Soru 1: Asansorde durus ¢ok sert olmaktadir. Bu fren kapasitesinin biiylik olmasindan mi
kaynaklanmaktadir.?

Soru 2: STO kullanan invertérde durus sartlarinda kontrollii bir durustan bahsedilmiyor, bunu
saglamak gerekli midir?

Sadece eletromekanik fren ile durus sertligine bakarak fren durdurma kapasitesinin blyuk olduguna
karar vermek dogru olmaz. Motorun durusunu tam yikte asagi inerken kontrol etmek gerekir ancak bu
test yapilirken, motorun uglarini enerji kesilmesiyle kisa devre eden baglantilari ¢bzerek sadece
elektromekanik fren ile durmasini saglamak gerekir. Diglisiz makinalarin baglantilarinin ( senkron ve
dogru akim motorlarin) asenkron motorlarin kontrol ve stiris baglantilarindan farkl yapiimasi
gerekmektedir. Ancak bu noktada gegcmisten gelen bazi devre baglanti aliskanliklarin devam
ettirilmesi, senkron motorlu dislisiz asansoérlerde durus konforunu ve guvenligi bozabilmektedir.
Guvenlik devresi ¢ikis ucunu motor kontaktorlerinin beslemesi olarak kullaniimasi eski baglanti
gelenegidir. Bu konuyu aciklayabilmek igin normal makinalarin baglantilarindan baglamak daha dogru
olacaktir.

1. Sebekeden dogrudan beslenen motorlar (asenkron motorlar) ile tahrik edilen diglili makinah
sistemlerde guvenlik devresinin kesilmesi durumunda motora ve frene giden enerji seri bagli iki
kontaktor tarafindan kesilmekte ve asansérde frenlemeye gecilmekteydi. Zaten buda standardin
5.9.2.5.2 maddesinde belirtilmistir.

“5.9.2.5.2 Kontaktorler ile elektrik sebekesine baglanmug alternatif veya dogru akim kaynaklarindan
dogrudan beslenen motorlar

Besleme, kontaklari motor devresinde seri badli, birbirinden bagimsiz iki adet kontaktérle kesilmelidir. iki

kontaktérden birinin ana kontaklarinin asansér durdugunda devreyi agmamasi durumunda, en ge¢ bunu

takip eden hareket yonii degisiminde, kabinin ileri harekete gegmesi engellenmis olmalidir.”

Diglili makinali sistemlerde bu sorun yaratmayan bir ydéntemdir. Hareket halinde statik ve dinamik
torkun buyuk kisminin yer aldigi yavas saft (tahrik kasnagi ve sari digli safti), elektromekanik
frenlemenin yapildigi (sonsuz vida, fren kaplini ve motor tarafindaki) hizli gaft tarafindan
durdurulmaktadir. Yavas saft atalet momenti hizli safta disli orani karesi kadar artarak iletilir ama
statik tork da disli orani kadar azalarak etki eder. Yiksek hizda donen hizl saftta atalet
momentlerinden dolayi ani bir durus olamaz, motor devri elektromekanik frenler vasitasiyla
dusurdlur, bu mesafe yavas safta digli ve kasnak ¢api orani kadar azalarak iletilir. Fren yaylari
baskisi ayarlanarak motorun durusu, dolayisiyla makinanin ve kabinin durus mesafesi
ayarlanabilir. Motorun ve frenin enerjisinin ani olarak kesilmesi asansoériin durusunda bir
konforsuzluk veya glivensiz durum yaratmadan, istenen yumusak bir ivme ile durus saglanabilir.
Standardin istedigi ivme alt ve Ust degerlerine dolayisiyla minimum ve maksimum durus
mesafelerine uymak sorun olmaz. Bu ayarlanabilir bir durumdur ve bakimlarda ara ara fren yay
ayarlari ve balata bakimlari yapilir.

