ASANSORLERDE MAKINE MONTAJININ TS EN 81-1 +A3’E GORE DEGERLENDIRMESi

Standartlar her donem yasanan kazalar dikkate alinarak yeniden diizenleniyor. Her yapilan dizenleme,
yasanan kazalarin yeniden yasanmamasi igin yapilan bir risk analizinin standarda ilavesidir. Boylece
standarda yeni eklemelerle daha gilivenli asansorlerin kullanilmasi hedeflenir. Yeni standart TS EN 81-20 de
getirilen farkliliklari dikkate almazsak TS EN 81-1 ve ilavelerindeki getirilen en biyik degisiklikler madde 9.10
da getirilen yukari yonde kabinin asiri hizlanmasina karsi koruma tertibati ile 9.11 maddesinde getirilen istem
disi kabin hareketine karsi koruma sartlari kabul edilebilir. Ger¢i madde 12.12 de getirilen, duraklarda kabinin
normal durmasi ve seviyeleme hassasiyeti, yapi olarak cok daha bliyik bir degisikligi gerektirmesine ragmen
pek de 6nemsenmedi. Halbuki katlarda +/- 1 cm hassasiyet, neredeyse biitiin asansorlerde kapali cevrim
invertor kullanilmasini zorunlu kilacak ve ekonomik ve nispeten daha kolay elektronige sahip c¢ift hizl asansoér
yapilmasini temelden degistirecek bir sarti 5ngérmektedir. Yikli veya bos durumda kabinin kata ayni yonden
yaklasma hassasiyetinin +/- 1 cm olarak ayarlanabilmesi, hiz kontroliniin enkoder kontrolll invertor ile
yapilmasi haricinde saglanmasi zor bir kosuldur. Buda asansor yapiminda artik klasik cift hizli makine-motor
kullanilamayacagi anlamina gelir. 9.11 maddesinde bahsedilen gerekliligin getirecegi maliyetten daha yiksek
bir maliyet getirmesine ve daha biylik bir yapisal degisiklige yol agmasina ragmen 9.11 maddesi Ulzerinde
daha cok konusulan ve tartisilan bir madde olmustur.

Bilindigi gibi asansoérde daha dnceleri zorunlu olan 9.8 maddesinde bahsedilen asagi yonde ¢alisan mekanik
glvenlik tertibatidir (parasit tertibati). Halatli bir asansorde, halat veya baglantilarinin kopmasi veya asiri bir
hizlanma olmasi durumunda devreye girecek ve kabini durduracak bu tertibat zorunludur. Burada amacg
“halat kopmasi durumunda dahi kabini durdurmak” oldugu icin bu tertibatin kabinde olmasi ve giivenli
calismasini saglamak icinde mekanik galisan bir sistem olmasi zorunlulugu vardir. Bu tertibatin calismasini
glivence altina almak agisindan tertibat, elektrikli, hidrolik veya phénomatik calisan bir sistem olamaz. Ustelik
asansorde kabinde hareketin baslayabilmesi icinde, mekanik glivenlik tertibatinin ve bunu devreye alacak
reglilator ile regiilator halatini geren sisteminin faal olmasi sarttir. (Bu kural glivenlik agisindan montaj
esnasinda da sart olarak uygulanmalidir, parasit tertibati ve regiilator takilmadan siispansiyona hareket
vermemek gerekir.). Bu sistem biitlin olarak devrede degilse asansoriin ¢calismasina izin verilmez. Bu ylizden
asansorde hig kisa devre edilmeyen kontaklar, stop kontaklari ve regiilator gergi kontagidir. Bunlarin
disindaki gtivenlik kontaklari farkh kumanda komutlari igcin bazi durumlarda kisa devre edilebilirler (elektrikli
acil kurtarma veya kapi acikken seviyeleme kumandalari gibi). Regiilator gergi kontaginin mekanik zorlama
etkisiyle ve sirekli ¢alisir durumda olmasi sartindan dolayi, gergi sisteminde kullanilan kilitli reglilator gergi
kontaklari biyik risk yaratabilir. Kontak kilidinin bozulmasi (ki kullanilan tipte kontaklarda ¢ok sik gorilebilen
bir olaydir), asansoriin genel glivenlik mantigina uygunsuz bir durum ortaya ¢ikaracaktir. Frenleme esnasinda
gergi sisteminde bir bozulma olmamasina ragmen sicramadan dolayi kilitleyen regilator kontaginin devre
disi halde kalmasi nedeniyle, asansor ¢alisir hale gelemeyecek ve asansor devreye alinamayacaktir. Ayrica
mekanik bir frenleme sonrasi sigrama etkisiyle kilitleyen bir gergi kontagi, asansor kabininin elektrikli
kurtarma ile yukariya alinmasi durumunda giivenlik zincirinin en basindaki kontaklardan biri olmasi nedeniyle
kurtarmanin yapilmasina engel bir durum ortaya cikaracaktir.

