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OZET

Asansor hareketlerinde duruslarin tasarlanmasi 6nemli adimlardan biridir. Asansor
giivenliginde son ¢are olarak basvurulan mekanik duruglarin disinda, asansoriin kendi
kontroliinde ger¢eklestirdigi elektriki duruslarinda planlanmasi gerekir. Bu ¢alismada
elektriki duruglar ve hesaplamalarda dikkat edilecek noktalar lizerinde durulmaya
calistimustir. Ozellikle yeni teknolojinin kullanildig1 asansérlerde bu sorun daha ayrmtili
olarak ele alinmalidir.

Anahtar Kelimeler: Mekanik durus, elektriki durus, sinir kesiciler
GIRIS

Asansorde dikkate alinmasi gereken risklerin basinda asansoriin hizlanmasi ve
yavaglamasi gelir. Duran bir asansorde veya ivmesiz olarak sabit hizda seyir yapan bir
asansor Kabininde seyahat eden insan biinyesi igin bir tehlike s6z konusu degildir.
Ancak azalan veya ¢ogalan ivmelenmeler dikkat edilmesi gereken noktalardir. insan
biinyesinin hizlanma (accelaration) ve yavaglama (deccelaration) ivmelerine karsi belirli
bir mukavemeti vardir. Mukavemet degerlerinin iistiinde ivmelerle karsilagilmasi
viicutta gegici veya kalict hasarlara yol agabilir. Gegici olarak sayilabilecek
rahatsizliklarin basinda, kan akis hizinda etki yaratacak ivmelenmeler sayilabilir. Bu
ivmelenmelerin belirli degerlere yaklagsmasi halinde, kan akisinda olusacak basing
degisimi, bag donmesi, sarhosluk hissi, dengesizlik gibi rahatsizliklara yol agabilir.
Ivme degerlerinin daha artmasi ise, kan basincinda yarattig1 degisikliklere bagl olarak,
bayginlik, kan basinci artig1 sonucu kilcal damarlarda ¢atlamalar, kemikler arasindaki
kikirdak dokuda zedelenmelere yol agabilir.

Ivme degerlerinin dayanim sinirlarin1 asmasi durumunda ise bu hasarlar kalic1 olabilir,
diisme, carpma gibi etkilerin eklenmesiyle de istenmeyen daha kotii durumlar ortaya
¢ikabilir. Bu yiizden EN 81-1 Standardi, ivme degerlerini belirlemis ve
siirlandirmigtir. EN 81-1 Standardi olabilecek en yiliksek ivme degerlerini, kaymali
giivenlik tertibatlari igin (1 m/s hiz Gistiinde) madde 9.8.4 te, tamponlar i¢in madde
10.4.1.2.1. de vermistir. Degerler 0,2 g ile 1 gn degerleri arasinda olabilir ve 2,5 gn den
biiyiik ivme degeri ancak 0,04 s’den uzun siirmemesi durumunda kabul edilebilir. Bu
degerler asansorde kabul edilebilecek en yliksek ivme degerleridir.

Normal hareketlerde 0,8 m/s?’lik bir ivme, konforlu ve hissedilmeyen ivme ayari olarak
alinir. Hizli asansorlerde hiz degisiminde ¢ok uzun mesafelere yayilmamak i¢in ivme
degerleri 1,5 m/s?’lere ¢ikartilabilir. Bu ivme degerlerinde kalkista bir basing,
duruslarda ise bosluk hissi olusur. Bunun {iistiindeki degerlere ¢ikildik¢a ivmelenmeleri
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viicut daha fazla ve rahatsiz olarak hissetmeye baslar. Rahatsiz edici ve panige yol agan
bir durus olan parasiit sisteminin devreye girmesinde ise ortalama ivme degerinin 0,6—
0,7 gn = 5,88-6,85 m/s? olmas, 1yl sonug olarak kabul edilmektedir. Aym sekilde
tamponlara carparak olusan bir durusta da ayni ivme degerlerinin saglanmasi iyi
uygulama sayilacaktir. Elde edilecek bu degerler, Standardin zorunlu duruslarda iyi
olarak kabul ettigi, ama kullanicilar ve asansdrciilerin pek karsilagsmak istemedikleri,
oldukga rahatsiz edici ivme degerleridir. 9,81 m/s? ivme ise kabul siirmin sonudur.

Asansor hareketlerinde montaj esnasinda her zaman ivmeyi 6l¢ebilmek miimkiin
olmamaktadir. Asansor ayarlari i¢in ivme yerine hiza gore belirlenecek bir durus
mesafesi de, ortalama deger olarak istenen ivmenin elde edilmesinde kabul edilen bir
yol olarak uygulanmaktadir. Burada hesaplanmaya calisilan, asansoriin kontrol
panosunca planlanan kontrollii duruslar1 olmayip, mekanik olarak veya elektromanyetik
frenin devreye girmesiyle olusan mekanik zorlama etkili acil durum duruslaridir.

Kinetik enerjinin Potansiyel enerjiye esitlenmesi ve diizenlenmesi sonucu elde edilen
vd? = 2as formiiliinii kullanarak ve
maksimum durus mesafesi hesabinda
a=0,2 gn=0,2*9,81= 1,962 m/s? ,
Minimum durus mesafesinde a= 1 gn=
9,81 m/s? kabul ederek durus mesafeleri
asagidaki gibi hesaplanabilir.

Smin = Va?/(2%9,81) = v4?/19,62 m
Smax= Vda?/(2*1,962) = v4?/3,924 m

Va2 : Asansér durusunun basladig: hiz vd

(Not: sadece fren mesafeleri
degerlendirilecegi igin, regiilatoriin devreye
girme mesafesi ile ilgili kisim dikkate
alimmamistir. Formiil IAEE yayinindan td
alinmustir)

Bu diisiinceler 15181inda asansor duruslarini inceleyebiliriz.
ASANSORDE HAREKETLER VE iVMELER

Asansorde hizlanma ve yavaslama hareketleri ile ivmeleri, iki ana baslik altinda
incelenebilir. Bunlari normal kullanmada planlanan kontrol altindaki hareketler ve
beklenmeyen acil durum duruslari olarak tanimlanabilir.

