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Biiyiik beyan yiikiine sahip yiik asansorlerinin veya yiiksek hizli asansorlerin tahrik
sistemleri, olusan biiyiik Kkuvvetler sebebiyle yiiksek maliyetli ¢oziimler
gerektirmektedir. Genel olarak biiyiik beyan yiikleri hidrolik asansorler ile, yiiksek
hizli asansorler ise biiyiik kapasiteli motorlar ile ¢oziilmektedir. Bu tiir ¢éziimler
dogal olarak normal asansorlere gore daha yiiksek maliyetlere sebep olmaktadir.
“Double Drive” sistem bu tiir problemlere bir ¢éziim Onerisi getirmektedir. Tek
motor yerine senkron ¢alisan ¢ift motor ile maliyeti ¢ok artirmadan tahrik giiciinii
yiikseltmektedir. Her iki motorun kasnagini ¢ift sarim (Double Wrap) ile tahrik
kasnagi olarak kullanarak asansdriin tutma kabiliyetini sarilma acisina bagl olarak
iki ile ti¢ katina cikarabilmektedir. Muadillerine gore maliyette Onemli bir
tyilestirme saglamaktadir.

1. GIRIS

Asansorlerde biiyiik beyan yiikiinde asansor yapmak veya yiiksek hizli asansorleri
durdurmak, beraberinde farkli problemler getirmistir. Bunun sebeplerinden bazilarini
sOyle siralayabiliriz. Birincisi asansor tahrik makinasi kasnagina gelen torkun biiytimesi
sonucu motor KW degerinin biiyiimesidir. Motor KW degerindeki biiyiime ve motorun
kontrolii belirli bir degerden sonra maliyetlere katlanarak etki etmektedir. Yiiksek hizli
asansorlerde kalkis ve duruslarda sistemin ataletini yenmek ve halat kaymalarim
onlemek i¢in, halatla kasnak arasindaki tutunma daha giiglii sekilde saglanmalidir.
Ayrica beyan yiikiiniin biiyiimesi sonucu halatlarin olusturdugu halat kasnak basinci
artmakta, halat kasnak arasindaki temas yiizeyini biiyiitmek gerekmektedir. Bu
sebeplerden dolayi biiyiik beyan yiiklerinde kasnak ylizey basincini diisiirmek ve tutma
kabiliyetini saglayabilmek i¢in kasnak ¢aplarinin biiyiimesi veya halat sayisinin
gereginden fazla artmasi gerekmektedir. Cift sarimli uygulamalarda bile tahrik
kasnagini bityilitmek gerekmektedir ki bunlarda maliyeti ¢ok artiran ¢oziimler
olmaktadir.

Bu sorunu ¢6zmenin yolu, biiylik beyan yiiklerinde hidrolik asansor yapmak olarak
goriilmektedir. Ancak hidrolik asansorde ¢ift piston kullanilsa dahi, kullanilan halat
sayisinin belirli sayida olabilmesi ve halat giivenlik sayisinin saglanmasinin zorlugu
nedeniyle biiyiik beyan yiiklerinde dogrudan tahrikli sistemler kullanilmaktadir. Buda
hizin ¢ok diisiik ve seyir mesafesinin kisa olabilmesi yiiziinden sinirh ¢6ziimler
saglamaktadir. Ayrica kullanilan biiyiik piston ¢aplart dolayisiyla biiyiik miktarlarda
yag kullanimi farkli bir problem olarak ortaya ¢ikmaktadir. Yiik ve seyir mesafesinin
artmasi durumunda ise, kullanilan malzemelerin ¢aplarinin ¢ok biiyiimesinden ve yag
miktarinin biiyiik hacimlere ulagmasindan dolayr maliyetler ¢cok yilikselmektedir.
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Su an kuyu i¢i uygulamalar i¢in (MRL) kullanilan orta tip senkron motorlarda 2/1 de
maksimum kapasite 3000 kg civarinda olmaktadir. Buda 4/1 oran bile kullanilsa
kapasiteyi max 6000 kg olarak sinirlamakta, MRL asansor olarak {istiindeki beyan
yiiklerinde senkron makine kullanilamadigi i¢in ya biiyiik makineli motorlar yada
hidrolik asansor arayigina gidilmektedir. Seyir mesafesinin biraz artmasi ise ¢ok farkli
sorunlar1 giindeme getirmektedir.

