laboratuvar ortaminda belli bir yikle yiklenen kabinin diisey yonde

disey yonde parasit freninin testi yapiimistir.
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Ali Sinan Ertlrk [3] tarafindan yapilan galismada, asansor sisteminin glinimuize kadar
nasil gelistigi, asansoér pargalarinin kullanim amaglari belirtilmis olup, asansor
sisteminin hareketini saglayan, sistemi dengeleme gorevine sahip asansor karsi agirlig
tasarimi ile ilgili calisma ve analizler yapilmistir. Tasarim galismalarinda, dayanikhligin
yani sira ekonomik boyut da incelenmis olup, kullanilabilecek en uygun karsi agirhk

tasarimi belirlenmeye ¢alisilmistir.

Oztirk Késemen [4] tarafindan yapilan calismada, statik yik altindaki helisel tasiyici
halatlarin deneysel gerilme analizi inceleyerek gergekte kullanilan yik tasiyici halat

verileri ile karsilastirmasini yapmustir.

Serhat Kog¢ [5] tarafindan yapilan calismada, farkh isletim durumlarinda farkh yik
kosullari icin asansor kilavuz rayi konsollari dikkate alinip, sistemin sonlu elemanlar
metodu ile analizi yapilmistir. Calismadaki analizler, kilavuz rayi konsollarinda ortaya
¢cikan gerilme ve yer degistirme degerlerinin dikkate alinabilecegini, fakat en kritik

durumlarin emniyet freni mekanizmasi isletimleri oldugunu gosterir.
Yabanci kaynaklar;

Johannes de Jong [6], “Asansor Glvenlik Tertibatlarinin Dogal Davranigi ve Onlarin
Tetiklenmesini Anlamak” isimli galismasinda aniden dlizensizlesen mantiksal ¢alisan bir
glvenlik tertibatinda bu dlzensizligin kaynagini arastirmistir. Stirtiinme toleranslarinin
etkisini, slirtinme davranisini, neden dizensiz davranigsin olustugunu ve diizensiz

davranisi 6nlemek icin neler yapilabilecegini aciklar.

Marsa Li Sikonen [7],”Trafik Planlama Metodolojisi” ¢alismasinda trafik planlama
methotlari Gzerinde durmus ve agir trafik sartlarinin Ustesinden gelmek icin farkli
kontrol algoritmalarinin kapasitesini incelemistir. Karisik katlar arasi trafikte kontrol

algoritmalarinin bircok destekleyici sisteme gore daha verimli oldugu belirlenmistir.

Carlo Distaso [8], Tampon etkili ani parasit fren hizlarinin 1 m/s den daha dusuk

degerlerde olmasi gerektigini savunmaktadir.

Wolfgang Scheunemann, Wolfram Vogel ve Thomas Barthel [9] tarafindan yapilan
calismada asansor halat yapilari arastiriimistir. Sentetik fiber 6zl ve celik tel 6zla

halatlar karsilastirilarak uygulama alanlarindan bahsedilmistir.



1.2 Tezin Amaci

insan saghgi, maliyet ve yiik tasima kapasitesi olarak asansér giivenlik sistemlerini ele
aldigimizda gelisime ¢ok agik bir konu oldugunu gérmekteyiz. Bu ¢alismada, standartlar
tarafindan izin verilen degerlere mutabik kalip helisel yaylarin parasiit frenlerdeki
kullanilabilirligini  arastirmak ve parasit fren sistemlerinin  gelistirilmesi

amaclanmaktadir.

1.3 Hipotez

Gunlimuzde yaygin olarak kullanilan, gelisime ve arastirmaya acik olan asansor parasiit
fren sistemlerinin asansorlerdeki 6nemi ¢ok biylktir. Farkh cesitleri olan ve kullanilan
bu sisteme farkl bir alternatif gelistirmek igin helisel yayin kaymali fren sisteminde

kullanilmasi arastirilmistir.



BOLUM 2

ASANSORLERIN TARIHCESI

insan tarihinin en eski problemlerinden biri de diisey kaldirmadir. insanlar bu konuda
kaldirag ile ise baslayip, ¢ikrik benzeri sistemlerle devam etmisler ve kol glglerini

kullanmiglardir.

ik ciddi anlamda diisey kaldirma sistemlerinin gelisimi, 19. yiizyilda 1850 ve 1860 yillari
arasinda, Amerikan Endustrisi ile calisan ingiltere’deki tekstil fabrikalarina dayanir. Bu

gelismeler daha sonra endiistriden ticarete ve halka transfer olmustur.

1800’Iu yillarin baslarinda da bu konuda gesitli fikirler vardi. Ancak, 6nemli olan, bu isi
ekonomik olarak gerceklestirmektir. 1880 ve 1890 yillarinda elektrigin kullanimi, diisey
tasima mekanizmalarinin 6nlindeki perdeleri aralayarak ve isi daha pratik ve ekonomik

hale getirmistir.

1790 yili sonlarinda William Strutt, babasinin ingiltere’deki fabrikasinin idaresini
devralmistir. Bu fabrika, ingiltere tekstil endistrisinin 18. yiizyilda teknolojinin ve
yeniliklerin lideridir. 1803 ve 1804 vyillarinda William Strutt ilk insan-yik asansor
problemini ¢6zen tasarimi yapmistir. Bu tasarim kayis kasnak elle tahrik sistemli bir

krendir. Seki 2.1’de goriinen kren 1812’de Frost tarafindan imal edilmistir.
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Sekil 2.1 Frost’a ait Kren tasarimi [10]

Calisma mekanizmasi, su ana parcalardan ibarettir; bir fren kasnag, iki sabit ve iki
serbest kasnak, iki nihayetsiz kayis ve bir degistirme kayisi. Fren kasnagi ortada olmak

Uzere, her iki yaninda bir sabit ve bir serbest kasnak bir mil Gzerine yerlestirilmistir.

Amerikan fabrikalarinda benzer diisey yik kaldirma sitemlerinin gortldigi kesin tarih
bilinmemekle beraber, 1840 yili baglari kabul edilebilir bir tarihtir. Sekil 2.2’de 1848
yiinda Henry Waterman’in yik asansorl gorilmektedir. Yik kaldirma sistemi
imalatgilarinin ilklerinden biri olan Waterman, Harper Brothers Publishers i¢in, tasarimi
John B.Corlise’e ait buhar makine tahrikli bir yik asansori yapmistir. Ancak bu ilging
bina 1883’te yanmistir. Yangin emniyetine dikkat ederek, buhar kazani, kdémir deposu

gibi sistemler birbirinden ayrilarak, 1885’te yik asansori devreye verilmistir.



Sekil 2.2 Henry Waterman’in Yik asansori [10]

1886 yilinda Holyoke’de, Parsons Paper Company Mill, benzer bir disey yik tasima

sistemine sahip oldu.

1854 Mayisinda, Otis New York Crystal Palace’da, gelistirilmis asansoriini sergilemistir
(Sekil 2.3). Tanitim sirasinda, platform yiklenerek yiikseltilmis ve sonrasinda aski halati
kesilerek, platform serbest diismeye birakilmistir. Kalabaligin bakislari altinda platform

diismemis ve frenlenmistir. Boylece sistemin emniyetle kullanilabilecegi ispatlanmistir.
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Sekil 2.3 Elisha Graves Otis’in yaptigi glivenlik deneyi [11]

Kasim 1854’te Scientific American bu sergilemeyi bir 6rnek olarak yayimlamistir.

Avrupa’da da hemen hemen ayni tarihlerde cikrik tipi, su ile, buhar tribtini ile ¢alisan



benzer denemeler yapilmistir. Tiirkiye’de monte edilmis en eski asansor, Pera Palas

Otelinde halen galismaktadir.

Asansor, yapim orjinalligini bliylk 6l¢iide muhafaza etmektedir. Tasiyici raylar dairesel
kesitli taransmisyon celigidir. Parasit frenleri bu ray formuna uygun ve calisir
vaziyettedir. Kuyunun iki yaninda, ici bos iki dekoratif demir dékiim slitun mevcuttur.
Bu iki sttunun icinde karsi agirliklar ¢alismaktadir. Distan bakildiginda doért halatl,
alttaki makine dairesinden bakildiginda iki halath zannedilirse de, aslinda tek halathdir.
Halatin bir ucu, bir stGtunun icindeki agirhgin lzerinden baslayip, Ustteki makara
dairesine cikar, asagiya makine dairesine iner, tahrik kasnagindan gecip makara
dairesine g¢ikar, oradan kabin altina iner ve tekrar makine dairesine ¢ikar, yardimci
kasnaklardan gecip, makine dairesine iner, tahrik kasnaginin ikinci kanalindan geger,
makara dairesindeki diger yardimci kasnaklardan gectikten sonra, ikinci kolonun

icindeki karsi agirliginin Gzerine inerek baglanmistir.

Sistem tek halatli oldugundan, halatlarin Uzerinden gectigi tekerleklerin uglarina
parasut frenleri pabugclari baglanmistir. Tekerlekler kuvvetli yaylarla raylara dogru

itilmektedir. Sekil 2.4’de Pera Palas halat sistemi gérilmektedir.
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Sekil 2.4 Pera Palas halat sistemi [10]



Kabin agirligi nedeni ile frenler raylara degmemektedir. Ancak, halatlar koparsa yaylar
frenleri raylara sikistirmaktadir. Bu sistem su anda ¢alisir durumdadir. Kabin, kapilar,
merdiven sahanliklari degismemistir. Zamani bilinmemesine ragmen, minimum 50
sene evvel sadece Schindler makine grubu( tek hizli, bilezikli asenkron motorlu) ve

kumanda panosu degismistir.

1907 senesinde izmir'de su ile calisan, bulundugu semte ismini vermis, izmir’in tarihi
asansori vardir. is adami Nesim Levi, 155 basamak ile birbirine baglanan seviye farkli
iki semt arasinda, vatandaslarin zorlanmasina gonlii razi olmadigl icin yaptirmistir.
Daha sonra modernlestirmek igin sokilmis ve yerinde halen bir asansor hizmet
vermektedir. Bu eseri muhafaza edilebilseydi, ¢cok kiymetli bir tarihi eser olabilirdi.
istanbul Cubuklu’da 1903 yilinda yapimi baslayan Hidiv Kasri, 1907’de bitmistir. Nadide
eserlerden biri olan Hidiv Kasri buhar ile galisan li¢ asansore sahiptir. Sekil 2.5’de Hidiv
Kasri’'nda buhar gici ile calisan asansor gorilmektedir. Mekanik kismi asagi yukari
muhafaza edilmisse de buharli tahrik sistemi devreden ¢ikmistir. Muhafaza
edilebilseydi, bugiin icin diinyada ¢ok buylk tarihi bir yeri olurdu. Clinkd, G¢ asansér
tek bir buhar kazanindan tahrik edilmekteydi ve bunun diinya asansor tarihinde biyuk
yeri vardir. Bu asansorlerde, her sey mekaniktir. Tahrik ve kumanda sadece buhar glict
ile yapilmaktadir. Asansori ¢cagirmak icin basilan buton bir valfe degip, kumanda alan
asansor gidecegi kata gelince, bir baska valfe basarak, kapanan valf asansori

durdurmaktadir.



Sekil 2.5 Hidiv Kasri’'nda buhar giicu ile calisan asansoér [10]

Bu asansorlerden biri Engin Gokhan tarafindan elektrik gilici ile cahsacak sekilde
onarilmistir(Sekil 2.6). Ancak diger aksamlarinin degismemesine buyldk 6zen

gosterilmistir.

Sekil 2.6 Hidiv Kasri’da elektrikli olarak onarilmis asansoér [10]

1971’de istanbul Asansér Dernegi, 1972’de AYSAD ( Asansér, Yiriiyen Merdiven
Sanayicileri Dernegi) kurulmustur. Daha sonra istanbul, izmir basta olmak tizere bir ¢ok
sehirde o6nemli asansor dernekleri kurulmustur ve sektoriin batlin Tirkiye'de

olgunlagmasini saglanmistir. Bugln, diinya lideri asansoér firmalari Turkiye’de dogrudan



veya ortakliklar olarak temsil edilmektedir. Bu firmalarin yaninda gerek montaj, gerek
imalat firmasi olarak ¢ok sayida yerli firmalar mevcuttur. Yerli ve yabanci sermayeli
firmalar, monte ettikleri asansorlere veya Urettikleri malzemeye CE isareti ilistirebilmek

icin onaylanmis kuruluslardan musaade almis ve almaktadirlar.
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BOLUM 3

ASANSORLERIN GENEL YAPISI

EN 81/1-2 standartlar disey asansorleri kapsar ve standartta bu tanim; “Asansor,
boyutlari ve yapimi itibariyle insanlari da icine alacak bir kabini olan, tam disey veya
disey dogrultuya 15 dereceden daha az egimli olabilen, kilavuz raylar arasinda belli
duraklara insan ve ylk tasiyan aractir” seklindedir. Burada Uzerinde durulan, diisey
asansorlerdir. Dlisey asansorlerin yatay asansorlerden ana farki, raylara konan

patenlerin tasima gorevi gormemesi, sadece kilavuzluk yapmasidir.

Yatay asansorlerde raylar ve paten veya tekerlekler ayni zamanda tasiyici gorevi
gorirler ve ayrica hesaplanmalari gerekir. Disey ag¢inin 15° ve Uizerinde olmasi
durumunda patenler taslyici goérevi gérmeye basladigl icin yatay asansor sinifina
girerler. Disey ile 15%nin altindaki agilardaki asansorlerde patenler sadece kilavuz
gorevi gordlgu kabul edildigi icin, patenlerde ayrica tasiyici hesabi yapilmasi gerekmez.
Asansorin bu Ozelliklerine gecmeden asansoriin icinde c¢alistigi ‘kuyu’ olarak
adlandirilan yerin ve 6zelliklerinin taninmasi gerekir. Kuyu ve raylar tanindiktan sonra
surtlinme tahrik 6zellikleri, aski sistemleri, glivenlik ve kontrol sistemlerinin taninmasi

daha anlasilir olacaktir.
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Sekil 3.1 Asansoér kuyu donanimlari [12]

3.1 Asansor Kuyusu (Boslugu)

Asansor kuyusu asansor hizi ve kabin boyutlarina gére dizayn edilen ve kabin ile karsi
agirligin disey dogrultu boyunca icinde hareket ettigi, etrafi yanmaya karsi dayanikli
duvarlarla cevrilmis olan bosluktur. Kabinin en son duraklarda bulunma durumuna
gore, Ustte ve altta belirli miktarlarda emniyet bosluklari vardir. Ust bosluga baca, alt
bosluga kuyu adi verilebilir. Asansor boslugu duvarlari tabandan tavana kadar tugla,
beton perde, cgelik konstriksiyon ile yapilmis olmalidir. Kuyu duvar malzemesi olarak
ahsap malzeme kesinlikle kullanilmamalidir. iki veya daha fazla kabin ayni kuyu icinde

calistirilacaksa, iki kabin arasina koruyucu bir paravan konulmalidir.
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3.2 Makina Dairesi

Asansor makinasi ve kumanda tablosunun, ana salter, hiz regillatéri ve saptirma
makarasini da bulundugu kapali mekana makina dairesi denir. Makina dairesi, cok kez
asansor boslugu Ustiinde oldugu gibi, altta veya yanda da yapilabilir. Makina dairesi dis
etkenlerden korunmus, rutubetsiz, yeteri aydinlikta (en az 200 lix), gegis yolu ve
kapilarin en az 1.8 metre yilksekliginde ve 0.6 metre genislig§inde oldugu, iyice
havalandirilmis, ortam sicakligi 5°C ile 40°C arasinda olmali ve bu sicakligi asmayan
kapali mekan olmalidir. Binanin kullanim &zelligine ve makina dairesinin konumuna
gore ses ve titresimleri absorbe edici sekilde dizayn edilmelidir. Makina dairesinin bir

kapisi veya kapagi bulunmal ve kilitli olarak durmalidir.