1- Kumanda edilen planh normal kullanmim hareketleri: Kumanda edilen hareketler
olarak asansoriin normal seyrini ve revizyon hizinda yapilan, yiikleme rampasi
hareketi, elektrikli elle kurtarma ve bakim seyirlerini alabiliriz. Bu hareketler bilingli
olarak yapilan, kumanda panosunca kontrol edilen ve egrileri belirlenmis
hareketlerdir. Ivmelenmeler, asansor kabininin harekete baslamasindan istenen hiza
c¢ikincaya kadar yiikselen bir ivme ile baslar. Belirlenen beyan hizina ulagsma ile



ivmelenme son bulur. Istenen seyir mesafesinin sonuna yaklasma ile, seyir hizindan
durus hizina gelis ve durma hareketi sirasinda olusan azalan ivme ile devam eder.
Katta durus esnasinda seviyeleme hareketleri de ayr1 birer hareket ve ivme olarak
degerlendirilir.

a. Asansoriin hizlanmasi, tahrik motorunun, kendi ataleti ve asansoriin hareketli
kisimlariin ataletini yenerek hareketi baslatip hizlanmasi ile olusur. Yiikii yukari
cekiste, yenilmesi gereken statik ve dinamik momentler, motorun devrini almasi
sirasinda uygun bir ivmelenme yaratmasi i¢in hesaplanmis ve gii¢ se¢imleri buna gore
yapilmistir. Motor giiciiniin dogru se¢ilmesi bu noktada 6nem tasir. Bu ayarlama
dogrudan beslemeli asenkron motorlarda volan agirliklari, uygun motor sarimlari, rotor
yapilart (E:M:K lar) ve motor giicleri secilerek, hiz kontrollii sistemlerde ise frekansin
ve akimin kontrolii veya uyarti akimlarinin ayarlanmasi ile tork kontrolii yapilarak
saglanmaktadir. Hidrolik asansorlerde de kalkista ayn1 hizlanma s6z konusudur. Ayrica
valf ayarlar ile istenen uygunlukta bir kalkis ayar1 yapilir. Uygun se¢imlerin
yapilmamasi, motorun bayilmasina veya kalkista silkelemelere yol agacaktir.

Yiikiin diger taraftan agir olmasi ve agsag1 yonde yer ¢cekimi etkisiyle agir olan tarafin
kendisinin hizlanmak istemesi durumunda ise, elektrik motoru, jenerator etkisi gosterir
ve yiikte kalkista gosterdigi egriye yakin bir egriyle asansoriin hizini belirlenen ivme
degerlerine yakin bir degerde tutar. Burada en 6nemli faktor, elektrik motorunun motor-
jenerator etkisi ile kalkis ivmesini, slip kayma degerlerine bagli olarak belirlenen
degerin +/- % 5-8 arasinda bir degerde sabit tutmaya ¢alismasidir. Boylece agir yiikiin
asag1 inmesi durumundaki ivmelenmede, motorun jeneratér durumundaki frenleme
etkisiyle kontrol altinda tutulur. Hiz degisimleri motorun (+/-) slip degerleri arasinda
kalmaktadir.

b. Asansoriin yavaslamasi, dogrudan beslemeli asenkron elektrik motorlarinda
elektro-manyetik fren yardimiyla saglanmaktadir. Fren ayar1 uygun bir sikilikla,
konforlu bir durus saglayacak sekilde yapilmaktadir. Hiz kontrollii sistemlerde ise
yavaglama ivmesi dogrudan frekans, akim veya uyarti akimlarindaki ayarlamalarla
yapilmaktadir. Ayrica 0,8 m/s tizerindeki hizlarda dogrudan seviyeleme hizina gecis
engellenmistir. (“EN 81-1 Madde 14.2.1.2 - Kapilar Agikken Seviyeleme ve Otomatik
Seviyeleme “ ye gore, kata yaklagma hiz1 diisiik hiz ile veya kilit agilma bdlgesine
girildigi andaki hizin 0,8 m/s’yi, kapilar agikken yapilan otomatik seviyeleme hizinin
ise 0,3 m/s’yi agmamasi saglanmis olmalidir.)

Bu durumda kademeli bir hiz gegisi ve durus saglanarak asansoriin yavaglama ivme
degeri distiriilmiistiir. Beyan hiz1 0,8 m/s bile olsa, yiiklii inis durumunda hiz %8-10
arasinda artabileceginden, bu hizlarda da kademeli bir sistem kullanilmasi, tek hiz i¢in
ist seviyenin 0,63 m/s olarak alinmasi genel kabul gérmiis bir uygulamadir. Aym
sekilde giivenlik tertibatlarindaki duruslarda da 0,8 m/s hiz iizerinde ani duruslar
yasaklanmistir. (EN 81-1 M 9.8.2, 9.9.1) Ciinkii hesaplarda da goriilecegi gibi bu hizda
ani duruglarda ivme degeri 1gn‘i asabilir.

Seviyeleme hizlar1 ve dolayisiyla belirli degerlerde olusabilecek ivmeler standartta
belirlenmistir.



