








1.1.
1.2.
1.3.
1.4.
1.5,

18

ICINDEKILER

Asansérlerin tanimi ve cinsleri

Asansorlerin tahrikinde kullanmilan elektrik motorlan
Asansdrlerde emniyet tertibati

Hizalama tertibati

Kumanda sistemleri

Kumanda devreleri



OZET

Asansorler gilinlik hayatimizda 6nemli bir yeri olan, yiiksek binalarda gok-
¢a kargilagilan insan ve ylik tasimaya yarayan vasitalardir. Asansérler kullanihs sek-
line gore; insan tagimaciliginda kullanilan insan asansorleri, gogunlukla ;'ﬁk tagima-
cithgindan kullanilan yiik asansorleri, sadece servis amaciyla kullanilan servis asan-
sorleri olmak lizere ii¢ gruba aynlirlar. Kabin hizina gore ise asansorler tek hizh
asansorler, ¢ift hizli asansérler, gok yiiksek binalarda kullanilan ti¢ hizhh asansérler
olarak gruplanabilirler. Yapilarda kat sayisi arttikga ulagim zamamm kisaltmak

igin kabinler genellikle iki hizli olarak hareket ederler.

Asansérler, kumanda edilis sekillerine gore ise elle kumandali ve otomatik
kumandali asansdr olmak lizere ikiye aynlirlar. Elle kumandali asansdrier bir kabin
gérevlisi tarafindan yonetilen asansérlerdir. Otomatik kumandal asansérlerde ise
kabin hareketi bir butona basr_naklé saglamr. Otomatik kumandali asansorler ge-
nellikle yolcular tarafindan galigtinimaklabirlikte bir kabin gdrevlisi tarafindan da
idare edilebilirler. Otomatik asansérlerde bir kumandali, toplama kumandalive grup
toplama kumandali asansorler olarak 3 kisma ayrnihir. Bir kumandah asansdrler de
verilen komutlar tek tek degerlendirilir. Bir kumanda yerine getirilmeden diger
kumanda degerlendirilemez. Toplama kumandal asansorlerde ise komutlar topla-
narfk kaydedilir ve kabinin hareket ydniine gére degerlendirilir. Toplama kumanda
sistemi ile asansériin bog hareketi &nlenir ve belli bir zamanda daha ¢ok sayida
kumanda yerine getirilerek bekleme zamam kisaltilir. Ayrica enerji tasarrufu sagla-
nir, sistemin asinmasi onlenir. Toplamalh kumandali sistemin, bir kumandal: sisteme
gére ustiinliiklerinden dolay: bu sistem kalabalik ve yiiksek yapilarda sihhatli olarak

kullanilabilir.



SUMMARY

Elevators are the means of transport frequetly encountered in high buil-
digns used in carrying of persons and cargo which occuPy an important place in
our daily lives. Elevators are divided into three groups according to their man-
ner of use, as: passenger lifts used in carrying of persons; cargo lifts used in
carrying of loads in general; and service lifts used only for the purpose of ser-
vice. They also may be grouped as single-speed lifts; double-speed lifts; and
triple-speed lifts used in very high buildings, according to the speed of the
cabins. Tha cabins generally operate in two speeds to shorten the time of trave!

as the number of floors increase in the buildings.

Elevators are divided into two according to their system of control as
manual-controlled and automatic-controlled lifts. Manual-controlled lifts are those
operated by a cabin attendant. While the operation of the cabin in automatic-
controlled lifts is provided by pressing a button. Automatic-controlled lifts are
usually operated by the passengers but the}' may also be operated by a cabin at-
tendant. .Automatic—controlled lifts are divided into three groups, as: single-
control, assembled-control and group-assembled control. Commands issued in
single-control lifts are performed individually. And any command is not perfor-
med until the preceding one has been performed. While in assembled-control
lifts ;ommands are recorded by collecting of the same and are performed accor-
ding to the movement direction of the cabin. By the assembled-control system
idle movement of the lift is prevented and idle time of the elevator is shortened
by performing of many commands within a certain time. Also saving of energy
is secured and wearing of the system is prevented. Due to the superiority of the
assembled control system over the siBgle-control system it may safely be used

-in much inhabited and high rising buildings.
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1.1. ASANSORLERIN TANIMI VE CINSLERI

Asansorler kaldirma yiiksekligi iki metreden fazla olan, tasima goérevi ya-
pan kabinleri klavuz raylar arasinda hareket eden insan ve yiik tagimaya yarayan
araglardir. Kabin asansér boglugunda (kuyu) diisey dogrultuda hareket eder. Asan-
s6r boslugunda bulunan (T) kesitindeki raylar, kabinin diizgiin ve giivenlik iginde
hareketini saglarlar. Kabin ilizerindeki kayici pabuglar (T) kesitindeki raya iki
ylizeyden siirtiiniirler. Duran ve diisey dogrultuda hareket eden kabinin sallanma-
masim saglarlar. Aymi gekilde bazi asansérler de, ray iizerinde yuvarlanabilen ma-
kara geklinde pabuglar kullamlmaktadir. Bu tip pabuglar yaglanmay: gerektirmez-
ler. Raya siirtiinen pabuglar stk sik yaglanirlar. Asansdr tesisatlarinda kabin agir-
liginin motora olan etkisini azaltmak igin karsi agirhk kullamilir. Kargt agirhk

bir veya birkag parga dékme demirden veya beton bloktan olusur.

Asansorler kullamilis sekline gére insan, yiik ve servis asansérleri olarak
li¢ gruba aynhrlar. Insan asansérlerinin kullamhs yeri insan tagimacihgi oldugun-
dan kabinlerinin muntazam olmas: ve yapilan tasimaciligin sessiz ve konforlu
olmasina dikkat edilir. Bu tiir asansorlerde genelde kumanda §ekli - butonlu oto-
matik kumandali sistemdir. Yiik asansorleri genelde yiik tagimacithginda kullaml-
makla beraber gerekirse insan tagimaciligy iginde kullamilir. Bunlarin insan asan-
sdrlerinden farki kabinlerinin kaba fakat daha saglam yapilmasi, kapilarinin daha
genis olmasidir. Yiik asansdrlerinin hizlan genellikle 1,2 m/s den daha kiigiiktiir.
Yiik arabalarinin kabin igine kolayca sokulup gikarilabilmesi igin kabinlerin tam
kaf hizasinda durabilmesi israrla istenilen &zelliklerden biridir. Ayrica asansériin
uzun zaman ve agir sartlar altinda ¢aligmasida istenilen &zelliklerdendir. Yiik asan-
sorlerinin kumandas: elle, otomatik veya birinden digerine gegilen tiirdendir. Bir
kabin gorevlisi (sofér) tarafindan yénetilen asansérierde kumanda gekli kollu kuman-

da sistemidir. Ayrica putonlu kumanda sistemide kullamimaktadir. Genelde tek
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hizli olarak yapilirlar. Insan ve yiik asansérlerine tasima kapasitesi ve yapabile-
cekleri iz bakimindan herhangi bir simirlama getirilmemigtir. Servis asansérleri
ise sadece yiik nakli igin kullanilirlar. Kabinleri insan giremeyecek kadar kiigiik
oldugundan bu tip asansorlerde insan nakli s6z konusu degildir. Bu tiir asansorler
ekseriya otel ve restorantlarda yemek salonu ile mutfak arasinda yemek, tabak
naklinde kiitiiphanelerde dosya, kitap naklinde kullanihir. Hizlan genellikle 0,25-
0,75 m/sn olmakla birlikte bu tip asansérler 300 kp. tasima kapasitesi ve 1,5 m/s
hiz ile simirlandinlmistir. Donatim ve konstriiksiyonlari kullanilacaklan sartlara
gore ayarlanmigtir. Kumanda sekilleri butonlu kumanda sistemi seklinde olup, ka-
bini gagirma ve yollamaktan ibarettir. Asansérlerin tahrikinde ii¢ fazh alternatif
akim motoru kullanilmakla birlikte genelde tek hizlidirlar. Yiiksek mesafe ve hiz-
larda ¢ift hizli olarakta kullanilabilirler. Kiigiik yiik tasiyan servis asansorleri ku-

manda gekii bakimindan biiylik yiik asansérlerinden ayrihir.

AsansGr makinalarinda motor momentinin halata nakli bakimindan iki tip
mevcuttur. -

1) Tamburlu Asansér Makinalan:

Bu tip makinalarda elektrik motoruna digli tertibat1 ile akuple bir tam-
_bur mevcuttur. Tambura iki halat grubu sanlir. Halat gruplarindan birinin uglan
asansdr kabini ile tambura, digerinin uglanda kars: agirlik ile tambura tesbit
edilmigtir. Halatlardan biri tambura sanlirken digeri tamburdan ¢d&zilir. Tambura,
halatlara yuva vazifesi géren helezonik yuvalar agilmigtir. Tamburlu tahrik siste-
mi pek kullamlmamakla birlikte yliksek binalarda kullamlan asansdrin tambur
ebadinin anormal bir hal almas: bu tahrik sisteminin mahsurudur. Bu mahsuru

Onlemek igin tahrik kasnakhh makinalar geligtirilmigtir.
2) Tahrik Kasnakh Asansér Makinalan:

Tahrik kasnakhh makinalarda bir tek halat grubu mevcuttur. Bu halat gru-

bunun bir ucu asansdr kabinine baglandiktan sonra kasmak uUzerinden gegirilmis,



ikinci ucu kars1 agirhga baglanmigtir. Burada yiikii kaldirmak igin halat ile kas-
nak arasindaki siirtinmeden faydalamilmigtir. Kasnakli tahrik sisteminin en biiyik
avantaji kabin veya karsi agirhktan biri asansér kuyusunun dibine yerlestirilmis
bulunan tamponlara oturdugunda kasnagin tahrik kabiliyetinin yok olmasi aym
sekilde kabin veya karsi agirhgin daha fazla kaldinlarak kuyu tavanina garpma

tehlikesinin bulunmamasidir.

1.2. ASANSORLERIN TAHRIKINDE KULLANILAN
ELEKTRIK MOTORLARI -

Asansor tesisatinda genellikle en yiiksek yere konan bir elektrik motoru,
kabinin asansdr boslugundaki diigey hareketini saglar. Kabinin hareketini saglamak
igin asansor tesisatlarinda dogru akim motoru, alternatif. akim motoru ve Ward-

Leonard baglantili motor olmak iizere 3 gesit motor kullanihir.

Dogru akim giicliniin dagitimi yaygin olmadigindan, asansér tesisatlarinda
dogru akim motorlan ¢ok az kullamlirlar. Fakat dogru akim motorlarinin karak-
teristikleri asansérler igin ¢ok uyg;mdut. Cesitli yiklerde asans6r hizzmin degigme-
si arzu edilmedigi gibi, kabinin tam kat hizasinda durmas: asansérierde Gzerinde
hassasiyetle durulan &zelliklerden biridir. Bu da ancak motor. devrinin gesgitli yik-

lerde hemen hemen hi¢ degigmemesi ile temin edilebilir.

Asansdr tesisatlarinda kisa devre rotorlu veya bilezikli asenkron motoriar
kullamilir. Bir hizhh kisa devre rotorlu asenkron motorlar servis asansérleri igin
ideal bir motordur. Bu motor 0,75 m/s lik hizlara kadar kullamilir. Servis asansde-
lerinde gerekli motor giicii genellikle kiigik oldugu igin bunlann tahrikinde bir
hizhh motorlar kullanilir. Bu motorlarla tahrik edilen asansdrler yumusak bir haz-
lanma ve tam kat hizasinda durma bakimindan mikemmel say:lamaziar. Bilbassa
5 PS den biiylik giglerde savurma momentleri aym gugtek: bilezikli aseakron me~
torlara nazaran ¢ok daha fazla biyludiginden kabin hz 0,75 my/s dea Diyik ise



kat hizasinda duruglar muntazam olmaz, Bu mahsurlarina ragmen ucuzlugu dolayi-

siyla kiigiik apartman asansorlerinde pekgok kullanilir.

Hizi 0,75 m/s hizlara kadar bir hizhh bilezikli asenkron motorlarda kulla-
nihir. Bileziklere bagh direnglerle kalkis akimi saglanmir ve gerekli yol alma mo-
menti temin edilir. Bu motor genellikle hiz simn 0,75 m/s ye kadar olan fakat
5 PS'den daha biiyiik motor giiciine ihtiyag g(’iste'ren asansérlerde kullanihir. Bile-
ziklere bagh direncgler yalmz yol alma esnasinda devreye baglidir, devir arttikga g
zaman réleleri ile kunamda edilen kontaktérler vasitasiyla kisa devre edilir. Bi-
leziklerin de direng bagli bulunan asenkron motor, asansér galigmasi igin uygun

bir devir sayisi moment karakteristigine sahip degildir. Yiikli kabin kaldirilirken

kabin hizi kiigiik, indirilirken biiyiik olur.

0,75-1,2 m/s hizlan arasinda iki hizh kisa devre rotorlu asenkron motor-
lar kullamilir. Bu motorloran statorlarinda kutup sayilarn birbirinden farkli iki ayrni
sargi . kullamlmak suretiyle iki ayrn devir sayisinda iki ayn hiz elde edilir. Yik-
sek hiza tekabiil eden sarginin kutup sayis: ile diigiik hiza tekabiil eden sargimin
kutup sayisi arasmd#ki oran genellikle 3/1 oramdir. Kabin durulacak kat hizasina
yaklasirken bir kontaktor vasitasiyla biliylik kutuplu sarg: sebekeye baglanarak
yiksek hizdan digik hiza gegilir. Bu gegis esnasinda bir moment darbesi ile yol-
cularin rahatsiz olmamasi ya motor miline akuple bir volanla yada statora giris
iletkenlerine seri olarak baglanan self bobinleri ile temin edilir. Cesitli kutup
sayisindaki sargilar devir sayisi nisbetindeki giiglere gére boyutlandirilir. Ornegin
6 kw'lik 3/1 kutup sayisi degisimli 960/320 d/d lik motorun 6 kutuplu sargisi
6 kw lik, 18 kutuplu sargist da 2 kw hk giliglere gére boyutiandirihir. Bu motor-
larin yol alma momenti tam yiilk momentlerinin 2,5-3 mislidir. Bunlar genellikle
saatte 100-120 defa yol alabilirler. Asansdrlerin tahrikinde kutup sayisi degisti-
rilebilen motorlar kullanmak suretiyle hem siiratli tagimacihik igin gerekli biyik

hiz, hem de kat hizasinda hassas durug igin gerekli kiigiik hiz temin edilmis olur.