Biitiin bu sorunlar goz 6niine alindiginda asansor sisteminde yeni bir ¢oziim 6nerme
yoluna gidilmistir. Gelistirilen sisteme “Double Drive” sistemi ad1 verilmistir. Bu
sistemde asansor tahrik gurubu olarak motor ¢iftleri kullanilmistir. Tek motor yerine gift
motor kullanilarak, daha biiyiik tahrik kabiliyeti daha ucuz bir sekilde elde edilmistir.
Halat basinglar1 ise asansorlerde 4/1, 6/1, 8/1 sistemler kullanilarak ve basinci iki motor
kasnagina dagitarak ¢ok diisiiriilmiis, daha az sayida ve kiigiik ¢apta halat ve kiigiik ¢apl
motor kasnaklar1 kullanilabilme imkan1 bulunmustur. Sarilma agisinin 420°-54Q°
araligina ¢ikarilabilmesi ise tahrik kabiliyetini ¢ok artirmakta, yiiksek hizlarda, darbeli
yiiklemelerde veya ani duruslarda olusabilecek halat kaydirmalarini ortadan
kaldirmaktadir.

Su an mevcut 2/1 de 1,6 m/s hizda 3000 kg kapasiteli senkron motorlar kullanilarak,
4/1*2 sistemde 0,8 m/s hizda 11 000 Kg beyan yiikli,

6/1*2 sistemde 0,6 m/s hizda 15 000 Kg beyan yiikli,

8/1*2 sistemde 0,4 m/s hizda 20 000 Kg beyan yiiklii, MRL asansorleri biiylik seyir
mesafelerinde ve nispeten daha hizli yapmak miimkiin olabilmektedir. Bu ise muadili
diger asansor ¢esitleri ile karsilastirildiginda, kurulumun yapilmasi ve maliyet olarak
“GigaLift” adinm verdigimiz yeni tip asansore biiylik avantaj saglamaktadir.

2. TAHRIK SISTEMi

Farkl1 iki tiir motor dizilimi kullanan “GigaLift Asansorde” tahrik kabiliyetinin
artirilmasi ve basing degerlerinin diisiiriilmesi icin farkli bir yol izlenmistir. 420° ile
540° arasinda sarilma agilarmin kullanilmas1 ve halatin iki kasnak yiizeyinde
dolastirilmasi nedeniyle avantajli bir tahrik kabiliyeti elde edilmistir. Tutma
kabiliyetinin iist noktalara ¢ikarilmasi nedeniyle kasnak kanallar1 U yiv olarak ve alt
kesme agis1 kiiclik degerlerde kullanilabilmekte, asansorde konfor arttirildigi kadar halat
omrii de uzamaktadir. Alttaki ¢izimlerde gosterilen farkli iki sarimda, tutma kabiliyeti
sorun olmadigi i¢in biiyiik beyan yiiklerinde dahi U kanallar rahatca
kullanilabilmektedir. Ancak bu sistemlerde tutma kabiliyetinin ¢ok artmasi sebebiyle
TS EN 81-20 standardinda madde 5.5.3 ¢.2 de belirtilen sinir kesiciler haricinde ek
giivenlik salterleri kullanilmistir. Asagida 420 ve 540 dereceler i¢in motor ve halat
yerlesimleri verilmistir. (Her iki sistemde patentli tirtinlerdir).
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Sekil 2 cift sargil sarim (500°- 540°)