Ancak esas konumuz bu olmadigi icin bunu bir kenara birakip yeni standartta uygulamaya basladigimiz 9.10
ve 9.11 maddelerinin lizerinde durmak istiyorum. 9.8 maddesinde bahsedilen ve kabinde mekanik olarak
calisacak bir glivenlik tertibati, halat kopmasi s6z konusu oldugu icin muhakkak kabinde olmali ve mekanik
¢alismalidir. Ancak yukari yénde hizlanma veya istem disi harekette tabi ki halat kopmasi s6z konusu degildir.
Bu ylizden 9.10 ve 9.11 maddesinde bahsedilen gilivenlik sistemleri kabin disinda ve mekanik harici sistemler
olabilirler. Standart bunlarin bulunabilecekleri yerleri asagidaki gibi belirlemistir.



“TS EN 81-1 Madde 9.10.1 Yukari yénde hareket eden kabinin asiri hizlanmasina karsi, hiz denetleme ve hizi
azaltma elemanlarindan olusan koruma tertibati, kabinin kontrolsiiz hareketlerini en az beyan hizinin %
115’inde ve an fazla Madde 9.9.3‘te tanimlanan hizda belirlemeli ve kabini durdurmali veya en azindan
kabin hizini karsi agirlik tamponunun tasarimlandigi hiz seviyesine kadar azaltmalidir.

9.10.4 Yukari yénde hareket eden kabinin asiri hizlanmasina karsi koruma tertibati:

a) Kabinde veya

b) Karsi agirhkta veya

c¢) Halat sisteminde (aski veya dengeleme halati) veya

d) Tahrik kasnaginda (mesela; dogrudan tahrik kasnagdi listiinde veya kasnagin hemen yaninda, ayni mil
lizerinde) etkili olmalidir.”

Gene 9.11.4 maddesinde de istenmeyen hareketin 6nlenmesi icin ayni yerlerde ayni cihazlarin
kullanilabilecegi belirtilmis ve

“Glivenlik tertibatinin durdurma elemani veya kabini durduran tertibatlar asagidaki eylemler igin
kullanilanlarla ortak olabilir:

- Asagi yénde asiri hizlanmayi engelleme,

- Yukari yénde hareket eden kabinin asiri hizlanmasini engelleme (Madde 9.10),

Glivenlik tertibatinin durdurma elemanlari yukari ve asagi yén igin farkl olabilir.” Denmistir.

Tabi ki bu durumda en kolay ¢éziimlerden birisi, kabinde kullanilan glivenlik tertibatini ve regiilator sistemini
¢ift yonlu ¢ahisir halde kullanmaktir. Bu uygulamayla blyiik bir diizenleme gerekmeden ¢ok basit ilavelerle
standardin yeni sartlari uygulanabilir bir hale getirilebilmektedir. Cift yonli glvenlik tertibati ve cift yonli
surekli kilitli regtilator kullanilmasi durumunda 9.10 ve 9.11 maddelerinin sartlari dogrudan karsilanir hale
gelmektedir. Ozellikle 2017 ye kadar mekanik frenin ve regiilatériin sahip oldugu belgelere dayanarak “self
deklerasyon” ile 9.11 maddesinin gereklerinin karsilanabilir olmasi da ayri bir kolaylik saglamaktadir. (Yeni
asansor Direktifimiz LD 2014/33 kontrolsiiz hareketleri Ek 1l listesine aldigi icin, uygulama zorunlu hale
geldiginde 9.11 maddesi icinde sertifika zorunlulugu olacaktir). ilk bakista sorunsuz ve giivenligi artirici bir
uygulama olarak karsimiza ¢ikan bu yontem, beyan hizinin biraz artmasi veya beyan yikiinin biraz blyimesi
durumunda karsimiza daha farkl sorunlar ¢ikarabilmektedir.