2- Acil durum duruslari: Acil durum duruslarini mekaniki duruslar ve elektriki
duruslar olarak ikiye ayirmak mimkiindiir.

a.Mekanik acil duruslar, genel olarak asansoriin asag1 veya yukar1 yonde giivenlik
tertibatinin ¢alismasi ve kabin veya kars1 agirligin tamponlara ¢arpmasi olarak
degerlendirebiliriz. Hidrolik asansorlerdeki oturma ve kenetleme tertibatlarinin
devreye girmesi sonucu olusan duruslarda ayni 6zelliktedir. Her mekanik durus,
asansor sisteminde bir darbedir. Kabin ve kars1 agirlik siispansiyonlari, raylar,
giivenlik tertibatlari, halatlar, makine motor, tamponlar bu duruslardan etkilenir ve
hasar gorebilir. Ayrica her zaman ayarlanan ivme degerlerini yakalamak miimkiin
olmayabilmektedir. Kuyu sartlarinin degisken olmasi, izin verilen ivme degerlerinden
daha yiiksek ivmelerin olugsmasina sebep olabilmektedir. Bu yiizden, mekanik
duruslar, elektriki durusun saglanamadigi ve son ¢are olarak devreye giren, pek de
istenmeyen duruslardir.

b. Elektriki acil duruslar, giivenlik zincirindeki bir ikaz iizerine, asansoriin kendisini
kendi imkanlari ile durdurmasi sonucu olusur. Giivenlik zincirinin kirilmasi {izerine,
kontrol panosu, motorun ve elektro-manyetik frenin elektrigini keserek, asansorii
durdurur. Dogrudan beslemeli asenkron motorlarda elektro manyetik frenin devreye
girmesi ile hiz kontrolli sistemlerde ise “acil stop girisi” (Emergency stop) yardimiyla
asansOr miimkiin olan en kisa mesafede durdurulur. (“Acil stop girisi” asansor
invertorlerinde bulunur. Bu tiir girisi bulunmayan sanayi tipi invertorleri kullanmaktan
kaginmak gerekir. EN 81-1 Madde 10.5.3.1.c.) Ancak bu duruslar, olmas1 muhtemel
olarak dikkate alinan ve daha dnceden ayarlamasi yapilmis mesafelerde gergeklesen
daha yumusak duruslardir.

Bir 6rnek vermek gerekirse 1 m/s hizda tampona carparak veya giivenlik tertibatinin
devreye girmesi sonucu 10-15 cm de gergeklesecek bir durusta, ivme degeri 4,5-5 m/s?
olurken, elektro manyetik fren yardimiyla 20-25 cm de olusacak bir durusta ivme degeri
2-2,5 m/s? olmaktadir. Birinci durumda sert ve tertibatlara zarar veren bir durus soz
konusu iken ikinci durumda daha yumusak ve sisteme zarar vermeyen bir durus soz
konusudur.

DURUS ONCELIGI

Asansor tasariminda birinci hedef, acil durumun olugmasi sartlarindan 6nce asansorii
elektriki olarak durdurmaya ¢alismak, ancak miimkiin olmamasi durumunda mekanik
olarak durdurmaktir. Her mekanik durug sonrasi bazen biiyiik boyutlarda olusabilen
tahribatin diizeltilmesi gerekir. Burada miimkiinse, elektriki olarak daha 6nceden
ayarlanmig mesafede ve kontrol altinda bir ivme ile durus hedeflenmektedir. Ciinkii
asansor sisteminde mekanik duruslarda olusan hasarlarin disinda, ivme degerlerini
istenen degerlerde tutabilmek her zaman miimkiin degildir. Cok iyi ayarlanmis veya
giivenlik sartlarina tam uyan bir tertibat bile, hava durumuna (sicak, soguk, nem gibi),
toza, yaglanmaya, malzeme sertliklerinin biraz sapmasina veya bir 6nceki acil durus
caligmasinin yakininda olugsmasina bagli olarak ¢ok degisik ve beklenmeyen tehlikeli
sonuclar verebilmektedir.



Standart, asansor tasariminda bu konuda gereken 6nlemleri almaya galismustir.
Giivenlik tertibatinin devreye girmesinden dnce regiilator kontaginin devreye girmesi ve
elektriki bir durus saglanmaya calisilmasi standartta hedeflenen bir konudur. Regiilator
kontagi, mekanik duruslarin daha ciddi tehlike gosterdigi 6zellikle 1 m/s tizerindeki
hizlarda, asansor regiilatoriin kilitleme hizina ulasmadan 6nce devreye girerek asansorii
elektriki olarak durdurmaya calisir.

EN 81-1 Madde 9.9.11.1 - Hiz regiilatorii veya baska bir tertibat Madde 14.1.2 ‘ye
uygun bir elektrik giivenlik tertibati vasitasiyla, kabin hizi asagi veya yukari yonde
regiilatoriin devreye girdigi hiza ulasmadan asansér motorunu durdurmalidir.
Ancak, 1 m/s’den biiyiik olmayan beyan hizlarinda bu tertibat hiz regiildatoriiniin
devreye girdigi hiza ulasildigr anda ¢aligabilir.

Normalde regiilator kontaginin devreye girdigi hizin, beyan hizinin %115 inin {istiinde
ancak regiilatoriin devreye girdigi hizin altinda olmasi beklenir. Her nekadar standart 1
m/s hizlarda regiilator ile kontagin ayni anda ¢aligsmasina izin verse de, 1 m/s hizlarda
da regiilatérde kontagin regiilator kilitleme hizindan 6nce devreye girme 6zelliginin
aranmasi, asansorciilere bir¢ok durumda kolaylik saglayacaktir.

Diger bir mekanik durdurma yontemi, asansoriin sinir seviyeleri agmasi durumunda
tamponlara carparak durmasidir. Asansoriin hizinin regiilatoriin devreye girme hizinin
altinda oldugu kabul edilir. Asansoriin beyan yiikii ile yiiklii durumda ve beyan hizinin
%115 inde tamponlara ¢arpmasi durumunda ivmenin 1 gn i agmamasi istenir. Bu kabul
edilir bir durumdur ama gene Standart, tamponlara ¢arparak durma yerine dnce sinir
kesicilerin ¢caligmasini ve elektriki durusun saglanmasini 6ncelikle ister. Ancak
asansoriin elektriki olarak durdurulamamasi durumunda, tamponlara ¢arparak durus
kabul edilmektedir. Sinir kesicilerinde asansorii, tastyici sispansiyonlarinin tamponlara
carpmadan durmasini saglayacak bir mesafeye konmast ister.