Her iki motorunda tahrik kasnag olarak kullanilmasi ve sarim agisini 420° ile 540°
arasinda olmas1 e degerini yiikseltmektedir. Buda biiyiik beyan yiiklerini daha kiigiik
kasnaklarla tutabilmeyi saglamaktadir. Kasnak yivlerinin U yiv olarak diizenlenmis ve
alt kesme acilarinin kiiciik tutulmus olmasi, ayni halat tizerindeki kasnaklarin mekanik
senkronizasyonunu da saglamaktadir. Durus ve kalkiglarda motorlar arasi
senkronizasyonda milimetrik hatalar olmas1 durumunda kiiciik halat kaydirmalart ile
motorlar kendi aralarinda senkronizasyonu saglayabilmektedirler. Halat kasnak
basinglar her iki kasnak arasinda paylastirilmistir.



3. SENKRON MOTORLARIN ELEKTRIK KONTROL
SENKRONIZASYONU

Bu sistemin yapilabilmesi i¢in motor siiriiciilerinde 6zel bir yazilim gelistirilmesi
gerekmistir. Bu yazilim gene yerli bir firmamiz tarafindan gelistirilmis ve sistemde
kullanilmistir. Invertdrlerin senkron calismasi disinda motorlarin da senkron ¢alismasi
gereckmektedir. Bunun i¢in motor dizilimi GigaLift te 6zel olarak tasarlanmistir. Senkron
motorlarin siiriilebilmesi ancak senkron invertdrler ile yapilabilmektedir. iki tahrik
gurubunun ise asansorde birbiri ile aynilagmis olarak (senkron) siiriilmesi gerekmektedir.
Elektrikli senkronizasyonu saglamak icin tek kumanda kart1 kullanilmis ve senkron
motorlarin siiriilmesi i¢in birinci motoru siiren ana invertor olusturulmus, ikinci motoru
stiren invertoriin kontrolii de ana invertére baglanmistir. iki invertdér kumanda sistemleri
elektronik haberlesme kablolari ile birbirine baglanmis, ve ;

1. Ana invertérde yapilan biitiin seyir ayarlamalari otomatikman diger invertdre
aktartlmistir.

2. Ana invertoriin verdigi komutlara gore diger invertoriin kendi senkron motorunu
ana senkron motorla eszamanli olarak siirmesi saglanmistir.

3. Her iki invertdriin motor siiriis denetimleri bagimsiz olarak yapilmakta ancak
herhangi birinde olusan akim, seyir, tork, 1s1, hiz, enkoder hatalar: ortaklasa olarak
kullanilarak gerekli diizeltme yapilmakta ve herhangi birinde hata olusmasi
durumunda her iki motor sistemini ayn1 anda durdurmaktadir.

4. Her iki motorun yiik altinda birbirinden bagimsiz olarak enkoder uyumlarinin
saglanabilmesi i¢in ayni anda uyumlama yapilabilmesini saglayacak sistem
gelistirilmis, motorlarda yonleme ve enkoder ayarlarinin bagimsiz yapilabilmesi
saglanmistir.

5. Olusabilecek uyumsuzluk durumunda her iki koldaki halat gerginligini kontrol
edecek bir sistem gelistirilmis ve olast hatada sistemin durmasi saglanmistir.

Asagida sistemin baglanti semalar1 gosterilmistir.

Sekil 3. Kontaktor Devreleri
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Sekil 4. Cift Mekanik Fren Baglantilari

Sistemde ayrica enkoder baglantilar1 ve invertorlerin birbirine baglantilari i¢in gerekli
diizeltmeler yapilmis ve sistemin senkron sekilde ve birbiri ile dogrudan baglantils,
kontrollii sekilde caligsmasi saglanmistir.