Hizi1 1,2-1,8 m/s olan modern insan asansdrieri ile kabinin kar hizalarinds
hassas olarak durmas: istenen agir yiik asansérlerinde yliksek devirli dogru alam
motorlu Ward-Leonard sistemi kullamilir. Ciinkéi Ward-Leonard baglannsiviz bir
asansdr gok duyarls olarak kumanda edilir ve kabin gok diizenli clarak hareker
eder. Ward-Leonard baglantisinda dogru alam generatdri 3 fazlv bir asenkron
motor ile dondirilar. 3 fazli asenkron motora yidiz-iggen salterie yol verilir
Generatgrign gikis gerilimi uyartim alkemuiyla degigtirilir. Dogru alam generatGri-~
nin gikig uglarn, bir dogru alam motoruna direkr olarak baghdir. Bu nedenie ge-
neratdr gerilimi degistikge, motorun devir sayisi degigir. Ward-Leonard baglanu -
sindaki dogru alom motoru, kabin hareketini saglar. Generatdr gerilimi ile moro-
run devir sayisi sifir ile normal degerleri arasinda diizgiin olarak degistirilebidigin-
den, kabin yiiksek huzda hareket eder, yiksek hads yol shr ve digik hads durur
Ward-Leonard sisteminin diger tahrik sistemlerine gére baz istiiniikier: vardir.
Ward-Leonard sistemi gerek iig fazl akom gerekse dogru alum sebekelerinde kui-
lamhir. Hizlandirma ve yavaslatma diger tahrik sistemleri ile temin edilen mzian-
&t#upuﬂat.ﬁnqﬁhhpmkﬂziuﬁiwﬁmdﬁgﬁmm
toriin ikaz devresine kumanda eden kontrolér ana devrede bulunmayip kiigik akim-
Mh-aﬁetﬁﬁmﬁﬁnmhlnhhmdm modern
insan asansérlerinde algak devirli dogru alum motoriu Ward-Lzonard sistemi kui-
lamslir. Bu sistemde verim daha biyiktir. Bu alcak devirli dogru azikam motoru
ile donaulmg Ward-Leonard sistemi asansdr tahrikinde en mikemmel sistemdir.

1.3. ASANSORLERDE EMNIYET TERTIBATI
1.3.1.Paragiit Tertiban :

Kabinin agag) istikamette hareketi esnasinda normal siratimin 1,4 misiim
paragiit tertiban vasitasiyla kilavuz raylara tesbit edilir. Bu rertibar kabimn ain-
na veya istine yerlegtirilir. Kabin siirati normal siratinin 1,4 mislimi ast@ tak-
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dirde paragiit tertibati hiz kontrol cihazi tarafindan faaliyete getirilir. Bu esnada
motor ve fren sebekeden ayrilir. 1 m/s lik kabin hizlarina kadar ani olarak tesir
eden paragiit tertibati, 1 m/s den bilyiikk olan modern asansdrlerde yavas yavas
tesir eden paragiit tertibati kullamlir. Her iki sekilde de parasiit tertibati teste-
re digli kamalarla donatilmigtir. Bunlar kabinin her iki tarafina klavuz raylan
sikistiracak sekilde yerlestirilmistir. Bunlar aralannda mekaniki olarak irtibathdir-

lar. 3

1.3.2 Hiz Kontrol Cihaz:

Hiz kontrol cihazinin gérevi kabin normal hizinin 1,4 mislini astigi zaman
paragiit tertibatim harekete getirmek ve bir kontag: agarak kumanda devresini
kesmektir. Bu cihaz halat vasitasiyla kabinle irtibatta oldugundan kabinin hareke-
tini aynen takip eder. Kasnakla birlikte doénen agirliklar, kabin normai hizinin
1,4 mislini asnémdah santrifiij kuvvet tesiri ile yay kuvvetlerini yenerek agilirlar
ve hem kumanda devresini keserler hem de halat tutma tertibatim harekete ge-

tirirler.

1.3.3. Kat Kap: Kontaklan:

Kat kap1 kontaklar ve kilitleme tertibatinin 6nemi biyiktiir. Asansdr ka-
zalannmin biyiik bir kismi bu kontaklan ve kilitleme tertibatimin bozuk olmasindan
meydana gelir. Bu suretle kat kapilarindan biri agik oldugu zaman kabin harekete
getirilmemeli, . kabin hangi katta duruyorsa ancak o katin kapisi agilabilmeli ve
kabin bir kattan durmadan gegerken, kabin kat hizasina geldigi zaman kat kapisi

agifimak istenilse bile agilmamalidir.

Bu kilitleme tertibatinda biri altta digeri Gistte olmak ilizere iki kontak
vardir. Kapt kapandigi zaman alt kontak kapanarak kabin {zerinde bulunan yer
degistiren kamin bobinini de ihtiva eden bir devreyi hazirlar. Kumanda diigmesi-
ne basildigi zaman bu devre kapanarak yer degistiren kamin bobininden akim ge-

ger ve kam geri gekilir. Kam geri gekildiginden Ustteki makarah kol serbest ka-
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lir ve bir yay tesiri ile ileri gelerek bagh bulundugu kilit levhasimi indirir. Bu
vaziyette kapr mekanik olarak kilitlenmistir. Bu kilitlenme gergeklestikten sonra
isteki kontak kapanarak kabinin asagi veya yukari hareketine kumanda eden kon-
taktorlerin bobin devrelerini kapayarak, bu kontaktérlerin kapanmasini ve kabinin

harekete ge¢mesini saglar.

1.3.4 Son Nokta (nihai) Salteri

Nihai salterleri kabinin en alt ve en iist durumlarim sinirlarlar. Genellikle
asansor bosluguna baglamrlar. Kabin asagiya dogru hareket ederken en alt katta,
yukariya dogru hareket ederken en iist katta durmazsa son nokta salteri agihir.
Asansoriin gilic devresine baglanirlar. Bu salter agilinca motorun akimi kesilir ve

motor frenlenerek durur.

1.3.5 Imdat Digmesi:
Yolcular tarafindan kumanda edilen her asansérde bir imdat diigmesi bu-
lunur. Bu diigmeye basildigi takdirde kontrol devresi kesildiginden kabin nerede

olursa olsun durur.
1.4 . HIZALAMA TERTIBATI

Kabinin tam kat hizasinda durmas: iyi bir asansdr tesisatinin baglica ozel-
liklerinden biridir. Bu suretle insan asansérlerinde yolcunun kabine girip gikarken
ayagimn takilmasi veya bosa basmasi ' 6nlendigi gibi, ylik asansérlerinde bilhassa
yikli arabalarin kabine girip gikmas: kolaylagir. Kabinin kat hizasinin {stiinde
veya altinda durmasi hallerinde motoru uygun istikamette galigtinp tekrar durdur-
mak gibi yapilan igler hem enerji sarfiyatim arttinr hem de kontaklarin gabuk

aginmasina sebep olur.

Basit kollu kumanda sisteminde kabinin durdurulmasi asansérciiniin duru-
lacak kata yaklagirken uygun goérdigii mesafede kumanda kolunu sifir durumuna

getirmesi ile temin olunur. Bu hareket motoru devreden ayinp freni gahistirarak
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lir ve bir yay tesiri ile ileri gelerek bagh bulundugu kilit levhasim indirir. Bu
vaziyette kapt mekanik olarak kilitlenmistir. Bu kilitlenme gergeklestikten sonra
tisteki kontak kapanarak kabinin asagi veya yukari hareketine kumanda eden kon-
taktorlerin bobin devrelerini kapayarak, bu kontaktérlerin kapanmasini ve kabinin

harekete gegmesini saglar.

1.3.4 Son Nokta (nihai) Salteri

Nihai salterleri kabinin en alt ve en iist durumlarim simirlarlar. Genellikle
asansdr bosluguna baglamirlar. Kabin asagiya dogru hareket ederken en alt katta,
yukariya dogru hareket ederken en iist katta durmazsa son nokta salteri agilir.
Asansoriin gilic devresine baglamirlar. Bu salter agilinca motorun akimi kesilir ve

motor frenlenerek durur.

1.3.5 Imdat Digmesi:
Yolcular tarafindan kumanda edilen her asansérde bir imdat digmesi bu-
lunur, Bu diigmeye basildigi takdirde kontrol devresi kesildiginden kabin nerede

olursa olsun durur.

1.4 HIZALAMA TERTIBATI

Kabinin tam kat hizasinda durmas: iyi bir asansdr tesisatimin baglica &zel-
liklerinden biridir. Bu suretle insan asansérlerinde yolcunun kabine girip gikarken
ayagimin takilmasi veya bosa basmas:i ' Onlendigi gibi, yiik asanstrlerinde bilhassa
yikli arabalarin kabine girip gitkmas: kolaylagir. Kabinin kat hizasinin istiinde
veya altinda durmas: hallerinde motoru uygun istikamette galigtinp tekrar durdur-
mak gibi yapilan igler hem enerji sarfiyatim arttinr hem de kontaklarin ¢abuk

aginmasina sebep olur.

Basit kollu kumanda sisteminde kabinin durdurulmas: asansérciiniin duru-
lacak kata yaklagirken uygun goérdigii mesafede kumanda kolunu sifir durumuna

getirmesi ile temin olunur. Bu hareket motoru devreden ayinp freni galigtirarak



kabinin durmasimi saglar. Kabinin kat hizasinda durmasinda elde edilecek hassa-
siyet asansorciiniin kolu sifir durumuna getirmekte dogru am segip segmemesine
baghdir. Sayet tahrik motoru iki hizli ise durmadan evvel kiigiix hiza gegigte asan-
sérciiniin kolu tam hiz ile sifir durumlan arasinda bulunan bir duruma getirme-
si ile saglamr. Kollu kumanda sisteminin diger bir seklinde kiigiik hiza gegis ve
'durus katlara yerlestirilmig cihazlarla otomatik olarak saglamir. Hizi 0,75 m/s yi
gecmeyen ve yolcular tarafindan otomatik olarak kumanda edilen asansérlerde
kat hizasinda durus her katta kuyuya yerlestirilen kat veya istikamet salteri ile
temin olunur.
1.4.1 Kat Salterleri

Kat galterlerinin vazifesi kabin durulacak kata yaklasl‘rken motora kuman-
da eden kontaktdriin bobin devresini keserek kéntaktﬁrﬁn atmasini dolayisiyla mo-
toru devreden gikarip mekanik frenin sikmasim temin etmek ve verilen kumanda-
nin yeri ile kabinin o andaki yerini kargilagtirarak kabinin hareket istikametini
tayin etmektir. Bundan dola.yl bu salterlere istikamet salteride denir. Bunlar tek
veya iki yollu olabilir. Tek yollu kat salterleri en iist ve en alt kata, iki yollu-

lar ise ara katlara yerlestirilir.

1.4.2 Kopya Tertibat:

Makina dairesine yerlestirilen bu cihaz isminden de anlagilacag: gibi ka-
binin hareketini kopya eder. Kabine tesbit edilmis bir gelik halat veya sgeritle
tahrik edilir. Tahrik edilen mil {izerine kopya tertibine sabit olarak tesbit edilmig
kontaklan agip kapayan makarah kollar yerlegtirilmigtir. Bu tertibat iki hizhh asan-
sdrlerde kabinin kat hizasinda durmas: igin gerekli algak hiza gegisini ve nihayet
motoru devreden ayirarak mekanik frenin tatbikini saglar. Hizalama tertipleri
dogrudan dogruya hizalama grubuna girer. Kabin durduktan sonra kabini tam kat
hizasina getirmek igin bir diizeltme séz konusu degildir. Bundan dolay: kabinin

kat hizas: duruglarinda daha biiylik hassasiyet isteyen asansdrlerde hiza dizeltme



tertipleri kullanihir.
1.5. KUMANDA SISTEMLERI:

Kabinin hareketine kumanda eden gesitli sistemlerden birinin segilmesi
binamin fonksiyonuna, asansériin galigma gekline ve kabinin siiratine baghdir. Bu
sistemleri kollu ve butonlu kumanda sistemi olarak iki gruba ay.u'mak mimkiindir.
Kollu kumanda sisteminde asansdr bir kol vasitasiyla ve bir ;sansércﬁ tarafindan,
butonlu kumanda sisteminde ise kumanda butonlan ile yolcular veya bir asansérci

tarafindan idare edilir. Bu sistemlerinde kendi aralarinda gesitleri vardir.

