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OZET

Gok kath binalarin hayatimiza girmesiyle birlikte dikey bir tasima araci olan
asansorlerin dnemi daha da artmistir. Tabi ki her yeni teknolojik tasima aracinda da oldugu
gibi asansorle ulasim da zaman iginde gelistirilmistir. Glinimizde enerjinin ne kadar
kiymetli oldugu dasunuldigin de asansérin islevinin yaninda kullanim asamasindaki

zaman ve enerji tasarrufu saglamak Uzere bu ¢alismaya karar verilmistir.

Yapilan calismanin uygulanirligini gérmek amaciyla ahsap malzemeden yapilmis
dort kath bir model asansor imal edilmistir. Model asansoriin kontrolu icin Mikrochip

firmasi tarafindan imal edilen P1C18f452 mikrodenetleyicisi kullaniimistir.

Tez calismasi, PIC18f452 igin program hazirlama, hazirlanan programin mikro
denetleyiciye ylklenmesi ve yiklenen programin uygulama devresi ile birlikte calismasina
kadar gecen asamalar anlatiimistir. Kontrol islemi piyasada sik¢a kullanilan PIC16f477 ve
PIC16f84 mikrodenetleyicisi yerine PIC18f452 kullanilmasi ile bazi Ustunlukler
saglaniimistir. En 6nemlisi, PIC18f452 nin digerlerine gore daha fazla program bellege
sahip olmasidir. Mikrodenetleyicinin bdyle bir uygulamada kullaniimasi ile PLC ve diger
kontrol elemanlarina gére daha ucuz ve daha az yer kaplayan, kullanimi kolay bir tasarim

ortaya konulmaktadir.

PIC18f452° nin programlanmasinda “’PIC ASSEMBLY”’ dili kullaniimistir.
Mikrochip firmasi tarafindan gelistirilen Microcode Studyo programi, asansér modelinin
yazilimi icin kullanilmistir. Hazirlanan yazilim, mikrodenetleyicinin anlayacagi dile yani
hexadesimal koda c¢evren Picbasic Pro programi ile derlenerek mikro denetleyiciye
yuklenir. Derlenen programi mikrodenetleyiciye gondermek icin de IC-PROG yazilimi

kullaniimistir.

Asansoriin, amaclanan yenilikleri yapabilmesi icin hazirlanan yazilim, benzetim
programi proteus tarafindan calistirilarak kontrol devresi hazirlanip prototip asansorde

denenmistir.

Anahtar Kelimeler: Asansor, elektrik enerjisi, zaman, tasarruf, mikrodenetleyici,
PIC18f452
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SUMMARY

Development of A PIC18F452-Based Intelligent Control System For Lifts

With multi-storey building into our lives further increased the importance of lift. In
this study, a PIC18F452-Based Intelligent Control System fort the lift is developed to save
electrical energy and time.

In order to see the performance of the proposed control system, a four-storey
wooden model elevator is produced.

This thesis also explains the steps of preparation for the program PIC18F452,
installation the program that is prepared to the microcontroller and co-operation between
the installed program and the application circuit. Control procedures has provided some
advantages with using P1C18f452, instead of the microcontrollers commonly used in the
markets PIC 16f477 and PIC16f84. Most importantly, in comparison to the others, 18f452
has more program memory. By using the microcontroller such an application much
cheaper, more compact and easy to use design has formed in contrast to PLC and the other
control elements.

In programming the P1C18f452 *’PIC ASSEMBLY’’ language is used. Microcode
Studio program developed by the Microchip company, is used for the software of the
elevator model. By compiling the Picbasic Pro program that converts the microcontroller’s
language into the hexadecimal code, with the prepared software are installed to the
microcontroller. In order to transfer the compiled program to the microcontroller, IC-
PROG software is used.

The prepared software that is intended for the innovations can be fulfilled of the
elevator is tested by prepearing the control circuit with running simulation program by

Proteus prototype.

Key Words: Elevator, electrical energy, time, saving, microcontroller, PIC18f452.
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1. GENEL BILGILER
1.1. Giris

Bu yiiksek lisans tez ¢alismasinda dort katli bir asansér modelinin trafik denetimi, bir
mikrodenetleyici ile gerceklestirilmistir. Yeni trafik denetimi asansore, mevcut piyasada
bulunan asansorlerden farkli 6zellikler katmaktadir. Elektrik enerjisinden ve zamandan
tasarruf saglamak amaciyla bazi 6zellikler tasarlanmis ve tasarlanan bu &zellikler bir
mikrodenetleyici kullanilarak model asansérde uygulanmistir. Sekil 1° de blok diyagrami
verilen asansoriin yapiminda, bir PIC18F452 mikrodenetleyicisi kullaniimistir. Bu calisma,
bir PIC (Peripheral Interface Controller) mikrodenetleyicisi icin program yazilmasi,
yazilan programin mikrodenetleyiciye yiklenmesi ve uygulama devresi ile calismasina

kadar olan asamalardan meydana gelmektedir.

Kontrol isleminin PIC18F452 mikrodenetleyicisi ile gerceklestirilmesi pek c¢ok
avantajlar saglamaktadir. PIC mikrodenetleyicinin boyle bir uygulamada kullanilmasi,
PLC ve diger kontrol elemanlarina oranla daha ucuz ve daha az yer kaplayan, kullaniimasi
kolay bir yapi meydana gelmektedir. Bu ¢alismada bir PIC mikrodenetleyici igin program
yazmak tizere "PIC ASSEMBLY" dili kullantimistir.

Asansor modelinin ¢alismasi icin gerekli kosullar belirlenmis ve bu kosullara gére
bir akis semasi belirlenerek gerekli program yazilmistir. Yazilan bu program, IC PROG
yazihmi ile ¢ahsan programlama devresi kullanilarak PIC18F452 mikrodenetleyicisine
yuklenmistir. Programlanan PIC18F452 mikrodenetleyici kumanda Kkarti sayesinde

asansorun kontrollnu saglamaktadir.

Tez calismasinin temel amaci, elektrik enerjisinin ¢cok degerli oldugu bu glnlerde
asansorlerin - verimli  kullaniimasini  saglayarak enerjiden ve zamandan tasarruf
saglamaktir.

Genel bilgiler kisminda asansorler hakkinda temel bilgiler verilerek PIC mikro
denetleyicilerin programlanmasi ve yazilan programin PIC ‘e yiiklenmesi konularinda

detayli bilgiler verilecektir.



PIC 18F452 Ara baglant devreleri Dart kath asansir

mikredenetleyicili
. ve kablolar maodeli
kontrol devresi

Sekil 1. Asansor modelinin uygulama devresine baglanmasina ait blok diyagram

1.2. Asansorlerin Genel Tanimi

Yuzyihmizda yiksek bina yapimina dogan ihtiyag, disey tasimaciliginda gelisimini
beraberinde getirmistir. Dusey tasimaciliktaki gelismeler ve kazanilan teknik basari, daha
yuksek bina yapiminda etkili olmustur. Birbirini etkileyerek blytyen iki sektér kendi
icinde daha ileri teknoloji, guvenlik ve konfor standartlarini gelistirmis, bugunki
seviyelere gelinmistir. Dusey tasimacilik ilk olarak 18. ylzyilin baslarinda gelismeye
baslamis, 18. ylzyilin ortalarinda bugin hala prensip olarak kullanilan mekanik sistemini
olusturmus, elektronik alanindaki gelismelerle daha konforlu ve givenilir hale gelmistir.
Buguin ¢ok cesitli kullanim alanina sahip olan disey tasima araglari gunlik hayatin bir
par¢as! durumunda olup, onlar siz bir sehirlesme distintilemez. Disey tasima araglari bu
ihtiyactan dolayr son derece hizli bir gelisme gostermis, sehirlesme 6tesinde sanayi ve
ticaretin énemli bir unsuru haline gelmislerdir. Duyulan bu ihtiyag dlsey tasima araglari
arasinda son derece genis bir cesitliligin olusmasina yol acmistir. Genel olarak bu
sistemleri yurtiyen merdiven ve bant sistemleri ile yatay ve dlisey asansor sistemleri olarak
ikiye ayirabiliriz. Asansor sistemleri de konstriksiuyon ve tahrik sistemlerine gore cok
cesitli siniflara ayrilabilirler. Asansorlerin gelisimi cok kisa sirede biyik bir hizla

gerceklesmistir. Asagida kisa bir tarihge verilmistir.

1.3. Asansorin Kisa Tarihi

Gunumuzde sadece yiiksek binalarda kullanma zorunlulugundan ziyade artik glnlik
ihtiyaclar arasinda yer alan asansorlerin icadi milattan dncesine dayanmaktadir. Milattan
once 200'lu yillarda yasayan Archimedes (Arsimet) tarafindan ilk olarak insan guciyle
calisan basit bir kaldirag yapildigi ve bunun Roma Saraylarinda kullanildi§i tarih
kitaplarinda yer almaktadir. Bu dénemde kullanilan bu tarz ilkel asansorler; insan, hayvan

veya su gucu yardimiyla calismaktaydi.



19. ylzyil ortalarindan itibaren, madenlere, depolara veya fabrikalara malzeme
tasimak icin kullanilan asansorlerde buhar gict kullanimi yayginlasmaya baslamistir.
Ancak buna ragmen halatla bagli olan bir platform seklinde olup herhangi bir emniyeti
yoktur.

1853 yilinda, Amerikali mucit Elisha Otis sadece iki kat arasinda g¢alisan basit bir
yuk asansoru yapmis ve diusmeyi Onleyecek glvenlik elemanlarini sergilemek amaciyla
halatlari devre disi birakarak bir gosteri yapmistir. Bu olay givenlik elemanlarina olan

glveni artirmistir.
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Sekil 2. ilk caglarda yapilan asansorler (Sarigiili, A., 2010)

1846'da Sir William Armstrong hidrolik bir ving yapmis ve 1870'ten Once artik
hidrolik makineler, buharla calisan asansorlerin yerini almaya baslamistir. Buylk
sehirlerde basingh su sebekesinin de kurulmasi da, hidrolik asansor yapimini etkileyen
etkenlerdendir. Hidrolik asansorler agir bir pistonla desteklenmekte, bir silindir bunun
icinde hareket etmekte ve su veya ya§ yardimiyla basing meydana getiren pompalarla
calistiriimaktaydilar.