EERR

N\

—

e

_i.!:_;
L
I
i
_
L
2
ian

Sekil 5 Serial Port ve Enkoder OA- > A-

4. MEKANIK YAPI

Biiyiik beyan yiiklii asansorlerde kabin alaninin biiylimesi sonucu yiikleme esnasinda
aski sistemi ile siispansiyona gelen ray boynu egilmesi yiikleri ¢ok artmaktadir. Forklift
ile yiikleme esnasinda kabin yalpalamalari da slispansiyona zarar vermektedir. Ayrica
biiyiik beyan yiiklerinde yeterli kapasitede kayma fren bloklarini bulmak sorun
olmaktadir. Gigaliftte 4 rayl sistem kullanilarak bu sorunlara ¢6ziim yaratilmistir. 4
rayli sistem ile orta noktada genis bir siispansiyon Sehpasi yaratilmis, kabin bunun
tizerine oturtularak daha dengeli bir yap1 olusturulmustur. Boylece yiikleme esnasinda
esikte olusan biiyiik kuvvetlerin kabin siispansiyonunu ve ray boynunu etkilemesi
azaltilmistir. Yalpalama ve ray boynu asilmalari en aza indirilmistir. Stispansiyon olarak
bu tiirlii bir sehpa kullanilmasi palanga sistemlerinin yerlestirilmesi iginde yer
saglamistir. Alttan palangali ¢6ziilen sistemde biitiin yiik kasnaklara verilmis boylece
slispansiyon aski kuvvetlerinin olusmasi engellenmistir. Halatlarin yeterli mukavemette
olmasi ask1 sorununu ¢ézmektedir.



Ayrica 4 rayda 8 fren blogu kullanilabilmektedir. Béylece bu kapasiteler i¢cin kaymali
fren blogu bulma sorununa ¢6ziim getirilmistir. Fren bloklari 4 siispansiyon kiriginde
iist liste yerlestirilmistir. Boylece fren bloklarinin raylara olan etkisi azaltilmis, biiyiik
yiiklerde frenleme esnasinda olusacak raylar iizerindeki tahribat en aza indirilmistir.
Fren kollar1 arasinda rijit malzemelerle baglanti kurulmus, mekanizma kolundan gelen
kuvvetin gecikmesi veya azalmasi engellenmistir.

4 rayli sistemlerde en biiyiik sorun regiilator tarafindan olusturulan ¢ekme kuvvetinin
fren bloklaria es zamanli ve esit kuvvettte ulastirilabilmesidir. Bu sorunun
¢oziilmememesi durumunda 4 rayl sistemlerde, her frenleme sonrasi siispansiyonda ve
kabinde burulmalar goriiliir. Frenlere cekme kuvvetinin eg zamanli ulastirilabilmesi igin
GigalLift 6zel bir sistem kullanmistir. Regiilatorii siispansiyonun orta noktasina koymus
ve ¢ekme kolunu frenlerden esit mesafeye yerlestirmistir. Her iki tarafada ayn1 zamanh
ve esit kuvvet ile hareketi iletmektedir. Manivela kollar1 yardimiyla regiilatoriin ¢ekme
kuvveti iki katina ¢ikarilmis ve boylece 8 fren blogunun devreye girmesi
kolaylastirilmistir. Buna ragmen fren kolu kuvvetinde aksama olmamasi igin regiilator
halat ¢ap1 ve regiilator agirlig1 artirilarak ¢cekme kuvveti 600 N a ¢ikarilmigtir. Yapilan
testlerde fren bloklarinin sorunsuz ve es zamanl devreye girdigi, gecikme olmadigy,
siispansiyonda bir burulma olugsmadigi goriilmiistiir. Biitiin fren bloklar1 kontaklar1 seri
baglanarak ilk devreye giren kontakla beraber makinalarinda durmasi saglanmistir. Bu
esnada halatlarda gevseme olmasi ihtimaline karsi her iki yonlii halat gevseme
kontaklar1t motorlar {izerine konmustur.



5. YAPILAN GELISTIRMENIN HESAP YONTEMI iLE KONTROLU

Iki adet asansdrde hesap yontemi ile durum incelenmeye calisilacaktir. ilk durumda 6/1
palangali 4 de 3000 kg beyan yiiklii motor ile ¢alisan bir yiik asansorii ele alinacak,
yaninda ayni1 sistem Double Drive yontemiyle ayni kapasitedeki iki motor ile
hesaplanacaktir. Ray ve kabin hesaplar1 bu asansorler i¢in ayrica yapilmalidir. Burada
gosterilmek istenen ikinci motor ve bir miktar halat ilavesiyle ayni sistemin
kapasitesinde yapilabilecek artistir. Halat hesab1 i¢in standardin verdigi formiilasyon
kullanilacaktir.