1.5.1 Kollu Kumanda Sistemi:

1.5.1.1. Bir Hizhh Basit Kollu Kumanda Sistemi

Bu sistem 0,-75 m/s lik hizlara kadar kullamlir. Kabinde asansdrciiniin ku-
manda ettigi bir kollu kumabda salteri mevcuttur. Kolun saga, sola hareketi ile
kabinin inig ve c¢ikigt saglamir. Her katta bir ¢agirma butonu bulunur. Bu buton-
lardan birine basildigi taktirde kabindeki isaretlambalan tablosunda kumandanin
verildigi kata ait lamba yandig: gibi butona basildigi miiddetge galisan bir klak-
son ile asansdrciiniin dikkati verilen kumandaya gekilir. Igaret lambas: kumanda
yerine getirilinceye kadar yanmakta devam eder. Asansdrcil verilen kemandanin
yerine gire kolu saga veya sola getirerek kabini asagi veya yukar istikamette
harekete gegirir. Motor devreden aynldigindan mekanik fren sikarak kabini dur-
durur. Durugta elde edilecek kat hiza hassasiyeti asansdrciiniin insiyatifine bira-
kilmgur. Kol tam zamaninda sifir durumuna getirildigi taktirde kabin tam. kat

hizasinda durur.
1.5.1.2. Iki Hizhi Basit Kollu Kumanda Sistemi

Bu sistem 1,2 m/s lik hizlara kadar kullamilir. Muhtelif katlardan kuman-
danin verilmesi, bunlarnin kabinde belirtilmesi, kabinin hareketinin temini vs. aynen
tek hizh basit kollu kumanda sisteminde izah edildigi gibidir. Bu sistemin tek

hizhh basit kollu kumanda sisteminden tek farki hiz biylik oldugundan asansdrcii-
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niin durulacak kata yaklagirken kollu salterin kolunu evvela algak hiz durumuna
getirerek kabini kiigiikk hiza gegirmesi ondan sonrada kolun sifir durumu .ile tam

kat hizasinda durugu temin etmesidir.

Bu sistemde de durugta elde edilecek kat hiza hassasiyeti asansdrciiniin

insiyatifine birakilmigtir.

1.5.1.3. Otomatik Duruslu Kollu Kumanda Sistemi

Otomatik duruslu kollu kumanda genellikle iki hzli ve binanin fonksiyonu
icab1 her katta duran asansdrlerde kullanilir. Hiz katlar arasindaki mesafeye gé-
re segilmelidir. Zira azami hiza erigilemezse kontrol sisteminin avantaji kaybol-
mus olur. Muhtelif katlardan kumandanin verilmesi, bunlarin kabinde belirtilmesi
vs. aynen basit kollu kumanda sistéminde izah edildigi gibidir. Kabindeki isaret
tablosuna kumanda géldiﬁi zaman asansbrcii kolu saga ve sola hareket ettirerek
kabini kumanda verilen kat istikametine tam hizla hareket .ettirir. Kabin durula-
cak kattan evvelki kati geger ge¢mez asansdrcii kumanda salterinin kolunu sifir
dﬁrumuna getirir. Durulacak kata yaklaginca kabin otomatik olarak evvela kiigik
hiza geger sonrada tam kat hizasinda durur. Bu kumanda sisteminde kiigiik hiza
gecis ve duruglar otomatik olarak temin edildiginden asansdrciiniin yiikii azaltil-
migtir. Asansdrcli kumanda kolunu evvela hareket ettirip kabin yol aldiktan sonra
sifir durumuna getirirse kabin otomatik olarak hareket istikametindeki ilk katta

durur.

1.5.2. Butonlu Kumanda Sistemi
1.%.2.1 Bir Hizlh Otomatik Kumanda Sistemi

Tek hizl1 otomatik kumanda sistemi kat sayisi1 ikiden fazla olan binalarda
ve hiz1 0,75 m/s den kiigiik asansdrlerde kullanilir. Bu sistemde her katta bir
Gagirma butonu bazen gdnderme butonu, kabinde ise her kata ait birer kumanda
butonu ile bir imdat butonu bulunur. Yolcu kabine girdikten sonra kabine katlar-
dan kumanda etmek imkan: ortadan kalkar. Yolcu kapilan kapadiktan sonra Qlk-‘

mak veya inmek istedigi katin butonuna basarak kabini harekete getirir. Kabin
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durulacak kata yaklasirken kat salterini agar; motor devreden ayrilir, mekanik
fren sikarak kabini kat hizasinda durdurur. Bu andan itibaren yolcuya kapilan
agip disan ¢ikmasi igin 5-10 saniyelik bir zaman verilir. Yolcu bu zaman zarfin-
da kapiyr agmazsa kabin diger katlann birinden gagrilabilir. Kabin bu kumanda-
yi1 yerine getirmeden diger kumanday: kabul etmez. Imdat butonu yalmz tehlike

halinde kullanilir.
1.5.2.2. Iki Hizli Otomatik Kumanda Sistemi

ki hizli kumanda sistemi kat sayisi ikiden fazlia olan binalarda ve hizi
0,75 m/s den biiyiik veya hizi 0,75 m/s den kiigiik fakat kabinin kat hizasinda
hassas bir gekilde durmas: istenen asansdrlerde kullanihir. Tek hizhh otomatik ku-
manda sisteminden tek farki kabinin durulacak kata yaklagirken otomatik olarak

evvela kiigiikk hiza gegmesi ondan sonra kat hizasinda durmasidir.
1.5.2.3. Toplama Kumanda Sistemi

Otomatik kumanda sisteminin en biiyilk mahsuru, herhangi bir kata gik-
mak veya inmek isteyen bir yolcunun, kabin bos olarak istedigi istikamette ha-
reket etse bile, kabine girememesidir. Zira otomatik kumanda sisteminde asan-
sor bir kumanda aldiktan sonra o kumanday: yerine getirinceye kadar bagka bir
kumanda kabul etmez. Bu mahsusu gidermek igin toplama kumanda sistemi ;eli;-
tirilmigtir. Bu sistemde her katta asag: veya yukan olmak Ozere iki, en alt kat
ve en ist katta birer, kabinde de her kata ait birer kumanda butonu bulunur.
Kabinde ayrica bir imdat butonu bulunur. Toplama kumanda sisteminde asansdr
he; zaman kumanda almaya hazirdir, fakat aldigs kumandalan hareket istikame-
tindeki uygun siraya gdre yapar ve o istikametteki kumandalan bitirmeden hare-
ket istikametini degistirmez. Ornegin 6 kath bir binada zemin kattan kabine gi-
ren A nolu yolcu 3. kata gikmak igin kabin igindeki 3, kat butonuna basmistir.
Kabin bu kumandaya uyarak yukan istikamette hareket eder. Jayet kabin 2 kanu
agmadan D nolu yolcu 2. kattaki yukan butonuna basar, yukan gikmak istegimi
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belirtirse asansér bu katta durarak o sahsi alir. D nolu yolcu 6. kat diigmesine
basmigsa asansdr yukan dogru hareket eder. Kabin 3. katta A nolu yolcuyu bira-
kir ve sonfa 2. kattan binen D nolu yolcunun verd.igi kumanday yerin;e getirmeyi
unutmayarak 6. kata gikar ve durur. Sayet bu esnada asag istikamete dogru 5.
kattan B nolu yolcu zemin kata, 6. kattan C nolu yolcu 3. kata ve 4. kattan E
nolu yolcu yine zemin kata gitmek isterlerse kabin yukan istikamette bu kuman-
dalara cevap vermez. 6. katta ¢ikig bittikten sonra C nolu yolcuyu alir. Daha
sonra 5. kattan verilen kumanday: degerlendirmek iizere B nolu yolcuyu alir. Ka-
bin 4. kattan gegerken ise E nolu yolcuyu alir ve agag: istikamette devam eder-
ken 3. katta C nolu yolcunun emrine bagh olarak kabin durur ve C nolu yolcuyu
birakir. Daha sonra kabin B ve E nolu yolcularin verdikleri kumanda dogrult'usun-
da tekrar agagi dogru hareket ederek zemin katta hareketini tamamlar. Sayet
yukarida verilen kumandalar otomatik kumanda sistemi ile donatilmg asansérde
verilmig olsa idi kabinin evvela 3. kata oradan 4. kata qikuiktan sonra zemin ka-
ta inmesi, sonra yine yukarniya 6. kata hareket etmesi aldig: kumanda dogrultu-
sunda oradan 3. kata inmesi, 3. katta yolcuyu biraktiktan sonra 2. kattan veri-
len kumanda iizerine 2. kata inip aldig1 yolcuyu 6. kata f;xkarmasn, 6. kattan yol-
cuyu alip 4. kata indirmesi, 4. kattaki yolcuyu alarak zemin kata birakmasi icap
ederdi. Bu trafik akisi Sekil 1'de gosterilmigtir. Goriiliyor ki toplama kumanda
sistemi ile asansériin bog hareketlerini dnlemek belli bir zamanda daha ¢ok sayi-
da kumanday: yerine getirerek bekleme zamanim kisatlmak miimkiin olur. Aynca
enel.'ji tasarrufu saglanir. Asansdriin aginmas: 6nlenmis olur. Diyagramda zaman,
asinma ve enerji tasarrufu gayet agik bir sekilde gorilmektedir. Bu sistem kala-
balik resmi dairelerde tatbik edilebilecek en uygun sistemdir.

1.5.2.4. Kalkis ve Duruglan Bir Asansércii tarafindan ldare Edilen Toplama Kumanda

Sistemi:
Bu kumanda sisteminde ara katlarda agag:, yukarn diye iki, en alt ve en

ist katta birer, kabinde de kat sayisi kadar kumanda butonu bulunur. Ayrica ka-
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bine bir kumanda salteri de yerlestirilmigtir. Bu sistem esas itibariyle toplama ku-
manda sistemi gibidir.” Veri len kumandalar aynen toplama kumanda sisteminde
oldugu gibi toplanir. Yalmz kumandalar asansérci kumanda salteri ile hareket
emri verinceye kadar tesirsiz kalir. Durusu da asansdrcii kumanda salterini sifir
durumuna getirmek suretiyle temin eder. Gerek kumanda verilince gerekse duru-
lacak kata yaklaginca sinyal lambasi ve klakson sesi ile asansdrcii ikaz edilir.
Sayet kabin dolmugsa dur igareti verilmesine ragmen asansérci kumanda salteri-
nin kolunu sifir duruma getirmeyeceginden kabin hareketine devam eder. Dur isa-
retleri kabinin hareket istikametindeki uygun siraya goére verilir. Igeri giren yol-
cu gidecegi kati asansdrciiye bildirir, o da o kata ait butona basarak kumanday:
kaydeder. Asanstércii kumanda salterinin kolunu saga ve sola getirerek kabini
hareket ettirdikten .sonra sifir durumuna getirirse kabin otomatik olarak hareket
istikametindeki uygun snrayé gore durur.
1.5.2.5. Kalkig ve Duruglan Bir Asansércii Tarafindan Idare Edilen Grup Toplama

Kumanda Sistemi

Bu sistem yiiksek hizli asansérlerde iki veya daha fazla asansdr bir arada
bulundugu zaman tatbik edilir. Her katta asag:i ve yukan olmak izere iki, en istte
ve en alt kartta birer, kabin iginde kat sayisi kadar kumanda butonu bulunur. Her-
hangi bir katta bulunan sahis gidecegi yere gdre asag: ve yukan butonuna basar.
Bu kumanda otomatik olarak hareket istikameti uygun en yakin asansdre gelir.
Bundan sonra cereyan eden olaylar aynen kalkig ve duruslan bir asansércii tara-

findan idare edilen toplama kumanda sisteminde oldugu gibidir.

L

1.6. KUMANDA DEVRELERI

Elektrikle tahrik olunan asansérlerin baglama gemalan dogal olarak tama-
miyle birbirinin aym degildir. Bununla beraber esas itibariyle birbirlerine benzer-
ler ve aym prensipler lizerine kurulmuglardir. Asansdrlerin baglanti gemalarn bag-

lica ii¢ devreden olusur.
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1. Giig Devresi
2. Ana akim (kumanda) devresi
3. Sinyal ve Isik Devresi

1.6.1. Iki hizh kisa devre asenkron motorla tahrik edilen ve otomatik duruglu kollu
kumanda sistemi ile ¢aligan bir asansdriin baglanti gemas:

Otomatik duruglu kumanda sisteminin esasi asansdrciniin kumanda kolu
ile agag1 veya yukarn istikamette kumanda vermesi ve kolu tekrar sifir durumuna
getirmesidir. Bu durumda asansor ilk gelen katta otomatik olarak durur. Sayet
asansorcii bu katta durmak istemezse kumanda kolu ile kabinin hareket ydéniinde
bir kumanda daha verir. Bu suretle kabin o kati durmadan geger. Sekil 2.a da
iki hizlh kisa devre asenkron motorla tahrik edilen ve otomatik duruglu kollu ku-
manda sistemi ile galigan bir asansériin tahrik kismina ait baglanti semas: ile
kumanda kismina ait akxm yolu semas: gdsterilmigtir. Bu semada (HK) hiz kont-
rol cihazi kontagini, (PK) paragiit kontagim, (1B) imdat butonunu, (KK
kap: kontaklarini gdsterirler. §emadan goriildigli gibi kabin 3. kattadir. Asansdr-
cii kabini yukan istikamette hareket ettirmek istedigi zaman (KK$) kollu kuman-
da salterinin kolunu yukan istikamete getirir. (KT)'Z ..... 2) kopya tertibinin kat-
lara ait ve kabin yukan ¢ikarken kopya tertibi kolundaki kam vasitasiyla agilan
kontaklari, (SNKy) kopya tertibinde yukan istikamete ait son nokta kontagini,
(KTa 4) kabin asag: istikametiehareket ederken kopya tertibinin koluna bag-
i ikinci bir kam vasitasiyla agilan ve katlara ait kontsklan, (SNKe) asag isti-
kamette son nokta kontagim gdsterir. Kabin 3. katta iken kumanda kolu yukan
istikamete getirildigi taktirde (HRY) yukan hareket rdlesi gerilim ahr. (hry)
kontaklan kapanir. Bu kontaklarin kapanmasiyla kabinin yukan hareketine ait
(Y) kontaktérii ve izl hareketine ait (YD) kontaktdri enerjilenir. Gig devresin-
de (Y) ve (YD) kontaklan kapanir. Bu suretle kabin biyik hizla yukanya dogru

hareket eder. (Y) kontaktdri kapandiktan sonra kumanda kolu sifir durumuna

getirilir. (HRY) rdlesi gerilimi kendi kontag: ile (y) kontag Uzerinden aldifindan
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kapali kahr. Kabin 4. kata yaklasirken (kty4) kontag: kopya tertibinin koluna
yerlestirilmig bir kam tarafindan agihir. (HRY') rolesi gerilimsiz kaldigindan atar.
(hry) kontag: agildigindan (YD) kontaktériiniin enerjisi kesilir. (Y) kontaktérii
gerilimi kendi kontagi ve (KHS$) hiza salteri ilizerinden aldigindan kapali kalir.
(YD) kontaktérii atugindan (yd) kontag: kapalidir. (hrz) kontag: zaten kapali
bulundugundan (DD) diigiik devir kontaktérii gerilim alarak kapanir. Bu suretle
kabin biiyiikk hizdan kiigiik hiza gecer. Kabin tam kat hizasina geldigi zaman ka-
ta yerlestirilmis bir kam vasitasiyla (KHS) salteri agilir. (Y) ve (DD) kontaktér;
leri atarak fren sikar ve kabin durur. Sayen asansércii 4. katta durmak istemezse
(KTy4) kontag: agik oldugu miiddetce kumanda kolunu yukar istikamete getirir.
Bu suretlé (HRY). rélesinin atmasina mani olur ve kabin yiiksek hiz ile hareketine

devam eder.