3.3 Kabin

Asansor kabinleri yik ve insanlarin katlar arasinda tasinmasinda kullanilan gelik profil
iskeleti ile aski halatlarina bagh, kapili veya kapisiz olabilen gelik konstriksiyonlardir.
Kabinler gelik bir zemin ve tasiyici bir iskeletten meydana getirilir. Kabin iskeleti yan
duvarlar ve tavanla kaplanarak kapali bir hacim yaratirilir. Kabinler asansér trafik
durumuna, tasidiklari yik miktari ve cinsine gore sekillendirilir. Kabin, duvar ve tavan
kalinhigl en az 2 mm sactan olmali eni ve boyu arasinda en az 0.5 oran bulunmalidir.
Kabin malzemesi olarak farkli malzemeler kullanilabilir ancak aranacak temel nitelik
saglamlik ve kolayca tutusmama o6zelligidir. Korumali camlarin kalinhgi en az 4 mm, telli

camlarin kalinhigi ise en az 6 mm olmalidir.

3.4 Patenler

Kabin ve karsi agirlik, ayri ayri kilavuz rayina patenler ile alt ve Ust kisimlarindan
kilavuzlanmaktadir. Kilavuzlama yapan patenler, (a) kayan paten, (b) doner paten, (c)

tekerlekli patenler olmak Gzere 3 ayri tiptedir (Sekil 3.2).
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(a) (b) (c)
Sekil 3.2 Kilavuzlamada kullanilan patenler [10]
Kayan patenler, 2 m/s altindaki orta ve dusuk hizda calisan asansorlerde
kullanilmaktadir. Kayma siresi, kabin hareketine ilave bir kuvvet yaratabilmekte ve

kilavuz raylara sabit basing uygulamaktadir.

Doner patenler, ylksek hizli asansorlerde tercih edilmektedir. Ancak yumusak bir
kullanim ve siurtiinme kayiplarinin azaltilmasi, glicten kazang saglamasi nedeniyle orta

hizli asansorlerde de kullaniimaktadir.

Tekerlekli patenler; kilavuz raylara slirekli temas halinde bulunan, (¢ adet kendi
etrafinda donebilen ve rulmanh yatakh tekerlekten olusmaktadir. Tekerlekler, plastik
veya polilretandan imal edildiginden titresimler oldukga azaltilmistir ve sessiz ¢alisma,
disuk strtinme sagladiklarindan tercih edilmektedir. Tekerlekli patenlerin bulundugu

kilavuz raylar yaglanmamis olarak bulunmalidir.

3.5 Asansor Kapilar

Asansorin kullanim sekline ve tasima kapasitesine uygun kapi segilmelidir. Kapilar en
kisa zamanda acilip kapanabilmeli ve insanlarin ayni anda giris-cikis yapabilmesine
imkan vermelidir. Standart asansor kapilarin genislikleri 700 ile 1100 mm arasinda,

ylksekligi ise 2000 mm olmalidir. Yiik asansorleri genellikle cift kapili olarak yapilirlar.
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3.6 Kilavuz Raylar

Kilavuz raylar, asansor tesisinde kabini ve karsi agirhg, disey hareketlerde ayri ayri
kilavuzlamak ve yatay hareketlerini minimuma indirmek, parasiit tertibatinin galismasi
durumunda kabini durdurmak maksadiyla kullanilir. Kabin ve karsi agirligin disey
dogrultularini korur, dénmesini engellerler. Ayni zamanda, parasiit dizeninin kabini
tutmak icin kullanacagi elemanlar raylardir. Genellikle soguk cekme celik T-profilleri

kullanilir.

3.7 Kargi Agirhik

Kabin agirlik ve tam vyikin, 0,4 ya da 0,5'ini karsilayacak degerde secilir. Kolay
tasinabilmesi ve miktar ayarlanmasi bakimindan birbiriyle baglanabilecek dokme demir
parcalar halinde yapilir. Karsi agirlik; celik bir cerceve, yardimci agirliklar ve gelik cerceveye
tutturulmus yonlendirme elemanlarindan olusmaktadir. Yardimci agirliklar genellikle

dokme demirden veya celik levhalardan imal edilebilir.

3.8 Aski Elemani

Asansorlerde genellikle yiik tasiyici elemanlar celik tel halatlardir. insan tasiyan
asansorlerde en az iki halat kullanilmal ve halat ¢api 8 mm'den az olmamalidir. Celik
tel halatlar, zamanla eskimekle beraber ani olarak kopmaya karsi glivenli elemanlardir.
Periyodik muayenelerle kullanilamayacak duruma gelip gelmedikleri test uygulanarak
anlasilir. Isletme &miirleri, asansérlerde ki sartlara goére degisik olarak 5-15 yil

arasindadir.

3.9 Makine Motor Grubu

Her asansor sistemi kendisine ait bir tahrik makinasina sahip olmalidir. Bu sadece bir
motor olabilecegi gibi, bir makine-motor gurubu da olabilir. Ancak her tahrik gurubu
sadece bir asansdre hizmet verebilir. Genelde 2,5 m/s hizin altindaki motor
gruplarinda, sonsuz vida sistemi olan makina gruplari kullanilir. Asansoriin hiz ve yik
durumuna gore rediksiyon orani ayarlanan makina gruplari 1/25 ile 1/50 arasinda bir

rediiksiyon oranina sahiptirler. Bu tip makinalarda yaygin olarak kullanilan sonsuz vida
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sisteminin ozelligi sessiz ve kiglk boyutlu olmalarinin yani sira, hareketi motordan
kasnaga kolayca iletmesine ragmen ters yonde gelen hareketlerde kilitleme 6zelligi
gostermesidir. Boylece asansoriin hareketsiz kaldigi durumlarda asansor kendi kendine

bir frenleme sistemi uygulamis olur.

Makina gruplari hareket almak i¢in monoblok olarak veya bir kaplin vasitasi ile bir
elektrik motoruna baglanirlar. Kaplinler; kavrama kasnaklarindan, saplama, somun ve

kamalardan olusan bir techizatla makina ile motoru birbirine baglarlar.

2,5 m/s uUstindeki hizlarda genelde makine disli grubu kullanilmaz. Bu asansorlerde
dogru akim motorlari veya frekans ve voltajlari haricen kontrol edilen alternatif akim
motorlari redlktorsiiz olarak tahrik kasnagina baglanirlar. Bu tip motorlarda hiz artisi
ve disusl kontrol altinda oldugu icin elekromanyetik frenler glivenlik amacina yénelik
olarak kullanilirlar. Ancak bir giivenlik devresinin agmasi durumunda elektromanyetik

frenin %125 dolu kabini durdurabilecek glicte olmasi istenir.

3.10 Fren Mekanizmasi

Asansor fren mekanizmasinin enerji kesintisinde ya da kontrol devreleri devre disi
kaldiginda otomatik olarak devreye girebilen elektromekanik strtiinme frenidir. Fren
mekanizmasi kabin beyan yukinln % 125 i yiikli halde iken durdurabilme kapasitesine
sahip olmalidir. Durdurmadaki gecikme glivenlik ekipmanini devreye sokacak ya da

tamponlara yaslandirmadan 6nce gorevini bitirecek sekilde olmahdir.

3.11 Durdurma Salterleri ve Giivenlik Kontaklari

Asansorde olusabilecek sikisma ve ezilmeler; kat kapilari ve kabin kapilari, kabin esigi
ile kuyu arasi, kuyuya acilan kapak veya imdat ve kurtarma kapaklari, kuyu alti ve kuyu
Ustiinde bakim yerleri, makine dairelerinde olusabilir. Bu durumlar icin asansorde
oncelikle durdurma salterleri konmustur. Durdurma tertibati olarak iki konumda kararh
ve asansoriin yeniden calistirilmasi ancak bilingli bir hareketle miimkiin olan yapida
salterler secilmistir. Ayrica kabin girislerinde sikisma ve ezilmeleri 6nlemek icin esik

kontaklari, sikisma kontaklari veya fotoseller konulur.
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3.12 Kapu Kilitleri

Kapilarin kilitlendiginin elektriki ve mekanik olarak kontroliini yapan fis-priz ve kilit
kontaklari, asansoriin kapilar kapanmadan hareket etmesini onlerler. Asansor kilitleri,
asansoriin hareket esnasinda kabin icindekilerin kuyu ile, kuyu disindakilerin kuyu igi ile
iliskisinin kesilmesi ve temasin onlenmesinin ana unsurlarindandir. Sekil 3.3’de cift

emniyetli bir kilit ve fis-priz baglantisi gosterilmistir.

Fiz-priz

Cift emnrvet pimi

Sekil 3.3 Cift Emniyetli Kilit ve Fis-Priz Baglantisi [12]

3.13 Agsin Yiik Kontaklar

Bu kontagin goérevi kabin yiki beyan yikiine disinceye ve olusabilecek tehlike
onleninceye kadar asansoriin hareket almasini 6nlemektir. Asansorlerde asir yik
kontaklarinin yani sira tam yik kontaklari da kullanilir. Bu kontaklarin gorevi asansor
beyan yiku ile yikli iken dis kumandalara cevap verilmesini 6nlemek ve gereksiz

duruslari ortadan kaldirmaktir.

3.14 Sinir Kesiciler ve Salteri

Asansorin seyir mesafesi en alt durak ile en Ust durak arasinda sinirlidir. Tahrik ve
sirtinme kuvvetlerinde olusan bir azalmadan, asiri ylklenmeden veya olusabilecek
elektrik arizalarindan dolayi asansor durmasi gereken son noktada durmayabilir. Bu
durumda sinir kesici devreye girerek asansoriin enerjisini keser. Reglilatér halatina
bagh sigortalarla calisan tipleri oldugu gibi kuyu icinde kabinin hareketlerine bagli
olarak calisan tipleri de vardir. Esas olan, sinir salterlerinin mekanik bir zorlamayla

calismasi ve sinir kesici salteri calistirarak motorun ve elektrik freninin enerijisini
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kesmesidir. Bu enerji kesildiginde kabin aydinlatmasi ve makina dairesi aydinlatmasi
kesilmemelidir. Yiksek hizli asansorlerde kuyu igine elektriki limit salterlerde konabilir.
Burada amacg ylksek bir hizda dogrudan motor ve frenin enerjisinin kesilmesini
onlemek ve bir yavaslatma tertibatiyla beraber durdurma islemini gergeklestirmektir.
Ama sira olarak once elektriki sistem calismali son olarak mekaniki zorlama etkisi ile
¢alisan sinir kesiciler devreye girmelidir. Sinir kesicilerde asil ve nihai olan mekanik

calismadir.

3.15 Tamponlar

Ariza ylziinden en alt durakta durmayip yoluna devam eden kabin ve karsi agirligin zemine
garpisini yumusatmak Uzere, asansor hizina gore, elastik, yay veya hidrolik elemanlar
kullanilir. Asansor tesislerinde kabinin ve karsi agirhgin altina ayri ayri vyerlestirilen

tamponlar (g sinifta ele alinmaktadir(Sekil 3.4)

(a) (b) (c)

Sekil 3.4 Tamponlar: a)Elastik b)Yayli c)Hidrolik [12]

Elastik tamponlar, elastik dayanak olarak lastik yayh tamponlar gibi tasarimlar
standartlarda belirtilmistir. Bu dayanaklar dogrudan sabit kaideye, temele veya kabin
ve karsi agirliga monte edilebilir. Asansér beyan hizinin 1 m/s’yi asmadigi durumlarda

kullanilabilir.

Yayl tamponlar, kabin hizlari 1.6 m/s den az olan asansor tesislerinde kullanilan yayli

tamponlar, gelen enerji yikinin yaylarin ylksek elastikligi sayesinde absorbe ederler.

Hidrolik tamponlar, bitin beyan hizlarinda kullanilabilir. Hidrolik tampon tasariminda
genelde asansorlerin hem kabinleri hem de karsi agirliklari i¢in ayni konstriiksiyonlar

uygulanmaktadir.
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3.16 Hiz Regiilatorii

Regilator sistemi hizin mekanik olarak degerlendirmesini yapan bir sistemdir. Cok
degisik cesitleri olmasina ragmen ortak 6zellikleri merkezkag o6zelligine bagh olarak
calismalari ve belirlenen hiza ulasinca kendini kilitleyip, Ustiinde yataklanmis olan
regllator halatinin durmasini saglamaktir. Tamamen mekanik olarak ¢alisirlar. Elektriki
olarak asagl yonde kullaniimalari kabul edilmez. Kabin glivenlik tertibatini ¢alistirmak
icin hiz regllatori, kabinin beyan hizinin %115’ine esit bir hiza erismesinden sonra
devreye girmelidir. Regllatoriin devreye girme siiresi givenlik tertibati calisincaya
kadar ve tehlikeli hizlara ulasilmasina olanak vermeyecek kadar kisa olmalidir. Beyan
hizinin Ustlindeki hizlarda ve halat gevsemesinde regiilator kontagi devreyi kesmelidir.
Regilator kilitleme yonl asansorin asagl inis yoninde olmalidir. Sekil 3.5'de ¢esitli

regllator tipleri gorilmektedir.

Kuyu altinda insan trafigi varsa karsi agirlikta da regiilator ve mekanik fren olmalidir.
Kasnak ve halat capi orani 30 olmalidir. Hiz regilatéri bir gergi makarasiyla veya
yaylyla gerilir. Cok esnek bir halatla (min. 6 mm c¢ap) tahrik edilmelidir. Regiilator halati
glvenlik tertibatindan kolayca sokilebilir bir sekilde monte edilerek, gerektiginde test
edilebilirler. Hiz reglilatori ya da baska bir tertibat uygun bir elektrik emniyet tertibati
yardimiyla, kabin hizi regililatoriin devreye girdigi hiza ulasmadan asansér motorunu
durdurmalidir. Reglilator Uzerinde bulunan regilatér halat kontaklari, reglilator
halatinin  gevsemesi veya kopmasi durumunda devreye girerek asansori

durdurur(Sekil3.6).

Sekil 3.5 Cesitli Regulator Tipleri [13]
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EN 81-1 standardina gore regtilatoriin devreye girme hizi asansor beyan hizinin %115
ine esit bir hizdan 6nce devreye girmelidir. Devreye girme anindaki hiz asagida

belirtilenlerden daha kiguk olmalidir:
a) Ani frenlemeli glivenlik tertibatinda, makarali tip haricinde, 0,8 m/s;
b) Makarali ani frenlemeli glivenlik tertibatinda, 1 m/s;

c) Ani frenlemeli tampon etkili glivenlik tertibatinda ve 1 m/s’ye kadar olan beyan

hizlarinda kullanilan kaymali gtivenlik tertibatlarinda, 1,5 m/s;

d) 1 m/s’den buyuk beyan hizlarinda kullanilan kaymali glvenlik tertibatinda: 1,25 -

v+0,25/v, m/s olarak.

Baglanti Pimi

Santrifiij
Adirhik

Sabit Gark

Sekil 3.6 Hiz Reguilatorii Devreye Girme Durumu [14]
3.16.1 Sarkach Regiilator

Sarkagl regulatér, 0.8 m/s den az kabin hizlarinda kullanilan, basit ve cift sarkach
regulatorlerdir. Cift sarkacl regilatérlerde manivela makarasi, poligon diski lzerinden,
sikismis durumdaki ¢ekme yayi vasitasiyla hareket etmektedir. Poligon diski yavaslatma

diski ve halat diski dizayn olarak birbirine baghdir.
3.16.2 Savrulma Agirlikli Hiz Regiilatorii

Savrulma agirlikh hiz regilatorid, 1 m/s kabin hizlarinin asildigi yerlerde kullanilir.

Sarkaclh regilatorlerden farkh olarak, hareket hizinin poligon diskinin bir kenarinin her
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gecmesinde kontrolli yerine, regllatorin devir sayisina bagli olan savrulma

agirhklarinin ayrilmasiyla hiz kontroli yapilmaktadir.

3.17 Parasiit Fren Sistemi

Elektro-Mekanik asansorlerde yaklasik 50 yildir yaygin olarak kullanilan glvenlik
sistemlerinden bir tanesi de parasit ve frenleyicisidir (Sekil 3.7). AsansOriin ana
hareketi yapan kismindan bagimsiz, baska bir yere yerlestirilen bu sistemler, asansor
kabininde herhangi bir nedenle olusabilecek kontrol disi bir hizlanma oldugunda

devreye girerler.