1867 yilinda Paris'te Leon Edoux tarafindan yapilan bir hidrolik asansor ilk olarak

"Ascenceur” adiyla tanitilmistir.



Ayni zamanlarda, asansorlerde tahrik kasnaklari kullanilmaya baslanmistir. Uzun
zamandir madencilikte kullanilan tahrik kasnaklarinin icatlari, bu tarihten 50 yil éncesine
kadar dayanmaktadir.

Asansorin hareket mesafesi ve pratikligi agisindan tahrik kasnaklarinin énemli bir
yeri vardir. Tahrik kasnaginda cok sayida halat kullanabilme olanagi ile isletme
glvenliginin artmasini saglar.

1880 yilinda Alman mucit Werner von Siemens tarafindan, asansorlerde elektrik
motoru kullaniimaya baslanmistir. Elektrik motoru kabinin altina monte ediliyor ve kuyu

duvarina askilarla sabitlenen disliler sayesinde galistiriliyordu.

1887 yilinda Alexander Miles tarafindan yapilan
elektrikli asansorde Onemli tasarimlar gelistirildi.
Yaptig1 asansorde kendiliginden acilip kapanan ve katta

degilken acilmayan asansor kapilari  kullanildi.

Alexander Miles bunun icin otomatik bir mekanizma
gelistirdi. O zamanlarda, kullanicilar veya operatorler
kuyu icin manuel bir Kkilit sistemine ihtiyag
duyuyorlardi. Cunku kuyuya acilan kapiyr kapatmayi
unuttuklarinda insanlarin kuyuya diismesine neden olan

kazalar oluyordu.

Sekil 3. Alexander Miles tarafindan yapilan ilk elektrikli asansor (Sarigili, A., 2010)

19. yuzyil sonlarinda elektrigin yayginlasmasiyla elektrik motorlari teknolojisi ve
kontrol sistemleri oldukca gelisti. 1889 yilinda da elektrik motoru ile direkt bagh.
asansorleri, degerli ve yilksek binalarda kullaniimaya baslandi. 1903 yilinda da bu tasarim

diglisiz elektrik motorlari olarak gelistirildi



20. ylzyilda asansor teknolojisi gelisimini buyuk bir hizla devam ettirdi. Klasik tek
hizli motorlar yerini ¢ok hizli motorlara biraktl. Kat seviyeleme ve sarsintisiz seyir
icin gelismeler oldu,

Elektromanyetik teknoloji manuel halat kontaklarinin ve frenin yerini aldi. Butonlu
kontrol ve kompleks sinyal sistemleri de tiim bu gelismeler arasindadir.

Ozellikle 2. diinya savasindan sonra ivme kazanan gelisme ile kumanda sistemleriyle,
19. ylzyilda bir asansor gorevlisiyle seyir zorunlulugunu da ortadan kaldirdi. Elektronik
kumanda sistemi sayesinde kattan veya kabinden gelen c¢agrilar aliniyor ve buna gore
asansor yonlendiriliyordu.

Kapilarin tam kapali olmasindan emin olunmasi, kumanda sisteminin gelistirilmesinin

yaninda, 1949 yilinda kapi detektoriintin kullaniimaya baslanmasiyla saglanmis oldu.

Sekil 4. 20. Yuzyilda yapilan elektrik motorlu ilk asansorler (Sarigli, A., 2010)
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1.4. Asansor Cesitleri
1.4.1. Paternoster Asansorler

Birbirine sirayla bagh kabinlerin strekli hareket halinde oldugu bir tarafin inis diger
tarafin ¢ikma igin kullanildigi, kabin durmadan binilip inilerek kullanilan asansor
tesisleridir. Hizlar1 0,30 m/s den fazla olmayip yapim maliyeti yilksek asansorlerdir.
Tasima kapasiteleri yuksektir. (Sariguld, A., 2010)

1.4.2. Kremayerli ve Vidali Asansorler

Bir vidal milin bir yatak icinde donmesi prensibiyle ¢ahisan, vidali milin yataga
bagh kabini kaldirip indirmesine bagli asansor cesitidir. Mil yataga bagh calistigi icin
asansorin disme tehlikesi yoktur. Kuguk kaldirma gucleri ve diisuk hizlarda ¢alismalarina
ragmen montaj kolayliklari ve yiikseklik ilavelerin kolayca yapilabilmesi, santiye ve gegici
islerde tercih nedenidir. (Sarigilu, A., 2010)

1.4.3. Ozel Amagli Asansorler

Maden kuyulari, petrol rampalari, savas ve ucak gemileri, flize rampalari, tiyatro
asansorleri gibi ¢cok 6zel amaclar icin tasarlanmis olan ve kendi amaglarina uygun mekanik
sistemleri bulunan asansorlerdir. Bu yiizden genel asansor tanimi ve standartlar disinda
tutulurlar. (Sariguld, A., 2010)

1.4.4. EGimli Asansorler

Diklik agisi 15 dereceden fazla olan asansorlerdir. Yolcularin etkilenmesinden dolayi
diisik hizlarda cahstirihrlar. Otomatik insan Tasima (APM) olarak taninirlar. Normalde
kullanilan disey asansorlerden daha fazla alan ve teknik donanima ihtiyag gosterirler.
Teknolojideki gelismeyle ivmelenmenin ayarlanmasi daha yiiksek hizlarda ve mesafelerde
kullanilabilmelerine olanak saglamistir.



1.4.5. Hidrolik Asansorler

Tahrik gici olarak hidrolik sistemlerin kullanildigi asansorlerdir. Direk olarak
hidrolik tahrikli olabilecedi gibi, endirekt olarak hidrolik gucun kullanildigi palangali
sistemlerle de tahrik edilen gesitleri kullanilmaktadir. Bu konudaki gelismeler hidrolik
asansorlerdeki maliyetleri disurmus ve gerek yolcu, gerekse yik tasimaciliinda daha
genis bir alanda kullanilmaya baslanmistir. Yatirnm maliyeti ylksek olmasina karsin bakim
maliyetlerinin disiuk olmasi ve daha az ariza yapmasi,makine dairesi gereksinimlerinin
daha esnek olarak ayarlanabilmesi bir ¢ok tesiste tercih edilmesine sebep olmaktadir.
Endirekt sistem kullanilarak hizinin artirlimasi  ve daha ylksek mesafelerde

kullanilabilmesi son donemlerde kullanim alanini arttirmistir. (Sarigdili, A., 2010)

1.4.6. Mekanik Tahrikli Halath Asansorler

Genel olarak tamburlu ve tahrik kasnakli asansorler olarak iki grup halinde incelenir.
Kisa mesafeli ve dusik gucli tesislerde tamburlu asansérler kullanilabilir. Ancak insan
asansorlerinde tambur Gzerine bir adet halat sargisi kullanilabilmesi ve asansorlerde en az
iki adet halat kullanma zorunlulugu kullanim alanlarini daraltmistir. Bu ylzden servis
asansoru gibi alanlarda tamburlu ving mekanizmasindan daha ¢ok yararlanilir.

Tahrik kasnakli asansorler ise yukarida s6zii edilen asansor cesitleri icinde en ¢ok
rastlanan ve kullanimi en yaygin asansor cesididir.

Kullanim mesafesi sinirsiz olup motor tahrik sisteminden bagimsizdir.

Dengeleme sistemi ile daha az gli¢ kullanir daha az momentler olusur.

Kurulum maliyeti disuktr.

Tahrik kasnagi kullanildigi icin ¢ok sayida halat kullanma imkani taniyip glvenlik
sistemleri kolayca uygulanabilir.

Asansor Ust ve alt seviyeleri astigi takdirde sistem kendi kendine guvenlik saglar.

Bu 6zelliklerinden dolayi diger asansor cesitlerinden 6ne ¢ikan tahrik kasnakli, halat
surtinme prensibiyle calisan mekanik asansorler en yaygin asansor cesidi olarak
gortlmektedir. Ancak guniimizde, hidrolik asansorlerde uygulanan yontemlerin gelismesi
ve seyir mesafelerinin uzamasi, hidrolik asansorlerin de daha genis bir alanda kullaniimaya

baslamasina yol agmaktadir. Sessiz ve konforlu oluslari, kurtarma operasyonlari i¢in harici



glc istememeleri, makine dairesi yerlesiminde daha fazla imkan tanimalari, bu tip
asansorlerin yayginlasmasinda énemli bir 6zellik olmaktadir.

Hidrolik asansorler ve tamburlu asansorlerde calisma prensibi olarak benzer yapilar
kullanmalarina ragmen daha farkli 6zelliklere ve guvenlik sistemlerine sahiptirler. Bu
kisimda tahrik kasnakli asansorler esas alinarak glvenlik sistemleri ve ¢alisma prensipleri

anlatilacak, kriterlerin olusturulmasi buna gore diizenlenecektir. (Sariguld, A., 2010)

1.5. Asansorler ile ilgili Terimler
1.5.1. Asansor Kabini

insanlari veya vyikleri disey olarak T tipli celik raylar arasinda sirtinme
patenleriyle, belirli bir hizda, verilen komutlara gére asadi veya yukari yonde hareket

ederek tastyan tam guvenli bir yapidir.

1.5.2.Karsi Agirlik

Kabin agirhigr ile yikin yari agirhidinin toplamina esit denge sa§layacak kiiglik
motor glclnu saglayan, kabine celik halatlarla baglanmis ve kabinle tam ters yonde

hareket eden agirlik degeridir.