EN 81-1 Madde 10.5.1. Asansdrde simir giivenlik kesicileri bulunmalidir.

Sinr giivenlik kesicileri, son durak seviyelerinin asiimasit durumunda miimkiin
olabildigince ¢cabuk ¢alisacak bir sekilde yerlestirilmeli, ancak normal isletmeyi
aksatmamalidir.

Bunlar, kabin veya karsi agirlik tamponlara degmeden ¢alismalidir. Sinir giivenlik
kesicileri, tiim tampon stroku boyunca devrede kalmalidr.

(Bu sart hidrolik asansorlerde alt kesici igin gegerli degildir. Stirtiinme tahrikli
asansorlerde yeterli mesafenin olmamasi durumunda, pek istenen bir durum olmasa da
yavaglayarak bir ¢arpma kabul edilmektedir.)

Her iki mekanik durusda da Standart, ivme degerlerinin belirlenen seviyelerde olmasi
durumunda dahi, asansériin 6nce elektriki olarak daha yumusak ve darbe olusturmadan
durdurulmasini istemektedir. Asansorcii agisindan da istek bu yondedir. Darbe sonrasi
tertibatlar1 tekrar diizgiin olarak calisir hale getirmek, kontak ayarlarini yapmak, raylar
ayarlamak, raspalamak, siispansiyonlarda bozulma, egilme varsa bunlar1 diizeltmek,
bazen disli bozulmalar1 i¢in uzun ugrasilar vermek, karsilasilmak istenmeyen bir
durumdur.



Giivenlik tertibati calismasinda, ayarlar1 diizgiin yapmak, raylarda diizensizlikleri
ayarlamak, uygun giivenlik tertibatini ve beyan hizina uygun regiilatorii secerek, ayarl
regiilator kontagi kullanmak yeterli bir 6nlemdir. Ancak sinir kesicilerin se¢imleri ve
tampon carpma mesafeleri her zaman uygun sekilde olmamaktadir. Ozellikle son
donemde kullanilmalar1 hizla yayilan yeni tip siiriicii ve motorlarda bu duruma daha
fazla dikkat etmek gerekmektedir. Standardin sinir kesicilerin ¢aligmasi ile ilgili
maddesini dogrudan beslemeli motorlar ve kademesiz hizli motorlar i¢in iki ayr1 sekilde
incelemek faydali olabilir.

Once standardin ilgili maddesini incelemek yararli olacaktir.

EN 81-1 10.5.3.1 - Sunr giivenlik kesicileri;

a) Tamburlu ve zincirli asansérlerde, zorlayict mekanik etkiyle motor ve frenin akimini
Madde 12.4.2.3.2 ‘ve gore dogrudan kesmelidir.

b) Tek veya ¢ift hizli, siirtiinme tahrikli asansorlerde ise:

1) Yukarida, a) sikkindaki gibi devre agilmali, veya

2) Madde 14.1.2 ye uygun bir elektrik giivenlik tertibati, Madde 12.4.2.3.1, Madde
12.7.1 ve Madde 13.2.1.1 ‘e gore motor ve fren devrelerini besleyen, kontaklar: seri
bagli iki adet kontaktériin bobin devrelerini zorlayict mekanik etkiyle agmalidir.

¢) Degisken gerilimli veya kademesiz hiz ayarli asansérlerde tahrik tertibatini
gecikmesiz olarak, mesela sistemin izin verdigi en kisa siirede, durdurmalidir.

TEK VEYA CiFT HIZLI, SURTUNME TAHRIKLi ASANSORLERDE SINIR
KESICILERIN KONMASI

Tek veya cift hizli, siirtiinme tahrikli asansorlerde kullanilan dogrudan beslemeli
asenkron elektrik motorlarinda durus, elektro manyetik fren ile saglanmaktadir.
Asansoriin beyan hizi ile en alt veya {iist sinir seviyesini gectiginde kullanilan sinir
kesici sistemin asansorde bir darbeye yol agmadan asansorii durdurmasi istenir.
Ozellikle bu kagma aninda asansor kabini icinde kullanicilarin bulunmasi séz konusu
ise, zaten korkan insanlarin bir de darbe ile karsilagmasi, kendilerine bir sey olmasa bile
asansor firmasi hakkinda siipheye diismelerine yol agacak kadar ciddi bir durumdur. ilk
sOylenen sey asansoriin diistiigli veya cakildigidir ve hemen firma sucglanir. Higcbir
firmada boyle bir durumla karsilagip miisterisini kaybetme riski ile karsilagsmak istemez.
Madde 10.5.3.1 b1 sartin1 saglayan klasik bigakli kesici sisteminin kullanildigi bir
asansorde tampon ¢arpma mesafeleri incelenecek olursa:

1. Kesici bigaklar ile fiize arasinda
10 cm lik bir mesafe birakilmig
olsun. Bu durumda asansor 6nce
bu 10 cm lik mesafeyi beyan
hizinda kat edecektir. Fiizelerin
kesici bigaklarina temasi ile
bigaklarda hareket baslar.

> Regiilator

Kesici bicag:

> Ust simir kesici




2. Flizenin hareketine devam etmesi
sonucunda bigaklar yukariya dogru
kalkacak ve kesici salteri devreye
sokacaktir. Asansoriin elektrigi
ancak bu noktada kesilir ve
elektromanyetik fren devreye girer. N N - cocmimieice.

Ancak bunun olabilmesii¢cin | T~ @~ __ %___ Bigagin kesme mesafesi 7-8 cm
asansor 7-8 cm daha hareketetmek | H = ¢ Fiize bicak aras1 10 cm
zorunda kalmuistir.