Sekil 3.7 Komple Parasiit Sistemi [15]

Prensip olarak, parasit sistemler genelde asagl olmak lzere (bazen yukari yonde de
olabilir) kabin hizinda beklenmedik bir artis s6z konusu oldugunda devreye girip kabini
ve dolayisiyla da icindekileri korurlar. Ornegin, hizi 1 m/s olan bir asansér, normal hiz

degerini %15 astiginda, yani hizi 1,15 m/s oldugunda bu sistem devreye girer.

Parasiit ve frenleyici sisteminde iki adet frenleyici kullaniimaktadir. Bunlardan biri
yukari frenleme yaparken digeri de asagiya dogru frenleme yapmaktadir. Frenler,
asansor kabini ile birlikte raylara yerlestirilirler (Sekil 3.8). Frenler bir mekanizma
yardimiyla ayni anda hareket ederler. Rayin kalinligi 9 mm olup, iki taraftan da 4 mm
gibi bir bosluk bulunmaktadir. Glvenlik sistemi tarafindaki celik halatin kalinhgi 6
mm’dir. Parasit yani regilator, hiz 6lgme gorevi gorirken normal hizdan 6ngériilen bir
degerin lzerinde sapma meydana geldiginde, merkezka¢ kuvvetinin etkisini kullanan
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bir mekanizma sayesinde kilitlenme gergeklesir ve gelik halatin ilerlemesini frenleyerek

durdurur. Devreye girmesi icin gerekli olan kuvvet, yay vasitasiyla ayarlanir.
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Sekil 3.8 Asansor Sisteminde Parasit Frenin Yeri [15]

Burada dikkat edilmesi gereken husus, parastt yani reglilatérden gecen halatin tasiyici
halat olmamasidir. Bu halat sadece frenleme maksadiyla kullanilir. Asansor kabininin
Ustlinden frenleyici ile ¢gikan halat, regililator kasnagindan gegerek tekrar asagiya iner
ve makine dairesindeki bir kasnaktan da gectikten sonra asansor kabininin alt tarafina

baglanir.

Hiz sapmasi meydana geldiginde, yukarida blokaj olmus parasit sistemi asagiya dogru
gitmek isteyen asansor kabinine izin vermeyecektir. Bu esnada halatta ¢cok yiuksek
gerilmelerin olusmasini engellemek icin frenler de devreye girer ve kabin asagiya dogru
inmek istediginde frenleri de kendine ¢eker ve halat sikisir. Boylece asansor kabini hem

mukavemet agisindan hem de gilivenlik agisindan iyi bir sekilde durmus olur.

22



Eger bu sistemde sadece parasit kullanilsaydi, frenler kullaniimasaydi, parasttin
blokaj aninda, fiziksel olarak asagiya dogru izafi hareketi sifirlamaya calisacak olan
kabin, yapisina ve agirligina gore halati koparirdi ya da parasliit sistemine zarar verirdi.
Ayrica durma esnasinda olusabilecek ¢ok yilksek ivme degerleri de insan saghgi

acisindan zararhdir.

3.17.1 Ani Olarak Etki Eden Parasiit Fren Sistemi

Bu tip parasut tertibati 1 m/s lik kabin hizlarina kadar kullanihir. Kabini durdurma
mesafesi kiiglik oldugundan kabin ve kilavuz raylar asiri zorlanir. Daha blyik hizlarda
parasut tertibati calistigl zaman yolcular sok etkisi altinda kalacagindan, bu tip parastt

tertibati tercih edilmez.

Tirtilh tipi parasit dizeni, Sekil 3.9a'da gorildigu gibi parasit tertibati testere disli
kamlarla tutturulmustur. Bunlar kabinin her iki tarafina kilavuz raylar sikistiracak
tarzda yerlestirilmistir. Bunlar aralarinda mekanik olarak temastadirlar. Manivela
koluna bagl bulunan ve regtilatér halati adi verilen gelik halat ¢ekirdegi zaman kamlar

kilavuz rayi sikistirarak kabinin durmasini saglarlar.

Masurali tip parasit dizeni, Sekil 3.9b'de goraldigi gibi sertlestirilmis bir celik silindir
gittikce daralan c¢eneye girer ve boylece kilavuz rayin karsisinda kendi siraya giren bir
tampon levha olusturur. Bu tip parastt dizeni genellikle distk hizlarda ¢alisan agir yik

asansorlerinde tercih edilir.
Koseli tip parasut dizeni, Sekil 3.9c¢'de gorildigu gibi celik ceneler egimli dékme demir

bloklara yerlestirilmistir. Cenelerin kilavuz rayla birlesmesi aninda bir takoz hareketi

meydana gelir ve parastt dizeni kilitlenir.
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Sekil 3.9 Ani Frenlemeli Parasut Fren Sistemleri: a)Makarali Tip b)Eksantrik Kam Tipi
c)Kamah Tip [12]
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3.17.2 Ani Frenlemeli Tampon Etkili Parasiit Fren Sistemi

Standart Ek F.3. te ani frenlemeli tampon etkili parastt fren sistemi tanimi yapilmaz. Bu
tip fren kullanilmasi zorunlulugunun olusmasi igin istenen sart, beyan hizinin 0,63 m/s
Uzerinde ama 1 m/s nin altinda olmasi gerekir. Bu hizlarda regiilatoriin devreye giris
hizi ise 1,15 m/s Ustl ile 1,5 m/s arasinda olacaktir. Bu hizlara gore de 1 g’nin altinda
bir ivme i¢in 8 cm ile 11 cm den daha uzun bir durus mesafesi gerekmektedir. Ani
frenlemeli parasiit fren sisteminin durus mesafeleri, istenen bu sartlari karslayamaz.
Ani frenlemeli parasit fren sistemi durus mesafelerine ek olarak, istenen mesafelere
ulasabilmek igin ikinci bir esnemeye ihtiya¢ duyulmaktadir. Bu ihtiyaci karsilayabilmek
icin tastyici cerceveye ani frenlemeli parasit fren sistemi konulduktan sonra gerekli
olan durus mesafesi icin ek esneme ise genel olarak kabin ve ¢erceve arasina konan
tamponlarla saglanmaktadir. Cercevede(tasiyci karkas) frenleme sonucu ani bir durus
olmasina ragmen, kabin tampon stoklari kadar esnemeye devam eder. Bu sayede kabin
icindeki kisiler icin gerekli olan 1g’nin altinda ivme elde edilir. Amerika’da bu tip frenler
2,5 m/s hizlara kadar kullanilabilmektedir. Bu tip asansoérlerde ender olarak bu sistem
parasiit fren sistemi ile cerceve arasinda kullanilmistir. Ama c¢ok fazla tertibat
gerektirdigi ve maliyeti artirdigi icin, pek karsilasilan uygulamalar degildir. Cercevede

kullanilacak olan tamponlarin 6zelligi standartta belirtilmistir.

Standarda gore ani frenlemeli tampon etkili parasit fren sisteminde, tamponlama
sistemi, geri donme hareketi tamponlanmis olan enerji depolayan tipte tamponlar ve
enerji harcayan tipte tamponlar sartlarina uygun ve enerji harcayan veya geriye donus

hareketi tamponlanmis enerji depolayan tipte olmalidir.

Gorulmektedir ki, tamponlanma mesafesi ve etkisinin, standartta 6n goérilen tampon

ozelliklerini saglayacak bir 6zellikte olmasi sarti konmustur.

Dikkat edilmesi gereken bir diger durum, asagi yonde g¢alisan bir fren igin kullanilacak
tamponlama sisteminin, ayni sekilde yukari yon icinde kullanilmasi zorunlulugudur. Bu
durumda tek yonli ¢ozilebilir gérilen durum, ¢ift yonli uygulamalarda oldukca karisik
bir durum almaktadir. Ustelik tampon kapasiteleri farkli olmak zorundadir. Cift yonli
frenlerde asagl yonde kapasite, kabin agirligi ve beyan yikl toplam degeri ve serbest

disme dikkate alinarak hesaplanmaktadir. Ancak ayni tertibat yukari yonde halat
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kopmadan ve en kotl sartta sadece beyan ylkinin yarisi kadar bir yiki durduracak
veya yavaslatacaktir. Bu durumda frenin asagi ve yukari durdurma kapasitesi farkhdir.
Ani frenlemeli bir sistem kullanilmasi durumunda, ayni sekilde kullanilacak tampon

kapasiteleri icinde bu durum dikkate alinmahdir.

Bir diger durum ise yukari yonde hizlanma genellikle diizenli bir ivme artisiyla olmakta,
asagl yonde ise serbest diismede ani bir hizlanma s6z konusu olabilmektedir. Bu
durumda regilatériin devreye giris hizi da farkliik gosterilmektedir. Onerilecek

¢o6zimde tiim bunlarin dikkate alinmis olmasi gerekir.

Bu uygulamalar konusunda bir noktanin daha 6zellikle Gzerinde durulmasi gerekir. Ani
frenlemeli tampon etkili fren uygulamasinda gergeveye baglanan fren, bir ani etkili
frendir ve bilinenin aksine bu uygulamada ¢ergevenin durusunda bir tampon etkisi s6z
konusu degildir. Bu ylizden asansorin tasiyici ve tahrik sisteminde(halatlarda, makine-
motorda, diger cercevelerde) olusan darbede bir yumusama séz konusu olamaz.
Tamponlama etkisi; kabin ile tasiyici cerceve arasindadir, kabin icini etkiler, diger
sistemler ¢ercevenin ani durusuyla, ani frenlemeli parasit fren sistemi etkisine maruz
kalir. Bu ylizden gergeveler, makine-motor gibi aksamlar ani frenleme etkisine maruz

kalinacagi disuinilerek tasarlanmalidir.

3.17.3 Kaymali Parasiit Fren Sistemi

Fren biinyesinde bulunan yay tertibati yardimiyla, kilavuz raylari Gizerinde siirtiinme ile
gerceklesen frenleme etkisinin, kabin ve karsi agirlikta meydana getirdigi kuvvetlerin
kabul edilebilir bir degerde siniflandirilmasi, béylece frenleme kuvvetini dagitarak daha
uzun bir mesafe ve sirede durusu saglanan parasut frenleridir. Cesitli hiz ve kapasiteler
icin belirlenen degerler arasinda kullanilirlar. Ani frenlemeli sistemlerden farkl olarak,

hiz degisimine gore kapasite degeri de degismektedir.

Ani frenlemeli sistemlerin aksine, tam yik deneylerinde istenen mesafede olmasa bile,
raya saplanmadan yik egrisinde belirtilen yiik ve hiza bagl olarak bir kaymanin
gorilmesi gerekir. Raya saplanma ve kaziklama, ani frenlemeli parasit fren sisteminde

normalde gorilen bir durum iken kaymali frenlerde istenmeyen bir 6zelliktir.
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Frenleme sonrasinda parasiit fren sistemini eski haline getirmek igin sadece kabini ters
yonde hareket ettirmek yeterlidir. Bu hareket sikisan elemanlari eski haline getirecek

parasit freni tekrar ayarlamak icin ayri bir sey yapilmasina gerek kalmayacaktir.

Kaymali parasit fren sistemleri:

Q

Kabine yumusak bir kayma hareketi verirler.

b. Kamal tilrlerinde kama etkisi basladiginda artik regulatér halatinin

frenlemeye bir katkisi olmadan kendiliginden frenlemeye devam ederler.
c. Basit ve efektif bir yapilari oldugundan kisa tepki siiresinde isleme baslarlar.
d. Temas ylzeylerinde ¢ok az veya hig zarar olmaz.
e. Tekrar kolay kurulur, yeniden ayara gerek duymazlar.
f.  Sistem Uzerinde kolayca konumlandirilirlar.

Durus Mesafesi: Paraslit frenlerin devreye girdigi anda kabin durdurulana kadar belli
bir siire kilavuz ray lzerinde yol almaktadir. Bu mesafenin makisimum ve minumum

degerler olarak hesaplanmasi igin

V2=2XX (3.1)
Formilini kullanarak, maksimum durus mesafesi:

%=0.2g=0.2x9.81 = 1.962 m/s’

Minumum durus mesafesi ise a= 1g =9.81 m/s® kabul ederek durus mesafeleri 3.2, 3.3

gibi hesaplanabilir.
Xmin=Vo7/19.62 m  %=1g iken (3.2)
Xmax=V0/3.924 m %=0.2g iken (3.3)

Parasit fren sistemi durus mesafeleri hesabi ve TS EN 81-1 standartinda belirtilen
regllator devreye girme hiz degerleri kullanilarak, durus mesafeleri beyan hizina gore

hesaplanip Cizelge 3.1 olusturulmustur.
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Cizelge 3.1 Ortalama Durus Mesafesi Tablosu

En kiiglk
Regulatorin En bayuk
Asansor beyan 8 durus | Ortalama durus
devreye girdigi _ durus mesafesi
Hizi mesafesi mesafesi
hiz m/sn %=0.2g
x=1g
0.63 m/s ani
frenlemeli parastit 0,8 m/s hizda 0,0326 m 0,1631 0,0978 m
fren sistemi
0.63 m/s makarali
ani frenlemeli 1 m/s hizda 0,051m 0,2548 m 0.1529 m
parasit fren sistemi
1 m/s hizda tampon
etkili ani frenlemeli 1,5 m/s hizda 0,1146 m 0,5733 m 0,3439m
parasit fren sistemi
1,5 m/s hizda
kaymali parasut 2,042 m/s hizda 0,2039 m 1,0194 m 0,6117 m

fren sistemi

3.18 Helisel Yaylar

Yay imaline elverisli bir telin bir silindir Gizerine belirli bir hatve ile sarilmasindan

meydana gelen sisteme helisel yay denir. Bu yaylar iki uctan helis silindiri ekseni

boyunca etki eden kuvvetler altinda kuvvetin yoniine uzar yada kisalir.
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Sekil 3.11 Helisel Ceki Yayi [16]
F
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3)Parzalel bag b)Seri bag

Sekil 3.12 Helisel Silindirik Yaylar [17]

Paralel bagl helisel yaylarda:
F=Fi+Fo+....+F,

X=X1=X2=.00.=Xp
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k=k1+k2+....kn
Seri bagh helisel yaylarda:

F=F1=F2=....=Fn
X=X1+Xo+....+Xp
1 1 1 1
R + o +...+ o

Helisel Yay kuvveti:

Fy=CXS
_ Gxd4
T 8XirXDnd

G : Kayma Modull, G= 83000 N/mm?

(3.6)

(3.7)
(3.8)

(3.9)

(3.10)

(3.11)

Ornek model olarak kullanilan kayma etkili parasiit frende yay kuvvetini saglayan yay

elemani olarak paralel bagli iki adet helisel basi yaylar kullanilmistir.

Sekil 3.13 Helisel Silindirik Basi Yayinin Boyutlari [16]

d: yay tel capi , Dp:Yay ortalama ¢api , Lo: Yay serbest uzunlugu
ir:Sarim sayisi, ig:-Toplam sarim sayisi

Serbest yay uzunlugu:
Lo=Lg1+Sat+fn

Le1=ig*d

Ig=if+2

5:=(0,0325* " +0,05)*if"d

Lg1:Katilasmis (rijit) boy
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sa:Sarimlar arasi gerekli toplam bosluk

fa:maksimum boy degisimi

Cizelge 3.2 Modellemede Kullanilan Helisel Yaylarin Boyutlari

d Dm Lo Ig
25 64,6 79,3 3
15 55,9 48,5 3

3.19 Tabak Yaylar

Disk yay da denilen tabak yaylar eksenleri yoninde hO kadar koniklestirilmis
halkalardir. Halkanin radyal ekseni ¢cok ender olarak trapezdir. Tabak yaylar ¢ok biyuk
kuvvetler ve cok kii¢lik yaylanma s6z konusu oldugu yerlerde yaygin olarak kullanilirlar.
Ornek olarak takim tezgahlarinda, valflerde gergi elemani olarak, krenlerde, tasitlarda
titresim sontmleyici olarak ve makinelerin temele oturmalarinda kullanilmaktadirlar.
Tek yayin gerekli yaylanma miktarini saglayamadigl veya gelen yiki tasiyamadig
durumlarda ayni yonde Ust Uste (yay paketi) veya ters yonde Ust Uste (yay sttunu)

koyarak istenilen 6zellikte yay elde etmek mimkindir.
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a) Yay siitunu, zit ydnde dizilmig, aym tabak yaylardan (seri bag)

b) Yay stitunu, aym yonde dizilmis, ayn: tabak yaylardan, paket (paralel bag)

¢} n=3 adet avmi yaydan olusan i=4 paket, zit yonde dizilmis (seri ve paralel)

d) Farkli tabak yaylar, zit ydnde dizilmis (seri bag)

¢} m=5,m=3,n;=2yaydanoluganiy=1,i,=3,i;=1 toplam 5 paket (seri
ve paralel bag)

Sekil 3.14 Tabak Yay Baglanti Sekilleri [18]

Yay paketi, her yay ayni miktarda deformasyona ugradigindan ve toplam deformasyon
slitunu olusturan yaylarin toplam deformasyonuna esit oldugundan seri baglanmistir.