1.5.3. Durak

Yapinin asansor kabinine binilip inildigi ya da ylkleme veya bosaltma yapildigi kat
sahanhgdir.

1.5.4. Durak Gostergesi

Tum duraklardaki asansor kapilarinda ya da kasada ya da duvarda 1sikli, sesli, basma
ya da dokunmatik butonlara sahip, tesisin tiim gerekli bilgilendirme tertibatinin bulundugu

gostergedir.



1.5.5. Kapi Guvenligi

Asansor kurulusunda kat kapilari kabin o katta iken acilabilir. Bunun igin asansor
kurulusunda her kapiya bir normalde acik kontak konur. Bu kontaklar kumanda devresinin
girisine seri olarak baglandiklarindan herhangi bir kapinin acik olmasi halinde asansor
calismayacak sekilde tasarlanmalidirlar.

1.5.6. Guvenlik Sinir Anahtari

Bu sinir anahtarlari genellikle asansor bosluguna, kumanda devresinin girisine seri
olacak sekilde baglanir. Kabin en altta veya en Ustte herhangi bir nedenle durmazsa
normalde kapali konumda duran bu anahtar kendisini agacak kumanday1 kesecek ve kabini

durduracaktir.

1.6. Asansor Elektrik ve Kontrol Sistemi

Asansorde kumanda sistemleri ve tahrik motorlarinin galismasi elektrik enerjisi
kullanilarak yapilmaktadir. Kumanda sistemleri asansore hareket verdigi kadar, s6z konusu
olabilecek elektrik hatalarina karsi giivenlik tedbirlerini de almak zorundadir. S6z konusu
kumanda sistemlerinin yapisi ve ¢alisma sekilleri bu calismanin ana konusu olmadigi igin
bunlara kisaca deginilerek daha cok tehlikeli durum olusturan elektrik hatalar
incelenecektir. Dustinllebilecek hatalar sunlar olabilir.

1. Sistemde meydana gelebilecek kisa devre veya asiri akim,

Metal gévde veya topraga kacak,
. Gerilimin dusmesi,

Faz sirasi degisimi,

2
3
4
5. Bir hattin iletkenligini kaybetmesi,
6. Gerilimin kesilmesi,

7. Bir role veya kontaktoriin gekememesi veya tam olarak gekememesi,

8. Bir role veya kontaktoriin birakamamasi,

9. Bir kontagin agmamasi veya kapamamasi.

Yukarida sz edilen olusabilecek hatalar guvenlik sistemlerinde yeri belirtilerek

incelenecektir.
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Asansor kontrol sistemi olusturulurken asagida standarttan 6zet olarak verilmis
maddelerin saglandig kabul edilir. Bu sartlari saglamayan bir sistemin gtivenli olmadigi ve

asansor sistemi olarak kullanilamayacagi standartca belirlenmistir. (Sariguld, A., 2010)

1.6.1 Asansor Genel Elektrik Sistemi

Asansorlerin | elektrik sistemi, kendilerine ait bir kolon hatti ve topraklama hattina
sahiptirler. Bu kolon hatti asansér ana panosunda son bulur ve buradan asansor gii¢
devrelerine ve yardimci devrelerine dagitim yapilir. Ana pano gu¢ devresinin ve
aydinlatma-priz devrelerinin dagitiminin yapildigi yerdir. Asansorde olusabilecek hatalarin
ilk iki maddesi burada degerlendirilir. Gig¢ devresi asansoriin 6zelligine goére cesitli
baglantilar yapilarak kontrol panosuna gider. Diger olusabilecek hatali durumlar kontrol
panosunda degerlendirilir. Bu deg@erlendirmeler pano sistemi icinde kullanilan devrelerin
bircok noktayi kontrol etmesi ile saglanmaktadir. Butiin kontroller yapildiktan sonra
kontrol panosu, asansorin bulundugu seviyeyi belirler, ¢agri olmasi durumunda asagi veya
yukari gitme karari vererek, motora hareket komutunu olusturur. Cagri gelen Kkat
belirleyip, asansoriin durmasini saglar. Sirasi ile bu islemler ve panolar incelenecektir.
Elektrik tesisati genel kurallari asagidaki gibi dzetlenebilir.

1. EN 81/1 deki elektrik tesisatl ve elektrik tesisatinin aksami ile ilgili kurallar

asagidaki devrelere uygulanir:

a. Asansor kuvvet devresinin ana anahtari ve buna bagli devrelere;

b. Kabin aydinlatma devresinin anahtari ve buna bagli devrelere.

2. Asansor, blnyesinde elektrik donanimi bulunan bir makine gibi, bir bitun olarak
disundlmelidir. NOT - Elektrik besleme devreleriyle ilgili milli yénetmeliklerdeki kurallar
anahtarlarin giris klamenslerine kadar uygulanir. Bu kurallar makine dairesi, makara
dairesi, asansor kuyusu ve kuyu alt boslugundaki tim aydinlatma ve priz tesisatina
uygulanir.

3. Elektromanyetik uyumluluk, EN 12015 ve EN 12016'da belirtilen kurallara
uygun olmalidir.

4. Makine ve makara dairelerinde dogrudan dokunmaya karsi korunma, en az IP 2X

koruma derecesinde sahip mahfazalarla saglanmalidir.
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5. Elektrik Tesisatinin Yahtim Direnci (CENELEC HD 384.6.61 S1), gerilim

altinda bulunan her iletken ile toprak arasinda 6lgtlmelidir. Yahtim direncinin en kiguk

degerleri asagidaki cizelgeden alinmahdir.

Elektrik devresinin anma gerilimi V Deney gerilimi (dogru akim) V Yalitim direnci
Kuguk Gerilim SELV 250 0,25
500 500 0,5
> 500 1000 1,0

Tablol. Gerilime gore yalitim direnci (Sariguld, A., 2010)
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Sekil 5. Bir asansor sisteminin elektrik tek hat semasi (Sarigili, A., 2010)



12

6. Kumanda ve guvenlik devrelerinde, iletkenler arasinda veya iletken ile toprak
arasinda alternatif akim efektif deQeri veya dogru akim ortalama degeri 250 V' u
asmamalidir.

7. Notr iletkeni ve koruma iletkeni daima ayri olmalidir.

1.6.2. Elektrik Tesisati Genel Sartlari ve Metodu

Butlin kablolar standartta bahsedilen 6zelliklere uygun olarak kullaniimahdir.
Asansorde kullanilabilecek kablolar ve doseme sekli standartta belirtilmistir.

1.50 volt ve altindaki tesisata bu kurallar uygulanmaz.

2.Mekanik bir dayaniklilik saglamak icin kapilarda bulunan elektrik glivenlik
tertibatina ait iletkenlerin kesit alani 0,75 mm? 'den az olmamalidir.

3.Elektrik tesisatinin kolay anlagiimasini saglamak igin gerekli isaretlemeler
yaptimalidir.

4. Asansor sistemindeki baglantilar, klemensler ve konnektorler, bu amag icin yapilan
pano, buat veya tablolarin icinde bulunmahdir.

5.Bir asans0rlin ana anahtar1 veya anahtarlarinin agilmasindan sonra bazi
klemenslerde enerji kalmasi durumunda bu klemensler agik bir sekilde belirtilmelidir.

6.Kaza ile kisa devre edilmesi asansoriin ¢alismasi igin tehlike yaratan klemensler,
yapim sekilleri bu tehlikeyi 6nlemedikge, birbirinden agik bir sekilde ayriimahdir.
Mekanik korumanin kesintisizligini saglamak icin, iletken ve kablolarin koruyucu kiliflari
anahtar kutular veya cihazlarin igine kadar sokulmali veya uygun bir rakor icinde son
bulmalidir.

NOT - Durak ve kabin kapilarinin kapali olan kasalari, cihaz kutusu olarak dikkate
alinir.

8.Hareketli parcalar veya mahfazalarla keskin kenarlari nedeniyle bir zedelenme
tehlikesi varsa, elektrik gtivenlik tertibatina giden iletkenler mekanik olarak korunmalidir.

9.Ayni boru veya kanal iginde farkli gerilime sahip devrelere ait iletkenler

bulunuyorsa, batiin iletkenler en yliksek gerilime uygun bir yalitima sahip olmahdir.

1.6.3. Asansor Koruma Hatti (Topraklama)

NOtr iletkeni ve koruma iletkeni daima ayri olmalidir.
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Asansoriin sabit ve hareketli bélimlerinde bulunan elektrik enerjisi iletiminde
kullaniimayan buttn iletken malzeme toprak kacak rolesi Uzerinden topraklanmalidir.
Makine dairesindeki topraklama klemensi ya da barasi ile ariza durumunda gerilim altinda
kalabilecek her biri bagimsiz topraklanmis asansor parcalari arasindaki iletken baglantisi
ve Kkesiti kontrol edilmeli, metal ekipmanlarin topraklanmis oldugu gozlenmelidir
(Topraklamalarda seri baglanti olmamalidir). Bina dagitim sisteminden asansér makine
dairesi kuvvet panosuna gelen kolon hatti kesiti 16 mm?den kiiciik ise topraklama iletken
kesiti 16 mm®den az olmamalidir. Kolon hatti kesiti 16 mm®den bilyik ise topraklama
iletkeni kesiti en az notr iletken kesiti kadar olmalidir. Motora giden topraklama iletken
kesiti en az faz iletkeni kesitinde (4 mm?®den az olmayacak), canli ug tasiyan cihazlar ve
gerilim tasimayan ekipmanlar ise 4 mm®den kiicik olmayacak, mekanik olarak dayanimi
saglanmis izoleli iletken ile topraklanmalidir. Uygulamada bu hattin en az 10 mm? izoleli
sari-yesil kablolar ile yapilmasi aliskanlik haline gelmistir. Agir malzemelerin olmasi ve
bunlarin devamli bakim, sokim ile karsi karsiya kalmasi, topraklama hattinin devamhilig
acisindan 6nemlidir. Koruma topraklamalari, cihazlarin goriinir ve sabit pargalari Gizerine
pabuclu ve civatali baglanti ile yapilmis olmalidir. Goriinlir ve kolay kontrol edilebilir

olmasi, koruma topraklamalarinda énemli bir kriterdir.