2. Ancak sebekeden dogrudan beslenmeyen ve digli sistemi kullanmayip dogrudan ana saftta
frenleme yapilan senkron motor veya dogru akim motorlari igin durum farklidir. Frenleme ana
tahrik saftinda (kasnak safti) yapildigi igin dinamik ve statik tork frene dogrudan etki yapar. Bir digli
orani olmadigi icin daha kuvvetli frenler kullaniimak zorundadir. Bu frenler yay baskisi ve balata
sikistirma olarak ¢ok daha kuvvetli frenlerdir. Bir acil durum sinyali geldiginde motorun ve frenin
enerjisi kesilmesi durumunda sistemin statik ve dinamik torklarini dogrudan yenebilmek i¢in daha
kuvvetli bir frenleme olustururlar.

3. Diglili sistemlerde digli sistemi asansor icin bir guvenlik yaratir. Sonsuz vida 6zelligi olarak sari
disliden sonsuz vidaya hareket kolay iletilemez. (Verimliligi artirmak i¢in sonsuz vida agisini (a)
buyutmeyen makinalar icin gecerlidir, verimlilik ve guvenlik bu aginin bir sonucudur). Senkron
motorlarda glvenligin artiriimasi i¢in farkh bir yontem kullaniimakta ve motorun durugu sonrasinda
motor uclari kisa devre edilmektedir. Rotorda bulunan daimi miknatislar vasitasiyla motor bir
jeneratdr haline getiriimekte ve motorda ek olarak dinamik bir frenleme yaratiimaktadir. Motor
hareket halinde iken motora giden ener;ji kesilir ve bu uglar kisa devre edilirse, motor jeneratore
donlstur. Daimi miknatislar stator devrelerini besleyerek yiksek jeneratdr kisa devre akimlari
meydana getirir ve biylk bir dinamik frenleme olusur.



4. Dogrudan beslemeli motorlarda (asenkron motorlar) ilk besleme aninda rotorun kisa devre gibi
davranip stator lizerinde bir direng etkisi gdsterememesi sonucu statorda demeraj akimlari olusur.
Nasil ki ilk kalkista asenkron motor yaklasik olarak 5-7 kat demeraj akimi gekmekteyse, senkron
motorda da durus esnasinda stator uglarinin kisa devre edilmesiyle 5-7 kat frenleme (jenerator
modu) akimlari olusabilir. Bu durumda olusan akim degerleri sadece statorun i¢ direng degerlerine
baglidir. Motor kisa devre kablolarini sadece sabit durus durumunu distinerek secmek yanlis olur.
Hareket halinde istenmeyen bir frenlemenin olusmasiyla bu kablo ve kisa devreyi saglayan
kontaktdrden motor nominal akiminin yaklasik olarak 5-7 kat fazlasi bir akimin gegecegi dikkate
alinmali ve kisa devre kablolarinda en az motor kablosu kesiti, kisa devre kontaktoriinde de motor
nominal akimina uygun( AC 15- DC 13) kontaktor kullaniimahdir. Kontaktérlerin yardimci
kontaklarini ve ince baglanti kablolari kullanarak yapilacak kisa devre baglantilari, ilk hareket
halindeki frenlemede yanabilir. Motor ek guvenliginden yoksun kalir, buda ancak bir kurtarma
yaparken fark edilir, 0 zamanda duruma midahale zor olabilir. Dislisiz sistemlerde kurtarma
yaparken frenin agiimasi durumunda asansoérin agir olan tarafa dogru yavasga kaymasini
saglayan, motor uglarini kisa devre yaparak motorun jeneratdr haline getirilmesidir. U¢larda kisa
devre baglantisi yoksa motor bosta olacagi i¢in frenin acilmasi durumunda asansoér agir olan
tarafa birden hizlanarak hareket eder. Kontaktér ve kablo baglantilar olusabilecek yiksek akimlara
dayanikli olmali, frenlemeyi saglamalidir. Motor kisa devre kontaktériiniin yardimci kontagindan
devre gegcirerek actigi ve kapadiginin ayrica surekli kontrol edilmesi glivenligin saglanmasi igin
dogru bir yaklasim olacaktir.