Ayrica ayni veya farkli paketlerden yapilmis siitunlarla da 6zel yay karakteristikleri elde

etmek mumkindur.

Cizelge 3.3 Yaprak Yay Dizilislerine gore Kuvvet, Yaylanma ve Yay Katsayilari [18]

Konstriksiyon gekhi a b c | d e
Toplam yay kuvves Ftop F | aF | nF F Z(n.F)
Toplam yxylanma Stop L8 ] is (i.s) I(is)
Toplam yay katsayis: eh c cp/i Lg_il.t.ih,, .L...ili ._12.4_,
Ctop % G & S T g

F: Bir tabak yaya gefoa kuvvet
n: B.u Eakenc aym y¥nde siralanmig yay sayisi (paralel bai)
i: Bir sillunda zit ydnde siralanmug yay veya yay pakeli sayisi (sori ball)
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Di

!

Sekil 3.15 Tabak Yayin Boyutlari [14]

Bir yaya gelen kuvvet: F=E o [(ho-s) (ho- %) +12]

Yay katsayisi : c=E

Ki1xDg?

t
K1XxDgq2

(ho?-3xhoxs+ % s2+t2)

E= yayin elastisite modiili, celik yay igin = 9.05*10"

s=yayin sikisma miktari ,  K;=yay katsayisi

Dy =tabakyay discapi , D;=tabakyayiccapi , t=yaykalinlig

ho= konik yiksekligi , lo=tabak yay yuksekligi

Cizelge 3.4 ‘Asansor Parasit Fren Sisteminin Modellenmesi ve

Similasyonu’Calismasinda Kullanilan Tabak Yay [14]

ho

(3.16)

(3.17)

D4

Di T ho

28.0

10.2 1.00 0.90

1.90

K1 yay katsayisi gizelge 4.3 den bakilacak burada:

0=Dgy/Di

6=Dgq/Di =28.0/10.2=2.74=2.8

Cizelge 3.5'den :

K1=0.78
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Cizelge 3.5 DIN 2092’ye Gére Tabak Yaylar icin K1,K2,K3,K4 Degerleri [18]

8 Kl Kz K3 K‘
12 0,29 1,02 1,05 1,08
14 045 1,07 1,14 121
16 0,57 1,12 122 1,32
1,8 0,65 1,17 1,30 1,43
20 0,69 1,22 1,38 1,54
22 0,73 1,26 1,45 1,64
2,4 0,75 131 1,53 1,75
2.6 0,77 1,35 60 1.85
23 ) 9 57 1.95
3,0 0,79 A3 1,74 2,05
32 0,79 1,46 1,81 2,16
34 0,80 1,50 1,87 2,24
3,6 0,80 1,54 1,94 2,34
38 0,80 1,57 2,00 243
4,0 0,80 1,60 2,07 2,54
42 0,80 1,64 2,13 2,62
44 0,80 1,67 2,19 2,71
4.6 0,80 1,70 2,25 2,80
4,8 0,79 1,73 2,31 2,89
50 0,78 1,76 2,37 2,98
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BOLUM 4

ASANSOR PARASUT FREN SISTEMi MODELLENMESI ve SIMULASYONU

Helisel yayh kaymali parasiit fren sisteminin matematik modeli olusturulmustur.
Calismalar MATLAB programi ve MATLAB Simulink eklenti programi kullanilarak

ylrtttlmuastir. Sonuclar detayh bir sekilde incelenerek helisel yaylarin kullanilabilirligi

arastirilmistir.

4.1 Hesaplamada Kullanilan Kaymali Parasiit Fren Sistemi

Ozel bir firma tarafindan Uretilen ve hesaplamalarda kullanilan 6rnek model parasiit

frenin izometrik gortintsa Sekil 4.1’de gortlmektedir.
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Sekil 4.1 Kaymali Parastit Frenin izometri Goriiniisii [14]
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Kaymali parasit fren asansor kabininin her iki tarafina, kabin Gzerine ya da kabin altina
baglabilen glivenlik sisteminin bir pargasidir. Asagi ve yukari kontrolsiiz hizlanmalarda

kabini durdurmak lizere devreye girecek sekilde tasarlanmistir.

Regilator halatinin tetiklenmesiyle yukari ya da asagl yonde hareket eden silindirler
her iki yone 7°lik agi yapan dil ile kilavuz raylar arasinda sikisirlar. Sikisma sonucu geri
giden dil arkasindaki yaylar sikisir ve bu sekilde olusan yay kuvvetleri sirtiinme

kuvvetine doniserek kabini durdurmayi saglar.

Yapilan testler dogrultusunda standartlar dahilinde durdurmayi saglamak (izere
parasiit fren sistemine bir &n gergi kuvveti verilebilir. On gergi kuvveti dilin arkasinda

bulunan metaldeki vidalarla saglanmaktadir.

Yay karektristigi, yay sayilari ve dizilis sekillerine gore gerekli yay kuvveti saglanabilir.

4.2 Model Olusturma

Asadida yapilan kabuller esliginde sistemin fiziksel ve matemetik modeli olusturulmustur.

Matematiksel model, sistemin serbest cisim diyagramindan vyararlanilarak elde

edilmistir.

4.2.1 Yapilan Kabuller

a. Ray ile karsi surtinme pilakasi arasinda ve ray ile silindirler arasinda kuru
sirtiinme oldugu ve belirtillen elemanlar arasindaki sirtlinme katsayisinin
hareket sliresince sabit kaldig1 kabul edilmistir. Ray ile parasit fren sistemindeki
silindir ve karsi strtiinme plakasinin malzemelerinin islah ¢eliginden yapildigi

kabul edilmistir.u= 0.42(sert celik-sert celik arasinda)

b. Kabin,karkas , kabine monte edilmis tim ekipman ve yolcular kabin agirlik

merkezine indirgenmis tek bir noktasal ylk olarak kabul edilmistir.

c. Kabin bos agirhgr 300kg , bir insanin agirligi 80kg olarak kabul edilmis ve

hesaplamarda asansor kabin kapasitesi 4 kisi olarak kabul edilmistir.

d. M kabin anma ylikind, m tasinabilir yiki ifade etmektedir.
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e. Modelde kullanilmakta olan kabinin yanal hareketlerinin olmadigi, sadece

diseyde hareket ettigi kabul edilmistir.

f. Hava direnci ve havadan kaynaklanan siirtiinmeler tamamen ihmal edilmistir.

4.2.2 Referans Olgiitler

1) EN-81 standardi geregince simiilasyon sonucu elde edilen ivme degerinin 0.2g-

1g arasinda olmasi gerekmektedir.

2) Kabin, frenleme esnasinda aldigi yol bakimindan cizelge 3.1’de ortalama durus

mesafesi tablosunda belirtilen sinirlar igerisinde durdurulmahdir.

4.3 Fiziksel ve Matematiksel Model

ideal kaymali parasiit frenli asansoér sistem modeli sekil 4.2’de géruldigi gibidir.
Kabinin her iki yaninda kaymali parasit fren vardir. Kabin kivavuz raylar boyunca

haraket etmektedir.
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Kilavuz Raylar

B Parasut Frenler

Kabin

A

Sekil 4.2 Parasut Frenli Asansor Modeli

Serbest cisim diyagrami sekil 4.3'te gorildigu gibidir. Kabinin disey dogrultudaki
hareket miktari x olup asagi yon pozitif olarak kabul edilmistir. Kabinin her iki yanina
yerlestirilen parasit fren sisteminden elde edilen sirtiinme kuvvetleri (Fs) olup yukari
yondedir. Asagl yonde yercekimi kuvveti olusurken, ters yonde sistemin ataleti

olusmaktadir.

Sekil 4.3 Parastit Frenli Asansor Serbest Cisim Diyagram
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Serbest cisim diyagramindan elde edilen diferansiyel denklem:
mg-mx - Fs=0 (4.1)

Sekil 4.4’de MATLAB Simulinkten, diferansiyel denklemden olusturulmus fren modeli

gorilmektedir.

4.3.1 Simiilasyon

Farkh strtiinme degerlerinde sistemin verdigi cevaplar incelenmistir. Stirtinme kuvveti
sirastyla (¢ durumda 1.6mg, mg ve mg’den daha az olmak (izere sisteme sabit olarak

uygulanmis ve kabinin durus esnasindaki mesafesi, ivmesi ve hizi incelenmistir.

Sekil 4.4’de farkh buyikliklerde durdurucu kuvvet (Fs) uygulanan kaymal parasiit
frenin simulink modeli gérilmektedir. Kontrolsiiz hiz durumunda reglilatériin devreye

girmesi ile paraslt fren sistemi tetiklenerek durdurucu kuvveti uygulamaktadir.

o= Fs

¥

To Weorspaced

Fs

To Worspaced
-~ | , 1 1
Constant - - 1m - - - *

b4

L J
¥

1 5 B

mg I + Sain Integrator Integratort To Worspace1

Constanti Switch
P v

To Worspace?

m"g

Constant2

(O—m ¢

Clodk

To Workspace

Sekil 4.4 ideal Kuvvet Uygulanan Kaymali Frenleme Modeli
1.Durum
Fs=1.6mg,V>0ve

Fs=mg, V<0 iken elde edilen kuvvet-zaman (Fs-t), yol-zaman (x-t), hiz-zaman (v-t),

ivme-zaman (a-t) grafikleri Sekil 4.5’de gorilmektedir.
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Parametreler:
m = (P+Q)

= (300+4*80)=620 kg , g=9.81 m/s*, Vo=2.0m/s, Fs =9731 N

(4.2)
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Sekil 4.5 Kaymali Fren Modelinde Sirtlinme Kuvvetinin 1.6mg’ye ayarlandigi Durumda

Elde Edilen Sonuglar

2.Durum

Fs =mg, V >0 oldugu durumda, elde edilen kuvvet-zaman (Fs-t), yol-zaman (x-t), hiz-

zaman (v-t), ivme-zaman (a-t) grafikleri Sekil 4.6’de gorilmektedir.
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Parametreler:

m=620kg , g=9.81 m/s®, Vo=2.0m/s, Fs = 6082 N

BB ; : ; ! ‘ ; ; ; ;
e -~ _____________ U . - _______ |
BOE2G k- ............. ....... ............. ....... ...... ...... ....... i
OS24 b ............. ....... ............. ...... ....... i
BOE22 k- ............. ............. ...... ...... ....... i

G032

Fs (M)

BOSIEL s S
BOR1G|- ............. S L ....... ...... ...... Y i
BOR A b ............. ....... ............. ....... ...... ...... ....... i

0812 | : : : : : : : 1

6051

i ; i i i
0 005 01 015 02 025 03 035 04 045 05

b = S, ....... ......... ....... ........ ........ ....... ....... S
25 R e e

ST B ....... ........ ........ ....... ....... ....... ....... ........

a2k ....... ........ ....... o o ....... FETRERERS ........

v (rnfs)
(o=

a (mis2)

o i
1} 0.05

01

1
015

02F

Sekil 4.6 Kaymali Fren Modelinde Sirtlinme Kuvvetinin mg’ye ayarlandigi Durumda
Elde Edilen Sonuglar

3.Durum

Fs <mg, V >0 iken, elde edilen kuvvet-zaman (Fs-t), yol-zaman (x-t), hiz-zaman (v-t),

ivme-zaman (a-t) grafikleri Sekil 4.7'de gorilmektedir.
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Parametreler:

m=620kg,g=9.81m/s*, Vo=2.0m/s, Fs= 3618 N

36188

36186

3619

36164

3618.2

Fs

3618

J617.8

36176

3617.4

31721

v (rnfs)

3817

38+

36+

a4l

32r

28+

26+

241

22r

i
014

0z

03

0.35

0.4

i
045 045

s ()

a (mfs2)

05k

445

35

25
0

i
0 008 o

1 1 i
2 02 03 035 04 045 05
tis)

i
1 018 0.

i i 1 i i
ons 01 015 02 025 03 03 04 045 04

Sekil 4.7 Kaymali Fren Modelinde Sirtiinme Kuvvetinin mg’den Daha Disuk Bir Degere

Ayarlandigi Durumda Elde Edilen Sonuglar

Sonug olarak, ideal kuvvet uygulanan kaymali parasit fren sistemine, 1.6mg, mg ve

mg’'den daha az sirtiinme kuvvetleri verilerek elde edilen sonuglarla Cizelge 4.1

olusturulmustur. 1.6mg’lik sabit slrtiinme kuvveti sisteme uygulandiginda, kabinin

0.34sn’de; 0.34m’de, -0.59g’lik bir ivmeyle basarili bir frenleme ile durduruldugu

gorilmektedir. Elde edilen ivme ve yol degerleri standartlarda belirtilen sinir degerleri

arasindadir. Sisteme mg ve mg’den daha distk strtinme kuvveti verildiginde ise kabin

durdurulamamustir.
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Gizelge 4.1 Farkli Stirtiinme Kuvvetlerinin, Kaymali Parasiit Fren Sistemine
Uygulanmasiyla Elde Edilen Sonuglar

On Gergi Kabin Durus Kabin Durus Kabin Durus ivmesi
Kuvvetleri[N] Zamani [sn] Mesafesi [m] [m/s?]

1.6mg 0.34 sn 0.34m -0.59g

mg Durma yok Durma yok Durma yok

3618 N (<mg) Durma yok Durma yok Durma yok

4.4 Gergek Kaymali Fren Modeli

Kaymali frende frenleme esnasinda sirtiinme kuvvetleri; Kilavuz ray ile sirtlinme
plakasi arasinda, ray ile silindir arasinda, silindir ile govde arasinda olusmaktadir.

Model fren kisimlari Sekil 4.8’de, kuvvet diyagrami Sekil 4.9’da verilmistir.
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Sekil 4.8 Model Fren Kisimlari

v,

Sekil 4.9 Model Fren Uzerindeki Kuvvetler

43



Kabinin her iki tarafina iki kaymali parasit freni yerlestirilmis olup, surtinme kuvveti

(Fo)dir :

%=T2+T3 (4.3)
Ti= N *u (4.4)
T,=Na*p (4.5)
T3=N3*p (4.6)

Ray ile parasiit fren sistemindeki silindir ve karsi slirtinme plakasinin malzemelerinin

islah geliginden yapildigi kabul edilmistir,

W= 0.42(sert celik-sert celik arasinda)

N,=N3=N;*cos(a) (4.7)
Buradan surtinme kuvveti;

Fs = 2*u*(N,+N3) (4.8)
Fs=0.84*%(2*N;)

Fs = 1.68*N,

Ni=Fy (4.9)
Oldugundan,

Fs=1.68 * Fy* cos(a) (4.10)

Bir tek helisel yay F kuvveti ortaya ¢ikarirsa yan yana paralel siralanmis n tane helisel

yay,;
FY= n*F (411)
Fs=1.68 *n* F* cos(a) (4.12)
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4.5 Ornek Kaymali Parasiit Fren Sistemi

Ornek kaymali parasiit fren sisteminde gerekli siirtinme kuvveti 2 tane paralel bagl
helisel yaylardan Uretilmistir. Farkli yay karekteristikleri olan iki adet yay calismada
incelenmistir. Sisteme 1.6mg,mg ve mg’den daha dislik strtiinme kuvvetleri verilerek
ivme, yol, hiz grafikleri elde edilmistir. Elde edilen veriler standartlar g6z Oniline

alinarak degerlendirilmistir.
Simiilasyon:

Helisel yayin kuvvet karakteristigi strtinme kuvvetine eklenerek Sekil 4.10’daki

kaymali parasiit fren modeli olusturulmusur.