— Regiilator

3. 1 m/s hizda bir asansérde fren
ayarinin diizgiin oldugunu ve beyan e e e m e
hizinda 20-25 cm de duracak sekilde

ayarlandigini kabul edersek, Fren ayarina bagl olarak

e . durus mesafesi 20-25 cm
asansOriin bir darbe ile
karsilasmadan durabilmesii¢ginenaz | N | - .- Yo __._._._ .
40 cm lik bir mesafeye ihtiyaci \N_ v Bigagin kesme mesafesi 7-8
oldugu goriilecektir. cooeo._X._._._ Fiize bicak aras1.10 cm

Bigakli salterlerin zamanla motorda iki faza kalmalara sebep oldugu agiktir. Ayrica
bigaklarda kaynama riski biiyiik olup, bigaklardaki gevsemelerde ¢ok goriilen
arizalardir. Bu ylizden Madde 10.5.3.1 b2 sartin1 saglayan, 5-10 cm mesafeye hareket
kontaktorlerinin devresini kesecek makarali salterlerin kondugunu ve 3-4 cm de devreye
girdiklerini diisiinsek, fren ayarini1 20 cm den daha asagiya ¢ekemeyecegimiz igin gene
de tamponlara carpmadan yumusak bir durus i¢in en az 30 cm’lik bir mesafeye ihtiyag
duyacagimiz acgiktir. Asansor montdrlerinin fren ayarlarini yumusak durus i¢in yavas
hiza gore yaptiklarini ve 30-35 cm gibi mesafelerde asansoriin durabildigini, ayrica
halat uzamalarinin kars1 agirlik ile tampon aras1 mesafeyi ¢ok ¢abuk bozdugunu dikkate
alirsak, bu durumda 50-60 cm gibi bir tampon mesafesinin birakilmasi darbesiz durus
icin gerekli olacaktir.

Ancak bdyle bir mesafe i¢in kuyu dibi derinligi incelenirse 150-160 cm’lik bir derinlige
ihtiya¢ duyulacagi aciktir. Ancak her zaman bu tiir kuyulara rastlamak miimkiin
degildir. Daha az bir kuyu dibi 6l¢iisii i¢in baz1 mesafelerde azaltmalar yapilabilir.
Tamponu sadece strok boyu disarida kalacak sekilde kaideye gomsek ve kabin
tabaninda 6zel bir ¢alisma yaparak tampon boyunu 15 cm ye diisiirsek bile bize 130 cm
kuyu dibi gerekmektedir.



Kabin tabam

# 25¢cm
y
Kabin tabani
Tampon 15 o
¢arpma T
mesafesi mzr;la%ggi carpma
| x 50 cm gl

Tmbon boyu [ ] Tampon boyu
soem 15cm

A 4 —

| T Tampon kaidesi

icosi yiiksekligi

kaidesi e
yiiksekligi
50 cm

A 4

Eger bu 6l¢iiniinde altinda bir kuyu dibi ile kars1 karsiya isek bu durumda sinir kesicinin
caligma mesafesi igin risk analizi yapmak gerekecektir. Ozel bir imalat yapilmadig1 ve
0zel onlem alinmadig1 durumlarda 50 cm koruyucu bariyerden vazge¢mek s6z konusu
degildir. Politiretan tampon kullanilmasi durumunda da kazang ancak 2 cm olacaktir. 15
cm kabin tabani 6lgiisii artik sinira yaklagmis bir 6l¢lidiir. Bu durumda ancak tampon
carpma mesafesinden kisilabilir. Fakat 20-25 cm fren durus mesafesini kisabilmemiz
icin asansoriin sinir seviyesini yavas hizda gegmesini kesin sarti ile saglamamiz
gerekecektir. Bu durumda ikinci hiza gegis, genis takozla tahrik edilen bir makaral
salter ile (asansor salimimlarinda genede makarali salteri tahrik edebilecek durumda
olan) saglanmalidir. Ancak zorunlu yavaslama igin birinci hiz kontaktoriiniin yapisik
kalma ihtimali de ortadan kaldirilmalidir. Yapisik kalmaya karsi birinci hiz
kontaktoriine seri bagl bir ikinci kontaktoriin de kullanilmasi gerekir. Motor durusunu
seri bagli iki kontaktdrle yapar gibi, birinci hiz kontaktoriine seri bir kontaktor ilave
ederek, ikinci hiza gegisi giivence altina almak gerekir.

Bu durumda asansor son katlara mecburi yavaslama
salterlerine girerek inecektir. Sinir seviyenin gecilmesi
durumunda asansor yavas hizda olacag igin, asansorii 6-8
cm de bile durdurmak miimkiin olabilir. 5 cm e konmus ve
3-4 cm de devreye giren bir sinir kesici makarali salter ve 6-
8 cm de duracak bir asansérde tampon mesafeleri 15 cm’e
kadar indirilebilir. 20 cm tampon ¢arpma mesafesi uygun bir
mesafe olarak kabul edilse bile 1 m kuyu dibi olan bir
asansOr, mecburi yavaglama tertibati kullanilarak, standardin
zorunlu tuttugu kuyu dibi dlgiileri saglanip, tamponlara
carpma olmadan durdurulabilir. Buda mekanik
durdurucudan 6nce elektriki durus hedefini saglayacak bir
tasarim ¢oziimii olacaktir. Bu durumlarda regiilator alt
makaranin uygun sekilde monte edilebilmesi i¢in giivenlik
tertibatinin kabin tistiinde olmasi gerektigi unutulmamalidir.