5. Durus komutuyla beraber motorun ve frenin enerjisinin direkt olarak kesilmesiyle zaten kuvvetli
olan mekanik frenlere bir de oldukc¢a kuvvetli bir dinamik frenleme eklenir, buda ani frenleme etkisi
yaratir. Boyle bir durumun olugmamasi igin TS EN 81-20 standardi bu uygulamalar icin ayri bir
motor durus kosulu belirlemistir. Standart bu konuda statik elemanlarla beslenen motorlarin
durdurulmasi maddesinde gerekli agiklamay! yapmistir.

“5.9.2.5.4 Statik elemanlarla alternatif veya dogru akim motorlarinin beslenmesi ve kumandasi
Asagidaki yoéntemlerden biri kullaniimalidir:

a) Iki bagimsiz kontaktér motor akimini kesmelidir.
Asansér durgunken Kontaktoérden biri ana kontaklari agmamasi durumunda, en geg bir sonraki hareket
ybniindeki degisimde, asansdriin ileriye dogru hareket etmesi énlenmelidir. Bu izleme fonksiyonunun bir
sikisma (takilma) arizasinda, ayni sonug saglanmalidir,

b) Asagidakilerden olusan bir sistem:

1) Tim kutuplarda akimi kesen bir kontaktér.

Kontaktér bobini, en azindan her hareket yonii degisiminden énce devre digi kalmalidir. Kontaktériin devre
disi birakmamasi durumunda, asansériin ileriye dogru hareket etmesi énlenmelidir. Bu izleme
fonksiyonunun bir sikisma (takilma) arizasinda, ayni sonu¢ saglanmalidir ve

2) Statik elemanlardaki enerji akisini kesen bir kumanda tertibati ve

3) Asansoériin her durusunda, enetji akiginin kesildigini kontrol eden bir izleme tertibat.

Normal bir durma sliresinde (periyodunda), statik elemanlar tarafindan enerji akiginin kesilmesi
gerceklesmezse, izleme tertibati kontaktériin devreyi agmasini saglamali ve asansoériin ileriye dogru hareket
etmesini nlemelidir.

c) Madde 5.11.2.3’e uygun olan elektrik devresi.

Bu vasitalar, bir glivenlik bilegeni olarak kabul edilmeli ve EN 81-50:2014, Madde 5.6°nin gereklerine gére
dogrulanmalidir.

d) En az 1’in bir donanim arizasi toleransiyla SIL3 gereklerini yerine getiren EN 61800-5-2:2007, Madde
4.2.2.2°ye gbre gliivenli bir tork kapatma (STO) fonksiyonlu hizi ayarlanabilir elektrikli bir gli¢ tahrik
sistemi.”

Maddenin “a@” fikrasinda daha dusuik hizlar igin ¢ézim énerilirken “b”, “c”, “d”, fikralari ylksek hizli
asansorlerde kullaniimasi gereken yontemleri belirtmektedir. Motorda yapilacak testlerin
sonucunda eger standart durus ivmesi sartlari saglanamazsa “b” fikrasi uygulamasina gecilmelidir.
“b2” fikrasinda, glvenlik devresinde bir enerji kesilmesi durumunda motorun ve frenin enerjisini
dogrudan kesmek yerine, motorun kontrol devresindeki (invertor sistemindeki) bir acil durus
sistemi ile durusun kontrolli olarak yapilmasini ister. “b3” fikrasinda bu durusun izlenmesi
gerektigini eger durus saglanamaz ise “b1” fikrasinda bahsedilen kontaktériin devreye girmesini ve
enerjinin o zaman tamamen kesilmesini istemektedir. invertorlerdeki “Emergency Stop”, “Enable
Devresi” veya benzer komut yardimi ile ayarlanabilen kontrolli acil durusun saglanmasi 6zellikle 1
m/sn hiz Uzerindeki asansdrlerde 6nem kazanmaktadir.