®—. .

Clodk To Workspace ! H
flu)
» Fs To Workspace2
Fs
To Workspace1

- | .

Ll

| .

=l —a

Switch
mg
Constant 1 ol 1 o x
5 = s il
Integrator Integratori To Workspaced
m*g a
e v
Constant1 To Workspaced
To Workspace5
Sekil 4.10 Helisel Yayli Kaymali Paraslit Fren Modeli
1.Durum

Kaymali frenin lzerindeki yay 1.6 m*g’lik bir 6n sikistirmaya ayarlanarak sisteme
9731N baslangic¢ kuvveti verilmistir. Karekteristikleri farkli olan her iki yay i¢in sonuglar

Sekil 4.11 ve 4.12'de gorilmektedirler.
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Parametreler:
M=620 kg , W= 0.42,Vp=2.0m/s,g=9.81 m/s’

c=15000 N/mm , n=2, 0=7°, sg=0.00065m
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Sekil 4.11 Yay Rijitligi 15000N/mm Olan Helisel Yayin Kullanildigi Model Parasiit Fren
Sisteminde On Gergi Kuvvetinin 1.6mg’ye Ayarlanmasiyla Elde Edilen Sonuglar

Sdrtlinme kuvveti yayin karekteristigine uygun olarak artarak 0.26sn’de kabini

durdurduktan sonra 6082N’a diismustur.

Yol, zaman grafigine bakildiginda kabininin 0.26 sn de 0.27m de durduruldugunu

gostermektedir. Kabin standartlardaki sinirlar icerisinde durdurulmustur.

Hiz, zaman grafigine bakildiginda kabin gittikce yavaslatilmis ve 0.26sn de

durdurulmustur.

lvme, zaman grafigine bakildiginda kabin, -0.59g lik bir ivme ile baslayip artarak -0.86g

lik bir ivmede durdurulmustur.
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Sonug olarak sisteme verilen 1.6mg’lik ongergi kuvveti ile sistemin EN81 standart

sinirlari igerisinde durduruldugu gorilmektedir. Frenleme basarilidir.
Parametreler:
M=620 k , p= 0.42 , Vo=2.0 m/s , g = 9.81 m/s*, c=3000 N/mm

n=2, a=7°, s9=0.00324m
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Sekil 4.12 Yay Rijitligi 3000N/mm Olan Helisel Yayin Kullanildigi Model Parasliit Fren
Sisteminde On Gergi Kuvvetinin 1.6mg’ye Ayarlanmasiyla Elde Edilen Sonuglar

Sartlinme kuvveti yayin karekteristigine uygun olarak artarak 0.32sn’de kabini

durdurduktan sonra 6082N’a diismustr.

Yol, zaman grafigine bakildiginda kabininin 0.32 sn de 0.33m de durduruldugunu

gostermektedir. Kabin standartlardaki sinirlar icerisinde durdurulmustur.

Hiz, zaman grafigine bakildiginda kabin gittikce vyavaslatilmis ve 0.32sn de

durdurulmustur.
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lvme, zaman grafigine bakildiginda kabin, -0.59g lik bir ivme ile baslayip artarak -0.65g

lik bir ivmede durdurulmustur.

Sonug olarak sisteme verilen 1.6mg’lik ongergi kuvveti ile sistemin EN81 standart
sinirlari icerisinde durduruldugu gortlmektedir. Yay karekteristigi blylik olan yaya gore

asansor daha uzun sirede durdurulmustur. Frenleme basarilidir.

2.Durum

Kaymali frenin Gzerindeki yay m*g’lik bir 6n sikistirmaya ayarlanarak sisteme 6082N
baslangi¢ kuvveti verilmistir. Karekteristikleri farkli olan her iki yay icin sonuglar Sekil

4.13 ve 4.14’de goriilmektedirler.
Parametreler:
M=620 kg , W= 0.42,Vp=2.0m/s, g=9.81 m/s>

¢=15000 N/mm , n=2, 0=7°, sg=0.00040m
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Sekil 4.13 Yay Rijitligi 15000N/mm Olan Helisel Yayin Kullanildigi Model Parasiit Fren

Sisteminde On Gergi Kuvvetinin mg’ye Ayarlanmasiyla Elde Edilen Sonuglar

Surtinme kuvveti yayin karekteristigine uygun olarak artarak 0.5sn’de kabini

durdurduktan sonra 6082N’a dlismustir.

Yol, zaman grafigine bakildiginda kabininin 0.5 sn de 0.63m de durduruldugunu

gostermektedir. Kabin standartlardaki sinirlar icerisinde durdurulmustur.

Hiz, zaman grafigine bakildiginda kabin gittikce vyavaslatilmis ve 0.5sn de

durdurulmustur.
lvme, zaman grafigine bakildiginda kabin -0.62g’lik bir ivmede durdurulmustur.

Sonug olarak sisteme daha az bir dngergi kuvveti verilmesiyle kabin daha uzun siirede
ve mesafede durmasina ragmen EN-81 standart sinir degerleri icerisinde

durdurulmustur. Frenleme basarilidir.
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Parametreler:
M=620 kg , W= 0.42,Vp=2.0m/s,g=9.81 m/s’

c=3000 N/mm, n=2 , a=7°, s,=0.00202m
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Sekil 4.14 Yay Rijitligi 3000N/mm Olan Helisel Yayin Kullanildigi Model Parasliit Fren
Sisteminde On Gergi Kuvvetinin mg’ye Ayarlanmasiyla Elde Edilen Sonuglar

Sartlinme kuvveti yayin karekteristigine uygun olarak artarak 1.12sn’de kabini

durdurduktan sonra 6082N’a diismustiir.

Yol, zaman grafigine bakildiginda kabininin 1.12 sn de 1.4m de durduruldugunu
gostermektedir. Kabin, standartlarda belirtilen sinir degeri 1,0194m’den daha fazla bir

mesafede durdurulmustur. Frenleme basarisizdir.

Hiz, zaman grafigine bakildiginda kabin gittikce vyavaslatiimis ve 1.12sn de

durdurulmustur.

lvme, zaman grafigine bakildiginda kabin -0.28g’lik bir ivmede durdurulmustur.
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Sonug olarak sisteme mg kadar bir 6ngergi kuvveti verildiginde daha yuksek rijitlikteki
helisel yayli sisteme gore, kabin daha uzun siirede ve mesafede durmustur. Kabin, EN-

81 standart sinir degerleri igerisinde durdurulamamistir. Frenleme basarisizdir.

3.Durum

Kaymali frenin tzerindeki yay 0.59*mg’lik bir 6n sikistirmaya ayarlanarak sisteme
3618N baslangic kuvveti verilmistir. Karekteristikleri farkli olan her iki yay icin sonuglar

Sekil 4.15 ve 4.16’da gorilmektedirler.
Parametreler:
M=620 kg , W= 0.42,Vp=2.0m/s,g=9.81 m/s>

¢=15000 N/mm , n=2, a=7°, so=0.00024m
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Sekil 4.21 Yay Rijitligi 15000N/mm Olan Helisel Yayin Kullanildigi Model Parasiit Fren
Sisteminde On Gergi Kuvvetinin mg’den Daha Diisiik Bir Degere Ayarlanmasiyla Elde
Edilen Sonuglar

Sisteme verilen mg’den daha disik 6n gergi kuvveti ile sirtinme kuvveti yayin

karekteristigine uygun olarak artarak 0.68sn’de kabini durdurduktan sonra 6082N’a

dismustir.

Yol, zaman grafigine bakildiginda kabininin 0.68sn’de 1.16m’de durduruldugunu
gostermektedir. Cizelge 3.1'den kabinin standarttan elde edilen 1,0194m’den daha

uzun bir mesafede durduruldugu gortilmektedir. Frenleme basarisizdir.

Hiz, zaman grafigine bakildiginda yeterli 6n gergi kuvveti olmadigi icin ilk 6nce kabin bir

miktar hizlandiktan sonra yavaslayarak durdurulmustur.

lvme, zaman grafigine bakildiginda 0.4g’den -0.73g’lik bir ivmede durdurulmustur.
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Sonug olarak belirtilen yay rijitligine sahip yay i¢cin mg’den daha disiik yay kuvveti
saglayacak on sikistirma, kabini standartlarda belirtilen ivme degerlerinin icinde
durdurmus olup, konum olarak belitilen deger disinda durdurmustur. Kabinin

durdurulmasi i¢in frenleme basarisizdir.
Parametreler:
M=620 kg , pi= 0.42, Vo=2.0 m/s, g = 9.81 m/s’

¢=3000 N/mm , n=2, a=7°, 50=0.0012m
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Sekil 4.16 Yay Rijitligi 3000N/mm Olan Helisel Yayin Kullanildigi Model Parasiit Fren

Sisteminde On Gergi Kuvvetinin mg’den Daha Diisiik Bir Degere Ayarlanmasiyla Elde
Edilen Sonuclar

Sisteme verilen mg’den daha disiik on gergi kuvveti ile sirtlinme kuvveti yayin
karekteristigine uygun olarak artarak 1.8sn’de kabini durdurduktan sonra 6082N’a

dismustir.
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Yol, zaman grafigine bakildiginda kabininin 1.8sn’de 4.5m’de durduruldugunu
gostermektedir. Cizelge 3.1’den kabinin standarttan elde edilen 1,0194m’den daha

uzun bir mesafede durduruldugu gortlmektedir. Frenleme basarisizdir.

Hiz, zaman grafigine bakildiginda yeterli 6n gergi kuvveti olmadigi igin ilk 6nce kabin bir

miktar hizlandiktan sonra yavaslayarak durdurulmustur.

lvme, zaman grafigine bakildiginda kabin, 0.4g’den -0.48g’lik bir ivmede

durdurulmustur.

Sonuc¢ olarak mg’'den daha diisiik yay kuvveti saglayacak on sikistirma, kabini
standartlarda belirtilen ivme degerlerinin iginde durdurmus olup, konum olarak

belitilen deger disinda durdurmustur. Frenleme basarisizdir.

Kabinin standartlarda belirtilen sinirlar iginde durdurulmasi igin; 15000N/mm vyay
karekteristigi olan helisel yayli sistemde 6n gergi kuvvetinin mg ve mg’den daha yiiksek
bir degere ayarlanmasi, 3000N/mm yay karekteristigi olan helisel yayli sistemde 6n

gergi kuvvetinin mg’den daha yiiksek bir degere ayarlanmasi gerekmektedir.

Farkh 6n gergi kuvvetlerinin, helisel yayli kaymali parasit fren sistemine uygulanmasi

sonucu elde edilen verilerle Cizelge 4.2 olusturulmustur.
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Cizelge 4.2 Farkli On Gergi Kuvvetlerinin, Helisel Yayli Kaymali Parasiit Fren Sistemine
Uygulanmasiyla Elde Edilen Sonuclar

On Gergi Yay Kabin Durus Kabin Durus Kabin Durus
Kuvvetleri[N] | Karekteristikleri | Zamani [sn] Mesafesi [m] ivmesi [m/s’]
[N/mm]
1.mg 15000 N/mm 0.26 sn 0.27m -0.86g
3000 N/mm 0.32sn 0.33m -0.65g
mg 15000 N/mm 0.5 sn 0.63m -0.62g
3000 N/mm 1.12 sn 1.4m -0.28g
3618 N (<mg) | 15000 N/mm 0.68 sn 1.16m -0.73g
3000 N/mm 1.8 sn 4.5m -0.48g

Genel Sonuglar:

Farkli iki yay rijitligine sahip yaylarla ve farkli dngergi kuvvetleri verilerek yapilan

similasyon ¢alismalari gostermistir ki; standartlarda éngdériilen ivme ve konum sinirlar

......

......

blyuk konstriiktif boyutlara sahip yaylar kullanmak gerekir.

4.6 Kaymali Parasiit Fren Sistemi Kullanilan iki Kabin ve Bunlarin Arasinda

Sonimleyici Takoz Konulmasi

Buraya kadar tek bir kabindeki kaymali fren senaryolari incelenmis olup burada yolcu
kabini disinda bir dis iskelet ve arasinda sontmleyici takozlar kullanilarak elde edilen

sistem incelenmistir (Sekil 4.17).

ic kabin ve yolcular kiitlesi m2, dis kabin ve cercevenin kitlesi m1’dir. Sekil 4.18 ve Sekil

4.19'da ic ve dis kabine ait serbest cisim diyagramlari gérilmektedir.
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Sekil 4.17 i¢ ve Dis Kabin Arasina Takoz Konulmasi
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10,
b

mlg

Sekil 4.18 M1 Kiitlesi icin Serbest Cisim Diyagrami
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Fk m2x Fb

w2

Sekil 4.19 M2 Kiitlesi licin Serbest Cisim Diyagrami

Séntmleyici takozlarin yay ve soniimleme kuvvetleri:

Fr = k(x2-x1)
Fp = b(X2-X1)
olmaktadir.

M1 katlesi igin sekil 4.18’den elde edilen diferansiyel denklem:
Mg — MiXy — Fs + k(xa-x1) + b(x-%1) = 0

maX; — k(X2-X1) — b(X2-X1) = m1g—Fs

M2 kitlesi icin Sekil 4.19’den elde edilen diferansiyel denklem:
Mg — MyX; — K(X2-X1) — b(X2-%1) = 0

mMyg = MyXy + k(X2-x1) + b(X>-%1) =0

Simiilasyon:

(4.13)

(4.14)

(4.15)

(4.16)

(4.17)

(4.18)

Matematiksel modeli cikarilmis ic ve dis kabin arasinda bulunan sonimleyici takoz

bulunan asansor sistemine helisel yayli parasit fren sisteminin kuvvet karekteristigi de

eklenerek olustulan kaymali fren modeli Sekil 4.20’de gorilmektedir.
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Sekil 4.20 iki Kabin Arasinda Séniimleyici Takoz Bulunan Kaymali Parasiit Fren Modeli

4.7 Simiilasyon Calismasi
ic ve dis kabinin simulinkte elde edilen siirtiinme kuvveti, yol, hiz, ivme sonuglari Sekil
4.21’de goruldugi gibidir.
Parametreler:
m;=150 kg ,m,= (P+Q) = (150+4*80)=470 kg ,k= 6.08*10°> N/m , b= 20000 Ns/m

c=3000 N/mm, pe= 0.42, Vo=2.0 m/s, g = 9.81 m/s*, n=2, 5,=0.00324m
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Sekil 4.21 i¢ ve Dis Kabin Arasinda Takoz Kullanilan 3000N/mm Yay Rijitli Helisel Yayli
Kaymali Paraslt Fren Sisteminin Similasyon Sonuglari

Sisteme verilen 1.6mg’lik 6n gergi kuvveti ile sirtinme kuvveti yayin karekteristigine

uygun olarak artarak 0.54sn’de kabini durdurduktan sonra 6082N’a dlismustiir.

Yol, zaman egrileri dis kabinin i¢ kabinden daha kisa yol alarak durduruldugunu

gostermektedir. Dis kabin 0.56mde, i¢ kabin 0.57mde durdurulmustur.

Hiz, zaman egrisine gore 0.54 sn de i¢ ve dis kabin durduktan sonra i¢ kabin hareket
yoninde, dis kabin ters yonde hareket etmis ve 0.63 sn de her iki kabin

durdurulmustur.

lvme, zaman grafiginde dis kabin ani yiikselmeler gdsterse de ic kabin 0.42¢g’lik bir ivme

ile yumusak bir sekilde durdurulmustur.
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Sonuglardan da anlasilacagl gibi i¢ ve dis kabinler arasinda kullanilan sénimleyici
takozlar ile ani durumlardaki enerji absorbe edilerek, i¢ kabinin yol ve ivme degerleri

acisindan stadartlar dahilinde durdurulmasi saglanilmistir. Frenleme basarilidir.

4.8 Kaymali Parasiit Fren Sisteminde Helisel ve Tabak Yaylarin Karsilastirilmasi

Calismada modellemesi yapilmis parasit fren sisteminde helisel yay kullaniimistir.
Kullanilan yayin karakteristigi belli kabullerle beraber kabinin durus mesafesini, hizini
ve ivme degerlerini lineer yada non-lineer olarak belirler. Helisel yaylarin
karakteristikleri lineer oldugundan sisteme uygulanacak yay kuvveti ve sonucunda elde
edilecek diger degerlerde lineer olacaktir. Tabak yaylarin karakteristikleri non-lineer

olup bu dogrultuda sistemin verecegi cevap da non-lineer olacaktir.