H/,‘T opraklama baras1

Ana panoya

» Kontrol panosuna

» Kesici Salter ve regiilatiore

# Makine-motor gurubuna

Diger elektrikli cihazlara
Paralel topraklama hatlan faz

kesitinden az olmamak kaydiyla 4

mm’ Cu korumal kablo olmahdur.

10 mm' Cu kablolar Gnerilir.

Baglantilar pabuclu yapilmahdir.

Topraklama kolon hatfi

'\ 16 mm’ Cu kablo

Sekil 6. Topraklama sistemi tek hat semasi (Sariguld, A., 2010)
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1.6.4. Ana Besleme Panosu

Ana pano icinde metal govde ve topraga kacak durumlarinda devreye girecek ve
asansoriin kullandigi bditlin elektrik sistemlerini kapsayan 30 mA degerinde, hayat
kurtarma esikli bir kacak akim rolesi bulunmahdir. Ana pano kagak akimin yaninda
olusabilecek asiri akimlara karsi sistemi koruyacak otomatik grup sigortalara da sahip
olmalidir. Makine dairelerinde, her asansor icin, butin gerilim altindaki iletkenlerde
beslemeyi kesebilecek bir ana anahtar bulunmalidir. Bu anahtar, asansor kullanimi ile ilgili
normal sartlarda meydana gelebilecek en yuksek akimi kesebilecek kapasitede olmalidir.
Bu anahtar asagidaki akim devrelerini kesmemelidir:

a) Kabin aydinlatmasi ve varsa kabin havalandirmasi;

b) Kabin Gstlinde bulunan priz;

¢) Makine ve makara dairesi aydinlatmasi;

d) Makine dairesinde, makara dairesinde ve kuyu dibinde bulunan priz;

e) Asansor kuyusu aydinlatmas;

) Alarm tertibati.

Ana anahtar, sabit "0" ve "1" konumlarina sahip olmal ve istenmeyen bir sekilde
calistirilmasini engellemek icin "0" konumunda bir asma kilit veya benzeri tertibatla
kilitlenebilmelidir. Ana anahtarin kumanda mekanizmasi, makine dairesi girisinden veya
girislerinden ¢abuk ve kolay erisilebilir olmahdir. Makine dairesinin birden fazla asansor
icin musterek kullanilmasi durumunda, ana anahtarlarin kumanda mekanizmalarinin hangi
asansorlere ait oldugu kolaylikla ayirt edilebilmelidir.

Yukarida s6zl edilen ana salterin kesmedigi kabin hatlari, makine dairesi hatlari ve
kuyu hatlar ayrica asiri akima ve kisa devre akimina karsi korunmus olmahdir. Bu
devrelerin dzellikleri asagida verilmistir.

1. Kabin, kuyu, makine ve makara dairelerinin aydinlatma devreleri, makineyi
besleyen devreden bagimsiz olmalidir. Bu husus ya bagimsiz bir besleme hattiyla, ya da
ana anahtar veya anahtarlarin giris tarafindan ayrilan bir hatla beslemek suretiyle
saglanabilir.

2. Kabin aydinlatmasi ve kabin prizinin beslemesi bir anahtar ile devre disl
birakilabilmelidir. Makine dairesinde birden fazla asansorun tahrik makineleri
bulunuyorsa, her bir kabin icin ayri bir anahtar konulmahdir. Bu anahtar, ilgili ana

anahtarin yakinina konulmalidir.
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1. Makine dairesi aydinlatmasi icin makine dairesi girisi veya girisleri yakinina bir
anahtar veya benzeri bir tertibat konulmalidir.

2. AsansOr kuyusu aydinlatmasi igin, her iki yerden de kumanda edilebilmesini
saglamak (izere hem makine dairesinde hem de kuyu dibinde birer anahtar bulunmalidir.

Asagida ornek olarak ana salter yerine gurup otomat kullanilmis bir ana tablo ve

aydinlatma devreleri semasi gosterilmistir.

14
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Sekil 7. Elektrik Panosu Tek Hat Semasi (Sariguli, A., 2010)
1.6.5. Aydinlatma Devreleri ve Kuyu ici Tesisat

Asansor kuyusu sadece asansOre ait olmali, burada asansore ait olmayan kablo,
cihazlar vb. bulunmamahdir. Bununla beraber kuyu icginde, yiksek basingli sicak su ve
buharli olmamak kaydiyla, asansor kuyusuna ait i1sitma techizati bulunabilir. Ancak 1sitma
cihazlarinin kumanda ve ayar tertibati kuyu disinda yerlestirilmis olmahdir. Asansorlerde;

a) Kuyu duvarlari varsa: duvarlar icindeki alan;

b) Kuyu duvarlari yoksa: asansorin hareketli kisimlarindan 1,5 m yatay mesafe

icindeki alan kuyu olarak kabul edilir.
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Kabin, kuyu, makine daireleri aydinlatma devreleri makineyi besleyen devreden
bagimsiz olmahdir. Bu aydinlatma devreleri ya ayri bir besleme hattiyla, ya da ana salter
veya salterlerin giris tarafindan ayrilan bir hatla beslenmek suretiyle yapilabilir. Her sart
altinda kagak akim rélesinde gegcmek zorundadirlar.

Kuyu ici elektrik tesisati, baglantilar, klemensler ve konnektorler, bu amag igin
yapilan pano, buat veya tablolarin icinde bulunmalidir. Kesintisiz bir mekanik koruma
saglamak icin iletken ve kablolarin koruyucu kiliflari, salter kutulari veya cihazlarin igine
kadar sokulmali veya uygun bir rakor icinde son bulmalidir. EGer hareketli parcalar veya
muhafazalarin keskin kenarlari nedeniyle bir zedelenme tehlikesi varsa, elektrik guvenlik
tertibatina giden iletkenler mekanik olarak korunmalidir. Makine, makara dairesi ve
asansor kuyusunda kullanilan iletken ve kablolar (kabin bikilgen kablosu hari¢) TS
standartlarindaki tiplerden secilmeli, metal veya plastikten mamul boru veya kanallar
icinde tesis edilmelidir. Kapilarda bulunan elektrik emniyet tertibatina ait iletkenlerin kesit
alani 0.75 mm? den az olmamalidir. Emniyet kontaklarinin gerilim altindaki kisimlari
koruyucu bir muhafaza icinde olmahdir. iletken malzemenin asinmasi kontaklarin kisa
devre olmasina yol agmamalidir.

Asansor kuyusunda, durak kapilari kapal olsa dahi kabin tavaninin ve kuyu dibi
ddsemesinin 1 m Ustiinde en az 50 liiks siddetinde bir aydinlatma saglayacak sabit bir
aydinlatma tesisati bulunmahdir. Kuyu aydinlatmasi, kuyunun tavani ve tabanindan en ¢ok
0,5 m mesafede konulan birer adet lamba ve bunlarin arasina konulacak lamba veya
lambalardan meydana gelmelidir. Agik kuyularin bulunmasi durumunda, kuyu yakinindaki
aydinlatma yeterli ise, asansor kuyusunu ayrica 1siklandirmaya gerek yoktur.

Kuyu dibinde en alt aydinlatma armatdrinin yaninda bir adet priz bulunmahdir.
Kuyu dibi prizi harici tipte olmali, damlayan suya karsi korunmus ve toprakli olmali,
zeminden 0,5 m ile 1 m yikseklikte monte edilmelidir. Tesisat etans olarak ddsenmis
olmali, kablo kesitleri yeterli olmahdir (en az 3x1,5 mm?, 3x2,5 mm? kablo olmasi daha
uygundur ). Priz, aydinlatma tesisati sonuna konmus ise sigorta degeri kullanilan kablo
degerine uygun olmalidir. 2,5 mm? kablolarda 16 A, 1,5 mm? kablolarda 10 A sigortalarin
kullaniimasi onerilir. Aydinlatma armatdrlerinin yapilart E Tipi etanj olmahdir (kafesli
armatr).

Kuyu icinde calisma veya temizlik yapilmasi aninda kuyu icindeki Kkisinin
glvenliginin saglanmasi icin, kuyu alt bosluguna giris kapisindan kolaylikla erisilebilecek,

asansoriin devre disi birakilabilecegi ve devre disinda tutulabilecegi (iki konumda kararli)
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bir durdurma salteri bulunmalidir. Bu salterin kuyu icindeki hareketli parcalardan yeterli
glvenlik mesafesinde ve kolaylikla erisebilecek bir yikseklije monte edilmis olmasi
gerekir. Tesisat etans ¢ekilmeli ve muhafazali olmahdir.

Asansor kuyusu icinde calisan kisilerin mahsur kalma riski varsa ve kabinden veya
kuyu icinden kurtulabilmeleri icin 6nlemler alinmamigsa, bu risklerin olustugu yerlere
alarm tertibati konulmalidir.