Bilindigi gibi sistemin statik yik durumu ile dinamik yiik durumu farkhdir. Asansorde hareket basladiginda
sistemin ataleti hareket yoniinde olacaktir. Durmaya ¢alisildiginda ise, sistem ataleti dolayisiyla harekete
devam etmek isteyecektir. Sistemin hizina gére atalet yiziinden olusan sigrama mesafesi boyunca sistemin
yuk dengeleri gcok farkhlik gosterir. Clink{ kabin veya karsi agirlikta sigrama mesafesi boyunca harekete
devam etmek isteyecek ve makinanin durdurmasi gereken yik Q/2 yerine P+Q toplamindan olusan bir yiike
donusecektir. 1 m/s gibi dlistik hizlarda 3,5 cm olan sicrama mesafesi, bu durumun fazla hissedilmesini
engeller. Ancak sigrama mesafesi hiz arttikga daha uzun olmakta ve kasnagin durdurmaya calistigl dinamik
yiik biylyip durus i¢in daha uzun bir mesafe gerektirmektedir. Ozellikle kiigiik kasnaklardaki halat basincini
yenmek icin sertlestirilmis kasnak kullanan senkron motorlarda, normal halatlardan daha sert olan 6zel 6,5
mm halatlarin kullaniimasi, dolayisiyla stirtinme degerlerinin daha disiik olmasi, durumu daha dikkat
edilmesi gereken bir hale donistiirmektedir. Zorunlu olmadikga tahrik kasnagi caplarini kiiciiltmemek ve
kasnak yiv acilarini bilingli segmek gerekir. Yeni standart bu durumu diizenlemek icin tahrik kabiliyeti
sartlarinda, sistemin bloke olmasi durumunda kaydirma sarti yerine, invertorli tork kontroli ile de kontrolin
yapilabilecegini ve dolayisiyla daha yliksek pozitif siirtiinme degerlerinin kullanilabilmesine izin vermistir.
Boylece tahrik kabiliyetini normal ¢alisma sartlari igin daha yiiksek degerlerde alabilmek miimkin olacaktir.



Asagidaki sekilde sicrama mesafeleri ve ylik durumlari basitce gosterilmeye ¢alisiimistir.
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ASANSORDE TEHLIKELi OLUSTURABILECEK DURUMLARDAN BiRiSi KABINDEN YAPILAN YUKARI YONDE
SERT MEKANIK FRENLEMEDIR.

Asagl yonde Mekanik Frenleme esnasinda bu dikkate alinan bir durumdur ve raylar bunu karsilayacak
mukavemette secgilmektedir ancak yukari yonde kabinden yapilan bir mekanik frenlemede kabinin aniden
veya sert durmasi, makinanin ataletiyle dénmeye devam etmeye ¢alismasi ve karsi agirhiginda diger tarafa
asllmasiyla ortaya ¢ikan biyuik yik makine ve kaidesi tarafindan karsilanmaktadir. Elektromanyetik fren
durusu dikkate alinarak k> (1,2) ¢carpani ile hesaplanmis bir kaidenin yukari yonde frenleme durumunda ki (2,
en az iki, adi kayma olsa bile kendisi kaymayan frenlerde 5) ¢arpani ile karsilasmasi beklenmeyen hasarlar
olusturabilmektedir. Ozellikle MRL asansérlerde kuyu ici makine baglanmasi uygulamalarinda farkli sonuglar
yaratabilmektedir. Beyan hizinin 1 m/s bile olmasi durumunda biraz sert bir frenleme sistemde blyuk
tahribatlar olusturabilmektedir. Asansor sistemi mekanik frenin adinda kayma ibaresinin olmasindan gok
gercekten kayip kaymadigina bakmaktadir. Fren azicik kaymakta tereddit ederse sonuclar ¢cok vahim
olabilmektedir. Bir donem asansor makine Ureticilerinin bazi frenlerin kullanilmasi durumunda makinalari
garanti kapsamlarindan ¢ikardiklari unutulmamalidir.,



EN 81-1 +A3 MADDE 9.11 MADDESI UYGULAMALARINDA GORULEN PROBLEMLER

9.11 maddesi sartlarini karsilamak igin kullanilan gift yonli fren sistemine strekli kilitli bir regiilatoérin ilave

edilmesi de uygulamada farkli sorunlar yaratmaktadir.

1.

Bir izleme cihazi yerine siirekli kilitli regllator kullanildigi icin, her glivenlik zinciri devresi kesintisinde
asansor mekanik kilitlemeye gegmektedir. Asansdrde istenmeyen hareket olusmasi daha ender
gorilebilecek bir sorun olmasina ragmen, glivenlik devresi zincirinin kesilmesi (bir kapi kontagi
arizasl, kuyuya agilan kapak kontagi gecirmeazligi, fis-priz arizasi) cok daha sik goriilen arizalardandir.
Her ariza bir mekanik kilitlemeye sebep olmaktadir. Bu 6zellikle yukari yondeki frenleme
hareketlerinde makine ve sehpalarda problem yaratmaktadir.