Calismada belli kabuller yapilarak helisel yay ile Kiirsad Can Coskun’un(2011) ‘Asansor
Parasit Fren Sisteminin Modellenmesi ve Similasyonu’ calismasinda kaymali parastt
frende kullanilan tabak yay karsilastinimistir. Tabak yay modeli Sekil 4.22’de

gorilmektedir. Her iki yayin yay karakteristikleri Sekil 4.23’de gortlmektedir.
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Sekil 4.22 Kaymali Frende Kullanilan Tabak Yay Modeli
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Sekil 4.23 Kaymali Parasit Frende Kullanilan Helisel Yay ve Tabak Yay Karakteristikleri

Sekil 4.23’den de gorilecegi gibi helisel yay lineer, tabak vyay non-lineer
karakteristigindedir. Ayni sikisma miktarlarinda 3000N/mm yay rijitligine sahip helisel
yay, tabak yaya gére daha az yay kuvveti tretmektedir. 0.4*10>m’de helisel yay
yaklasik 4000N vyay kuvveti saglarken, tabak yay yaklasik 5800N vyay kuvveti

saglamaktadir.
4.9 Miisaade Edilebilir Kiitle

EN 81 Standartina gbére misaade edilebilir kitle bir parasiit fren tertibatinin
standartlarda 6ngorilen ivme ve konum sinirlari dahilinde durdurabilecegi kiitle
miktaridir. Standartlarda 6ngorilen kabuledilebilir konum ve ivme degerleri bir araliga
karsilik geldiginden misaade edilebilir kiitle degeri de bu degerlere karsilik gelen bir
aralikta degismektedir. Kabin serbest disme durumundan frenlenirken ortalama
frenleme ivmesi, 0.2g ile 1g arasinda olmalidir. ideal ivme degeri iki degerin ortalamasi

0.6g’dir.
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Standart sinirlarinda bir M kitlesini durdurmak igin 1,6M*g lik bir kuvvet uygulamaliyiz.
Tasinabilir kitle degistirilerek sistemin standart sinirlari igerisindeki ivmesel davranisi

Olgulir ve standartlar dahilinde maksimum ve minumum kitle kapasitesi hesaplanir.
ideal durma igin:
Fs=1,6*M*g (4.19)

mxat+mx*xg=16+xMxg (4.20)

M_1

m 1.6(§+1) (4.21)
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Sekil 4.24 1.6mg Sabit Stirtiinme Kuvveti Verilen ideal Parasiit Fren Sisteminin
Misaade Edilebilir Kitle Grafigi

ideal kaymali parasit frende M kabin anma vyikini, m tasinabilir yiiki ifade
etmektedir. 1.6mg sabit slirtiinme kuvvetinde m kiitlesi degistirilerek, M kiitlesi sabit
tutulmus ve her bir m kiitlesi icin sistemin maksimum ivme degerleri elde edilmistir.
Buna gore sistemdeki yiik degisimi ile elde edilen ivme degerlerini 0.2g-1g araliginda

tasinabilir ylk kapasitesi elde edilmistir.
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ideal kaymali parasiit fren sisteminde 0.2g-1g ivme sinir degerlerine karsilik 0.8M-
1.33M kitle degerlerine karsilik gelmektedir. Sonug olarak sistem EN-81 standartlari
dahilinde %20 daha hafif kitleleri ve %33 daha agir kiitleleri basarilh frenleme ile

durdurabilmektedir.

Sekil 4.25’de, on gergi kuvveti 1.6mg’ye ayarlanan helisel yayh kaymali parasit fren
sisteminin, 1.6mg sabit strtinmeli kaymal parasit fren sistemi ile grafigi Ust Uste
yazdirilmistir. Grafige bakildiginda helisel yayh kaymali paragit fren sisteminin
maksimum ivme arahg 1g-0.5g araligina dismistir. Bu degerlere karsilik kitle
degerleri 0.92M-1.6M’e karsilik gelmektedir. Sonug olarak sistem EN-81 standartlari

dahilinde %8 daha hafif kitleleri ve %60 daha agir kitleleri basarili frenleme ile

durdurabilmektedir.
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Sekil 4.25 15000N/mm Yay Rijitligi olan Helisel Yayli Kaymali Parasit Fren Sistemi ile
1.6mg Sabit Siirtinmeli ideal Kaymali Parasiit Frenin Miisaade Edilebilir Kiitle Grafikleri
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Sekil 4.26’ye bakildiginda, 6n gergi kuvveti 1.6Mg’ye ayarlanan helisel yayl kaymall
parasut fren sisteminin maksimum ivme araligl 1g-0.2g araligina karsilik 0.82M-1.6M
kiitle degerlerine karsilik gelmektedir. Sonug olarak sistem EN-81 standartlari dahilinde
%18 daha hafif kitleleri ve %60 daha agir kutleleri basarili frenleme ile
durdurabilmektedir. ideal duruma gére sistemin tasiyacagi kiitle araligi genisleyerek,

maksimum ve minumum kitle degerleri de artmistir.

On gergi kuvveti 1.6Mg’ye ayarlanan tabak yayl kaymali parasit fren sisteminin
maksimum ivme arahgi 1g-0.2g araligina karsilik 0.84M-1.83M kiitle degerlerine karsilik
gelmektedir. Standartlar dahilinde %16 daha hafif kiitleleri ve %83 daha agir kiitleleri
basarili frenleme ile durdurulabilmektedir. Sonuglardan gorilmektedir ki helisel yayli
sisteme gbre daha genis bir kitle araliginda, daha agir kitleleri tasima imkani

sunulmaktadir.
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Sekil 4.26 3000N/mm Yay Rijitligi olan Helisel Yayl Kaymali Parasiit Fren Sistemi ile
Tabak Yaylh Kaymali Parastit Fren Sisteminin Miisaade Edilebilir Kiitle Grafikleri
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On gergi kuvveti 1.6mg olan i¢ ve dis kabin arasinda takoz bulunan helisel yayl kaymali
parasut fren sisteminin misaade edilebilir kitle grafigi sekil 4.27'de gorilmektedir.
Grafige bakildiginda maksimum ivme araliginin 1g-0.2g arahgina karsilik kitle degerleri
0.65M-1.40M’e karsilik gelmektedir. Sonug olarak sistem EN-81 standartlari dahilinde
%35 daha hafif kitleleri ve %40 daha agir kutleleri basarili frenleme ile

durdurabilmektedir.

13 ! ; ! ! ! ! ;

Sekil 4.27 i¢ ve Dis Kabin Arasinda Takoz Kullanilan 3000N/mm Yay Rijitligi Helisel Yayli
Kaymali Parasit Fren Sisteminin MUisaade Edilebilir Kiitle Grafigi

1g-0.2¢g’'lik ivme degerlerine karsilik i¢ kabinde tasinabilecek minumum ve maksimum
kitleler sirasiyla 250kg ve 565kg’dir. Maksimum ve minumum kitle durumlarinda elde
edilen kuvvet, yol, hiz ve ivmenin zamana goére grafikleri sekil 4.28 ve sekil 4.29'da

gorilmektedir.

1.Durum
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Parametreler:

m1=150 kg , m,= 250kg , k= 6.08*10° N/m , b= 20000 Ns/m , c=3000 N/m, W= 0.42

Vo=2.0m/s, g =9.81 m/s*, n=2, 50=0.00324m
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Sekil 4.28 Kabinler Arasi S6nimleyici Takoz Bulunan Asansor Sisteminde Minumum

Sekil 4.28de, sisteme 1.6mg’lik 6n gergi kuvveti verilmis olup yay karekteristigi

dogrultusunda sidrtiinme kuvveti 0.22sn’de kabini durdurduktan sonra 6082N’a

dismustir.

Yol, zaman egrileri dis kabinin i¢ kabinden daha kisa yol alarak durduruldugunu

gostermektedir. Dis kabin 0.223mde, i¢ kabin 0.228mde durdurulmustur.

Hiz, zaman egrisine gbore 0.22 sn de i¢ ve dis kabin durduktan sonra i¢ kabin hareket

yoninde, dis kabin ters yonde hareket etmis ve 0.33 sn de her iki kabin

durdurulmustur.
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ivme, zaman grafiginde dis kabin ani yiikselmeler gésterse de i¢ kabin 0.94g’lik bir ivme

ile yumusak bir sekilde durdurulmustur.

2.Durum
Parametreler:
m1=150 kg , m,= 565kg , k= 6.08*%10° N/m , b= 20000 Ns/m , c=3000 N/mm, M= 0.42

Vo=2.0m/s, g =9.81 m/s*, n=2, s0=0.00324m
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Sekil 4.29 Kabinler Arasi Soniimleyici Takoz Bulunan Asansor Sisteminde Maksimum
Kitle Durumunda Elde Edilen Similasyon Sonuglari

Sekil 4.29'da, sisteme verilen 1.6mg’lik 6n gergi kuvveti ile strtinme kuvveti yayin
karekteristigine uygun olarak artarak 0.76sn’de kabini durdurduktan sonra 6082N’a

dismustir.
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Yol, zaman egrileri dis kabinin i¢ kabinden daha kisa yol alarak durduruldugunu

gostermektedir. Dis kabin 0.822mde, i¢ kabin 0.831mde durdurulmustur.

Hiz, zaman egrileri neredeyse Ust Uste gelen bir karakteristiktedirler. 0.76 sn de i¢ ve

dis kabin durduktan sonra i¢ kabin hareket yoninde, dis kabin ters yonde hareket

etmis ve 0.85 sn de her iki kabin durdurulmustur.

lvme, zaman grafiginde dis kabin ani yiikselmeler gésterse de i¢ kabin 0.32g’lik bir ivme

ile yumusak bir sekilde durdurulmustur.

0.65M-1.4M misaade edilebilir kiitle degerlerinde, EN81 standart sinirlarini saglayacak

frenleme yapilabilmektedir. Sekil 4.28 ve Sekil 4.29’den elde edilen sonuglarla Cizelge

4.3 olusturulmustur.

Cizelge 4.3 i¢ ve Dis Kabinler Arasi Séniimleyici Takoz Bulunan Sistemden, Maksimum

ve Minumum Tasinabilir Yik Durumlarinda Elde Edilen Sonuglar

On Gergi Yay Kabin Kabin Kabin Durus Kabin Durus
Kuvvetleri[N] Karekteristigi | Tasinabilir Durus Mesafesi [m] | ivmesi
[N/mm] Yik(kg) Zamani [sn] [m/s’]
250kg 0.22 sn 0.223m -0.94¢g
1.6mg 3000N/mm
565kg 0.76 sn 0.831m -0.32¢g
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BOLUM 5

SONUCLAR ve ONERILER

Diisey tasima sistemi olan asansorlerde insan tasimaciligi asansor giivenliginin 6nemini

arttirmistir.  Asansoér glivenlik sistemleri TS 10922 EN 81-1 standart sartlarini

saglamalidir.

Yapilan galismada, parasit fren sisteminde helisel yay kullanimi arastitilarak tabak

yaylarla mukayesesi yapilmistir. ic ve dis kabin arasina séniimleyici takoz kullanimi

incelenmistir.

Sonuglar:

1.

Helisel yay uygulamalarinda yay geometrik biytkliklerinin belirlenmesinde 6n
gergi kuvveti ve yay rijitligi iki 6nemli parametre olup bu iki parametre arasinda
optimizasyon vyaparak, optimum konstriiktif boyut ve kabin durdurma

konforuna ulasilacagi gortlmustur.

Helisel ve tabak yay karekteristiklikleri karsilastirildiginda tabak yayin daha sert
yay karekteristigi sergiledigi ve ayni sikisma miktarina karsilik daha fazla kuvvet
Urettigi gorilmustiir. Bu nedenle tabak yaylarin kullanimi daha avantajh gibi
goriinsede, daha kolay edilebilirlik agisindan helisel yaylar 6n plana

¢ikmaktadirlar.

ic ve dis kabin arasinda séniimleyici takoz kullanilmasi durumunda her iki yay
tipinin kullanilmasi durumunda da sistemin tasiyabilecegi kiitle araliginin (alt ve

ast sinirlarin) arttigi gorilmustir.
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EK-A

Parasiit Fren Sistemi ile ilgili TS10922 EN 81-1/NiSAN 2001 Standartlari

9.8 - GUVENLIK TERTIBATI
9.8.1 - Genel Kurallar

9.8.1.1 - Kabinde, yalniz asagi hareket yoniinde etkili olan, beyan yiki ile yikli kabini
hiz regulatorinin devreye girdigi hizda, aski halatlarinin kopmasi durumunda dahi

kilavuz raylarda frenleyecek ve sabit tutacak bir glivenlik tertibati bulunmalidir.

Yukari hareket yoniinde etkili olan bir glvenlik tertibati Madde 9.10‘a uygun olarak

kullanilabilir.
NOT - Givenlik tertibati tercihen kabinin alt kismina yerlestirilmelidir.

9.8.1.2 - Karsi agirhk veya dengeleme agirliginda da Madde 5.5 b‘de belirtilen
durumda, vyalniz asagihareket yonilinde etkili olan, karsi agirhgi veya dengeleme
agirhgini hiz regilatérinin devreye girdigi hizda (veya Madde 9.8.3.1'deki o6zel
durumda belirtildigi gibi halatlarin kopmasinda) kilavuz raylarda frenleyecek ve sabit

tutacak bir glivenlik tertibati bulunmalidir.

9.8.1.3 - Guvenlik tertibati bir glivenlik elemani olarak goriliir ve Ek F.3‘deki kurallara

gore dogrulanmahdir.
9.8.2 - Cesitli Giivenlik Tertibati Tiplerinin Kullanim Sartlar

9.8.2.1 - Asansor beyan hizinin 1 m/s’yi asmasi durumunda, kabinde kaymal giivenlik

tertibatikullanilmahdir.
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a) Ani frenlemeli tampon etkili giivenlik tertibati 1 m/s'yi asmayan beyan hizlarinda

kullanilabilir;
b) Ani frenlemeli glivenlik tertibati 0,63 m/s'yi asmayan beyan hizlarinda kullanilabilir.

9.8.2.2 - Kabinde, birden fazla glivenlik tertibati bulunmasi durumunda bunlarin timi

kaymali cinsten olmalidir.

9.8.2.3 - Asansor beyan hizinin 1 m/s'yi asmasi durumunda, karsi agirlikta veya
dengeleme agirhginda kullanilan glivenlik tertibati kaymali cinsten olmalidir. Diger

durumlarda ani frenlemeli glivenlik tertibatikullanilabilir.
9.8.3 - Galistirma Metotlari

9.8.3.1 - Kabin, karsi agirlik veya dengeleme agirhgindaki giivenlik tertibatinin her biri,
kendi hiz regllatori tarafindan calistirlmahdir.  Karsi  agirlik veya dengeleme
agirhgindaki guvenlik tertibati, beyan hizinin 1 m/s'yi asmadigi durumlarda, aski

halatlarinin kopmasiyla veya bir glivenlik halati tarafindan calistirilabilir.

9.8.3.2 - Guvenlik tertibatinin elektrik, hidrolik veya pndmatik esasla ¢alisan cihazlarla

calistirilmasi yasaktir.
9.8.4 - Frenleme

Kaymali glivenlik tertibatinda, beyan yiiki ile yikli kabin serbest diisme durumundan

frenlenirken ortalama frenleme ivmesi, 0,2 gn ile 1 gn arasinda olmalidir.
9.8.5 - Calisan Giivenlik Tertibatinin Kurtariimasi

9.8.5.1 - Calisan bir glivenlik tertibatinin kurtarilmasi i¢in ehliyetli bir kisinin miidahalesi

gerekli olmalidir.