6. Asansor icin yapilan invertérlerde acil durus ivmesi ayarlanabilmekte ve durus ivmesinin 1 g
ustiine ¢cikmasi 6nlenebilmektedir. Bu sirada elektromekanik frende devreye girmemekte ve
durusun bitmesini beklemektedir. Boylece istenmeyen blyuk frenleme torklarinin olusmasinin da
dniine gecilmektedir. invertdrlerin akilli kontaklart ile belirli bir zaman iginde hizi kontrol etmek ve
istenen yavaglama saglanmadi ise ana besleme kontaktorinu digtirmek mumkundudr. Bu esnada
elektromekanik frenlerde devreye girerek durus guvenligi saglanir. Bu yontemin bakim kumandasi
duruslari igcinde saglanmasi gerekir. Ancak bakim kumandasi hizi 0,63 m/s Ustiinde olamayacagi
icin bu bir zorunluluk olmayip bir konfor uygulamasi olarak goérilmelidir. 1 m/s ve Gzerindeki
hizlarda asansorlerde kayma fren ve hidrolik tamponlarin kullanilmasi nasil bir zorunluluksa,
onlardan ¢ok daha fazla sekilde durus saglayan elektriki duruslarinda ayni ivme sartlarini
saglamasi bir standart zorunlulugu olarak goériimelidir. (TS EN 81-20 M 5.9.2.2.2.1)

7. “c” ve “d” fikralarinda daha farkl sistemler 6nerilmektedir. “c” fikrasinda bahsedilen Pessral olarak
bilinen Standardin A3 Dizeltmesi ile gelen Elektronik bilesenler ve/veya programlanabilir
elektronik sistemler iceren guvenlik devrelerinin kullaniimasi durumunda gene kontrollG bir durusun
sartlari istenmekte ve sistemin bir tip incelemesine tabi olmus olmasi gerekliligi vurgulanmaktadir.
Bu tir guvenlik tertibati kullanan bir sistem TS EN 81-50 ye gore onaylanmis kurulusca
belgelendirilmis olmaldir, ¢linkl bunun kontroli sahada yapilamaz ve denetgilerden bunun
yapilmasi istenmemektedir. Bu konu “c” ve “d” fikralarindaki sistemleri kullananlar igin gegerlidir.
Durum TS EN 81-50 de belirtilmigtir.

“5.6.1.1 Genel
Elektronik bilesenler iceren giivenlik devreleri igin laboratuvar deneyleri gereklidir. Clinkii kontrolii yapan
kigiler tarafindan asansoériin tesis edildigi yerde pratik deneylerin yapilmasi imkansizdir.

8. “d” fikrasinda bahsedilen TS EN 81-20 ile getirilen hizi ayarlanabilir elektrik gli¢ tahrik sistemi
ile zaten durus hizinin ayarlanmasi gerekliligi maddenin kendi iginde belirtiimistir. Bu fikrada
anlagiimayan yer guvenli tork kapatma sisteminden bahsederken 6rnek olarak STO (Safe Tork
Off) sisteminden bahsetmesidir. EN 61800-5-2 : 2017, Standardi Madde 4.2.3.2 de durdurma
fonksiyonlarindan biri olan Safe torque off (STO) tanimlamistir.

4.2.3.2 Safe torque off (STO)

This function prevents force-producing power from being provided to the motor

This safety sub-function corresponds to an uncontrolled stop in accordance with stop category0 of IEC
60204-1.

NOTE 1 This safety sub-function can be used where power removal is required to prevent an unexpected
start-upaccording to 1SO 14118.

NOTE 2 In circumstances where external influences (for example, falling of suspended loads) are present,
additional measures (for example, mechanical brakes) can be necessary to prevent any hazard.

Esas olarak standartta verilen STO durus EN 60204-1 standardinda verilen kategori O durusu
tanimlayan bir yéntemdir ve kontrolsuz ani bir durusu tanimlar. Ancak bu tanimlama igin madde
altinda verilen notlara bakmak gerekir. Not 1 de beklenmeyen bir yeniden baglatmadan kaginmak
icin bu maddenin uygulanabilecegdi belirtiimektedir. Hem A17.1 hem de EN 81-20 standartlar
asansorde hasar verebilecek ikinci bir hareketi dnlemek igin bu durusu belirtmislerdir (TUV SUD
egitim slaytlar).