Bazi kilitli regtilatorlerdeki pim sikismasi problemi ylziinden ylikleme ve bosaltma hareketi
dolayisiyla asansoriin normal galisma durumunda dahi mekanik kilitleme olusabilmektedir.
Asansorin her arizasi veya elektrik kesintisinde asansor mekanik olarak frenlemeye gectigi icin
kabinde kurtarma yapmak neredeyse mimkiin olmamaktadir. Eger regilatorin bobini frenden
¢ikaracak mekanik bir sistemi yoksa asansoriin iginde kalanlari kurtarmak zor bir hal almaktadir.

Cift frenli dislili makinalarda da ayni sorun yasanmaktadir. Her iki freni ayni anda agabilmek miimkiin
degildir. Muhakkak en az iki kisi gerekmektedir. Ozellikle bu durum igin 6nlem almamis sistemlerde
kurtarma operasyonu ciddi bir sorun haline gelmistir.

Asansorde kurtarma operasyonu problemi disinda asansoriin her arizada mekanik olarak frenlemesi de ayri

bir sorundur. Ozellikle frenleme icin sayi vermis mekanik frenlerde bu sayilarin coktan gegilmis oldugu

muhakkaktir, ¢linkli her arizada asansor frenlemektedir. Asansorcilerde bunun garesini maalesef bu sistemi

iptal ederek bulmuslardir. Tabi ki bu s6zlerim dogru bir ¢calisma icinde olan glivenlik sistemleri igin gegerli
degildir.



Senkron makinalarda bu sistem daha kolay ¢6ziilebilmektedir. 9.10.4 ve 9.11.4 maddeleri d) sikkinda
soylendigi gibi ana saft lizerinde bir frenleme sistemi mevcuttur. Eger bu sistem normal fren disinda 9.10 ve
9.11 e gore belgelendirilmis ise o zaman ayrica bir diizenege gerek kalmadan bu glivenlik sistemleri senkron
asansOr motoru Uzerinden yapilabilir. Ancak asagidaki sartlarin varligina dikkat etmek gerekir.

1. Asansor motoru freninin 9.10 ve 9.11 e goére bir uygunlugu belirten Onaylanmis Kurulusga verilmis
bir sertifikasi olmasi gerekir.

2. Her iki frenin ¢enelerini kontrol eden ve birisinin kapanmamasi durumunda sistemin yeniden hareket
etmesini engelleyen bir kontak ve kontrol sistemi bulunmalidir

3. Madde 9.10.5 de bahsedilen “koruma tertibati calistiginda, Madde 14.1.2°ye uygun bir elektrik
glivenlik tertibatini devreye sokmalidir” koruma tertibati faal olmalidir. Yani ¢ift yonla calisan bir
reglilator ve ¢ift yonli ¢alisan bir fren mekanizmasi ancak tek yonli fren kullanilabilir.

Yukaridaki sartlarin saglanmasi durumunda asansorlerde 9.8 e gore zorunlu olan asagi yonde tek yonli fren
kabinde ve 9.10 ve 9.11 gore zorunlu olan tertibatlarda asansér makinasinda elektriki fren olarak
kullanilabilir. Bu hem asansoriin mekanik giivenligi hem de kurtarma hareketlerindeki giivenligi saglama
yolunda daha iyi bir yol olarak kabul edilebilir.

DiSLiLi MAKINADA MADDE 9.10 VE 9.11 SARTLARI SAGLANABILIR Mi?

9.10.4 ve 9.11.4 Maddelerinde istenen  (d) sikkindaki, Tahrik kasnaginda (mesela; dogrudan tahrik kasnagi
Ustlinde veya kasnagin hemen yaninda, ayni mil lizerinde) sartinin saglanmasi durumunda senkron motorda
oldugu gibi dislili makinada da her iki maddenin sartlari yerine getirilmis olur. Ancak fren sisteminin her iki
parcasinin da faal oldugunun her sart altinda fren kontaklari ile izlenmesi gerekir. Fren izleme kontaklari
panoya baglanmis ve kontrol edilir durumda olmalidir.