9.8.5.2 - Kabin, karsi agirlik veya dengeleme agirhgindaki bir givenlik tertibatinin
kurtarilmasi ve otomatik olarak isletmeye hazir konuma gelmesi ancak, kabini, karsi

agirligi veya dengeleme agirligini yukari yonde hareket ettirmekle miimkiin olmalidir.
9.8.6 - Yapimla ilgili Sartlar

9.8.6.1 - Yakalama ¢eneleri veya guvenlik tertibati bloklarinin kilavuz paten olarak

kullanilmalari yasaktir.
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9.8.6.2 - Ani frenlemeli tampon etkili glivenlik tertibatinda tamponlama sistemi,
Madde 10.4.2 ve Madde 10.4.3‘lUn sartlarina uygun ve enerji harcayan veya geriye

donis hareketi tamponlanmis enerji depolayan tipte olmalidir.
9.8.6.3 - Glivenlik tertibati ayarlanabiliyorsa, ayar yapildiktan sonra mihuarlenmelidir.
9.8.7 - Kabin Tabaninin Egilmesi

Esit olarak dagilmis yikli veya yiksiz durumda iken glivenlik tertibatinin g¢alismasi

sonucunda kabin désemesinin egilmesi, normal duruma goére % 5’i asmamalidir.
9.8.8 - Elektriksel Denetim

Guvenlik tertibatinin ¢alismasindan dnce veya galismasi sirasinda, kabine yerlestirilmis,

Madde 14.1.2‘ye uygun bir elektrik glivenlik tertibati asansér motorunu durdurmalidir.
9.9 - HIZ REGULATORU

9.9.1 - Kabin glvenlik tertibatini galistirmak igin hiz regiilatori, beyan hizinin % 115’ine
esit bir hizdan 6nce devreye girmemelidir. Devreye girme anindaki hiz, asagida

belirtilenlerden daha kiguk olmalidir:
a) Ani frenlemeli glivenlik tertibatinda, makarali tip haricinde, 0,8 m/s;
b) Makarali ani frenlemeli glivenlik tertibatinda, 1 m/s;

c) Ani frenlemeli tampon etkili glvenlik tertibatinda ve 1 m/s’ye kadar olan beyan

hizlarinda kullanilan kaymali givenlik tertibatlarinda, 1,5 m/s;

d) 1 m/s’den buyuk beyan hizlarinda kullanilan kaymal glvenlik tertibatinda: 1,25 - v +

0,25/ v, metre/ saniye olarak.

NOT - Beyan hizi 1 m/s’den buyuk olan asansorlerde, d) sikkinda belirtilen degere

mumkiin oldugu kadar yakin bir devreye girme hizi segilmesi 6nerilir.

9.9.2 - Cok buylk beyan yiiki ve kiiciik beyan hizi olan asansoérlerde hiz regiilatord, bu

amag icin 6zel olarak tasarimlanmahdir.

NOT - Bu durumda, regilatoriin devreye girdigi hizin mimkiin oldugu kadar Madde

9.9.1de belirtilen alt sinira yakin secilmesi 6nerilir.
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9.9.3 - Karsi agirlik veya dengeleme agirligindaki giivenlik tertibatini galistiran bir hiz
reglilatorinin devreye girdigi hiz, kabindeki gitivenlik tertibatini Madde 9.9.1‘e goére
calistiranin devreye girdigi hizdan buyldk olmal, ancak bu fark % 10’dan fazla

olmamalidir.

9.9.4 - Hiz reglilatoriiniin devreye girmesi sirasinda reglilator halatinda meydana gelen

gerilme kuvveti, en az asagida belirtilen degerlerden bliyik olanina esit olmalidir:
a) Guvenlik tertibatini galistirmak igin gereken kuvvetin 2 kati veya
b) 300 N.

Yalniz stirtinme kuvvetini kullanan hiz regulatorlerinin kanallari bu gerilme kuvvetini

saglamak igin:
a) Bir sertlestirme isleminden gecirilmeli veya
b) Ek M.2.2.1°e gore alti kesik olmalidir.

9.9.5 - Givenlik tertibatini calstiracak donls yonl, hiz regulatérinin Ustiinde

belirtilmelidir.
9.9.6 - Hiz Regiilatorii Halatlari
9.9.6.1 - Hiz reglilatori, bu amaca uygun bir celik halat ile tahrik edilmelidir.

9.9.6.2 - Bu halatin en kicik kopma yiki, hiz reglilatoriniin calismasiyla halatta
meydana getirilen gerilme kuvvetinin en az 8 kati olmalidir. Strtiinme kuvveti kullanan

tipte bir hiz reglilatoriinde, sirtiinme katsayisi umax= 0,2 olarak hesaba katiimalidir.
9.9.6.3 - Regtilator halatinin anma ¢api en az 6 mm olmalidir.

9.9.6.4 - Hiz reglilatori kasnaginin (halat ortasindan ortasina 6lclilen) capi ile regiilator

halati anma capi arasindaki oran en az 30 olmalidir.

9.9.6.5 - Halat, bir gergi makarasiyla gerilmelidir. Bu makara veya bunun gergi agirlig

kilavuzlanmalidir.

9.9.6.6 - Givenlik tertibatinin calismasi  sirasinda regilator halati ve bunun
baglantilari, frenleme mesafesinin normalden fazla olmasi durumunda dahi

arizalanmamalidir.
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9.9.6.7 - Reglilator halati, glivenlik tertibatindan kolaylikla sokilebilmelidir.
9.9.7 - Devreye Girme Siiresi

Hiz regllatoriiniin devreye girme sliresi, glvenlik tertibati ¢alisincaya kadar tehlikeli

hizlara ulasiimasina
meydan vermeyecek kadar kisa olmalidir (Ek F.3.2.4.1).
9.9.8 - Hiz Regiilatoriiniin Bulundugu Yerlere Girilebilme

9.9.8.1 - Hiz regulatord, kontrol ve bakim igin bulundugu yerlere girilebilir ve erisilebilir

olmalidir.

9.9.8.2 - Kuyu icinde bulunuyorsa, kuyu disindan bulundugu yerlere girilebilir ve

erisilebilir olmahdir.

9.9.8.3 - Madde 9.9.8.2°deki talep, asagida belirtilen U¢ sartin gerceklesmesi

durumunda uygulanmaz:

a) Madde 9.9.9‘a gore hiz regilatoriiniin calismasi, (kablosuz uzaktan kumanda harig)
bir uzaktan kumanda ile kuyunun disindan gerceklestiginde, istek disi calistirma

mumkiin degilse ve kumanda cihazini yetkisiz kisilerin kullanmasi engellenmisse, ve

b) Hiz regilatorine kontrol ve bakim icin kabinin Ustliinden veya kuyu dibinden

erisilebiliyorsa, ve

c) Hiz regulatoéri calistiktan sonra kabin, karsi agirhk veya dengeleme agirhigr yukari

yonde hareket ettirildiginde otomatik olarak normal konumuna déniyorsa.

Bununla beraber, hiz regililatoriiniin normal ¢alismasini etkilemiyorsa, elektrik kisimlari

uzaktan kumanda ile kuyu disindan normal konumlarina donddrilebilir.
9.9.9 - Hiz Regiilatériinii Devreye Sokma imkanlan

Kontrol ve deneyler sirasinda glvenlik tertibatini, hiz regllatoriini glivenli bir sekilde
devreye sokarak, Madde 9.9.1‘de 6ngorilen hizdan daha distk bir hizda ¢alistirmak

mimkdn olmalidir.
9.9.10 - Hiz regllatori ayarlanabiliyorsa, ayar yapildiktan sonra mihdrlenmelidir.

9.9.11 - Elektriksel Denetim
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9.9.11.1 - Hiz reglilatorl veya baska bir tertibat Madde 14.1.2°ye uygun bir elektrik
glvenlik tertibati vasitasiyla, kabin hizi asagl veya yukari yonde regiilatoriin devreye

girdigi hiza ulasmadan asansér motorunu durdurmahdir.

Ancak, 1 m/s’den buyik olmayan beyan hizlarinda bu tertibat hiz regilatoriinin

devreye girdigi hiza ulasildigl anda galisabilir.

9.9.11.2 - Glivenlik tertibatinin kurtarilmasindan sonra (Madde 9.8.5.2), hiz regilatori
normal isletme durumuna otomatik olarak gelmiyorsa, Madde 14.1.2‘ye uygun bir
elektrik glvenlik tertibati hiz regilatori normal konumuna donmedikce asansorin
calismasini engellemelidir. Bu tertibat, Madde 14.2.1.4 c 2‘de belirtilen durumda devre

disi birakilabilir.

9.9.11.3 - Regililator halatinin kopmasi veya asiri uzamasi durumunda, Madde 14.1.2°ye

uygun bir elektrik gtivenlik tertibati asansoriin motorunu durdurmalidir.

9.9.12 - Hiz reglilatoru bir givenlik elemani olarak gorilir ve Ek F.4teki kurallara gore

dogrulanmalidir.

15.6 - HIZ REGULATORU

Hiz regiilatori Gstiinde asagidaki bilgileri iceren bir bilgi levhasi bulunmalidir:
a) Hiz regilatorind imal eden firmanin adi;

b) Tip kontroli ile ilgili isaret ve referanslar;

c) Ayarlandigi ¢alisma hizi.

GUVENLiK ELEMANLARI, UYUMLULUGUN DOGRULANMASI iCiN DENEY iSLEMLERI
F.3 - GUVENLIK TERTIBATI

F.3.1 - Genel Kurallar

Basvuruda bulunan kisi 6ngorilen kullanim alanini belirtmelidir. Mesela:

- En kiglk ve en biyuk kitle;

- En biylk beyan hizi ve en biylik devreye girdigi hiz.

Ayrica kullanilan malzeme, kilavuz raylarin cinsi ve vylzey Ozellikleri (cekilmis,

frezelenmis, taslanmis) ile ilgili ayrintili bilgiler verilmelidir.
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Bagvuru formuna asagidaki dokiimanlar eklenmelidir:

a) Yapi, calisma sekli, kullanilan malzeme ile ilgili bilgilerin bulundugu, pargalarin 6lgu

ve toleranslarini gésteren detay ve montaj gizimleri;

b) Kaymali glivenlik tertibatinda bunlara ek olarak, yaylanan pargalarin yik

diyagramlari.
F.3.2 - Ani Frenlemeli Giivenlik Tertibati
F.3.2.1 - Deney Numuneleri

Laboratuvara, ilgili kavrama elemanlari veya makaralariyla birlikte 2 adet givenlik

tertibati gdvdesi ve 2 adet kilavuz ray pargasi verilmelidir.

Laboratuvar kullanacagi deney cihazlarina gére, numunenin diizen ve tespit detaylarini
belirlemelidir. Ayni givenlik tertibatinin farkli  kilavuz raylarda kullanilabilmesi
durumunda, sayet kilavuz raylarin ylzey o6zelligi, ray basi kalinhg ve glvenlik

tertibatinin kullandigi ylizey genisligi ayni ise, yeni bir deneye gerek yoktur.
F.3.2.2 - Deney
F.3.2.2.1 - Deney Kapsami

Deney bir pres veya ani hiz degisikligi olmadan hareket eden benzeri bir techizat

kullanilmak suretiyle yapilmaldir.
Asagidaki hususlar olcilmelidir:
a) Kuvvetin fonksiyonu olarak kat edilen mesafe;

b) Kuvvet veya kat edilen mesafenin fonksiyonu olarak glivenlik tertibati gévdesinin

deformasyonu.

F.3.2.2.2 - Deney islemi

Kilavuz ray, guivenlik tertibati arasindan hareket ettirilir.

Guvenlik tertibati gévdesi deformasyonun 6lclilebilmesi icin isaretlenmelidir.
Kat edilen mesafe kuvvetin fonksiyonu olarak kaydedilmelidir.

Deneyden sonra:
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a) Govdenin ve kavrama elemanlarinin sertligi, basvuruda bulunan kisinin verdigi

orijinal degerlerle karsilastirilmalidir. Ozel durumlarda baska analizler de yapilabilir;

b) Kirllma olmadig takdirde, deformasyon ve diger degisiklikler kontrol edilmelidir.
(mesela: catlaklar, c¢enelerdeki deformasyon veya asinma, yakalama yiizeylerinin

gorinimi);

c) Gerektiginde deformasyon ve kirilma vyerlerinin tespiti icin glvenlik tertibat

govdesinin, ¢enelerin ve kilavuz raylarin fotograflari gekilmelidir.
F.3.2.3 - Dokiimanlar

F.3.2.3.1 - iki adet diyagram cizilmelidir:

a) Birincisi kuvvetin fonksiyonu olarak kat edilen mesafeyi;

b) Digeri ise govdenin deformasyonunu gostermelidir. Bu diyagram, birinci diyagramla

ilgi kurulabilecek bir sekilde diizenlenmelidir.

F.3.2.3.2 - Giuvenlik tertibatinin kapasitesi kuvvet-yol diyagramindaki alanin

integrasyonuyla bulunmalidir.

GOz 6nline alinmasi gereken diyagram alanlari:

a) Kalici bir deformasyon meydana gelmediyse, alanin timd;
b) Kalici bir deformasyon ve kirilma meydana geldiyse:

1) Esneklik sinirina kadar olan alan veya

2) En buyuk kuvvete kadar olan alandir.

F.3.2.4 - izin Verilebilir Toplam Kiitlenin Hesaplanmasi
F.3.2.4.1 - Giivenlik Tertibatinca Absorbe Edilebilen Ener;ji

Madde 9.9.1‘e gbre hesaplanan hiz regiilatéri en blyik devreye girme hizindan,

serbest dliisme yliksekligi asagidaki sekilde hesaplanir:

h =

5 +0.1+003 (m)
B
(1)

Burada;

79



vl =hiz regllatoriinin devreye girme hizi (m/s);
g, = standard yergekimi ivmesi (m/s?);
0,10 m : devreye girme gecikmesi sirasinda kat edilen yola tekabl eder;

0,03 m : kavrama elemanlariyla kilavuz ray arasindaki agikhgin kapanmasi sirasinda kat

edilen yola tekabdl eder.
Guvenlik tertibatinca absorbe edilebilen toplam eneriji:

2-K=(P+0Q),-g, h (2)

ve buradan:
2K
(P+0Q), = ;
IE_II - I
i (3)
bulunur.
Burada:

(P+Q); : izin verilen kiitle (kg);

P : Bos kabin ve kabine asili pargalarin, mesela: kabin bukullgen kablosunun kabin
tarafindan tasinan kismi ve varsa dengeleme halatlari/ zincirlerinin vb. kiitlelerinin

toplami (kg);
Q: Beyan yuku (kg);

K, K1, K2 : Guivenlik tertibat blogu tarafindan absorbe edilebilen enerji (J)

(Diyagramdan hesaplanan) dir.

F.3.2.4.2 - izin Verilebilir Toplam Kiitle

a) Esneklik sinirinin asilmamasi durumunda:

K, Madde F.3.2.3.2 a‘da tarif edilen alanin integrasyonu ile bulunur;

Guvenlik katsayisi olarak 2 kabul edilir. Boylece izin verilebilir toplam kitle bulunur:

(P+0), =——
g.ll (4)
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b) Esneklik sinirinin asilmasi durumunda:

iki hesaplama yapilir ve miiracaatta bulunan kisi acisindan en uygun hesap secilir:

1) K1, Madde F.3.2.3.2 b 1‘de tanimlanan alanin integrasyonu ile hesaplanir;
Guvenlik katsayisi olarak 2 kabul edilir ve izin verilebilir toplam kitle (kg) bulunur:

J’ii]

(P+0), =

Eu’

2) K2, Madde F.3.2.3.2 b 2‘de tanimlanan alanin integrasyonu ile hesaplanir.
Glvenlik katsayisi olarak 3,5 kabul edilir ve izin verilebilir toplam kitle ( kg ) bulunur:

2-K,

P+ =
(P+O) =357

(5)
F.3.2.5 - Govde ve Kilavuz Raydaki Deformasyonun Kontrolii

Govde icindeki kavrama elemanlari veya kilavuz raylardaki deformasyonun ¢ok buyuk
olmasi nedeniyle, glivenlik tertibatinin ¢alisma durumundan kurtarilmasi zorluk

¢ikariyorsa, izin verilebilir toplam kutle azaltiimalidir.
F.3.3 - Kaymali Giivenlik Tertibati
F.3.3.1 - Basvuru ve Deney Numunesi

F.3.3.1.1 - Basvuruda bulunan kisi, deneyin hangi kitle (kg) ve hangi reglilator devreye
girme hizinda (m/s) yapilacagini belirtmelidir. Givenlik tertibatina gesitli kutlelerde
kullanilmak (zere izin isteniyorsa, bunlar belirtilmeli ve ayarin kademeli veya

kademesiz olarak yapildigi bildirilmelidir.