= Machine safety
» To realise a Stop Category 0 (per IEC 60204-1, NFPA
79), which in turn is the basis for implementing
- Emergency stop
- Prevention of unintended or unexpected start up

= Elevators
» To prevent hazardous movements g
- perA17.1inUSAand EN81in EU




Ancak kategori 0 durus tanimlanmasina ragmen Not 2 incelenirse herhangi bir hasar durumundan
kacinmak icin ek énlemlerin alinabilecedi belirtiimistir. Maddenin igine hizi ayarlanabilir bir gli¢
kesilmesini tanimlayarak kategori 1 kontrolli durusun sartlarini belirtmistir. (Benim kendi gériisim
STO yerine SS1 durus sartlari asansor elektriki durus sartlarina daha uygun kategori 1 durusuna bagl
bir durus sartidir)

Standardin istedigi 0,2g,-1g, durug ivmesi arasinda kalmak sarti butun cihazlar ve durusglar
icin gecerlidir ve STO kullanan sistemler igin bir ayricalik getiriimemistir. Ayni durug mesafelerini
saglamalar ve standart maksimum minimum ivme sartlarina uymalari gerekir. O yuzden STO kullanan
invertorlerin de “b” fikrasinda bahsedilen bir hiz kontrol ve izleme sistemine sahip olmalari gerekir. Bu
kosulun fikra “b” den farki, acil durus kontroliinde eneriji kesimi “b1” de bahsedilen kontaktérle degil
guvenli statik elemanlar ile yapiimasidir. Bu sitemde ayni “c” maddesinde oldugu gibi sertifikali bir
sistem olmalidir. Cunku standardin da belirttigi gibi sahada kontrolini yapmak mumkun degildir ve
denetcilerden kontrol etmeleri istenemez. Bir standart sarti olugu icin sahada yapilacak testler motor
ve fren durusg testlerinden farklilik gostermez. STO 6zelliginin sertifikalandiriimis olmasi yeterlidir.

Sorumluluk imalatgi ve montajci firmanindir.
Safe Stop 1 sarti ise madde 63800-5-2 standardinin madde 4.2.3.3 de tanimlanmistir.

“4.2.3.3 Safe stop 1 (SS1)

This function is specified as either

a) Safe Stop 1 deceleration controlled SS1-d
initiates and controls the motor deceleration rate within selected limits to stop the motor and performs
the STO function (see 4.2.3.2) when the motor speed is below a specified limit; or

b) Safe Stop 1 ramp monitored SS1-r
initiates and monitors the motor deceleration rate within selected limits to stop the motor and performs
the STO function when the motor speed is below a specified limit; or

c) Safe Stop 1 time controlled SS1-t (Bu kosul asansor igin 6neriimemektedir)
initiates the motor deceleration and performs the STO function after an application specific time delay.

This safety sub-function corresponds to a controlled stop in accordance with stop category 1of IEC 60204-1.

Asagida TUV SUD’uin free olarak yayinladigi egitim slaytlarindan 6rnek olarak STO ve SS1 duruslari
arasindaki fark gdosterilmigtir. Izin almadigim igin logolarini kullanmadim.

Safe Torque Off (STO) Safe Stop 1-1 (S51-)

_ - y - - “Inifiates the motor decelerafion and performs the STO funcion after an application specific
“This function prevents force-producing power from being provided to the motor] ime delay.”

Possible non safety-critical
faultffailure scenanos

Controlled
ramg-down

Coasting,
No brake

STO

activation 851

activation

Goruldugu tzere SS1 de belirlenen bir zaman sonra yapilan kontrolde eger durus gerceklesmedi
ise gene STO uygulamasina gecilmekte ve durus gerceklesmektedir. Ama énce kontrolll ve
yumusatiimig bir durus igin sart olusturulmaktadir. Bu uygulama “M 5.9.2.5.4 Statik elemanlarla
alternatif veya dogru akim motorlarinin beslenmesi ve kumandasi fikra “b” ye daha uygun
gorinmektedir.