Ancak boyle bir tasarimda elektriki durus saglanirken olusabilecek diger riskler goz ardi
edilmemelidir. 1,60 m derinligi olan bir kuyuda, asansor yavaslamaya baslayip ikinci
hiza gegtiginde kuyu tabani ile arasinda en az 2 m mesafe kalmaktadir. Kuyu dibinde
bulunacak bir montdriin kendisini sakinacak zamani ve mesafesi bulunmaktadir.
Yetersiz kuyu dibinde bu sartin saglanabilmesi i¢in, ikinci hiz makarasinin
yavaslamanin ger¢eklesmesinden sonra en az 1,80 m mesafe saglayacagi bir yiikseklige
konmas1 gerekir. Ayrica bu durum kuyu dibinde agik goriiliir bir sekilde uyariyla
anlatilmalidir. Bu tiir kuyu diplerine “baretsiz girilmeyecegi” ibaresi 6zel olarak
talimatlara eklenmelidir. Stop butonu, kabinin asagi inmesi durumunda etek sag1 veya
baska bir tertibat tarafindan ulasilmasi engellenmeyecek sekilde monte edilmelidir. Bu
tiir caligmalar yapmak isteyen firmalarin, muhakkak gelistirdikleri risk analizini,
sertifika aldiklart Onaylanmis Kurulusa onaylatmalar1 gerektiginin de tizerinde 6zellikle
durmak gerekir.

DEGISKEN GERILiMLi VEYA KADEMESIZ HIZ AYARLI ASANSORLERDE
SINIR KESiCILERIN KONMASI

Degisken gerilimli veya kademesiz hiz ayarli asansorlerde motorlarin kumandasi Madde
12.7.3 te belirtilmistir.

EN 81-1 Madde 12.7.3 - Alternatif veya Dogru Akim Motorlarimin Statik Elemanlarla
Beslenmesi ve Kumandast.

Asagidaki metotlardan biri kullaniimalidur:

a) Iki bagimsiz kontaktér motor akimini kesmelidir.

Iki kontaktorden birinin ana kontaklarimn asansor durdugunda devreyi agmamasi
durumunda, en ge¢ bunu takip eden hareket yonii degigiminde, asansoriin yeniden
hareket etmesi engellenmelidir.

b) Asagidaki elemanlardan olusan bir devre sistemi:

1) Devreyi biitiin kutuplariyla kesen bir kontaktor.

Kontaktor bobini en az her hareket yonii degisiminden once devre disi kalmalidir.
Kontaktoriin birakmamasi durumunda, asansériin yeniden hareket etmesi
engellenmelidir ve

2) Statik elemanlardaki enerji akisini kesen bir kumanda tertibati ve

3) Asansoriin her durusunda, enerji akisinin kesilip kesilmedigini kontrol eden bir
denetleme tertibat.

Normal ¢aliymadaki duruslarda, statik elemanlardaki enerji akisinin kesilmesi etkili
olmazsa, denetleme tertibat1 kontaktériin devreyi agmasini saglamali ve asansoriin
yeniden hareket etmesini engellemelidir.

Standardin koydugu iki alternatif kosul, a ve b siklar1 incelenmelidir.

1.Standardin koydugu iki sarttan ilk madde olan a sikk1 uygulanmasi daha kolay bir yol
oldugu i¢in tercih edilmektedir. Ancak genel aligkanlik olarak biitiin giivenlik
devrelerinin bir zincir olusturmasi ve zincirin kirilmasi durumunda motoru ve freni
besleyen iki seri kontaktoriin diistiriilmesi bu tiir sistemlerde sakincali bir durum
olarak karsimiza ¢ikmaktadir. Asansoriin durusu esnasinda giivenlik zincirinin motora
hareket vermeyi onlemesi yeterli bir giivenlik saglamamaktadir. Ciinkii bu sistemlerde
invertor dnce dinamik bir frenleme olusturmakta, sonra freni agarak motora hareket



vermektedir. Frenin acilmasini da kontrol etmek gerekir veya kontrol elemanlarini
besleyen faz1 da kesmek gerekmektedir. Bu durumda b sikki sartlarinin yerine
getirilmesi daha uygun bir yontem olarak degerlendirilmelidir.

2.Asansor hareketi esnasinda bir kapatma s6z konusu oldugunda ise PWM kontrol
ozelliginden dolay1 motora giden kablolarda 2000 V anahtarlama gerilimleri ve darbe
akimlar ile karsilagilmaktadir. Standardin getirdigi AC 13 kontaktdrler ise 1000 V
caligma gerilimine gore hava araliklarini se¢mis ve akim atlama adimlarini
hesaplamislardir. Akimin kesilmemesi ve arkin sondiiriilememesi tehlikesi s6z
konusudur.

3.Invertér sistemlerinde olusan yiiksek dogru akim barasinda anahtarlama yapilmast,
olusan yiiksek darbe akim ve voltajlar yiiziinden invertore zarar verebilmektedir.
Buda ¢ok sakincali bir durumdur.

Sistemde dislisiz senkron motorlarin kullanilmasi durumunda ise daha baska dikkat
edilmesi gereken noktalar olusmaktadir.

Asansor makinasi frenleri hesaplanirken sistemin beyan hizinda, %125 yiikte ve en
olumuz durumda durdurulmasi hedeflenir ve hesaplar buna gore yapilir. Frenleme
momentinin hesaplanmasinda statik ve dinamik momentlerin hesaplanmasi gerekir.

Mp= Ms+M;

Statik moment hesabinda kasnagin bir tarafina etki eden yiikiin olusturdugu momenti
makine verimliligi ve disli oran1 dikkate alarak hizli safta aktarmak gerekir. Dikkat
edilirse momentte disli oran1 ve verimlilik kadar bir kiigiilme s6z konusudur.
Ms=[(1.25Q+P-G)/i+H]*g.*(D/(2*ic))*n

Dinamik moment hesabinda ise
Mi= I*o (Nm)

| = Rotor, fren kaplini, sonsuz vidanin atalet momentleri, Sar1 disli ve tahrik kasnaginin atalet
momentleri, Lineer hareket eden sistemin elemanlarinin atalet momentleri toplamini
igermelidir.

o = Agisal ivmedir.