Makine dairesinde, doseme seviyesinde en az 200 liks siddetinde bir aydinlatma
saglayacak sabit elektrik tesisati bulunmalidir. Bu tesisatin beslenmesi gli¢ devresinden
bagimsiz olmahdir. Bu tesisata, makine dairesi iginde giris veya girislere yakin, uygun
yukseklikte konulmus bir anahtar ile kumanda edilmelidir. Makine dairesine yukarida
bahsedilen sartlara uygun en az bir priz konulmalidir. Makine dairesi aydinlatmasi
stroboskopik etkiler olusturmamasi icin ya flaman telli ampullerden veya ¢ift fazdan
beslenen flouresan lambalardan saglanmalidir. Tek fazdan beslenen flouresan ampullerin

kullaniimasi makine emniyetine gore yasaktir. (Sarigili, A., 2010)

1.6.6. Kontrol Panosu

Asansorde kontrol elektrik sistemleri ile saglanir. Asansor kontrol panosu, asansoriin
istenen batin glvenliklerinin saglandigini  kontrol etmek, c¢agrilari degerlendirerek
harekete hazirlik islemlerini yapmak, motora hareket emri vermek ve hareket esnasinda
glvenligin devamini saglamakla gorevlidir. Bu islemler bir mantik siralamasina sokulursa
kontrol panosu ilk Once harici etkileri kontrol eder. Daha sonra givenlik sistemlerinin
kontrolu yapilir. Cagrinin geldigi durak ve asansoriin bulundugu durak belirlenerek hareket
yonu belirlenir. Kapilarin kilitlendiginin kontrolll yapildiktan sonra hareket komutu verilir.
Bu islemler asagidaki gibi siralanabilir.

1) Genel sistem kontrolii
a) Hayat kurtarma esikli kacak kontroll
b) Guvenlik kacak akim rolesi
c) Asiri akim veya kisa devre akimina karsi koruma
d) Sirali faz rélesi

1) Faz sirasi kontroli
I1) Voltaj seviyesi kontrolii

2) Asansor guvenlik devreleri kontrolu
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a) Sinir seviye kontrolleri

b) Parasut ve regulator kontrolleri

c) Stop devreleri kontrolleri

d) Diger guvenlik kontaklari (Halat uzama, kuyuya bakan agikhklar vb.)
3) Asansor Seviyesi ve ¢agri seviyesi kontroli

a) Asansorun hangi seviyede oldugunun kontroll

b) Cagrinin hangi noktadan geldiginin kontrolu
4) Kabin ve kat kapilari kilitlenme kontroli

a) Fis priz devrelerinin kontroli

b) Kapi kilitlerinin kontroli

c) Kabin guvenlik devreleri kontrolu (Asiri yik vb.)
5) Motor hareket kontroli

1.6.7. Genel Sistem Kontroli

Bunlar sistemin herhangi bir kagakla karsi karsiya olmamasi, sistemde asiri akim
veya kisa devre akiminin olusmamasi, faz sirasinin diizgiin olmasi, voltaj seviyesinin
belirlenen araliklarda olmasidir. Sistemdeki hayat kurtarma esikli kagak kontrol, sistemin
en basina konan ve ana pano icinde islenen 30 mA Kacak Akim Rélesi ile yapilir. Ancak
koruma trafolari kullanilan panolarda guvenlik devrelerinde olusabilecek metal veya gévde
kacaklari da ayrica kontrol panosuna konan kagak akim réleleri veya sigortalarla kontrol
edilir. Sistemin asir veya kisa devre akim kontrolli gene ana pano icindeki motor
sigortalari vasitasiyla yapilir. Pano faz sirasinin degisimi ve voltaj seviyesini, kontrol
panosunda bulunan Sirali Faz Rolesi ile kontrol eder. Bunlar panoya ayrica konmus roleler
olabilecegi gibi, kontrol kartinin bir parcasi olarak elektronik kartlar seklinde de olabilirler.
Motor ¢alismasinin saglikli ve giivenli olabilmesi igin faz sirasinin ve voltaj seviyesinin
belirlenen sekilde olmasi zorunludur. Bu siralamada bir yanhslik olusmasi durumunda bu
role kontrol kartinin elektrigini keserek asansoriin hareket almasini engeller. Cunki faz
sirasindaki degisme, asansoriin ters yonde calismasina sebep olur. Voltaj diisimi motorun

asiri akimla calismasina veya daha dusik voltaj degerlerinde ¢alisamamasina yol agar.
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1.7. Asansor Guvenlik Devreleri Kontroli

Ana besleme tablosu ve kumanda panosu enerji sisteminin uygun olup olmadigini
arastirdiktan sonra glvenlik sistemlerinde anlatilmis olan ve hepsi birbiriyle seri bagl
durumda olan durdurma salterleri, sinir seviye salterleri, givenlik kontaklari, sikisma
kontaklari veya fotoseller, gevseme kontaklari gibi asansériin emniyet devrelerinin uygun
oldugunu kontrol eder. Sistemde ve beklenmeyen durum kontaklarinda uygunsuzluk
gbrmedigi takdirde sistemin guvenli olduguna karar verir. EN 81/1 standardi asansérde
olusabilecek tehlikeli durumlari dikkate alarak her durum igin bunun kontrollini zorunlu
tutmustur. Asansorin givenli olabilmesi igin sinir seviyeler icinde olmasi gerekir. Bunun
icin sinir seviye salterleri konmustur. Asansorlin guvenligi icin bir diger sart, regulator ve
parasut sisteminin normal konumda ve c¢alisabilir durumda olmasidir. Givenlik sisteminin
kontaklarini ve ayrica regulator halat uzama kontagini kontrol eder. Ayrica asansor safti
icinde bulunabilecek bir kisinin stop devrelerini kullanip kullanmadigi kontrol edilir.
Tehlikeli durum olusturabilecek yerler olan, asansorin kuyu dibine, kabin (stiine, makara
dairelerine durdurma salterleri konmustur. Asansore bakan bitun acikliklarin kapal olmasi
gerekir. Bunun icin kuyuya bakan buttin kapi ve kapaklarin glivenlik kontaklari vardir ve
bu kontaklar devre vermedigi stirece asansor hicbir hareket hazirhdr yapmaz. Ayrica kabin
asirt yuklenmesi veya kapi arasinda kisi bulunup bulunmadigi kontrol yapilir. Asansoriin
herhangi bir cagriy! kabul edebilmesi icin daha énce bahsedilen butin guvenlik kontak ve
sistemlerinin uygun konumda olmasi gereklidir. Asagida kontrol panosunun kontrol etmesi
gereken guvenlik tertibatlari listesi EN 81/1 Ek A ya bagh olarak verilmistir. (Sarigili, A.,
2010)

1.7.1. Elektrik Guvenlik Tertibatlarinin Listesi

Bakim ve imdat kapilari ile bakim kapaklarinin kapali olduklarinin denetlenmesi
Kuyu dibindeki durdurma tertibati

Makara dairesindeki durdurma tertibati

Durak kapilarinin Kkilitlendiginin denetlenmesi

Durak kapilarinin kapali olduklarinin denetlenmesi

Kilitlenmeyen kapi paneli veya panellerinin kapah olduklarinin denetlenmesi

Kabin kapisinin kapali oldugunun denetlenmesi

O N o g B~ w D PP

Kabindeki imdat kapagi veya kapisinin kilitlendiginin denetlenmesi
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9. Kabin ustiindeki durdurma tertibati

10. iki halat veya iki zincir kullanilan aski tertibatinda bir halat veya zincirin digerine
g6re anormal uzamasinin denetlenmesi

11. Dengeleme halatlarinin gerginliginin denetlenmesi

12. Gergi makarasinin sigramasini engelleyen tertibatin denetlenmesi

13. Guvenlik tertibatinin calismasinin denetlenmesi

14. Hiz regulatorinun devreye girmesinin denetlenmesi

15. Hiz regllatorundn isletme konumuna dénmesinin denetlenmesi

16. Hiz regilatorinun halatinin gerginliginin denetlenmesi

17. Yukari yonde hareket eden kabinin asiri hizlanmasina karsi koruma tertibatinin
denetlenmesi

18. Tamponlarin normal konumuna geri dénmesinin denetlenmesi

19. Kabin konumunu aktaran tertibatin gergin durumda oldugunun denetlenmesi
(sinir kesicileri)

20. Surtinme tahrikli asansorlerde sinir glivenlik kesicileri

21. Kabin kapisinin kilitlendiginin denetlenmesi

22. Sokulebilir cinsten el ¢arkinin konumunun denetlenmesi

23. Yavaslama kontrol tertibatiyla ilgili olarak kabin konumunu aktaran baglant
organinin gerginliginin denetlenmesi

24. Kisaltilmig stroklu tamponlarin kullaniimasinda yavaslamanin denetlenmesi

25. Tamburlu veya zincirli asansorlerde halat veya zincirlerin gevsemesinin
denetlenmesi

26. Ana anahtarin (salterin) bir kontaktorle dolayli ¢alistiriimasi

27. Seviyeleme ve otomatik seviyelemenin denetlenmesi

28. Seviyeleme ve otomatik seviyeleme kumandasinin dolayli olmasi durumunda
kabin konumunu aktaran baglanti organin gergin durumda oldugunun denetlenmesi

29. Bakim kumandasindaki durdurma tertibati

30. Yilkleme rampasi hareketi kumandasinda kabin hareketinin sinirlanmasi

31. Yukleme rampasi hareketi kumandasindaki durdurma tertibati
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1.7.2. Kontaktor, Yardimci Kontaktor ve Elektrik Guvenlik Devrelerine Ait
Elemanlar

Asansorde kullanilacak glvenlik tertibatlari 6zellikleri standartta ayrintili olarak
belirtilmistir. Bu tertibatlar asagida belirtilen sartlari saglamak zorundadir.

1.Ana kontaktorler, yani tahrik makinesini durdurmak icin gerekli olan kontaktorler,
EN 60947-4-1'de tarif edilen asagidaki kullanma siniflarina uygun olmalidir:

I. Alternatif akim motor kontaktorleri igin: AC-3;

I1. Dogru akim besleme kontaktérleri igin: DC-3.

Bu kontaktorler ayrica, anahtarlama islemlerinin % 10'unu adimh ¢alisma seklinde
gerceklestirebilmelidir.

2.Tasidiklar gic nedeniyle ana kontaktorleri galistirmak icin yardimci kontaktor
kullanihyorsa, bu yardimci kontaktorler, EN 60947-5-1'de tarif edilen kullanma siniflarina
uygun olmalidir:

a. Alternatif akim bobinlerine kumanda etmek icin: AC-15;

b. Dogru akim bobinlerine kumanda etmek i¢in: DC-13.