Ne;deﬁ'er =N egdeger () + Negdeg"er (e}

Burada;

N csuegerp  Tahrik kasnaklaninin esdedger sayisi,

V- kanallar V-kanal acisi (y) 36°
Nesaeger 16
U- alttan kesik kanallar | U- acisi (B) 80°
Ne;deﬁerm 3,0

N egaeger @ Saptirma makaralaninin esdeger sayisi.
- - 4

. , - D,
—Ng;deg:er{p) = Kp-mps + 4. NP,-/J _B;p = D—

p -

6/1 palangada kabin ve kars1 agirlik tarafinda 5 er kasnak kullanilmaktadir. Halat
¢evrimi hep diiz sarim olacak sekilde yapilmis, ters sarim olusturulmamustir. Ancak iki
tahrik kasnagi arasindaki ayirma kasnagi ters baski olarak alinmalidir. Bu durumda 1
adet ters sarim kasnak olusmaktadir. Aski halatlar1 olarak 10 mm 6zel halat
kullanilmistir. Bu durum igin giivenlik katsayist hesab1 ve halat degerleri asagida
verilmistir.

Hesaplama

Dt = 400 mm

Dport = 400 mm

dr = 10 mm = (o) (e) (o) (o) =
Nps = 10 Adet

Npr = 1 Adet

Nes(t) = 3

Kp = 1

" O P O E

Negdeger {p) = Kp -(NPS + 4N PJ"/;

1770 N/mm2
Nesto S 1a EN 12385 /
_ Halat allrl
Nesdeser = Nesdegermy + N esaeser i) Y pawo 819W] Pawo F75
Nes = 17 mm kN kN
6
i
| 695,85.10° Nagoe 6,5 31,5
M;Tjﬂ"’r
D, 8 46 44,6
2. 6834—. l - a ) L4
- (. (D, 72y 9 58,8 56
log| 7 nooi -] |
! 10 70,3 69,5
5y =10t J 11 83,1
sf = 22,65 12 98,9




Her iki asansor igin yiiklere gdre halat sayilar1 ve giivenlik katsayis1 hesaplanmistir. Tk
asansorde halat ve kasnak kayiplar1 da dikkate alinarak 8000 kg beyan yiikii, digerinde
ise kayiplarda dikkate alinarak 15000 kg beyan yiikii hesaplanmustir.

Asansor 1
Halat kontrolii

Halata gelen en biiylik yiik

3500 Kg
8000 Kg
400 Kg
7 Halat adedi
6 Askiorani

-'BID-U
|

Fmax=gn. [(P+Q+ H) /(n.i)] (N)

Fmax= 2780 N

Halat giivenlik katsayisi kontrolii

Tmin= 70300 N

S=Tmin/Fmax > Sf

S = 25,29 > Sf = 22,65

Asansor 2
Halat kontroli

Halata gelen en biiyiik yiik

4500 Kg
15000 Kg
600 Kg
11 Halat adedi
6 Askiorani

_.=ID'U
1}

Fmax=gn. [(P+Q+ H) /(n.i)] (N)

Fmax= 2988 N

Halat giivenlik katsayisi kontrolii

Tmin= 70300 N

S=Tmin/Fmax > Sf

S = 23,53 > Sf = 22,65

Ayni sisteme bir motor ve 4 halat ilavesiyle sistemin kapasitesi iki misli artmistir. Bu
hali ile halat siirtiinme degerleri ve tahrik kabilyeti incelenmelidir. Bu hesaplarin disinda
palangali asansorlerde halat uzama hesabi yapilmalidir. Asagida bir halat uzama hesab1

ve “ f “ stirtlinme degeri hesab1 yapilmistir.