Yavas saftta olusan atalet momentleri hizli safta her kismin verimliligi dikkate aliarak
aktarilmalidir. Ancak Atalet momenti yarigapin karesi ile orantili olacagi i¢in disli oraninin
karesi ile boliinmelidir. (Disli oran1 ¢ap oranidir ve aktarma ¢apin karesi kadar azalarak
yapilmalidir) Ornek olmasi agisindan lineer hareket eden sistemin elemanlarinin atalet
momentleri hesabi inceleyelim. I1 olarak hizli saft ataletlerini, I olarak kasnagin ve sar1 dislinin
ataletlerini kabul edelim. Bu hesaplamalar bu ¢alismanin konusu olmadigi i¢in
incelenmeyeceklerdir. I olarak lineer hareket eden sistemlerin hizli safta aktarilmig ataletini
kabul edersek, dnce yavas saftta olusan I3’ atalet momentini hesaplamak gerekir.

Otelenen ve donen kinetik enerjiler, aktarim verimlilikleri dikkate alinarak esitlenirse

(1/2) 15" 0= (L/2)[( 1.25Q+P+G)*Vv2+H(i*V)?]* nrs* Ns
®=i*Vv/(D/2)=2**v/D

I3> = [(1.25Q+P+G)+(i?*H)]*(D¥4*i%)* nrs* s

I= I3°* nel ic?

N=NrR*Ns™ NG



Bu durumda atalet momenti,
I3= [1.25Q+P+G+(i?*H)]*[D%(4*i** ic®)]* n olur.

 agisal hiz

i palanga orani

ic digli orani

n toplam verimlilik

Mrs= Halat verimi, ns =Tahrik kasnag1 verimi, ne = makine disli verimi

Burada lizerinde durmak istedigim nokta, dislili makinalarda frenlemenin hizli saft
tarafinda yapilmasi ve yavas saftta olusan momentlerin hizli safta aktarilirken statik
momentin disli oran1 ve dinamik momentin disli oran1 karesi kadar azalan bir oranda
aktarilmasi, frenleme kuvvetini azaltan etkilerdir. Ancak dislisiz bir makinada frenleme
ana saftta yapilmaktadir ve fren kuvveti agiktir ki dislili bir makinaya gore ¢ok yliksek
olacaktir. Fren tasarimi,
1. Tek bir fren ¢enesinin beyan hizinda ve beyan yiikiinde asansorii durdurabilme
kabiliyetine gore,
2. Her iki frenin beyan hizinda %125 yiiklii durumda alt seviyede asansorii
durdurabilme kabiliyetine gore,
Hesaplanarak yapilir. Ama uygulamada genel olarak her iki ¢gene birden ¢aligir.

Dikkate alinmasi gereken bir diger nokta daimi miknatishi senkron bir motorda durus
glivenligi agisindan, motorun elektriginin kesilmesinde stator uglari kisa devre
edilmektedir. Daimi miknatis 6zelliginden dolayi rotor uyarti akimi faal olan ve uglari
kisa devre edilmis bir jenerator etkisi gdsteren senkron motor, ¢ok biiyiik bir dinamik
frenleme etkisi gosterir. Kuvvetli elektromanyetik frenlerin etkisine, kuvvetli bir
dinamik fren etkisinin eklenmesi, asansérde mekanik frenlerin devreye girmesi etkisi
gostermektedir. Bu etki beyan yiikii yarisindan az yliklenmis ve asagi inen asansorde
daha fazla olacaktir. Sistemdeki darbe kadar, olusan yiiksek kisa devre akimlarindan
senkron motorunda zarar gérmesi s6z konusudur.

Bu ylizden bu sistemlerde sinir kesicilerin konmasinda Standartta belirtilen ¢ sikki
dikkate alinmalidir.

EN 81-1 Madde 10.5.3.1 - Swur giivenlik kesicileri;
¢) Degisken gerilimli veya kademesiz hiz ayarli asansérlerde tahrik tertibatini
gecikmesiz olarak, mesela sistemin izin verdigi en kisa siirede, durdurmalidir.

Bu durumda asansor sinir kesici tesisati ayr1 olarak ¢ekilmeli ve sinir kesici salterlerin
sinyali invertdriin acil durus girisine girmelidir. Invertdrde acil durus egrisi ve ivmeleri
tanimlanmalidir. Béylece sinir kesicilere girilmesi durumunda asansorde zararl
olabilecek ivme ve hasarlarin oniine gecilmis olur. Ancak 1 m/s iizerindeki hizlarda
ikinci bir emniyetin kullanilmasi uygun olacaktir. Ilk salter elektriki kesici olarak acil
durus girisine baglanmasina ragmen ikinci bir salter (glivenlik salteri) invertor
cikisindaki kontaktdrlerin devresini kesecek sekilde konmaktadir. iki salter arasi mesafe
kuyu iist mesafelerine gore iki ayr1 yontem kullanilarak belirlenebilir.



1. Mesafe kontrolii: Asansoriin
sinir kesici seviyesine birinci
salter baglanir. Bu salter
invertoriin acil stop girisine
baglanir. Asansoriin bu saltere
girmesi durumunda invertor
asansorii kendi imkanlari ile
belirlenen ivme degerlerine bagh
olarak durduracaktir. Gene
asansoOriin hareket halinde iken
giivenlik tertibat1 durusundan
once devreye girmesi ve asansorii
elektriki olarak durdurmasi
istenen regiilator kontagida bu
devreye baglanmalidir. Asansoriin
Durus ivmesi iizerinden hizin 0,0
m/s ye diistiigli mesafe hesaplanir 4
ve bu mesafe sonrasina ikinci [ j ; i
mekanik durusu saglayacak salter SRR Y
konur. Invertériin elektriki durusu saglayamama51 durumunda 1k1nc1 salter devreye
girecek ve invertor ¢ikisindaki seri bagli iki kontaktorii diislirecek ve dolayisiyla
fren devresini agacaktir. Bu devre parasiit tertibatinin da baglandigi giivenlik
zincirinin bir parcasi olarak devam etmelidir. Asagida basit olarak devre baglantilar
gosterilmigtir.
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§ Durug Mesafesi
Elektriki Acil durug mesafesi
Mekanik durug salteri konug mesafesi