1.7.3. Asansodr Givenlik Devrelerinin Ozellikleri

Asansor guvenlik devrelerinde standart kapsaml sartlar getirmistir. Bunlar asagidaki
gibi Ozetlenebilir.

1. licinde elektrik giivenlik tertibati bulunan bir devrede olusacak bir govde veya

toprak kagag!:

a) Yatahrik makinesinin hemen durdurmasina neden olmali veya

b) ilk normal durustan sonra makinenin tekrar hareket etmesini engellemelidir.
Tekrar devreye alma, ancak elle miidahale ile mimkun olmahdir.

2. Farkl maddelerde istenen elektrik giivenlik tertibatindan birinin devreye girmesi
durumunda, makinenin harekete ge¢mesi engellenmeli veya tahrik makinesi hemen
durmalidir. Bu cihazlar yukarida liste halinde verilmistir.

3. Elektrik glvenlik tertibatinda kontaktorlerin  veya bunlarin  yardimci
kontaktorlerinin devrelerini dogrudan kesen, uygun bir veya birden fazla guvenlik
kontaklari bulunmalidir: Ozel durumlar haricinde giivenlik kontaklarina hicbir elektrik
cihazi paralel baglanmamalidir.
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4. Elektrik guvenlik anahtarlari calistiinda, kontaklari zorlayici mekanik etkiyle
ayrilmahdir. Bu zorlayict mekanik etkiyle ayrilma kontaklarin birbirine kaynamis olmasi
durumunda dahi gerceklesmelidir. Tasarim, bir parganin arizalanmasindan otiri kisa devre
meydana getirmesi tehlikesinin mimkiin oldugu kadar az olacagi sekilde yapilmahdir.

NOT - Zorlayici mekanik etkiyle ayrilma, devreyi kesen kontaklarin agma konumuna
gelmesiyle ve hareket mesafesinin 6nemli bir kismi boyunca, hareketli kontak parcalari ile
ustiine agma kuvvetinin etki ettigi tahrik elemaninin arasinda esnek malzemelerin (mesela:

yaylar gibi) bulunmamasiyla saglanir.

5. Bir elektrik givenlik tertibatinin devreye girmesi, tahrik makinesinin harekete
ge¢mesini engellemeli veya tahrik makinesini gecikmeksizin durdurmalidir. Freni besleyen
devre de ayni sekilde kesilmelidir. Elektrik giivenlik tertibati, tahrik makinesine enerji
akisini etkileyen cihazlara dogrudan etki etmelidir. Bobin gucleri nedeniyle ana
kontaktorleri calistirmasi icin yardimci kontaktorler kullanildiginda bunlar, tahrik
makinesini durdurmak ve calistirmak icin enerji akisini dogrudan etkileyen cihazlar olarak
mitalaa edilmelidir. (Sarigilu, A., 2010)

1.8. Asansor Seviye Kontroll ve Yon Tespiti

Asansor genel sistem kontrolti ve giivenlik devreleri kontroliinii yaptiktan sonra,
cagrilara hazir hale gelir. Asansdrdeki en 6nemli noktalardan birisi, asansériin hangi
durakta bulundugu, ¢agrinin buna gore asagidan veya yukaridan gelmesine gore, asansoriin
asagl veya yukari yonde hareket komutunun verilmesi ve c¢adr katina gelince
durdurulmasidir.

Bu konuda ¢ok cesitli sistemler kullaniimaktadir. Bunlardan en eski olanlardan bir
tanesi Kopiverk (Kopia) sistemi olarak bilinen sistemdir. Bu sistemde sabit duran bir disk
Uzerine kat kontaklari yerlestirilmistir. Hareketli olan ve hareketini bir zincir ve rediktor
vasitasiyla kabinden alan dis disk, seyir mesafesinin tamaminda yarim tur atacak sekilde
ayarlanmistir. Diskin ortasi bos birakilmis, yan taraflari ise birisi inis emrine, digeri ¢ikis
emrine baglanmistir. Asansoriin bulundugu katin Ustinden gelen bir kat ¢agrisi, kat cagri
ucu vasitasiyla devresini dis diskten tamamlar ve asansorin ¢ikis kontaktorlerine enerji
vermeyi saglar. Asansortin fis, piriz ve Kilit kontrollerinden sonra hareket almasi ile
beraber, dis disk donmeye baslar ve cagri gelen kata gelince, dis diskte bulunan asansér

seviye araligi boslugu, kontaktdre giden enerjinin kesilmesine sebep olur ve kontaktorlerin
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enerjisi kesilir. Buda asansoriin durmasina yol acacaktir. Basit bir elektrik-mekanik kontrol
sistemi olan kopia sistemleri tek hizli asansorlerin yaygin kullanildigi dénemde cok
kullanilan sistemlerdi. Ancak mekanik sdrtinmenin olmasi, kontaklarin ayarlarinin sikca
bozulmasi ve c¢ift hizhh asansorlerde ek sistemler gerektirmeleri ylzinden artik
kullaniimamaktadir. Ancak daha sonra kullanilan sistemlerinde mantiginin ayni olmasi ve
isin kopia seviye araligi yerine rolelerle yapilmis olmasi agisindan anlatilmistir. Asansor
seviye kontrol(, asansoriin bulundugu yeri tespit edip, basit bir devre yardimiyla hareketin
asagl veya yukari yonlendirilmesi esasina dayanir. Asagida bir kopia sistemi basit olarak

verilmistir.

Asansor seviye araligi

Asansor 3. katta

3.Kat Kontag!

4.Kat Kontagi

5.Kat Kontag!

I

Kat ¢agri
uclari

Asag! ¢agri ucu Yukari ¢agri ucu

Sekil 8. Kopia sistemine ait sekil (Sariguli, A., 2010)

Kopia'll sistemlerden sonra manyetik salterli sistemler yaygin olarak kullanilmaya
baslanmistir. Burada sistem bir manyetik salter veya bistable denen manyetik kontaklarin
kat gecislerinde kat rélelerini cektirme prensibine dayanmaktadir. Rélelerin normalde agik
kontaklari inis kontaktorlerine, normalde kapali kontaklari ise ¢ikis kontaktorlerine
baglanmistir. Asansorin bulundugu durak altinda bulunan kat réleleri ¢ekik durumda,
ustlinde bulunan kat roleleri kapali durumda bulunur. Ayni kopia sisteminde kullanilan
mantikla, asansoriin bulundugu duraga gore cagrilar yonlendirilir. Ancak c¢agr
cakismalarini  6nlemek icin ayni rélenin agik ve kapali kontaklari kat cagrilarini

yonlendirmek i¢in kullanilir. Ayrica bulunan duradi devre disi birakan manyetik salter



yardimci kontadi ve cagriyr aklinda tutan kat cagri roleleri kullanilmaktadir. Asagida

sistem basit olarak gosterilmistir. Ancak asansOriin bir kat seviyesini enerjisiz ge¢cmesi

durumunda asansor kat sasirma durumu ile karsi karsiya kalmaktadir. Ayrica c¢ift hizli

sistemlerde, ikinci hiz bayraklari veya miknatislari ayarlanmasi ve kat hassasiyeti, istenen

verimi saglamayan bir sistemdir.

Inis Fimi

/

/

~ - =+ Clas Emri

/

N

\

Eatta Rolesi
Yar.Kontag

2. Durak

{:_‘;]E’gvl A—

¥~ Kat Rélesi Kontaza

Eat Seviye
Eoleleri

r-+-—-—4--

|
I
L-

Sekil 9. Seviye kontrolii ve yon tespiti tek hat semasi (Sarigili, A., 2010)

Asansor seviyelenmesinin daha hassas ayarlanmasi ve kat sasirma hatalarinin

olusmamasi igin bu gin en yaygin kullanilan sistemlerden birisi "Gray Code" denen

sistemdir. Kat sayma islemi Binary sistemine gore yapilir. 0, 1 kodunun kullanildigi bu

sistemde roéleler binary koduna gore dizilmektedir. Kat gecislerinde Bistable salterler

miknatislarla yonlendirilmektedir. Bistable kontadi agik duruma getiren miknatislar ile

kapali duruma getiren miknatislar kodu olusturacak sekilde kuyu icine dizilirler.
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Bu sistemde tam katta durdurucu ve son Katlar zorunlu yavaslama kontaklari da
kullaniimasi, sistemin hassasiyetini artirmaktadir.Her ne kadar bu sistem diger sistemlere
gore daha glivenli ve hassasiyet saglayan bir uygulama olsa da, her gecen giin daha hassas
sitemler uygulanmaya baslamaktadir. Bunlarin iginde kuyu ici sayicilari gosterebiliriz.
Kuyu i¢i saymada, kabine konmus bir sayici, kuyudaki isaretlenmis (Manyetik veya
boyali) seridi saymaktadir. Bu sistem kabin pozisyonunu isaretli parcanin boyu yuksekligi
hassasiyetinde (0,5-1 cm) Olcebilmektedir. Ayrica VVVF sistemlerde motor donusu
sayilarak kuyu icinde hassas olctimler yapilabilmektedir. Kuyu icinde sonik veya lazer
Olctimleri cok daha hassas sonuclar vermektedir. Kuyu boyunca gerilmis bir tel, kabine
bagh bir halkadan gegirilmekte, tele ayri bir besleme kaynagindan sonik ses dalgasi
gonderilmektedir. Ses dalgasinin halkadan gecisinde yaptigi bozulma 6lculince, kabin
pozisyonu milimetrenin onda biri hassashginda olculebilmektedir. Her gecen giin teknigin
gelismesi ile yeni uygulamalar giindeme gelmektedir. Teknolojik gelismelerden kopmadan
bunlari uygulamaya sokmak, sektoriin teknik personelinin dniunde bitmeyecek bir gérev
olarak durmaktadir. (Sariguld, A., 2010)

1.8.1 Kapilarin Kapandiginin Kontrol(

Asansor hareket emrini aldiginda, harekete baslamadan Once asansér kapilarinin
kapandigini ve kilitlendigini kontrol eder. Asansor kapilarin kilitlenme kontrolinden énce
kesinlikle hareket almaz, almamalidir.