Sekil 2-b deki sinyal devresinde katlardan verilecek ¢agn komutlan kabin
i¢inde bulunan asansdrciiye hangi kattan gagn yapildigim, asag: veya yukan isti-
kamete gagriimak istendigi hakkinda bilgi verir Asansdrcii ona gdére kabini hare-
ket ettirir. Isaret lambalan verilen kumanda yerine getirilinceye kadar yanar.
Verilen her kumanda da bir klakson ile asansdrci ikaz edilir. Yalmz klakson ku-
manda digmesine basildigi middetge dtmektedir. 2. kattan yukan ¢gikmak istenil-
digine dair verilen bir kumanda ile (KRYz) rolesine gerilim verilir. Bu rdlenin
¢ekmesi ile yukarndaki (kryz) kontag: kapamir. Kabin igindeki 2. kata ait yukan
Gitkmpak istegine ait igaret lambas: rdle daimi olarak gerilim alunda kaldigindan

yanmakta devam eder.

Kabin 2, kattan durmadan gegerse bu lamba sdamez. Zira kabin kattan
gecerken (Sz) kontagimn agiimasina ragmen, kabin 2. katta durmadan (hrl) kon-
tag: kapahi kahr, Gerek idle gerekse lamba gerilimlerimi \HRI) dzerinden ahriar.
Sayen kabin 2, katta duruisa (hel) komtagida agilacagindan lamba sdner. Bu ise
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DDLs

YD

KT
HR1,HR2
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HK
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SNKy
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KUMANDA ELEMANLARI

Nihai salter

Termik "

Kabinin inig kontaktori
od® . v

Diigiik devir e

Yiiksek devir "

Kumanda trafosu

Hazirlama réleleri

Kat hiza salteri

Hiz kontrol cihazi kontagi

Paragiit kontagi

imdat butonu

Kopya tertibinin yukan yén kontagi
. “ agaph " "

Yukarn istikamette son nokta kontagi
Asagl n " " "
Yukan yon hareket rdlesi

Asaél " "

.Kollu kumanda salteri

Kap1 kontaklan

Fren bobini

Sinyal devresi salteri

Yukan yon kat rolesi

Agsag: yon kat rolesi

Kabin lambasi

Priz

Sinyal trafosu

Kopya tertibi kontaklarn

Asagl gitmek igin bildirme butonu

Yukal‘l " n " "

LISTESI
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verilen kumandanin yerine getirilmis olmas:1 demektir (S1 ....... S) kontaklar1 kop-
ya tertibatinin iizerinde bulunur. Kabin hangi kata gelmigse kopya tertibinin

koluna bagh bir kam vasitasiyla o kata ait koﬁtak agihr. 2. kata kumanda veri-
lirse kumanda digmesi tarafindaki (kry2) kontaklarindan biri agilir, digeri kapa-
nir. Kapanan kontak diigmeye basildigi miiddetge klaksonun 6tmesini, agilan kon-

takda klaksonun (SZ) tizerinden gerilim alip daimi olarak 6tmemesini saglar.

Katlarda bekliyen yolculara kabinin hangi istikamette hareket ettigi ve
hangi kat.ta bulundugu bildirilir. Isik ve sinyal devresinde lambalar her kattaki
isaret lambalanim gosterir. (KTy) ve (KTa) kontaklan yine kopya tertibi uzerin-
de bulunan kontaklardir. Her katta 3. kata ait lambalar yandigindan kabin 3. kat-
ta bulunmaktadir. Kabinin yukan veya asag: istikametlerde hareket etm.esine yani
(hry) veya (hra) kontaklarlndgn birinin kapali olmasina g&re biitiin katlarda ka-
binin hareket istikametini gdsteren lambalar yanar.

1.6.2. Bir hizhh kisa devre asenkton motorla tahrik edilen ve otomatik kumanda
sistemi ile galigan bir asansdriin baglanti semas:

Sekil 3-a de bir hzhh kisa devre asenkron motorla tahrik edilen ve cto-
matik kumanda sistemi ile galisan bir asansoriin gii¢ devresine ait baglanti gema-
s1, kumanda devresine ait akim yolu semas: ve sinyal devresi gdsterilmigtir. Gig
devresinde gériilen (T.§) motor devresini fazla yiiklenmeye ve kisa devreye kars
koruyan termik salteri, (NS) Nihai salteri, (A) ve (Y) motor déniig yéniinii gos-
teren kontaktérleri, (FR) fren bobinini gdstermektedir.

Kumanda kisminda (HK) hiz kontrol kontagim, (PK) paragiit kontagim,
(IB) imdat butonunu, (KKI"“’3) kapt kontaklarimi, (KTK) kabin taban kontagini,
(KCBjeeenez ), (KGBZ)) o (KGB3) katlardaki kumanda butonlarim, (KB )

1,2,3

) kat rélelerini, (KS )

kabin iginde bulunan kumanda butonlarim (KR e
-y

1,2,3

kat salterlerini, (ZR) zaman rdlesini gostermektedir.



- 21 -

Kat salterinin durumundan anlagilacag: gibi asans6r 3. katta bulunmaktadir.
Kabin 3. katta iken bir kisi 1. katta inmek igin kat kapisini agarsa sekil 3-a
daki devrede (KK3) ve (KTK) kontaklari agilir, katlardaki gagirma ve génderme
butonlarinin devresi kesilir. Génderme ve gagirma butoﬁlanyla katlardan verilecek
kumanday: asansOr yerine getiremez. Kat kapisi kapandiginda (KK3) kontag: ka-
panir. Kabine giren kigi 1. kata inmek igin kabin iginde bulunan (KBI) butonuna
basar. Burada kumanda trafosu gerilimi D.C 40 v dir. Kumanda trafosundan gelen
akim kapanan (KBI) kontagindan gegerek (KRI) kat rolesini enerjilendirir. (KRI)
rolesinin gerilim almasiyla birlikte (krl) kontaklar kapanir. (krl) kontaklarinin
kapanmasiyla (A) kontaktér bobini (KSl) kat salteri ilizerinden gerilim alir ve
(A) kontaktérii enerjilenir. Gii¢ devresinde (A) kontaklan kapamir. Balatali fre-
nin bobini enerjilenir ve balatalar agilir. Kabini asagiya indirecek gekilde asenk-
ron motor dénmege baglar. Kapanan (a) kontag: ve (krl) kontaklari, (KBI) kabin
butonunu mdbhiirlerler. (KBI) kabin butonu serbest birakildiginda gelen akim (a)
ve (kr-l) kontaklarindan gecerek hem (KRI) rélesinin ve hem de (A) kontaktérii-
niin siirekli galigmasim saglariar. Kabin asagiya inerken (a) kontagimin kapanma-
si1 ile (ZR) zaman rélesi gerilim alir. Bu zaman rolesi, bobini gerilim alir almaz
acgan, bobininden gerilim kalkinca belli bir zaman sonra (6rnegin 3 sn) kapayan
bir zaman rolesidir. Buna gore (zr) kontag: gecikme ile agihr. Bu kontagin agil-
masi ile kabin igindeki kumanda butonlarindan diger bir kumandanin daha veril-

mesi Onlenir.

. Kabin 1. kata inerken (ZR) zaman rolesi ve (KRI) kat rolesi enerjilen-
mig olarak kaldigindan, Sekil 3-b de verilen sinyal devresinde bu rélelere ait kon-
taklar konum degistirmig olarak kalrlar. Kapanan (krl) kontagi (G 1) sinyal
lambasinin yanmasina neden olur. 1. katta bulunan bu sinyal lambasi, kabinin o
kata geldigini gosterir. Sekil 3-b deki devrede normalde kapal (krl) kontag agil-
digindan ve (zr) kontag kapandigindan, (Ml) lambasi sdniik kalirken devreye bag-

lanan (Mz) ve (M’) lambalanda 151k verirler. 2. ve 3. katlarda yanan bu sinyal
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lambalar kabinin o kata gelmeyecegini ve asansdriin meséul oldugunu gosterir.
Kabin igerisine giren kisi sinyal devresinde (KTK) kabin taban kontaginin kapan-
masina neden olur. Bu kontak kapaninca, (KL) kabin lambasi yanar ve kabini ay-
dinlatir. Kabin 2. kattan gegerken (KSZ) kat salterinin konumunu degistirir. Bu
kat salterinin alt kontagi agilir ve st kontagi kapamr. (K§,) kat salterindeki
durum degisikligi, kabinin asag: yondeki hareketini engellemez. Kabin 1. kat
hizasina geldiginde (K$2) kat salterini acar, (A) kontaktoriinin enerjisi kesilir.
(a) kontaklan normal konumlarina dénerler. (a) kontaklarinin konum degistirme-
si ile (FR) fren bobininin enerjisi kesilir. Gii¢ devresinde agilan (A) kontaklan
motorun enerjisinin kesilmesine ve balatalarin motor kasnagim sikmasina neden
olurlar ve kabinin g¢ok kisa mgsafede durmasi saglamr. Kumanda devresinde agi-
lan (a) kontag, (KRI) rdle bobininin akimini keser. (kry) kontaklan normal ko-
numlarina dénerler. (KRI) rolesinin agilmasiyla 3. katta verilmis olan kumanda
sona erer. Agilan (a) kontag: (ZR) zaman rélesinin enerjisiz kalmasina neden
olur. Bir siire sonra (zr) kontaklan kapamarak digann gikmak isteyen yoicuya ka-
pty1 agmak igin zaman birakilir. Yanmakta olan (G ), (My), (M3) lambalan sé-
nerler. Kabin 1. katta durdugunda, kabinde bulunan kisi kapilan agip disanya
¢itkmak olanagim bulur. Ciinkii agik olan (KTK) kabin taban kontag:, katlardan

yapilacak éaglrmalara engel olur.

Kabin 3. kattayken 1. kattaki (KCB;) butonuyla gagirma yapilsaydi, asan-
sér yukanda agiklandign gibi galisir ve kabin 1. kata gelirdi. $ekil 3-a da verilen
kumanda devresi, ¢agriyt yapan kisiye asansérii kullanma olanagim verir. Ornegin
1. katta durdugunda, asansor 2. kattan yapilacak bir gagirmaya cevap vermez
ve 1. kattan aynhp 2. kata gitmez. Kabin 1. kata ininceye kadar (a) kontakla-
n kapah oldugundan (ZR) zaman rolesi de enerjilenmig durumda kalir. Kabin 1.
kata geldiginde, (a) kontag: agilir ve (ZR) zaman rélesinin enerjisi kesilir. (zr)
kontag: gecikmeyle kapanmir. Bu kontak kapanincaya kadar da asansér katlardan

yapilacak g¢agrilan almaz. Bu arada da ilk cagirmay: yapan kisi, asansorii kullan-
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ma olanag: bulur. Ornegin 1. kattaki kat kapisimi agar. Bu kapi agilinca asansér

caligmaz.

Biiylik ve kalabahik yapilarda asansérler yalmz iist katlara ¢ikmak igin
kullanmilirlar. Ust kattaki kigilerde asagiya merdivenlerden inerler. Ozellikle 1.
katta beklemeleri 6nlemek ve asansdriin hizhh galigmasim saglamak igin, tst ka-
ta gikan bir kigi kabini 1. kata gonderir. Boylece kabinin daima 1. katta bekle-
mesi saglanmig olur. 3. katta (KGBs) b‘utonuna ve 2. katta (KGBZ) butonuna ba-
sildiginda (KRl) rolesi enerjilenir. Kapanan (krl) kontagi (A) kontaktdriini ga-
hsurnr. (A) kontaktérii motoru gebekeye baglar. Kabin asagi yonde hareket eder.

(KSI) kat salterinin agilmasi ile kabin 1. katta durur.