SONUGC:

1. Bir elektromekanik frenin durus torku statik ve dinamik frenleme etkilerinden dolayi sert
olabilir. Bunlari tG¢ ayri noktada algilamak gerekir. Elektromekanik frenin durus torku
motorun dinamik frenlemesinden ayrilarak test ediimelidir. invertériin acil durus ayarlamasi
yapildiysa durus yumusakligi elektromekanik frenden ve dinamik torkdan bagimsiz olarak
invertdrce gerceklestiriliyor olabilir. Kontrolll olarak yapilan bu durus esas istenen
uygulamadir ancak elektromekanik frenden bagimsiz invertor tarafindan yapildidi igin
frenin giclnl tanimlamaz. Glvenlik devresi ikazi sonucu olusan durusu kontrol etmek
gerekir.

2. Madde 1 de bahsedilen motorun enerijisini iki seri bagl kontaktér ile kesme yontemi diglisiz
ve 1 m/s ve ustundeki sistemlerde uygun bir yontem degildir. Diglisiz sistemler igin “TS EN
81-20 M 5.9.2.5.4 Statik elemanlarla alternatif veya dogru akim motorlarinin beslenmesi ve
kumandasi” maddesinde belirtilen sartlarin saglanmasi gerekir. Eski aliskanliklara bagh
olarak guvenlik devresinde bir uyari olmasi durumunda motorun ve frenin enerjisini
dogrudan keserek durus saglamak, yiksek mekanik ve dinamik frenleme giicline sahip
sistemlerde uygulanmamalidir. Bu yolcu guvenligi ve konforu i¢in uygun bir ydontem degildir.
Guvenlik tertibati testi yapilir gibi elektromekanik fren testleri de yapiimalidir. Bakim
kumandasindaki sert durus istenmeyen bir sey olsa da bakim hizinin en fazla 0,63 m/s
olabileceginden dolayi kabul edilebilir ama ana seyir hizindaki elektriki duruslar standart
sartlarini saglamali 1 g, Ustlinde ivme olusturmamalidir. (TS EN 81-20 M 5.9.2.2.2.1)

3. Asansoérde her mekanik durus gerekliligi dncesi, kabin elektriki olarak kontrolli bir sekilde
durdurulmaya calisilir. Guvenlik tertibatinin devreye girmesi 6ncesi regulatoér kontagi
devreye girer veya asansoér tamponlara ¢garpmadan énce sinir givenlik kesiciler devreye
girer ve asansoru kontrolll bir sekilde énce elektriki olarak durdurmaya caligir. Clnku
mekanik duruslar kuyu ici sartlardaki olusabilecek muhtemel degisikliklerden dolayi her
zaman beklenen durus kontrolinu saglayamazlar. Bunun diginda mekanik durusglar
asansor komponentlerine zarar verebilen son ¢are duruslardir. Bu ylzden imkan varsa
ivme kontrollli daha yumusak bir elektriki durusun yapilabilmesi tercih edilir. Bu duruslarda
acil durum duruslari da dahil, ivme degeri belirlenen 0,2 ile 1 gn degerinin Ustiinde olamaz.
Bu sart STO kullanan invertdrler icinde gecerlidir. Bu cihazlar igin bir ayrim veya durus
farkhlik sarti getiriimemigtir. Standardin istedigi sartlari sagladiklari sirece sorun olmaz.
Her asansor tasarimi cihazlarin beraber ¢calismada uyumunu saglamali ve standart
sartlarini yerine getirmelidir.

Gelen sorulari kendimce bir siraya koyup cevaplamaya calistim. Bitlin sorulari yazmadim ama
kapsamaya gayret ettim. Umarim faydali, anlasilir bir agiklama yapabilmisimdir.

Kolayliklar diliyorum.

Serdar Tavaslioglu
Elk. Mih.
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