Kilit ve fis-priz devreleri, kabin katta degilken kapinin acilmamasini saglayarak
kullanicinin asansor kuyusuna dismesini engeller. Ayrica kapi agik iken kabinin hareket
etmesini engelleyerek, tehlikeli bir durum olusmasini Onler. Biitiin kapilar Gzerinde seri
olarak baglanmis olan kapi kontaklar (fis-priz) kat kapisi kapaninca kapinin elektriki
olarak kapandiginin kontrollini yapar ve kilit devresine hazir sinyali verir. Ancak bu
sinyalden sonra harekete hazirlik baslar ve gene kendi icinde seri baglanmis olan kilit
devresi ikinci kontroli yaparak, kapiyi Kilitler ve asansor hareket almaya hazir hale gelir.
Tek emniyetli sistemin galisma prensibi, kapinin kapanma kontrolunii sadece fis-priz
devresine bagl ele almasidir. Ancak fis-priz devresindeki olusabilecek bir kisa devre, kapi
aclk olmasina ragmen kilit kolunun ¢ekmesini ve asansoriin hareket almasini engellemez.
Cift emniyetli sistemde fis-priz devresinden sonra kilit devresi de kapinin kapandigini

mekanik olarak kontrol eder. Kilit devresinin tamamlanabilmesi igin Kilidin ikinci
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emniyetinin ancak, kapi kanadi kasanin karsisina gelmis durumdayken ve kilit dili 7 mm
iceri girdikten sonra ¢alismasi saglanmis ve asansorlerde "kapinin kapali olmasi " mekanik
olarak ta kontrol edilmeye baslanmistir. Boylece kapinin kapali oldugu kontrolleri elektriki
ve mekaniki olmak Uzere ikili bir sisteme cikarilmistir. Herhangi birindeki ariza digeri
tarafindan kontrol edilerek asansor kat kaptlarinin kilitli olmasi daha givenli hale
getirilmistir. Kapi kilitlerinin 6zelligi, elektrik kesildiginde, kabin kapi Kkilit agilma
bdlgesinde iken kapinin agilmasina olanak saglamasidir. Kilit veya fis-priz devrelerinden
birisi kesildiginde, motorun ve elektromanyetik frenin devresi gecikmeksizin kesilmeli ve

asansor durmahdir. Asagida fis-priz ve kilit devreleri semasi basit olarak verilmistir.

Harekete hazirhk

komutlan
e O o @
Fis- nri Kapilann
d:fvrle)lr;:i kapandigimin
mekanik
Kapilarin kontrolu
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denetimi kilitlendiginin
kesin
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Seri :I :I Seri
baglanms baglanms
fis-priz kilit
devreleri | devreleri
Her kontak : :I
bir kapiyva Her kontak
aittir bir kapiyva
3 :I aittir
*—g

*—
Sekil 10. Fis, priz ve kilitleme devrelerinin sematik gosterimi (Sarigil, A., 2010)

Standartta durak kapilarinin kilitlenmesi ve kilitli olmasinin denetlenmesi 6zet olarak

asagida verilmistir. (Sariguli, A., 2010)
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1.8.2. Asansor Kapilarinin Kilitlenmesi ve Kilitli Olmasinin Denetlenmesi

1. Durak kapilari: Normal isletmede, kabin bir durak kapisinin arkasinda hareketsiz
durmadikca veya bu kapinin kilit agiima bélgesi icinde durmak tzere olmadikca, bir durak
kapisini veya ¢ok panelli kapilarda bir kapi panelini agmak miumkiin olmamalidir.

2. Normal isletmede, bir durak kapisinin veya ¢ok panelli kapilarda, bir kapi
panelinin agik olmasi durumunda asansorii hareket ettirmek veya hareket halinde tutmak
mimkin olmamahdir. Bununla beraber, kabini harekete hazirlayan 6n islemler yapilabilir.

3. Durak kapisi kapali durumda iken kesin Kilitleme islemi, kabinin hareketinden
once gerceklesmelidir. Bununla beraber, kabinin harekete gegmesi icin hazirlik islemleri
yapilabilir. Kabin ancak, Kkilit dilinin yuvasina 7 mm girmesinden sonra hareket
edebilmelidir

4. Her durak kapisi kapinin kapanmasini denetleyen ve bir elektrik givenlik
tertibatiyla donatilmahdir. Menteseli durak kapilarinda bu tertibat, kapinin kapanma
kenarinin yakinina veya kapinin kapali oldugunu denetleyen mekanik tertibatin tzerine
takilmahdir.

5. Kabin kapilari: Yikleme rampasi kumandasi ve otomatik seviyeleme haricinde
normal isletmede, bir kabin kapisinin (veya ¢ok panelli kapilarda, bir kapi panelinin) acik
olmasi durumunda asansorii hareket ettirmek veya hareket halinde tutmak mimkin

olmamalidir. Bununla beraber, kabini harekete hazirlayan 6n islemler yapilabilir.

6. Her kabin kapisi, uygun olarak kapinin kapanmasini denetleyen ve yukaridaki
madde de belirtilen sartlari saglayan bir elektrik glvenlik tertibatiyla donatiimalidir. Kabin
kapisinin kilitlenmesi gerekiyorsa, kilitleme tertibati durak kapilarinin kilitleme tertibatina

benzer bir sekilde ¢alismali ve tasarimlanmis olmalidir

1.9. Asansor Hareket Komutu

Genel sistem kontroll, guvenlik tertibatlarinin kontroll, seviye belirlemesi ve
kaptlarinin kilitlendiginin kontrolinden sonra, kontrol panosu asansdr motoruna hareket
emri verir. Asansorde kullanilan motorun ézelligine gore, motorun enerji beslemesi yapilir.
Asansorlerde dogru akim motorlar kullanilabilecegi gibi, alternatif akim motorlar da
kullanilabilir. Genel yaklasim, 2,5 m/s hizlara kadar rediktor gurubunu iceren makineli

alternatif akim motorlarinin kullanilmasi, bu hizlardan sonra makinesiz dogru akim
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motorlarinin kullaniimasidir. Bu yaklasimin ortaya c¢ikmasinin temelinde, dogru akim
motorlarinin pahali ve daha fazla bakim isteyen motorlar olmasi yatmaktadir. Eger sistem
yuksek atalete sahipse, yani beyan yuki ve hizi yiksekse, kalkis ve duruslarda konfor
arantyorsa zorunlu olarak dogru akim motorlarina yonelmek gerekli idi. Dogru akim
motorlarinin yiksek kalkis torklarinin olmasi ve hiz ayarlarinin istenilen sekilde
yapilabilmesi, dogru akim motorlarini zorunlu kiliyordu. Bu amag icin kullanilacak dogru
akim motorlarinda Ward Leonard sistemi olarak bilinen sistem gelistirilmistir. Bu sistem,
bir alternatif akim motoru vasitasi ile bir dogru akim jenaratoriini tahrik etmek ve bu
jenarator vasitasi ile dogru akim motorunu beslemek ana prensibi (zerine kurulmustur.
Ayrica dogru akim motorunun rotor sargilarinin akim yoni degistirilerek, motorun donus
yonld, gene rotordan gegcen akimi kontrol ederek motorun torku ve hizi
ayarlanabilmektedir. Ama gorildugi Gzere ¢ok motorlu, devamli motor bakimi isteyen
pahali bir sistem olmasina karsin, son donemlere kadar yaygin olarak kullaniimis bir
sistemdir.

Alternatif akim motorlarinin bu konudaki zayifhgi, kalkis torklarinin dustik olmasi,
bu yizden ilk ataleti karsilayabilmek igin bir rediiktor gurubuna ihtiyag duymalari idi.
Ancak motor kontrol tekniklerinin hizla gelismesi ve bu tekniklerin asansor kontroliinde
kullanilmaya baslamasi, bu sorunlari hizla ¢ézmustir. Once Voltaj Kontrol, ardindan
Frekans Kontrol teknikleri gelistirilmistir. Daha sonra gelistirilen VVVF Vektor Kontrol
(Variable Voltaj Variable Frekans) ve DTC Kontrol (Direct Torque Control) teknikleri ile
bir alternatif akim motorunu, dogru akim motoru gibi strebilmek mimkin hale gelmistir.

Alternatif akim motorlarinda gorilen en buyik sorun, dusik frekanslarda akimi
kontrol edememekti. Buda duisuk frekansta, yani asansoriin kalkis ve durus anlarinda
hassas kontrol yapilmasini 6nluyordu. Yeni gelistirilen tekniklerde PWM (Pulse Width
Modulation) Darbe Genisligi Ayarlamasi sistemi ile akimi kontrol etmek mimkin hale
gelmistir. Buda sonug olarak her frekansta (hizda) kontrollli akim, istenen aki, hiz egrisine
uygun tork anlamina gelmektedir. Bdylece alternatif akim motorlari daha fazla kutup sayisi
kullanarak, makinesiz kullanilabilmekte ve dogru akim motoru gerektiren bitiin yerlerde
kullanilabilmektedir. Daha az bakim istemeleri, daha az maliyetli olmalari ve istenen
konforu saglayabilmeleri sonucunda, asansorlerde son ddénemde her tip asansorde
kullaniimaya baslamislardir.