Secilen halat icin uzama kontrolii yapilmahidir.

o=E*e, e=L/Lo, o=E*L/Lo, L=(F*Lo)/(E*A)
d= 10 mm
Lo= 30000 mm
X= 0,49

%L = (Fmax.Lo)/(E.A)
%L = 0,37 <%1

d = halat ¢api

0,49 veya 0,44 olabilir.

%L degeri %1 den fazla olmamalidir.

x = halat bosluk orani x = 0,49 6x19 halatlar icin, x =0,44 8x19 halatlar icin

Lo = halat boyu (mm)

E =63000 N/mm2 celik halat icin Elastikiyet moduli
A =(m.d2.x)/4 mm2 halatin gergek alani



Siirtiinme degerinin hesaplanmasi

B = 80 Alt kesilme acisi
y = 36 Kanal agisi
v = 2,5 m/s

Durdurma tertibati calismasi igin p degeri

. 01

¥

1+ﬁ
M= 008

U kanallar igin
Surtiinme degeri f hesabi

4_(0057, sin /})
2

fep—— 224
w— fB—y—sin f+siny

f =

0,137

Kullanilan alt kesilme agis1 i¢in U kanalda bulunan siirtiinme degeri yukarida
verilmigtir. Kiigiik bir alt kesilme agis1 se¢ildigi i¢in f degeri kii¢iik ¢ikmistir. Bu
degere gore tahrik katsayis1 e™ ve halat basinc1 hesab1 yapilmalidir. Halat basinci
hesab1 6zellikle kii¢iik kasnakli tahrik motorlarinda ve yiik asansorlerinde 6zellikle
yapilmalidir. Halat basincinin kurtarmamasi durumunda ya kasnak yiizeyi artirilmali
(kasnak ¢ap1 biiyiitiilmeli) veya halat sayisi artiritlmalidir.

Asansor 1

Asansor 2

efa Hesaplanmasi

f  Sirtinme degeri
o Halatlarin tahrik kasnagina sarilma agisi (radyan)

o = 180= 180derece= 3,14
UKanaligin ~ Vkanaligin
efa= 1,539 = 1534

Halat basinci kontrolii
Alttan kesik U ve V kanallar igin
Emniyetli ylizey basinci

Pem = (12,5+4v)/(1+v)
Pem= 6,429

Kasnakda olugan halat basinci

P =(8.Fmax.Cos(B/2)) / (DT.d.( n-B-y-SinB+Siny)) <Pem
P= 5922 <Pem= 6,429

efa Hesaplanmasi

f Siirtinme degeri
a Halatlarin tahrik kasnagina sartlma agist (radyan)

o= 440= 2,44*3,14= 7,675
UKanaligin  Vkanal icin
efa= 2,868 = 2,844

Halat basinci kontrolii
Alttan kesik U ve V kanallar igin
Emniyetli yiizey basinci

Pem =(12,5+4v)/(1+v)
Pem= 6,429

Kasnakda olugan halat basinci

P =(8.Fmax.Cos(B/2)) / (DT.d.( m-B-y-SinB+Siny)) <Pem
P= 6,365 <Pem= 6,429




Hesaplardan da goriilecegi iizerine kiiciik bir f degeri ¢ikmasi sonucu 180° sarim
acisinda, €™ degeri tahrik kabiliyeti i¢in iyi bir sonu¢ vermemektedir ama Double Drive
de sarilma agis1 440° oldugu igin tahrik kabiliyeti neredeyse iki kat: gikmaktadir. Buda
yeterli bir deger vermektedir. Bu seviyede bir yiik i¢in bu ¢apta bir kasnakta bu degeri
ancak yiiksek sarilma agilarinda veya dar agili V kanallarda bulmak miimkiin olabilir.
Dar agil1 V kanallarda ise yliksek motor devirlerinde asansorde titresim olusmaktadir.
Yiik iki misli artmis olmasina ragmen kasnakta olusan halat basinci ise emniyetli yiizey
basincinin altinda kalmaktadir. Bu durumu Solid de yaptigimiz modelleme ile de
kontrol ettigimizde ¢ok yaklasik sonuglar aldik. Yiik iki misline ¢ikmasina ragmen
Double Drive sistemde kuvvet iki kasnak arasinda boliindiigii i¢in birbirine yakin basing
degerleri olusmaktadir.