Kabin hareket haiinde iken (IB) imdat butonuna basilirsa, 2 yollu imdat
butonunun kapali kontag:i kumanda devresinin akimini keser. Agik kontagi ise sin-
yal devresindeki (IZ) imdat zilini sebekeye baglar. Bdylece kabin durdurulmus
_ve-ilgililere asansdrdeki arnza bildirilmig olur. Asansér gahigirken kabin hizi nor-
mal degerin iizerine ¢ikarsa (HK) hiz kontrol cihazi kontag agilir. Kumanda
devresinin akimi kesilir. Motor ve. dolayisiyla kabin frenlenerek durur. Kabinin
asag) hareketi sirasinda halatlarin kopmasi veya bir gevseme olmasi durumunda
(PK) parasiit kontag: agilarak paragiit tertibati tarafindan kabin durdurulur,

1.6.3. ki huzla kisa devre asenkron motorla tahrik edilen ve otomatik kumanda
sistemi ile ¢aligan bir asansdrin baglanti gemas:

Sekil 4-a ve 4-b'de iki hizh kisa devre asenkron motorla tahrik edilen
ve otomatik kumanda sistemi ile g¢alisan bir asansdriin gii¢ devresine ait baglant
semasi, kumanda devresine ait akim yolu gemasi ve sinyal devresi gosterilmekte-
dir. Burada (YD), motorun kiigik kutup sayih sargisi devreye sokan yiiksek devir
kontaktériinii, (DD) ise motorun biiylik kutup sayili sargisim devreye sokan diisiik
devir kontaktdriinii gostermektedir. Bu kontaktdrlerin devreye girmesi ile asansé-'

riin yiiksek ve digik hizi saglanmig olur. (KHS), asansériin tam kat hizasinda



w
durmasimi temin eden salterdir.

Sekil 4-b'de verilen kumanda devresi, kabin 1. katta olduguna gére gizil-
migtir. Clinkii devrede (KSI) kat salteri agik durumdadir. Kabin 1. katta iken
3. kata c¢ikmak igin bir kigi kat. kapisini agarsa kumanda devresinde (KKI) kapi
kontag: agilir. Bu durumda asansor hiébir yerden kumanda alamaz. Kabine giren
kigi kapilan kapatinca, (KKI) kap: kontag: kapanir. (ZR) zaman rélesi gerilim
alir ve belli bir zaman sonra (2-3 sn) (zr) kontagini gecikme ile kapar. Bu kon-
tak kapanincaya kadar asansﬁre.katlardan kumanda imkan ortadan kaldirilmig
bulundugundan kabin igine giren sahsa hangi kata ¢ikacaksa o kat diigmesine
basma imkani verilmis olur. Sayet bir sahis kumanda vermekte (zr) kontag ka-
panincaya kadar gecikirse diger katlardan verilecek bir kumanda ile kabini o ka-
dar gagirmak miimkiin olur. Kabine giren kigi kabin igindeki butona (KBS) buto-
nuna basar. Bu durumda (KR3) kat rélesi gerilim alir ve (kr3) kontaklan kapa-
nir. Bu kontaklar kapandiktan sonra (Y) kontaktériinii enerjilendirir. Yine kapa-
nan (kr 3) kontagindan gecen akim, (YD) yiiksek devir kontaktériini enerjilendirir.
(Y) ve (YD) kontaklan konumlarnim degistirirler. Gli¢ devresinde (Y) ve (YD)
kontaklar1 kapandigindan, motor sebekeye baglanir. Motor kabini yiiksek hlzia
yukan ydnde hareket ettirecek sekilde d6nn:ne§e baglar. (Y) kontagimin kapanma-
siyla motor sebekeye baglandigi anda (FR) fren bobini de enerjilenir, balatalar
aglh.r ve motor kasnag: serbest kalir. Kapanan (y) kontag: ve ““3) kontagi, (KB?.)
butonunu mdbhiirlerler. (KBS) kabin butonu serbest birakildiginda (y) ve ““3) kon-
taklarindan gegen akim, (KRB) rélesiyle (Y) ve ('YD) kontaktdrlerinin siirekli
caligmasim saglar. (y) kontagi kapaninca (YR) Yardimci rélesi enerjilenir ve (yr)
kontaklan konumdegistirirler. Agilan (yr) kontagida (ZR) zaman rélesini devre
dis1 birakir. Ayni zamanda kabin disindan ve iginden kumanda verme imkam or-
tadan kalkar. (yr) kontagimin agilmas: ile (A) ve (YD) kontaktérleri ve (YR) roé-
lesi gerilimlerini (yd) ve (yr) kontaklan lizerinden alarak kapal kalmaya devam

ederler.
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Kabin 3. kata yaklasirken (K$3) kat salterini agar, (YD) kontaktdriiniin
bobini gerilimsiz kaldigindan agilir. Bununla birlikte (yd) kontaklar konum degig-
tirir. Agik olan kontaklar kapanir, kapali olan kontaklar agilir. Akim bu kez (y),
(yr) ve (yd) kontaklarindan gegerek (DD) diigiik devir kontaktoriinii enerjilendi}ir.
Bu kontaktoriiniin kontaklan konum degistirirler. Gii¢ devresinde (DD) kontaklan
kapanir. Motorun diigiik devir sargisi devreye baglanir. Motor diisiik devirle dén-
mege, kabin de diigiik hizla hareket etmeye baslar. Kabin 3. katin hizasina gel-
diginde (KHS) kat hiza salteri sekilde gosterildigi duruma gelir. Devre gecikméye
ugradigindan (DD), (A) kontaktérleri ve (YR) rélesinin akimi kesilir. Bu réle ve
kontaktérlerin kontaklart normal konumlarina donerler. Giig devresinde (Y) ve (DD)
kontaklar agilir. Motorun diigiik devir sargisi ve balatali fren sebekeden ayrihir.
Motor frenlenir ve kabin de 3. kat hizasinda durur. (y) kontag: agilinca (KR3)
rolesinin akim kesilir. l‘. katta verilmig olan kumanda 3. katta sona erer. Sayet
kabin kat hizasimi agarak istte durmugsa otomatik olarak (A) kontaktdriiniin
bobini (KHS) iizerinden gerilim alir. (a) kontaklan kapanir. Bununla beraber (YR)
rélesine ve (DD) kontaktdr bobinine gerilim verilir. (DD) kontaktériide kapamr.
Gii¢ ‘devresinde (A) ve (DD) kontaklarida kapanir. Motor digiik devirle dénmeye
baglar. Kabin diisiik hizla agsagiya dogru hareket eder. Kabin 3. kat hizasina gel-
diginde (KHS) sekilde gésterildigi durumu alacagindan gahisan (YR) rélesiyle (DD)
ve (A) kontaktorlerinin enerjisi kesilir. Fren sikar, motor ve kabin durur. (yr)
kontag: kapaninca (ZR) zaman rélesi enerjilenir. Bu rdlenin kontagi gecikmeyle
kapanir. (zr) kontag: acik kaldikga, katlardaki butonlardan verilecek bir kuman-
day: asans6r yerine getirmez. (zr) kontag: gecikme ile kapanincaya kadar kabin
icinde bulunan kigi kapilan agar ve digariya gikar. Kapilar tekrar kapandiginda,

asansér yeni bir kumandaya hazir olur.

Kabinin herhangi bir kata ¢agnlmasi, (KBI)’ (KBZ)’ (KB3) butonlanyla

yapihr. Ornegin kabin 1. kattayken (KBa) butonuna basilirsa, yukarnida agiklanan
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sekilde asansér galigir. Kabin yiiksek hizla 1. kattan aynlir, yiksek hizla yoluna
devam eder ve diigiik hiza gegerek 3. katta durur. 2. ve 3. katta inen kigiler ka-
bini 1. kata gonderebilirler. 3. katta (KGBs) butonuna ve 2. katta (KGBZ) buto-
nuna basilirsa daima (KRI) rolesi enerjilenir. Kabin asagi yonde hareket eder.

1. kata gelince durur.

Sinyal devresinde goriildigi gibi her katta iki isaret lambasi mevcuttur.
Bunlardan M lambalarn"mesgul" isaretini, G lambalan "geliyor" isaretini verirler.
Asansére 3. kata ¢itkma kumandasi verildiginde (kx3) kontag: kapanacagindan bu
kattaki (G3) lambasi yanacak, diger (kr3) koneag: agilacagindan (M3) lambasi

sonecektir. (zr) zaman rdlesi kontagi (M1 ) lambalarimin bosuna yanmasim

o3
onler.
1.6.4. Iki hizh kisa devre asenkron motorla tahrik edilen ve toplama kumanda
sistemi ile galigan bir asansdriin baglama semasi.
Bu tip asansér bir yonde verilecek kumandalan toplar. Sonra kabin iste-

nen ydnde hareket eder. Verilmis kumandalara goére sirayla katlarda durur.

1.6.4.1. Gii¢ ve Kumanda Devresi Kismi:

Gift hzhh toplama kun.mndah asansdr 5 ayn devreden olusur,
1. Kumanda kesme kismi
2. Kabin yerini tespit kismi
3. Kumanda toplama ve silme kismi
4. Yoneltme kismi
5.*Hareket kismi
1.6.4.1.1. Kumanda Kesme Kism
Asagidaki devrede 5 kath bir bina ele alinmistir. $ekil 5-a da kumanda
devresinin kesme ve kabin yerini tespit kisimlarina ait akim yolu semas: géste-
rilmigtir.
Kesme kisminin gorevi kabin igindeki imdat butonuna basildigi zaman ku-

manda ve hareket kisimlarim devreden ayirarak kumanda kisminda yeni kumanda
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KUMANDA ELEMANLARI LISTESI

Nihai Salter
Termik "

~ Kabinin inig kontaktori

Kabinin g¢ikig "

Diigik devir w

Yiiksek " ¥

Kumandd trafosu

Fren bobini

Kabini agag: yoneltme rélesi

Kabini yukan M M

Kabinin agagi yondeki hareketini izleme réleleri

- yukari " " " "

Inis kat réleleri

Gikig kat roleleri

Kabin butonlari

inig cagirma butonlan

Gkg .~ "

Hareket rdlesi

Kumanda kesme rdlesi

Durdurma rélesi

Zaman roleleri

Kapn. kontaklan

Hiz kontrol cihazi kontagi

Paragiit kontagi

Katlardaki (Kabin agagi iniyor) sinyal lambalan
" ( " yukan gikiyor) " "
" ( " geliyor) " "

Imdat butonu

Kopya tertibati kontaklan

Kat hiza salteri

Sinyal trafosu

Kabin lambasi
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kaydina mani olmak ve verilen kumandalan silmek, hareket kisminda devresini
keserek kabinin hareketine mani olmaktir. Diger taraftan kabin igine acele ile
giren bir sahsm kat butonlarina basacagi yerde yanhslikla imdan butonuna basa-
rak daha once verilmis kumandalan silme ihtimali mevcuttur. Bundan dolay: kabin
dururken imdat butonuna basilsa dahi kesme kismi vazifesini yapmamahdir. Ka-
bin hareket halinde iken, yani yiiksek hiz (YD) veya diisiik hl? (DD) kontaktér-
lerinden biri kapali iken imdat butonuna basildig: taktirde kumanda kesme rélesi
(KKR) gerilim alir ve (kkr) kontaklarini agarak kumanda ve hareket kisimlarinin
devrelerini keser. Aymi zamanda kapanan (kkr) kontag: iizerinden gerilim alindi-
gindan imdat butonu iizerinden el kalksa bile (KKR) rélesi gerilim altinda kalir

ve vazifesini yapmékta devam eder.
1.6.4.1.2 Kabin Yerini Tespit Etme Kismi:

Kabin yerini tespit etme kisminda kabinin yeri elektriki olarak tespit edi-
lir. Makina dairesinde kabin hareketini takip eden bir kopya tertibi mevcuttur.
Bu kopya tertibinde, ortada bulunan ve kabin hareketini takip ederek kabin en
. alt kattan en ist kata gtkincaya kadar gevre iizerinde belirli bir bdlgeyi tarayan
kola gevre iizerinde sabit duran kontaklan agip kapayan kamlar tespit edilmigtir.
Burada kam ve kontaklar, kabinin bulundugu katin istiindeki katlara ait kabin
hareketini izleme rdleleri (IZYZ......S) ile altindaki katlara ait (I1ZA
réleleri cekecek gekilde yerlestirilmigtir. Fakat kabinin bulundugu kata ait (IZY)

ve (IZA) roleleri ¢ekmez.

L

Burada en alt ve en iist katlar hari¢ her kata bir (IZA) ve (IZY) réleleri
konulmugtur. 1. kattan daha agagida 5. kattan daha yukanda bir kat bulunmadig
igin 1. kata bir (IZA) rélesi, 5. katada bir (1IZY) rolesi aynlmigur. Sekil 5-a
da gorilecegi iizere (IZY,), (I1ZY, ) ile (I1ZA,), (lZAs) rélesi gekmekte (lZAs)
ve (lZY3) réleleri gekmemektedir. Bundan dolay: kabin bu semaya gére 3. kat-

ta bulunmaktadir. Bu suretle kabinin yeri elektriki olarak tespit edilmis olur.
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1.6.4.1.3. Kumanda Toplama ve Silme Kism

Kumanda kisminda gerek katlardan gerekse kabin iginden verilen kumanda-
lar alimir ve toplanir, aym zamanda yerine getirilen kumandalar silinir. Bu kisma

ait akim yolu semas:1 sekil 5-b de gosterilmigtir.

Her katta iki buton mevcuttur. Bu butonlardan birine basilinca yukan
katlara ¢ikmak istenildigi, digerine basilincada asag: katlara inmek istenildigi
bildirilir. 1. katta sadece yukan g¢ikmak istenildigine dair bir buton, 5. katta ise

asag) inmek istenildigine dair bir buton bulunur.

Kabin iginde ise her kat igin bir buton mevcuttur. 3. kattan kabin igine
giren sahsin 4. kata ¢tkmak igin kumanda verdigi, kabin hareket ettikten sonra
2. kattan yukan ¢ikmak istenildigine dair bir kumanda daha verilmis olsun. Ka-
bin igindeki 4. kat butonuﬁa basildig1 taktirde kapah olan'(izy“) kontag: lizerin-
den (KRY“) rdlesine gerilim verilir. Bu réle gekerek (kr4) kontagimi kapar. (kry4)
rolesi gerilimini (S4) {izerinden alacagindan kapali kalir. Yine 2.kattan verilen
yukan ¢ikmak istenildigine dair olan kumandada (KRY4) rolesi geker ve gekili
vaziyette kalir. Goriildiigii gibi kumanda kisminda verilen kumandalar toplanmak-

tadir.