Son olarak Akay asansor ile yaptigimiz calismada Dislili makine ana mili
Gzerinde etkili olan bir fren sistemi yaptik. Burada sistemde yeni olan
“Gobek Freni” olarak adlandirilan mil freni degildir. Yeni olan Sistemin
tek fren ile ¢o6ziilmesi ve kurtarma operasyonu icin elektromekanik
frene miidahale edilebilir olmasidir. Ancak bdyle bir sistem
kullanildiginda ana saft lGzerinde olusan statik ve dinamik momentleri
dikkatli hesaplayip, tek cene ile beyan yikinde giden kabini

durdurabilecek bir mekanik sistem olusturulmali ve ¢eneler kontaklarla
devamli olarak kontrol edilmelidir. Unutmamak gerekir ki statik yikler
ile dinamik yukler farkhdir. Statik olarak Q/2 farkhhk olusturan yukler,
dinamik durumda bunlarin ¢ok Ustlinde kuvvetler olusturur. Bu frenler
bunlari karsilayabilecek kuvvette olmalidir.

Yapilan ¢alisma Onaylanmis kurulus denetimine sunulmus ve 9.10 ve
9.11 sartlarini saglayip her iki madde icinde belgelendirilmistir. Ayrica
yaptig yeni fren ¢calismasinin patent basvurusunu da gercgeklestirmistir.
Dislili makinalarda (9.10 ve 9.11 maddelerinde belgeli senkron veya

belgeli Dislili makinalarda) asansorde ayrica bir yukari yénde mekanik
parasit freni kullaniimak zorunda degildir. Tek yonli asagi yonde mekanik fren (parasit freni) yeterli
olacaktir. Bu hem regulator agirliklarinda hem de diger tertibat maliyetinde kolaylik saglar. Ayrica birgok
probleme de yol agan sorunlardan kurtulmayi da glindeme getirecektir. Ancak regilator ¢ift yonla olmahdir



ve fren mekanizmasi ile parasit kontagi cift yonli calismalidir. Resimde yukari yonde frenleme tertibatini
iptal etmis ancak mekanizmasi ¢ift yonde calisan bir fren tertibati gértilmektedir.

Bunun yani sira seminerde Akay Asansoriin Universite ile isbirligi
halinde hazirladigi yeni senkron motor da sektore tanitildi.
Kendine ait bir tasarimi ve fren sistemi olan bu yeni tip motorlarin
verimlilik ve maliyet olarak sektore bir katki saglayacagini
disinilyoruz. Seminerde ayrica yeni standart 81-20 nin konu ile
ilgili getirdigi yenilikler konusunda 6zet bilgilendirme yapildi. Yeni
standart Revizyon Kumandasinda kuyu dibi uygulamasi sartini ve
alarmi TS EN 81-28 standardina uygun olma zorunlulugu

koymustur.

Renkler ise TS EN 60947-5-1 standardina uygun olacaktir. Ug
butonlu hareket sistemi olacak, bir adet mavi renkli hareket
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hareketi seyir sonuna 2 mt kala bitecektir. Bundan sonra hiz 0,30
m/s gecemez. Ayrica kuyu dibi bakimci kumandasi konmasi
zorunlulugu, makine dairesi yikseklikleri 2,10 m olmasi gibi

butonu olacaktir. Her iki revizyon butonu agilmasi durumunda her

iki butona basilmasi halinde hareket gerceklesecektir. Revizyon

maddeler de de agiklama yapildi.

istanbul ve izmir'de gergeklestirilen seminer katilimi yiiksek, bol soru cevapli karsilikli bilgi alisverisine
dayanan bir ¢alisma oldu. Bitiin katilimcilara tesekkir ederiz.

YENi ASANSOR DIREKTiFi GUVENLIK KOMPONENETLERI LiSTESi

LD 2014/33 ANNEX IlI
LIST OF SAFETY COMPONENTS FOR LIFTS
1. Devices for locking landing doors.
2. Devices to prevent falls referred to in point 3.2 of Annex | to prevent the car from falling or uncontrolled
movements.
3. Overspeed limitation devices.
4. (a) Energy-accumulating buffers:
(i) non-linear, or
(ii) with damping of the return movement.
(b) Energy-dissipating buffers.
5. Safety devices fitted to jacks of hydraulic power circuits where these are used as devices to prevent falls.
6. Electric safety devices in the form of safety circuits containing electronic components.

Yeni Direktif Onaylanmis kuruluslarla ilgili denetim sartlarini genisletmis ve yaptirimlari artirmistir. Ayrica

yeni standart “Tampon etkili frenleri”, “geri déniisii tamponlanmis enerji depolayan tamponlari”, “fly-ball
regiilatorleri” ve “hidrolik kenetleme tertibatlarini (clamping device)” kaldirmistir.