NOT - Basvuruda bulunan kisi, ortalama 0,6 gn diizeyinde bir ortalama frenleme
ivmesini elde etmek igin dngorilen frenleme kuvvetini 16’ya bolerek asilan kitleyi (kg)

secmelidir.

F.3.3.1.2 - Deney laboratuvarina, boyutlari laboratuvarca tayin edilen bir traverse
monte edilmis komple bir givenlik tertibati verilmelidir. Bitin deneyler icin gerekli
sayida fren ceneleri de birlikte verilmelidir. Ayrica, kullanilacak tipteki kilavuz raylar da

laboratuvarin belirleyecegi boyda temin edilmelidir.
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F.3.3.2 - Deney
F.3.3.2.1 - Deney Kapsami

Deney serbest diisme durumunda yapilir. Asagidaki hususlar dogrudan veya dolayli

olarak 6lgtlmelidir:

a) Toplam serbest diisme yuksekligi;

b) Kilavuz raylar Gzerindeki frenleme mesafesi;

c) Reguilator halati veya bunun yerine kullanilan tertibatin kayma mesafesi;

d) Yaylanma elemanlarinin toplam hareket mesafesi;
a ve b’deki 6l¢ciimler zamanin fonksiyonu olarak kaydedilmelidir.
Asagidaki hususlar tespit edilmelidir:

1) Ortalama frenleme kuvveti;

2) Kisa bir stire icin meydana gelen en biyiik frenleme kuvveti;

3) Kisa bir siire icin meydana gelen en kiiclik frenleme kuvveti.

F.3.3.2.2 - Deney islemi

F.3.3.2.2.1 - Tek Bir Toplam Kiitle igin Belgelendirilen Giivenlik Tertibati.

Laboratuvar, toplam kitle (P+Q); ile dort deney yapmalidir. Her deneyin arasinda,

surtiinen kisimlarin normal sicakliklarina dénmesine imkan taninmalidir.
Deneyler sirasinda birden fazla sirtinme pargasi takimlari kullanilabilir.

Bununla beraber her takim asagidaki sayida deney yapilmasina imkan vermelidir:
a) 4 m/s’yi asmayan beyan hizlarinda lg¢ deney;

b) 4 m/s’yi asan beyan hizlarinda iki deney.

Serbest disme yiksekligi, glivenlik tertibati icin kullanilabilecek hiz reglilatériiniin en

blyik devreye girme hizina gore belirlenmelidir.

Guvenlik tertibatinin calistiriimasi, devreye giris hizinin hassasiyetle ayarlanabildigi bir

cihaz tarafindan saglanir.
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NOT - Mesela: boslugu dikkatli olarak hesaplanan bir halat, bagka bir halat Gizerinde

sabit bir stirtinme

kuvveti ile kayabilen bir kovana baglanabilir. Strtiinme kuvveti, deneyi yapilan giivenlik
tertibatinigalistirmak igin 6ngorilen regilatoriin kanali ile reglilator halati arasindaki

surtlinme kuvvetine esit olmalidir.

F.3.3.2.2.2 - Degisik Toplam Kditleler icin Belgelendirilen Giivenlik Tertibati.
Kademeli veya kademesiz ayar.

iki dizi deney yapilmalidir:

a) Basvuruda belirtilen en blyiik deger icin bir dizi deney ve

b) Basvuruda belirtilen en kiiglik deger igin bir dizi deney.

Basvuruda bulunan kisi frenleme kuvvetinin belirli bir parametre ile degisimini

gosteren bir formul veya diyagram vermelidir.

Laboratuvar uygun araglarla, (daha iyi bir aracin olmamasi durumunda, gerekirse ara
degerlerin elde edilmesi igin Uglinci bir dizi deney ile) oOnerilen formilin

uygulanabilirligini tespit etmelidir.
F.3.3.2.3 - Glivenlik Tertibatinin Frenleme Kuvvetinin Belirlenmesi
F.3.3.2.3.1 - Tek Bir Toplam Kiitle icin Belgelendirilen Giivenlik Tertibati

Guvenlik tertibatinin frenleme kuvveti, verilen bir ayar ve bir kilavuz ray cinsi igin
deneyler sirasinda olclilen ortalama frenleme kuvvetlerinin ortalamasina esit olarak

alinir. Her deney, kilavuz rayin kullanilmayan bir bélimiinde yapilmahdir.

Deneyler sirasinda olclilen ortalama frenleme kuvvetlerinin, yukarida tarif edilen

guvenlik tertibatinin frenleme kuvvetinden en fazla £ % 25 saptigl kontrol edilmelidir.

NOT - Yizeyi islenmis kilavuz raylarin ayni noktasinda yapilan deneylerde, sirtiinme
katsayisinin 6nemli dlclide azalabildigini yapilan deneyler géstermistir. Bu husus, arka
arkaya yapilan givenlik tertibaticalismasinin kilavuz ray yiizeyinde yaptigi degisiklige
baglanir. Kurulu bir asansérde, rasgele ¢alisan bir glivenlik tertibatinin, kilavuz rayin

kullanilmamis bir bélimiinde devreye girecegi kabul edilir.
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Tesadlf eseri bu durum meydana gelmezse, kullanilmayan kilavuz ray bolimiine
erisilinceye kadar daha dusik degerde bir frenleme kuvveti géz 6niine alinmaldir. Bu

da normalden daha uzun bir kayma demektir.

Bu da, baslangicta ¢ok kigik bir frenleme ivmesine sebep olacak bir ayara izin

vermemek igin bir baska nedendir.
F.3.3.2.3.2 - Degisik Toplam Kditleler icin Belgelendirilen Giivenlik Tertibati.
Kademeli veya kademesiz ayar.

Basvuruda belirtilen en blyik ve en kigik degerler icin frenleme kuvveti Madde

F.3.3.2.3.1e gore hesaplanir.
F.3.3.2.4 - Deneylerden Sonra Yapilan Kontrol.

a) Govdenin ve kavrama elemanlarinin sertligi basvuruda bulunan kisinin verdigi

orijinal degerlerle karsilastirilmalidir. Ozel durumlarda baska analizler de yapilabilir;

b) Deformasyon ve diger degisiklikler kontrol edilmelidir (mesela: ¢atlaklar, cenelerdeki

deformasyon ve asinma, yakalama ylizeylerinin gérinima);

c) Gerektiginde, deformasyon ve kirilma vyerlerinin tespiti icin glvenlik tertibati

govdesinin, ¢enelerin ve kilavuz raylarin fotograflari gekilmelidir.
F.3.3.3 - izin Verilebilir Toplam Kiitlenin Hesaplanmasi
F.3.3.3.1 - Tek Bir Toplam Kiitle icin Belgelendirilen Giivenlik Tertibati.

izin verilebilir toplam kitle:

Frenleme kuvveti

P+Q)=
(P+0), e

(6)
Burada:
(P+Q); : Izin verilen toplam kiitle (kg);

P : Bos kabin ve kabine asili parcalarin, mesela: kabin bukilgen kablosunun kabin

tarafindan tasinan kismi ve varsa dengeleme halatlarinin/ zincirlerinin vb. kiitlelerinin

toplami (kg);
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Q: Beyan yuki (kg);

Frenleme kuvveti : Madde F.3.3.2.3’e gore belirlenen kuvvet (N).
F.3.3.3.2 - Degisik Toplam Kiitleler i¢in Belgelendirilen Giivenlik Tertibati
F.3.3.3.2.1 - Kademeli Ayar

Her ayar kademesi icin izin verilebilir toplam kitle Madde F.3.3.3.1‘e gore

hesaplanmalidir.
F.3.3.3.2.2 - Kademesiz Ayar

Bagvuruda belirtilen en bliyik ve en kiiglik degerler igin izin verilebilir toplam kiitle
Madde F.3.3.3.1e gore ve ara ayarlar icin verilen formile uygun olarak

hesaplanmalidir .
F.3.3.4 - Ayarlarda Yapilmasi Miimkiin Olan Degisiklikler

Deneyler sirasinda bulunan degerlerin, basvuru sahibi tarafindan beklenen degerlerden
% 20’den fazla farkh ¢ikmasi durumunda; basvuru sahibinin onayi alinarak, gerekliyse

ayarlar degistirildikten sonra baska deneyler yapilabilir.

NOT - Frenleme kuvveti, basvuru sahibi tarafindan beklenenin acgik bir sekilde
Ustlindeyse, deneyler sirasinda asilan toplam kiitle, Madde F.3.3.3.1'e gore hesaplanip
onaylanacak olan toplam kitleden acik bir sekilde kiiglk secilmistir. Bunun sonucunda,
yapilan deneyden hesaplama ile elde edilen toplam kitle ile yuklenen gilivenlik

tertibatinin, gereken enerjiyi absorbe edip edemeyecegi anlasilamaz.
F.3.4 - Yorumlar

a) 1) Belli bir asansére uygulandiginda, asansori imal eden tarafindan bildirilen toplam
kitle, glivenlik tertibati icin (ani frenlemeli veya ani frenlemeli tampon etkili glivenlik

tertibatinda) yapilan ayarla ilgili izin verilebilir toplam kitleden fazla olmamalidir;

2) Kaymal glvenlik tertibatinda bildirilen toplam kitle, Madde F.3.3.3’e gore izin
verilen toplam kitleden + % 7,5 farkl olabilir. Bu durumda, kilavuz ray kalinligindaki
normal toleranslara ve kilavuz ray ylzeyinin durumuna bakilmaksizin Madde 9.8.4’teki

kurallara uyuldugu kabul edilir;
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b) Kaynakh pargalarin saglamligini degerlendirmek igin ilgili standardlara

basvurulmalidir;

c) Kavrama elemanlarinin miimkiin olan hareket yolunun en elverissiz sartlarda dahi

(imalat toleranslarinin toplu etkisi) yeterli oldugu kontrol edilmelidir;

d) Surtinme parcalari, calisma sirasinda kaybolmalarinin 6nlenmesi icin uygun bir

sekilde korunmalidir;

e) Kaymal glivenlik tertibatinda yaylarin mevcut yaylanma mesafesinin yeterli olup

olmadigi kontrol edilmelidir.
F.3.5 - Tip Kontrol Belgesi

F.3.5.1 - Bu belge; basvuru sahibi icin iki niisha, laboratuvar icin bir niisha olmak Gzere

3 niisha olarak

dizenlenmelidir.

F.3.5.2 - Bu belgede su hususlar belirtilmelidir:

a) Madde F.0.2ye gore bilgiler;

b) Guvenlik tertibatinin tipi ve uygulama alani;

c) izin verilen toplam kiitlenin sinirlari (Madde F.3.4 a);
d) Hiz reglilatoriiniin devreye girme hizi;

e) Kilavuz ray tipi;

f) Kilavuz ray basinin izin verilen kalinligi;

g) Kavramayi yapan ylizeyin en az genisligi;

ve kaymal glivenlik tertibati igin ayrica:

h) Kilavuz raylarin ylzey durumu (¢cekilmis, frezelenmis, taslanmis);

i) Kilavuz raylarin yaglanma durumu. Bunlar yaglanmis ise, kullanilan yagin kalitesi ve

ozellikleri.
F.4 - HIZ REGULATORLERI

F.4.1 - Genel Kurallar

86



Bagvuruda bulunan kisi asagidaki hususlari laboratuvara bildirmelidir:
a) Hiz regilatoriyle calistirilacak olan giivenlik tertibatinin tipi veya tipleri;
b) Hiz regiilatorinin kullanilacagi asansorlerin en bliylik ve en kiiglik beyan hizlari;

c) Devreye girdiginde, hiz regllatorii tarafindan regilatér halatinda olusturulmasi

Oongorulen cekme kuvveti.
Basvuru formuna asagidaki dokiimanlar eklenmelidir:

Yapi, ¢calisma sekli, kullanilan malzeme ile ilgili bilgilerin bulundugu, pargalarin 6lgii ve

toleranslarini gbsteren detay ve montaj gizimleri.

F.4.2 - Hiz Regiilatoriiniin Karakteristiklerinin Kontrolii
F.4.2.1 - Deney Numuneleri

Laboratuvara su malzemeler verilmelidir.

a) Bir hiz regiilatori;

b) Regilatorde kullanilacak cinste ve tesiste kullanilacagl normal sartlarda halat. Halat

uzunlugunu laboratuvar belirler;

c) Hiz reglilatériine uygun komple bir gergi makarasi ve agirlig.
F.4.2.2 - Deneyler

F.4.2.2.1 - Deney Kapsami

Asagidaki hususlar kontrol edilmelidir:

a) Devreye girme hizi;

b) Hiz regulatéri Ustine monte edildigi takdirde, Madde 9.9.11.1‘de belirtilen,

makinayi durduran elektrik glivenlik tertibatinin galismasi;

c) Madde 9.9.11.2'de belirtilen, hiz regiilatéri devreye girdigi zaman asansorin

hareketini engelleyen elektrik giivenlik tertibatinin ¢alismasi;

d) Hiz regllatérinin devreye girmesiyle, regilatér halatinda meydana gelen ¢cekme

kuvveti.

F.4.2.2.2 - Deney islemi
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Madde F.4.1 b'de belirtilen asansor beyan hizlari sahasina tekabul eden hiz reglilatori

devreye girme hizlarinda en az 20 deney yapiimahdir.

NOT 1 - Deneyler, laboratuvarca regilatori imal eden firmanin imalathanesinde

yapilabilir.
NOT 2 - Deneylerin biytk bir kismi hiz sahasinin sinir degerlerinde yapilmahdir.

NOT 3 - Hiz regilatoriinliin devreye girme hizina ulasmasi igin gerekli ivme, atalet

etkilerini ortadan kaldirmak amaciyla mimkiin oldugu kadar disuk tutulmahdir.
F.4.2.2.3 - Deney Sonuglarinin Yorumlanmasi

F.4.2.2.3.1 - Devreye girme hizlari, 20 adet deney siresince Madde 9.9.1‘de belirtilen

sinirlar icinde kalmahdir.

NOT - Ongériilen sinirlarin asilmasi durumunda, imalatg regiilatérii yeniden

ayarlayabilir. Bundan sonra yeniden 20 adet deney yapiimahdir.

F.4.2.2.3.2 - 20 adet deney siresince Madde F.4.2.2.1 b ve Madde F.4.2.2.1 c'ye gbre
deneye tabi tutulmasi gereken techizat, Madde 9.9.11.1 ve Madde 9.9.11.2'de

belirtilen sinirlar icinde ¢alismahdir.

F.4.2.2.3.3 - Hiz reglilatori tarafindan devreye girme sirasinda regilator halatinda
olusturulan cekme kuvveti en az 300 N veya basvuruda bulunan kisinin belirtecegi daha

ylksek bir degerde olmalidir.

NOT 1 - imalatg firma tarafindan baska bir deger verilmedikce ve bu deger deney

protokoliinde belirtiimedikge, halat sarilma agisi 180° olmalidir.

NOT 2 - Halati kavramak suretiyle calisan bir tertibatin mevcut olmasi durumunda,

halatta kalici bir deformasyon olup olmadigi gbzlenmelidir.
F.4.3 - Tip Kontrol Belgesi

F.4.3.1 - Bu belge; basvuru sahibi icin iki nlisha, laboratuvar icin bir nisha olmak lzere

3 nisha olarak diizenlenmelidir
F.4.3.2 - Bu belgede asagidaki hususlar belirtilmelidir:

a) Madde F.0.2‘de belirtilen bilgiler;
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b) Hiz reglilatorinin tipi ve uygulama alani;

c) Hiz reglilatoriniin kullanilabilecegi asansorlerin en blyiik ve en kiiglik beyan hizlari;
d) Kullanilan halatin yapisi ve ¢api;

e) Strtlinme ile tahrik kasnagi bulunan hiz regilatorlerinde, en kiiglik gergi kuvveti;

f) Devreye girdiginde hiz regllatori tarafindan reglilatoér halatinda olusturulan cekme

kuvveti.
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