Verilen bir kumanda ile kabin hareket ettigi zaman hareket kismindaki
(str) kontag: kapanmaktadir. Bu vaziyette (HR) hareket rdlesi de gerilim aldigin-
dan (hr) kontaklan kapamr. Bu kontaklar sayesinde kabin herhangi bir kat hi-
zasindan durmadan gegerken o kata verilen kumanda alinarak saklamr. Bundan
dolay1 her vaziyette kumanda alinabilmekte ve saklanmaktadir. Kabin 4. kata ge-
lip durdugu zaman (Str) kontag: agilir. (HR) rdlesi gerilimsiz kaldigindan (hr)
kontaklan da agihir. Kabin 4. katta iken (S4) acgitk oldugundan (HRY4) rélesinin

gerilimi kesilir ve role atar. Bu suretle 4. kat igin verilen kumanda yerine geti-

rildiginden silinir.
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1.6.4.3.1.3 Yoneltme Kismi:

Bu kisma ait akim yolu semas: Sekil 5-c de gosterilmistir. Kumanda dev-
resinin yoneltme kisminda, verilen kumandalarla kabinin bulundugu yer elektriki
olarak kargilagtinlarak kabin hareketi belirli bir yéne yéneltilir. Bu kisimda bir
yonde verilen kumandalar yerine getirilerek bitirilmedikge kabinin diger yondeki

hareketine mani olunur.

Kabin 3. katta iken 4. kata gikmak igin bir kumanda verilmisti;. (hry4)
ve (izy4) kontaklan kapalidir. Bundan dolay: (ZY) rélesi gerilim alir. (zy) kontag:
kapamr. (ZHY) rolesi gerilim alir, (zhy) kapamr. (zy) ve (zhy) kontaginin kapan-
mas: ile kabin hareketi yukan yoneltilmigtir. Kabinin yukan istikamette hareke-
tini gerektiren diger kumandalar bulundukga (ZY) ve (ZHY) réleleri gerilim al-
tinda kalir. Kabin 4. kata ¢ikinca (kry4) ve (izy4) kontaklan agilacaktir. Kabi-
nin yukar istikamette hareketini gerektiren bagka bir kumanda bulunmadigindan
(kry4) ve (izy4) kontaklarinin agilmas: ile (2Y) rélesi gerilimsiz l_(ahr. (zy) kon-
tagi agilir. Fakat (ZHY) rélesi belirli bir zaman gerilimini (zrs) zaman rélesi
kontagi ﬁzerinden almakta devam eder ve (ZA) rdlesi bobininin devresinde bulu-
nan (zhy) kontagim agik tutafak agag: istikamette verilmis bir kumandanin te-
siriyle (ZA) rélesinin gerilim almasina dolayisiyla kabinin asag: istikamette ha-
reketine mani olur. Bu belirli bir zaman iginde asansére 5. kat igin bir kumanda
veriimezse (zrs) zaman rdlesi kontag: da agilarak (ZY) rélesi gibi (ZHY) rélesi
de gerilimsiz kalir. (ZA) rélesinin devresinde bulunan (zhy) ve (zy) kontaklan
kapali oldugundan kabinin asag: istikamette hareketini gerektiren bir kumanda
derhal (ZA) rélesinin gerilim almasina sebebiyet verir. Nitekim burada 2. kattan
verilen bir kumanda ile (hry4) kontagi kapanmistir. (izaz) kontag: da kapali ol-
dugundan (ZA) rélesi gerilim alir, (za) kontagi kapamr, (ZHA) rélesi gerilim alir
ve (zha) kontag kapanir. Bu kontagin kapanmas: ile kabin asagi istikamette ha-

rekete getirilir. Yéneltme kisminda gosterilen (PK) parasiit kontagi, (HK) hiz
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kontrol cihazi kontagini géstermektedir.
1.6.4.1.5 Hareket Kismi

Bu kisma ait akim yolu semas: $ekil 5-d de gosterilmigtir. Hareket kis~

minda kabinin hareketi temin edilir ve hangi katlarda duracag: kararlagtirilir.

Kabin 3. katta iken once 4. sonra da 2. kata ait kumandalar verilmig
olsun. Yoneltme kisminda goriildiigii gibi 4. kata verilen bir kumanda ile (ZY)
ve (ZHY) roleleri gerilim alarak kontaklarim kapar. O halde (zy), (lzys), (izy4),(krya)
(iza), (zrf) kontaklan kapahidir. Dikkat edilirse ilk ve son kat harig katlara ait
kisimlarda ii¢ akim yolu mevcuttur. Kumanda verilmis katlarda akim bu ii¢ yolun
ancak birinden gegebilir. Nitekim burada 4. ve 2. katlara kumanda verilmis oldu-
gundan akim ancak (izy4), (iza4) k.;mtaklan tizerinden gegebilir. Bu kontaklar
kapali oldugundan (STR) rdlesi gerilim alir ve kendi (str) kontag: iizerinden
gerilim almakta devam eder. (str) kontag: kapandigindan kabinin hizli hareketi-
ne ait (YD) kontaktdriide kapamr. (STR) rélesi ile birlikte (STM) bobini de ge-
rilim alir ve kabin istiinde bulunan (KH$) kat hiza salterini agik tutar. (yd)
- kontag: kapanir kapanmaz (zhy) kontag: tiizerinden (Y) kontaktdriiniin bobini ge-
rilim alir ve asansdriin yukan istikamette hareketine ait kontaktdr kapanir.
Bdylelikle kabin yiiksek hizla yukarn gikmaga baglar. (Y) kontaktériinin kapanma-
s1 ile (ZRF) zaman rolesi gerilimsiz kalir ve (zrf) kontag: agilir. Kabin 4. kata
yaklagirken kabin yerini thespit kismi vasitasiyla (izy4) kontag: agihir, (STR) ve
(STM) gerilimsiz kalir. (YD) kontaktdrii artar. (Y) kontaktdrii gerilimini, (STM)
gerilimsiz kaldigindan kapanan (KHS$) salteri tizerinden alir. (YD) kontaktériiniin
agilmas: ile kabinin diigiik hizina ait (DD) kontaktdrii kapanir. Bu suretle kabin
diigiik hiza gegmis olur. Kabin tam kat hizasina geldigi zaman kata yerlestirilmis
bir kam vasitasiyla (KHS) salteri agilir ve (Y) ve (DD) kontaktdrleri gerilimsiz
kaldigindan atarlar ve fren sikar. (Y) kontaktériinin agilmasi ile (ZRS) ve (ZRF)

zaman roleleri gerilim alarak zamam saymaya baglarlar.
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Kabinin tekrar hareket edebilmesi igin (zrf) kontaginin kapali olmas: la-
zimdir. Bu kontak ise kabin durduktan yani (ZRF) gerilim aldiktan belirli bir
zaman sonra kapanir. Bu suretle igerde bulunan sahsa kapiyi agmas: igin zaman
birakihir. Kabin 4. kata geldiginde kabinin yukarn istikamette hareketine ait
daha bagka bir kumanda mevcut degildir. Fakat 4. kattan igeri girebilecek bir
sahis 5. kata kumanda verebilecegi gibi, bu esnada kabinin 5. kattan gagrilmas:
ihtimali de mevcuttur. Bdyle bir durum gergeklestigi taktirde, (ZRS) zaman rélesi
ile yoneltme kisminda belirtildigi gibi 5. kata kumanda verilmeden &nce 2. katta
bir kumanda verilmisg olmasina ragmen kabin yine yukan istikametini muhafaza
ederek 5. kata gikar ve durur. Kabinin bu katta durmasindan yine belirli bir
zaman sonra 2. kattan verilen kumanda ile (za) ve (zha) kontaklarimin kapanma-
st ile (A) ve (YD) kontaktérleri enerjilenerek kabin yﬁksek-hnzla asagiya iner.

2. kata yaklagirken (izaz) kontag: agilir. (izas), (iza4) kontaklan zaten agikur.
Eger bu ana kadar 1. kattan yukan g¢ikmak istenildigine dair bir kumanda ‘veril-
memigse yani ySneltme kismindaki (kryl) kontag: agik ise (ZA) rélesi gerilimsiz
kalir. Hareket kismindaki (za) kontag: agildigindan (STR) ve (STM) gerilimsiz
kalir. Kabin biiyiik hizdan kiigiik hiza gecer ve nihayet (KHS) salterinin agiimas:
ile 2. katta durur. Fakat (izaz) kontag: agiimadan evvel 1. kattan yukan g¢ikmak
istenildigine dair bir kumanda verilmigse ‘yani (kryl) kontag: kapali ise 2. katta
(izaz) kontagimn agilmasina ragmen kabin 2. katta durmaz. Zira (ZA) rolesi
gerilimini (kryl) iizerinden alir. Bundan dolay: hareket kismindaki (za) kontagi
kapali kalir. (kraz) kapali oldugundan (STR) ve (STM) atmaz. Kabin 2. katta
dufmadigindan verilmis olan kumanda da silinmez. Kabin 1. katta durur. Bu
kattada belirli bir zaman gegtikten sonra 2. kat gegildikten sonra kapanan
(izyz) kontag: vasitas: ile (ZY) rdlesi gerilim ahr. Kabin yukan istikamette ha-
reket eder ve normal olarak 2. kata yaklagirken (izyz) kontaginin agilmas: ile
((kryz) ve (izaz) agikur) biiyik hizdan kiigik hiza geger ve (KHS$) salterinin agil-

mas: ile kat hizasinda durur. Boylelikle 2. kattan yukan gikmak isteyen bir
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sahsin 2. kattan alinip bosu bosuna 1. kata indirilmesi énlenmis olur. Hareket
kismindaki (ZRE) zaman rolesi sayet kapilar agilmaz, katlardan kumanda verilmez-
se gerilim alir. Bu durum belirli bir zaman devam ederse (30-50 s.) (zre) konta-
g1 kapanarak (ER) rolesine gerilim verir. (er) kontaklan rélelerin bosuna gerilim

altinda kalmasina mani olurlar.

1.6.5. Igik ve Sinyal Kism

Sekil 5-e de 151k ve sinyal kismina ait akim yolu semas: gésterilmistir.
Bu asansérde her katta 3 adet sinyal lambas: vardir. Bunlardan birincisi kabinin
asagiya indigini, ikincisi kabinin yukanya ¢iktigini, lgiinciisi ise kabinin o kata
geldigini gdésterir. Bilindigi gibi kabin asagiya inerken (A) kontaktdrii galisir. Se-
kil 5-e deki devrede kapanan (2a) kontag:, her katta birer tane bulunan "(LA)-
kabin agagiya iniyor" lambalarim yakar. Kabin yukanya ¢ikarken (Y) kontaktérii
cahisir. Sinyal devresinde kapanan (zy) kontagi, gene her katta birer tane bulunan
"(LY)-Kabin yukariya g¢ikiyor" lambalarinin yanmasina neden olur. Herhangi bir
katta bekleyen kigi gidecegi ydndeki butonla gagirma yapar. Kabin hangi katlar-
da duracaksa, o katlardaki "(G)-Kabin geliyor" sinyal lambalan yanar. Kisi yap-
tig1 cagirma nedeniyle "Kabin geliyor" lambasi yanmigsa, verdigi kumandanin

yerine geldigini anlar.

Bu kisimda hem kollu hem de butonlu kumanda sistemi ile galisan, daha
komplike otomatik kumandal: sistem, istikamet ydniinde galisan hassas toplamal

kumanda sistemi ve grup kumanda sistemi baglanti gemalan izerinde incelenecektir.
L d

1.6.6.1 Kollu ve Butonlu Kumanda Sistemi

Sekil 6-a ve 6-b insan veya yiik tagimada kullanilan, bir kabin gérev-
lisi tarafindan idare edilen, gift hizli motorlu kollu-butonlu asansériin kumanda
semasidir. Bu sistemde ¢agn hafizas bulunmakta ve kabin gérevlisine gdrintiili
olarak bildirmektedir. D.C kumanda gerilimi 40 v. tur. Katlardaki gagn butonlarnn-

dan (Ta' ”""n) birine basildig taktirde gagn roleleri (n'l......n) enerjilenir ve

1
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Bv
EHo
EHu
EVO
EVU
KA

KJO
KJU
KLa

KR

5] .

L
KVr 1"'n

LKa
QNr
QSg
REVO
REVU
RFh
RLa
RL.6
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KUMANDA ELEMANLARI

Fren Bobini

Kap1 kapatma miknatisi

Ust giivenlik simir anahtan
Alt v . "

Yukan yoén duraklama salteri
iy = .
Kabini devreden gikaran salter
Paragiit sistemi kontrol salteri
Yukan yoén simir salteri
Agagtcidhe " »

Gidig hareket kontrol salteri
Hiz simrlama kontrol salteri
Kat kapisi o "
Kapr kilidi . 5

Kabin 1siklan

imdat sinyali

Gagn sinyali

Yukarndaki sinirlama rolesi
Asagidaki o "
Sistem kapatici1 rdlesi

Galigma kontrolu ve yiik rélesi
Gagn silme rolesi

Mecburi durug ve bakim rélesi
Cikig istikamet rélesi

Inig » "

Sesli ¢agn rélesi

Kap: kapanma kontrol rélesi
Goriintild sinyal rolesi

Akim devresi ternik salteri
Isik ve sinyal salteri

Mecburi durug (imdat) salteri
Bakim igin gidig salteri

Kollu kumanda salteri

LISTESI
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SchUs ~ Kabin igindeki anahtarh salter

SiL Istk ve sinyal devresi sigortasi

SiSg Sinyal devresi sigortasi

Sk Yavag gidis kontgktird

SS Hizhh gidis "

SO Yukan yon "

SU Asagi " 2

Std Istk prizi

Ta'l...n Cagn sinyal butonu

TFK Gidig kontrol rolesi

TNr Imdat butonu

ToRev Kabin istiindeki yukan ydn bakim butonu
TuRev i " asagl - o =
TrNr imdat ¢agn trafosu

TrSg Sihyal trafosu

' ZFK Gidis kontrol zaman rédlesi
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sal ter 1 iizerinden devreye girerler. Salter 2 iizerinden de goriintii tablosundaki
isiklan yakarlar. Cagrni butonunun agik kontaklan vasxtasnylé. sesli sinyal rélesinin
(RSg) iizerindeki kisa devre kaldinlir ve akustik sinyal (QSg) ses verir. Cagn bu-
tonuna basildigi taktirde kabin gagnlan kata geldiginde goriinti sinyali séner. Bun-

dan dolay: g¢agn rdlelerinin bobinlerinin 6niine direngler konmustur.