10524003

Sistemin normal tahrik ve Double Drive tahrik ile degerleri incelenmistir. Sisteme bir
motor ve dort halat ilavesi ile sistemin kabiliyeti iki katina ¢ikarilmistir. Bu arada biitiin
giivenlik degerlerinin de altinda kalinmistir. Gereken ek maliyet normal yolla yapilacak
muadili asansorlerin ¢ok altinda kalmaktadir.

6. SISTEMIN AVANTAJLARI
Sistemin avantajlar1 kisaca asagidaki gibi siralanabilir.

1. Biiyik beyan yiiklerinde gerekecek biiylikk motor giicii ¢ift motor kullanilarak
ekonomik bir sekilde ¢oziilmiistiir,

2. Motorlarin halat dolagim seklileri ve yiv 6zellikleri kullanilarak halatlar vasitasi ile
“mekanik senkronizasyon” olusturularak iki motorun ayni anda calisabilmesi
saglanmistir.

3. Her iki motorun da kasnag: tahrik kasnagi olarak kullanildigi igin biiyiik sarilma agis1
saglanmis, tahrik kabiliyeti artmis, asansorii daha kiiciik kasnak caplarinda gilivenli
olarak tutmak ve calistirabilmek miimkiin olmustur.

4. Halat basinci kasnaklara dagitildigi i¢in, kasnak yiizey basinglar1 ¢ok azalmis, asansor
cok daha giivenli hale getirilmistir.

5. Elektrik motor hizlari ayarlanabildigi i¢in hidrolik asansore gore cok daha yiiksek
hizlarda beyan yiiklerini tasiyabilmek miimkiindiir.



6. Siirtiinme tahrikli sistem kullanildig1 i¢in biiyiik beyan yiiklerinde seyir mesafesi
sorun olmaktan ¢ikmig, ¢ok daha yiiksek katlara daha hizli ve ulasilabilir hale
getirilmistir.

7. Maliyet olarak muadili hidrolik asansorlerden ¢ok daha ucuza ¢ikmaktadir.

8. Ayrica gelistirilen 4/1, 6/1 ve 8/1 palangali sistemler ile yiik kapasitesi hidrolik
asansorlerin bile ¢ikmakta zorlanacagi kapasitelere ¢ikarilabilmektedir.

9. Asansoér kumanda panosunda gelistirilen yeni bir yazilima sahip “Cift invertor”
kullanim1 ile motorlar arasi Elektrik Kontrol Senkronizasyon sorunu ¢oziilmiis,
asansor ¢ift motor ile tahrik edilebilir hale getirilmistir.

7. SONUC

Yapilan hesaplardan da goriilecegi gibi Double Drive sistemi biiylik sarilma agisi, ¢ift
tahrik kasnagi, daha kiigiik kasnaklarda daha biiyiik yiikleri tasiyabilme ve durdurabilme
ozellikleri ile biiyiik kolaylik ve maliyette iyilestirmeler sunmaktadir. Sadece biiylik yiik
asansorlerinde degil, ama yiiksek hizli asansorlerde de gerek giivenlik gerekse konfor
acisindan bir ¢ok faydali kullanim imkan1 yaratabilmektedir. Bu tiir asansérlerde 6nemli
bir faktor olan maliyet ¢caligmalarinda ise gerek kapasite gerekse hiz artimini diistik
maliyet unsurlari ile karsiladigi i¢in tercih edilecek bir ¢are olarak kabul edilebilir.
Yapilan ¢alismanin daha da gelistirilerek sektoriimiiziin faydasina sunulmasini ve bir
tahrik ¢esidi olarak cesitlendirilmesini umuyoruz.
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