Regilator kontad: Elektrik sinir kesici birinci galter

Invertdrin acil durug girigine

Mekanlk sinir keslcl Ikincl galter

—

Gavenlik tertibati kontagi Invertériin gikiginda bulunan

seri bagh kontaktorlere




2.Hiz kontrolii: Kuyu iist mesafelerinde her zaman iki salteri arka arkaya siralayip,
ikinci saltere durus icin yeterli mesafenin bulunmasi s6z konusu olmayabilir. Bu
durumda invertor i¢inde bulunan akilli kontaklardan birisi kullanilabilir. Hizin
belirlenen degerin (0,80 m/s {izerinde olamaz) lizerinde olmasi1 durumunda agik, hizin
bu degerin altinda olmas1 durumunda kapali olacak kontak, ikinci mekanik durus
salterine paralel baglanabilir. Bu durumda birinci salterin devreye girmesi ve egriye
gore asansorii yavaslatmast durumunda ikinci saltere gelindiginde hiz 0,60-0,80 m/s
altina diisecegi i¢in, ikinci salter kisa devre olacak ve asansoriin kendi imkanlar ile
durmasina olanak tantyacaktir. Bir anlamda mekanik salter hiz kontrol kontagi ile kisa
devre edilmektedir. Eger yavaslama saglanmadi ise akilli kontak acik olacag igin,
ikinci salter devreye girecek ve asansoérde durusu saglayacaktir. Bu devrenin Standart
Madde 12.7.4 e gore 14.1.2.3 e uygun elektrik giivenlik devresi olmak zorunlulugu
yoktur.

Asagida basitge devre semasi verilmistir.
vV

} hiza

Asansérlin beyan hizi

Durug Mesafesi

Hizin V4 e dismesl igin gerekil mesafe
Elektriki Acil durus mesafesi

Regliatbr kontad Elektrik sinir kesici birinci galter
Invertdriin acil durug girisine

Glivenlik tertbat: kontagn ~ Mekanik sinir kesicl Ikincl galter
invertdriin gikiginda bulunan

Inverttirlin akili kontag seri bagl kontakidriere
Asansdriin hz V4 hizinin Ds*']n ise

Asansdrin hizi V4 hizinin altina dlistil ise

Her iki durumda 6nce invertoriin devreye girecegi ve elektriki bir durus
gerceklestirecegi hesaplanmustir. Invertdrde olusabilecek bir hata durumunda ise tehlike
goze almarak invertor ¢ikislarindan elektrigin kesilmesi yolu ile sert bir frenlemenin
olugmasi, ama asansoriin durdurulmasi hedeflenmektedir. Bununda saglanamamasi



durumunda asansoriin beyan yiikiinde ve %115 hizda ¢carpmasi durumunda dahi istenen
ivme degerleri icinde asansorii durduracak olan tamponlar devreye girecektir. Her sart
altinda giivenli bir durus saglanmis olacaktir ama bu esas istenen durum degildir.

Bu tiir asansorlerde dikkat edilmesi gereken bir diger nokta, motor saftinin ana saft
olmasindan dolay yliksek momentler olugsmasi ve elle kurtarmanin yapilamamasidir.
Elektrikli elle kurtarma sisteminin bu asansorlerin ayrilmaz bir parcasi olarak
kullanilmast gerekir. Tabii ki elektrikli elle kurtarmanin daima faal olabilmesi icin,
regiilator halat uzama kontaginin kilitsiz olmasina 6zellikle dikkat edilmelidir.
Asansorde kisa devre edilmesine miisaade edilmeyen tek kontak olan regiilator halat
uzama kontaginin, herhangi bir sarsintida devreyi kesmesi, elektrikli elle kurtarmanin
yapilmasina engel olacagi i¢in, bu asansorlerde hayati tehlikenin olugsmasina sebep
olabilir. Regiilator halat uzama kontaklar1 kilitsiz kontak olarak kullanilmalidir.

SONUC

1. Asansorlerde hareket halinde iken acil bir durumda once elektriki durus
saglanmaya calisiimalidir. Darbeli, insana ve sisteme zarar verecek mekanik
duruslardan miimkiin oldugunca ka¢iilmalidir. Tasarim ¢éziimlerinde bu nokta
ozellikle ele alinmali, mekanik duruslara son ¢are olarak bakilmalidir.

2. Artik hizli ve dislisiz makinalarin kullanildig1 asansérlerde giivenlik zinciri
yeniden gozden gecirilmelidir. Asansor dururken devreye giren (stoplar, kap1
kontaklar1 gibi) veya son sart olarak diisiiniilen (parasiit, tampon gibi)
kontaklarin dizilimi ile asansor hareket halindeyken devreye giren ve elektriki
durus saglamasi istenen (regiilator, sinir kesici gibi) giivenlik kontaklarinin
dizilimi farkli olarak ele alinmalidir. Birinci dizilimde hedef asansoriin biitiin
hareket kabiliyetinin durdurulmasi, motor ve fren elektrik baglantisinin
kesilmesi olmali ama ikinci dizilimde hedef asansoriin kendi imkanlari ile
durmasimin saglanmasi olmalidir. Ozellikle hizin 1,6 m/s ve iizerinde olmasi
durumunda bu ayrim daha fazla 6nem tagimaktadir.

3. Smir kesicilerin ¢éziimiinde darbesiz ve asansoriin kendi imkanlari ile bir
durusun saglanmasi hedef alinmalidir. Ozellikle invertdrlii sistemlerde sinir
kesicilerin ¢aligmasi, tasarim ¢alismasinda tizerinde durulmasi gereken bir
konudur. Tamponlara garparak yapilacak bir durus her ne kadar standardin kabul
ettigi bir ¢oziimse de, isletme sartlarinda istenen bir durum olmadig1 gz 6niinde
bulundurulmalidir.
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