Kabin gorevlisi kabine girdiginde anahtarla kumanda ve g¢agrn sistemini
gahigir hale getirir. Gitmek istenilen yer igin kabin iginde bulunan kollu kumanda
salteri (SchSt) kapaularai( cikig istikamet rdlesi (RO) veya inig istikamet rdlesi
(RU)enerjilenerek izl gidis kontaktﬁn'jnii devreye sokar. Ss, -8 kontaklar kapana-‘
rak kapr kapatma miknatisimn (Bv) ve kollu kumanda salterinin ﬁ(v'l ...... n) dev-
reye girmesinden sonra (EHo), (EHv), kontrol ve giivence salteri (KR--SchN),

n) ve (KVr'

n) iizerinden (SO) veya (SU) yén kontaktériiniin ener-

jilenmesini saglar.

Boylece motorun yiiksek devir sargisi ve fren havalandirma sistemi faali-
yete gecer ve kabin hareket eder. Gidilmesi istenilen kata gelmeden &nce sayet
kabini devreden gikaran salter (KA) kapal ise kabin gérevlisi salter kolunu
birakir ve istenilen yerde durus saglanmig olur. Gidig simir salteri (KJO) veya
inig simr sa'lteri (KJV) vang yerine az bir zaman kala salter kolunun birakilmasi
ile agilarak kabinin durmas: saglamr. Kuyu istiinde ve altinda bulunan duraklama
salterleri (EVO veya EVU) hizh gidig kontaktériiniin (SS) enerjisiz kaimasim aym
zamanda yavas gidis kontaktdriiniin (SL) devreye girmesini saglar. Béylece ana
akx'm motorun yiiksek kutuplu sargisindan gegerek asansoriin diigiik hiza gegmesi
saglamir varnig yerine az bir zaman kala kabini devreden gikaran salter (KA),
gidis kontaktdriiniin (SO) veya (SU) akimim keser. Boylelikle (SO) veya (SU) nun

enerjisiz kalmas: ile motorun akimi kesilir. Yavag gidis kontaktérii (SL) ve kap;

kapatma miknatisi (BV) devreden gikar ve mekanik fren sistemi ile kabinin ha-

reketi durmug olur.



.

Semada motorun korunmas: igin galigma kontrol sistemi bulunmaktadir.
Bunlan olugturan hareket salteri (KLa), hareket rélesi (RLa) ve zaman rdlesi
(ZFK) dir. Igikli buton (TFK) kumanda devresindeki zaman rélesini agmak igindir.
Sayet zaman rdélesi devrede ise bu béliimiin kapah olduéunu gosterir. Asansériin
bakimi igin asansér kullanilacag: zaman kabinin iistiinde bakim igin gikig ve inig
butonlan (ToRev), (TuReév) bulunmaktadir. Bunlarla bakim yapildig: zaman kabi-
nin agag: ve yukan gidebilmesi saglamir. Makina devresindeki bakim salterine
(SchRev) basildigi zaman otomatik olarak katlardaki gagrn sistemleri (RN) bakim
rélesi ilizerinden gegerek cagn sistemini gérev disi birakir. Ayrica kumanda koluna
giden (SchSt) kollu kumanda salteri ve kapatma salterini (KA) direkt olarak

gorev disy birakir ve kabin lizerinde bulunan bakim salterini devreye sokar.
1.6.6.2. Toplama Kumandalh Sistem

Sekil 7-a ve 7-b de gosterilen gema bir kabin gdérevlisi bulunmayan insan
ve yiik tagimaciligin da kullanilan, toplama kumandali ve gift hizh = asansériin
devre gemasidir. Dogru akim kumanda c;aryam 40 v. tur. 40 v d.c. kumanda tra-"
fosu (TrSt) ve képrii diyot (GISt) vasitas: ile ana gerilimden elde edilir. Emniyet
salterleri kapali ise (Sask-=-SchN), (RN) mecburi durus rélesi geker ve kumanda

butonuna (Ti' n) akim gelir. Kapinin kapanmasindan sonra kapi kapanma

Lreeeee
kontrol rélesi (RT) rélesi gerilim alirsa ve gagn kumanda kapatici zaman rélesi
(ZUs) 3 sn. sonra kontaklarim kapatirsa (ZUs/2) den akim alarak gagn butonlan
1‘"'"n) devreye girmeye hazir hale gelir. Bu durum kabin iginden verilecek
kumandanin kapi agikken bile verilebilmesini saglar. Fakat bir ¢agn kumandasi
kap! kapandiktan ancak 3 sn. sonra hafizaya alinabilir. Boylelikle kabin iginden
verilecek kumandanin katlardan verilecek ¢agri kumandasina karsi dncelik siras:
bulunmaktadir. Bu durum kabini iginde insan olmadigi durumlarda diger katlara
géndermeyi saglamak igindir. Gidig istikametini saglayan butona bastiktan sonra
kumanda roleleri r', gidis salteri (FRi) ve sirada bulunan istikamet réleleri (RO)

veya (RU) goéreve girerler. Rélelerin otomatik gekimini (r'.../1) saglar. Biitlin

kumanda butonlan sira ile a_rka arkaya bulundugu igin ayn: istikamette olan emir-
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FRi
GiSt
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KLa
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RN
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RU
RT
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SaSt
SchAR
SchH
SchK
SchL
SchN
SiK
SiL
SiSg
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KUMANDA ELEMANLARI LISTESI

Fren bobini

Kap1 kapatma miknausi

Ust giivenlik simr anahtan
Alt " . "

Gidig salteri

Kumanda gerilimi trafosu
Kabini devreden gikaran salter
Paragit sistemi kontrol galteri
Gidig hareket » o
Hiz sinirlama . .

Kat kapisi - .
Kapi kilidi 4 "

Kabin 1giklan

Asenkron motor

Imdat sinyali

Caligma kontroli ve yiik rdlesi
Mecburi durug ve bakim rélesi
Cikig istikamet rolesi

Inig » "

Kap: kapanma kontrol rélesi
Motor 1sis1 rdlesi

Gériintiilt sinyal rolesi

Akim devresi termik salteri
Kumanda devresi termik salteri
Disg kumanda salteri

Kabin durdurucu salter

Yiik salteri

Istk ve sinyal devresi salteri
imdat salteri

Ana akim sigortasi

istk ve sinyal devresi sigortasi
Sinyal devresi sigortas

Kumanda devresi sigortasi
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SL Yavag gidis kontaktori
SS Hizh > "

SO Yukari yén Y

SU Asag: ydn -

Std Istk prizi

Ta'l...n agn sinyal butonu
Ti'l.,,n Gidis Kumanda butonu
TFK Gidis kontrol rélesi
TNr imdat butonu

TrN1 imdat gagn trafosu
TrSg Sinyal trafosu

TrSt Kumanda trafosu

ZFK Gidis kontrol zaman rdlesi

ZUs Cagn kumanda kapatici zaman rdlesi
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ler igin ancak bir istek yerine getirilir. (RO/2) ve (RU/2) sayesinde kumanda

ve ¢agn butonlarimin akimi kesilir, aym zamanda hizhi gidis kontaktéri gerilim
alir ve kontaklar konum degistirir. (SS/21-22) kontag: kapanarak (ZUs) zaman
rolesini enerjilendirir. (ZUs/2) kontag: agilarak ¢agn butonlarina giden akim
keser ayni zamanda sinyal devresinde (ZUs/1) kontag§: kapanarak mesgul 1siklari-
mn yanmasi saglamr. (SS/7-8) kontaklan cekerek (BV) kapt miknatisimin gekilmesi
saglanir. Boylelikle kap1 kontrol salteri (KVr') kapatilarak (SO veya SU) asagi
yada yukan yon kontaktorlerine gerilim gelir. Gii¢ devresinde bu geken kontak-
torin kontaklari kapanir. Fren havalandirmasi (SO veya SU/5-6) dan akim

alinip mekanik frenin agilmasim saglar. Boylelikle yiiksek hizli hareket baglatil-
mis olur.Kabin gidecegi kata yaklagtiinda siirtiici kontak (R100) siirtiindiigi
yerden kalkarak (r') ve (RO) veya (RU) nun kapatmasim saglar. Hizhh gidis kon-
taktorii (SS) enerjilenir ve (SS/33-34) kontaklan acilarak yavas gidis kontaktdrii-
nin (SL) devre disi kalmas: saglamr. Gidig kontaktéri (SO veya (SU) kapatma
anahtan (KA) ve (SO veya SU/11-12) iizerinden devrede kahr. Kilit miknats:
(BV) (SU) veya (SU/7-8) kapandigindan devrede kalir.Kumanda butonlan

(SO veya SU/23-24) kontaklan agihp akim alamayacagindan gérev yapamazlar.
Kabin gidecegi kata yaklastiginda yavas hiz kontaktérii (SL) enerjilenefek giic
devresinde kontaklarim kapatarak motorun yiiksek kutuplu sargisim gebekeye
baglar. Boylece diisiik hiza gegilmis olur. Kabin kat hizasinda geldiginde (KA)
salteri agilarak (SO) veya (SU) kontaktérlerinin akimim keser. Giig¢ devresinde
(SO) veya (SU/1-2,3-4) kontaklan agilarak motorun akimi kesilir. (SL), (BV) ka-
pa;nnca mekanik fren devreye girer ve kabin durur. (ZUs) zaman rélesi akimsiz
kalir. Kabin kapisinin agilmasiyla yenidén akim alir. Asansbre girmek isteyen
kisinin kapiyr agmasi igin 3 sn. vakti vardir. $ayet bu zaman iginde kapi agilmaz-

sa kabin diger gagn emirlerine uyarak yoluna devam eder.

" Motorun sargisi termik salter ile korunmaktadir. Motorun isisinin yiiksel-
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mesi durumunda termosttatlar motorun yiiksek ve diigiik hiz sargilan arasinda bu-

lunup, (RU) motor 1sis1 rélesi ile seri olarak baghdirlar.

Kumanda akiminin 6niinde bulunan (EHo) ve (EHu) iist giivenlik simr anah-
tarlan kabinin son gidig noktasim gegmesi durumunda akimi keserler. Makina dai-
resindeki (SchAR) dig kumanda salteri ile gagn butonlan sistemin bakimi igin
gorev disi birakilabilir. Bakim yapan kisi igin kabin tavaninda &6zel bir durdurucu

salter (SchH) konulmustur.
1.6.6.3 istikamet ydniinde Hassas Toplu Kumanda Sistemi

Sekil 8-a,b,c'de gorilen insan tagimacihiginda kullanilan, ¢ift hizhh ve top-
lama kumandali asansériin baglanti semasidir. Sekilden de goriildiigli gibi motor
uzun zaman c¢alisabilmek igin ayarlanmig olup, sogutma sistemi mevcuttur. Kabin
elektronik olarak gerekli yerlerde durdurulur. Katlardaki kapilar kapt mekanizmasi

tarafindan otomatik olarak agilirlar.

- B béliir;\de akimin gelig yeri ve motor goriimektedir. T fazindan motora
giden yolda goriilen (WLm) direnci, yiikten dolay: kabinin durug noktalarindaki
kaymay: 6nleyen LVB aletine sinir anahtan olarak vazife yapar. $ekil 8-a
da goriilen devrede . motorun sargilan termik salterlerle korunmaktadir.

Bu 3 salter motor 1sisi kontrol rélesinin (RU) bobinine seri olarak baglanmisur.
Motor 1sis1 115 o‘C sicakligi erigmedigi siirece (RU) rdlesi enerjilenir ve kontak-
lanimi kapatarak S nolu bdlime akim verir. (SiK) ler kisa devre sigortas: olarak
vazife gérmektedirler. Motor bobinin arasina ayrica bir termostat konulmustur.

Bu :ermostat sicaklik 55 °C erigtiginde kontagim kapatarak (SGb) motor sogutma
kontaktériinii enerjilendirir. (SGb/1-2,3-4,5-6) kontaklan kapanarak (MGb) tek
fazli motorunun galigarak (Mwi) asenkron motorunun sargilarim sogutmas: saglamr.
(BiGb) termik salteri sogutma motorunun termik salteridir. (SiSt) kumanda dev-
resi sigortalan kisa devreye kargt sogutma motoru (MGb) ve kapi motorunu (MT)
korur. Kapt motoruna (MT) bakim gahigmalarinda gerekirse el ile de (SzMT) sal-

teri vasitasi ile de kumanda edilebilir.
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KUMANDA ELEMANLARI LISTESI

Fren bobini

Sogutma sistemini devreye sokan termik salter
Yukar seviye salteri

Asagi e 25

Kapa kapatma miknatisi

Ust giivenlik simir anahtan

Alt . ” " 2

Agmak icin kapi salteri

Kapamak igin kapi salteri

Yukar yon duraklama salteri

Asagi 9 i .

Gidig salteri

Kumanda gerilimi sabit tutucu

Kapatici ayarlayici

Paragiit sistemi kontrol cihazi

Kap: kapama kontrol salteri

Gidis hareket kontrol salteri

Tam kapasite " "

Hiz ssmrlama " i

Kabin kap . .

Kapt kilidi » »

Kabin 1siklan

Fotosel

Asenkron motoru sogutma motoru
Kabin havalandirmasi

Kapt motoru

Asenkron motor

Imdat sinyali

Bakim gidig rolesi

Gagn kumandasi duraklama rolesi
Vans " ¥ "
Galigma kontrolu ve yiik rolesi
Kabin dolu iken gagn engelleme rélesi
Mecburi durug ve bakim rélesi
Gikig istikamet rolesi
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ROU
RORev
RURev
RRi
KSE ..
RSt

SaSk
SaSt
SchAr
SchK
SchKl
SchL
SchN
SchRev
SGb
SiK
SiL
Silm .
SiSg
SiSt

- P
SS

SO
SuU
STé6
STs
Std
SzMT
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inig istikamet rélesi

On segim gidis istikamet rolesi

Bakim gidis yukan yon istikamet rélesi
» " asag ” " »

istikamet hafiza rolesi

Kabin seviyeli durug drolesi

Kalkig ve duraklama rolesi

Kapi kapanma kontrol rolesi

Kapt agici rolesi

Motor 1s1s1 rélesi

L3V aletini devreye sokan rdle

Goriintild sinyal rolesi

' Gagn kumarndasi yukan istikamet rolesi

, p asagi : ;
Akim devresi termik salteri
Kumanda devresi termik salteri
b1 kumanda salteri

Yik salteri

Kabin havalandirma salteri
Istk ve sinyal devresi salteri
imdat salteri

Bakim igin gidig salteri

Motor sogutma kontaktdri
Ana akim sigortasi

Isik ve sinyal devresi sigortasi
Yiik dlgiim sigortasi ;
Sinyal devresi sigortasi
Kumanda " o5

Yavag gidig kontaktori

Hizh g o

Yukan yoén o

Asag: yon gy

Kap:1 agma 5

Kapi kapatma "

Itk prizi

Kapi motorunun termik salteri
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Ti'l...n Gidig kumanda butonu

To'l...n_l Yukan g¢agn kumanda butonu

T 2°'n Asagi " y s

TFK ~ Gidig kontrol rolesi

TNr imdat butonu

ToRev lgabin Ustiindeki yukan yén bakim butonu
TuRev s e asagr " . "
TT Kabin iginden kapt agma butonu

TINr imdat ¢agn trafosu

TrSt Kumanda trafosu

WLn Agirthk 6lgme direnci

ZFK Gidig kontfel zaman rolesi

ZLs Fotosel zaman rélesi

A § Kaptyr agik tutan zaman rdlesi

Wt Devam edisi engelleyen zaman rélesi
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4. Bolimde kumanda kisminin mekanik galisan gidis salteri (FAs) gériil-
mektedir. Bu salter vasitas: ile kabinin seviye ayar réleleri (RS'1 ..... n) tizerinden

5,6,7 ve 16 bolimlere akim iletilir.

n) ve gorin-
tilii kumanda réleleri (r'l ..... n) gorilmektedir. (1"l ....... n/l) kontaginin kapanmasi
ile (l"1 ...... n) roleleri direngler {izerinden enerjilenir. Kabin duraklama noktasima
geldiginde (RS'1 ...... n) kontag: tarafindan (RJi) rélesi (r'1 ..... n) kumanda rdlesi-

ne paralel baglanir. (Rji) devreye girerek (SS) kontaktorii devre dist kahr. (SS/3-24)

kontag: kumanda rdlesinin ve impuls rélesinin gérev dist kalmasim saglar

6. Boliim'de cagri kumanda haf:zésx gorilmektedir. Duraklama ve hafiza
silmesi burada istikamete bagh olarak (RO/2) veya (RU/2) kontaklan ile yapil-
maktadir. Dolu kabinde duraklama ve silme (RLv) ¢agn engelleme rélesinin (RLv/2)
.kontag) vasitasi ile yapilir. Cagri yapihp kabin geldiginde (RL3) kapi agist rélesi

kapilarin agilmasimi saglar.

7. Bolim istenilen yere gidis segimi ile ilgilidir. Bu bdlimiin esasim
(Rs.l”""n/4) nolu kontaklan tesgkil etmektedir. Dolu kabinde gagrilar (RLV/3)
kontag: ile engellenir. Istikamet hafiza rélesi (RRi) son emirde yerine getirildik-
ten sonra istikamet yénii degigmez. Herhangi bir ¢agrni bulunmadiginda kabinin
kendi kendine hareket etmesi halinde (RO) ve (RU)istikamet rélelerinin aym
anda devreye girmesini énlemek igin (RU) biraz daha geg¢ devreye girer. Kabinin
tam dolu olmasi durumunda gelen akim Snlemek igin (r'l ..... n) ile (RS'l....n)
aras'mda (Gs) diyodu konulmugtur. Kabinde son komut verildikten sonra (ZVt)
zaman rdlesinin (ZVt/1) nolu kontag: verilen komutlar arasinda {stiinliikte olam

(en gok verilen) istikameti seger.

8. Boliim tam kapasite galigma seklini gdsterir. Tam kapasite kontrol
salteri (KLv) kabinin agirhk, yik &lgme tertibatinda bulunmaktadir. Kabinin tam

kapasite de olmasi amnda ve kapisinin agik olmasi durumunda (RLv) cagn engel-
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leme rélesi enerjilenerek (RLv) ve (RT) kontaklarimin gekmesi saglanir. Bu durum

kapinin her agildiginda sistem bunu kontrol eder.

9. Bolim de kapi kumandasi gorilmektedir. Kapi mekanizmasinin ¢aligma-
s1, kapanma ve agilmasi (KVr'l ..... n) kapt kilidi kontrol salteri tarafindan kont-
rol edilmektedir. Burada kapiy1 agikken tutan zaman rélesinin (ZT) 2-5 sn ara-
sinda ayarlanmasi miimkiindiir. (ZT/2) degisken salteri kapanma aninda kapinin
kapanmasini, agilma aninda kapinin agilmasim ve zaman mekanizmasinin gecikme
ile devreye girmesini saglar. Yiiksek hiz kontaktériiniin (SS/53-54) nolu kontag:
kapilarin agilmasim o6nler. Fotosel (Ls), devresi kesildiginde acik olan kapinin ka-
panmasini, kapanmak lizere olan kapimin tekrar agilmasimi saglar. Bir bozulma
durumunda veya kasti miidahalede .a,sansériin caligmasini engéllememek icin foto-
selin tesiri (ZLS) zaman rélesi ile icapanma salteri kontrol ;alterin.itici kolun
yerinden ¢ikip kapinin tekrar agilmasim saélar. K;apl hareketleri (ET8) ve (ETs)

kapr salterleriyle simrlandinlmigtir.

13. Béliim de kullamhg sekli gériilmektedir. Herhangi bir komut verilme-
digi taktirde kabinin gidisi (zwt) zaman rdlesi tarafindan saglamir. Kapilann
kapatiimasindan sonra (SS) hizhh gidig kontaktdriiniin enerjilenmesi ile (RSt) kal-
kig ve duraklama rélesi enerjilenip istikamete gbre se¢im yapilir. Kabin durak-
lama noktasina erigtiginde (RSt) kontag: kapanarak (Rji) ve (Rja) iizerinden son
emirin yerine getirilmesinden sonra (ROU/3) gidis &nsegim istikamet rélesi kapa-
nir ye (SS) rdlesi (SL) iizerinden duraklamaya geger. (RSt/2) ye paralel (RVOU/2)
LVB aletini devreye sokan réle tarafindan (SS) nin LVB aletinden aldif: yiike
bagh degere gore degerlendirilir. Son katlara erisildiginde (SS), (EVO) veya (EVU)
duraklama salterleri tarafindan kabinin dolu olmasi esnasinda yukar veya bos ola-
rak agagida olrﬁasn durumunda devre dist kalir. Kapi miknatisi (BV) enerjilenerek
normal kumanda (SS/5-6) kontaklarim, bakim kumandasinda ise (RORev) veya

(RUReu) istikamet réle kontaklarimi kapatir veya agar.
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14. Bolim de emniyet salterleri ile bakim kumandasi gérilmektedir. Gidig
kontaktérlerine giden akim sirasiyla (EHo), (EHu), (KR), (KFg), (SchN), (KTK@),
(I(Vr'l ..... n% lizerinden geger. Kap:1 ve kilit salterleri yavag hizda kapilarin diizen-
siz agilmasimi dnlemek igin Vl < 0,3 m/sn durumunda (BO) veya (BU) seviye sal-
teri tarafindan képrii durumuna gelirler. Kapilar agilacak duruma geldiginden (BO)
veya (BU) tarafindan (SO) veya (SU) kontaktérlerinin akimi kesilir. Béylece mo-
torun akimi kesilir ve mekanik fren vasitasiyla kabin durur. Eger motor yiiksek
kutup sargilhi olup freﬁleme tertibati bulunuyorsa tutucu (SO/SU7_8) kontag: ile
kabinin durugundaki hatay: diizeltmesini 6nler. Makina dairesinde bulunan
(SchRev) bakim salteri ile (RH) bakim gidig rélesi iizerinden normal kumanda
gérev disi birakilir ve kabin iistiindeki bakim kumanda butonlari (TORev) veya
(TURev) devreye girerek, diisiik hizla kabinin hareketi saglamr. (RT) rélesi kapi-
larin kapali olmas: gartiyla 1 salteri ile yeni istikamet segmeyi saglar. Sayet ha-
fizada baska komutlar yoksa (RTZ) salteri (RSt) rélesinin akimini hazirlar ve

(ZWt) nin kapanma siiresini kisaltir ve kapilarin kapanmasim 1 sn digiirir.

16. Béliim de sinyalizasyon goriilmektedir. Cagr kumandalan butonlarinin
icindeki lambalarin yanmasiyla tastiklenir. Katlarda kapilar {izerinde bulunan isa-

retlerde de asansériin gidig istikameti, bulundugu kat vs. i1kl olarak gésterilir.
1.6.6.4. Grup Kumanda Sistemi

Semada gosterilen diagonal dagitimh grup kumanda sistemi 4 asansorli

ve 13 durakhdir.

Cikig mesafesi A,B,C,D kabinlerine gére 4 bélgeye aynlmistir. Istirahat
aninda her bélgede bir kabin durmaktadir. Siralama herhangi bir sekilde yapila-
bilir. Sekil 9-a da daha iyi anlasllabilﬁlesi igin ragtgele bir duraklama siralanmig-
tir. Kabinlerin igerdigi bélgeler .okl#rla isaretlenmigtir. Tim kabinlerin bakmig

olduklar bdlgeleri bir araya getirirsek sonugta bir daireyi olusturur. Herhangi
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bir kabin veya kabinler hareket halinde bulunurlarsa baktiklan bélgeler degisir-
ler. Sekil 9-b'de C ve D kabinleri istirahat halinde bulunmakta, A kabini asagiya
inmekte, B kabini yukariya gikmaktadir. Bu érnekte dairenin hareket halinde olan

kabin tarafindan kesildigi goriilmektedir.

Grup toplamali kumanda sisteminin galigma imkanlarn pek ¢ok oldugundan
burada sadece sistemin ana gekirdegini olusturan ¢agrn hafizasi ve komut veren

bélimler agiklanmistuir. (Sekil 10).

Her kattan gelen gagrilar gagn hafizasinda gidis istikametlerine gore kay-
dedilirler. 4 asansoriin degerlendirme bolimi birbirine baglantilhi olarak galisirlar.
Béylelikle her kata veya bolgeye bakan bir asansdr bulunmaktadir. Gelen gagnlar
en misait olan kabine emir olarak verilir. Kabinin hareket istikametine ters olan

cagnilar kabine verilir. Bdylelikle gagrilar kabine kargi gahisir.

Bu sistem her kabinin istikametini ve bulundugg yeri ve dolu olup olma-
digimda  bildirir. Bu bildiriler daha iyi anlagiimas: igin A,B,C,D bloklarina aynl-
mi gtic. Sinyal akimi bu bloklarda istikamete gére segilir. Daha iyi anlagilmas:
igin segim agik bigimde gésterilmis.tir. lzahat1 daha kolay oldugu igin 2 segim
gﬁst'erilmektedir. Ornegin sadece A ve C kabini galigmaktadir. A kabini n-1
katim aga§: istikamette 1 nolu vangla gegmektedir. C kabini 2 nolu durakta istira-
hattedir. 3 nolu durakta yukan istikamette olan bir ¢agn gelir. Bu sinyal ilk ola-
rak ¢agn hafizasindan gelerek blok A'ya 3 nolu durakta erigir. Burada bir kabin
olmadlgmaan cagri A dan D ye kadar olan 4 duraktan geger oradan A-B blokundan
2 nolu duraga ve C blokuna geger. Burada sinyal akimi park etmekte bulunan kabin-
den C nolu kumandaya verilir ve gikisa geger A kabini 3 nolu duraga yaklasirken
2 nolu durakta inis ¢agns: gelir. Bu sinyal 2 nolu duraktan A,B,C,D duraklarindan
gecerek 3 nolu duragin blok A bélimiine gelir. A kabini = buraya eristigi an boy-

lelikle A kabini 2 nolu durakta durma emrini alir.
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Bu sistem tiim gagnlann degerlendirilmesini ve en gabuk sekilde yerine ge-
tirilmesini saglar. Her kabinin igeriden aldigy komutlar igin 6zel hafizasi mevcut-
tur. Bu digtan gelen komutlara karsi bagimsiz galgir. Fakat yine de sayet gidigi
engelemeyecek sekilde disarindan gelen sinyalleri degerlendirir. Bu sisteme dayana-

rak Almanya'da 8 kabinden olugan asansdrler yapilmigtir.
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