Dogrudan beslenen alternatif akim motorlarinda durus hassasiyetini ve ivmelenme

rahatsizliklarini ortadan kaldirmak igin, cift sargili yani ¢ift hizlh motorlar kullaniimaktadir.
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Ancak durus hizinin distrilmis olmasina karsin, yik degisimlerinde motorun harici bir
fren ile durdurulmasindan dolayi istenen hassasiyeti yakalamak mimkin olmuyordu. Yeni
gelistirilen kademesiz hizlanma ve motorun durus aninda, hizini yiike gore kontrol ederek
kendisini ayarlamasi, alternatif akim motorlarinda istenen konforu saglamistir. Son
donemlerde asenkron motorlar yerine, daha fazla bir hassasiyet verebilen senkron
motorlarin gelistirilmesi ve kullanilmaya baslamasi, ¢cok daha konforlu asansorlerin
yapilabilmesine olanak saglamaktadir.

Motor secimleri ve 6zellikleri, Tasarim 2 bélimiinde, malzeme secimleri kisminda
daha ayrintili olarak verilecektir. Motor tahriki ile ilgili, EN 81/1 asansorde kullanilacak
motorlarin beslenmeleri ve durdurulmalari igin oldukga ayrinti vermektedir. Asansorde
kullanilacak bir yol verme islemi, kullanilan motora gére bu sartlari yerine getirmek

zorundadir. Asagida 6zet olarak bu tahrik sartlari verilmistir. (Sanguli, A., 2010)

1.10. Asansor Motor Tahriki

1. Her asansoriin kendine ait en az bir adet tahrik makinesi olmalidir. Asagida
belirtilen iki tahrik metoduna izin verilir:
a) Surtinme yoluyla (tahrik kasnagi ve halatlarin kullanimi);
b) Mekanik baglantili, yani:
1) Tambur ve halatlar kullanilmasiyla veya
2) Zincir makaralari ve zincirlerin kullaniimasiyla.
Beyan hizi 0,63 m/s’ yi asmamahdir. Karsi agirlik kullanilmamalidir. Dengeleme

agirhigi kullanilabilir.

2. Asansorde otomatik olarak calisan ve asagidaki durumlarda devreye giren bir fren
sistemi bulunmalidir:
a) Sebeke geriliminin kesilmesinde;
b) Kumanda geriliminin kesilmesinde.
Frenleme sistemi, sirtiinme ile etki eden bir elektromekanik frene sahip olmalidir. Buna ek
olarak baska bir sistem de (meseld: elektriksel) kullanilabilir. .
3. Asansorin bir elektrik guvenlik tertibatinin ¢alismasi ile durdurulmasi asagida
belirtilen sekilde yapilmalidir.
Besleme, kontaklari motor devresinde seri bagli, birbirinden badimsiz iki adet

kontaktorle kesilmelidir. iki kontaktérden birinin ana kontaklarinin asansoér durdugunda
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devreyi acmamasi durumunda, en ge¢ bunu takip eden hareket yoni degisiminde,
asansorun yeniden harekete gecmesi engellenmis olmalidir.

4.Normal calismaya donus, ancak elle midahale ile mimkin olmahdir. Enerjinin
kesilip tekrar gelmesi durumunda, makinenin hareketsiz konumda tutulmasi gerekli
degildir.

Motor hareket suresi sinirlayicisi, bakim kumandasi ve elektrikli elle galisma
kumandasi sirasinda kabinin hareketini engellememelidir.

Asansor motorunun tahriki sartlarinin yaninda, motor korumalari ile ilgili sartlarda
Ozet olarak asagida belirtildigi gibi uygulanmalidir. Tam 6zellikleri Bolim 3 Asansor
tasarimi iki kisminda agiklanmistir. (Sarigila, A., 2010)

1.10.1. Asansor Motor Korumalari

1. Ana sebekeye dogrudan bagli motorlar, bdtin gerilim altindaki iletkenlerde
beslemeyi kesen, elle tekrar kurulabilir tipte (Madde 3'te belirtilen durum harig) bir
otomatik devre kesiciyle asiri yike karsi korunmalidir.

2. Asansor motorundaki asiri yukin belirlenmesi, motor sargilarindaki sicakhk
yukselmesi esasina gore yapildiginda, motorun beslemesinin kesilmesi Madde 6'ya uygun
olmahdir.

3. Motorda farkli devrelerden beslenen sargilar varsa, Madde 2 ve Madde 3'deki

kurallar her sargiya uygulanir.

1.11. Asansor Kumandalari

Asansoriin hareket kumandasi elektriksel olarak saglanmalidir. Asansérde hareket
asagida belirtilen ozelliklerin disinda yapilamaz. Ozel durum calismalarinda yapilacak
kumandalarin isimleri verilmistir. Hareketlerin tam 6zellikleri Bolim 3 Asansor Tasarimi

iki kisminda agiklanmistir.

1.11.1. Normal Kumanda

Bu kumanda butonlar veya dokunma ile ¢alisan buton, manyetik kart gibi benzeri
elemanlar yardimi ile olmalidir. Bunlar, gerilim altindaki kisimlarina kullanicilarin

ulasamayacagi sekilde kutular icine konulmalidir.
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1.11.2. Kapilar Agikken Seviyeleme ve Otomatik Seviyeleme

Durak ve kabin kapilari agikken seviyeleme ve otomatik seviyeleme islemine
asagidaki sartlar dogrultusunda izin verilir:

a. Hareketin kilit agiima bolgesi ile sinirli olmasi durumunda

b. Seviyeleme hizi 0,8 m/s’ yi asmamahidir.

c. Otomatik seviyeleme hizi 0,3 m/s’ yi asmamalidir. (Sariguld, A., 2010)

1.11.3. Bakim Kumandasi

Asansoriin kontrol ve bakim calismalarini kolaylastirmak (zere, kabin Ustlinde
kolay erisilebilir bir kumanda tertibati bulunmalidir. Bu tertibat, elektrik gtivenlik tertibati
ile ilgili kurallara uygun bir anahtarla devreye alinmalidir (bakim kumandasi anahtari). Bu
anahtar, iki konumlu olmal ve yanlislikla calistirilimaya karsi korunmus olmalidir.

Kumanda tertibatinda, kapi mekanizmalarina kabin Ustlinden kumanda etmek icin

gerekli, yanhslikla ¢ahstiriimaya karsi korunmus 6zel anahtarlar (salterler) da bulunabilir.

1.11.4. Elektrikli Elle Kumanda

Beyan yiki ile yukli kabini yukari yonde hareket ettirmek icin harcanan kuvvetin
400 N’ u gectigi tahrik makinelerinde, makine dairesine uygun bir elektrikli elle kumanda
anahtari (salteri) konulmahdir. Tahrik makinesi normal sebekeden veya (varsa) yedek
jenerator devresinden beslenmelidir. Elektrikli elle kumanda anahtari devreye girdikten
sonra kabinin hareketi, kumanda butonlarina strekli basiimak suretiyle saglanmalidir. Bu
butonlar yanlishkla calistiriimaya karsi korunmus ve hareket yonleri agikga belirtilmis
olmalidir; Elektrikli elle kumanda anahtari ve kumanda butonlari, kullanilirken tahrik
makinesinin kolaylikla gozlenebilecegi bir yere konulmalidir; Kabin hizi 0,63 m/s’ yi

asmamalidir.

1.11.5. Yukleme Rampasi Hareketi Kumandasi

Kabinin, kabinin yiukleme ve bosaltilmasina imkan verecek sekilde durak ve kabin
kapilari agik olarak hareketine asagidaki durumlarda izin verilir:
a. Kabinin hareketi ancak, ilgili durak seviyesinin en fazla 1,65 m uzerine kadar olan

bir bélgede mimkdiin olmalidir;
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b. Kabinin hareketi, kurallara uygun, hareket yoniine bagh bir guvenlik tertibatiyla
sinirlandiriimahdir;

c. Hareketin hiz1 0,3 m/s'yi asmamalidir;

1.12. Asansor Hareketinde Zorunlu Diger Tertibatlar

Asansorin hareketi esnasinda olusabilecek diger tehlikelerin énlenebilmesi igin
asa@ida verilen tertibatlarin faal olmasi zorunludur.

1.12.1. Durdurma Tertibati

Asagida belirtilen yerlerde asansorli durdurmak igin ve makine glcl ile ¢ahisan
kapilar dahil hizmet disinda tutan bir durdurma tertibati bulunmalidir:

a. Kuyu dibinde

b. Makaralar dairesinde

c. Kabin ustlinde, kolay erisilen bir yerde, bakim veya kontrol elemanlarinin giris
yerinden
en ¢ok 1 m uzakhkta. Giristen 1 m'den uzak olmamak kaydiyla durdurma tertibati olarak,
bakim kumandasi durdurma tertibati da kullanilabilir;

d. Bakim kumandasi tertibatinda yiikleme rampasi kumandasi olan asansorlerin
kabinlerinde ylikleme rampasi girislerinden en ¢ok 1 m mesafede bir durdurma tertibati
bulunmali ve acik bir sekilde isaretlenmelidir .

Durdurma tertibati olarak uygun elektrik glvenlik tertibati kullanilmalidir. Bu
anahtar iki konumlu ve yanhslikla ¢calisma konumuna getirilmeyecek bir yapida olmahdir.
Yukleme rampasi kumandasi olan kabinler haricinde kabinde durdurma tertibati
kullaniimamalidir. (Sanguld, A., 2010)

1.12.2. Alarm Tertibati

Gerektiginde disaridan yardim istemek icin, kabin icinde kolaylikla fark edilebilir ve
erisilebilir bir tertibat bulunmalidir. Bu tertibat, acil durum aydinlatma besleme
kaynagindan veya esdeger bir besleme kaynagindan beslenmelidir. Bu tertibat, yardim
edecek Kkisinin bulundugu mahal ile strekli iki yonli haberlesmeyi saglamahdir.

Haberlesme sisteminin ¢ahistiriimasindan sonra, kabinde mahsur kalan kisinin baska bir
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islem yapmasina gerek olmamalidir. Asansor seyir mesafesinin 30 m’ yi asmasi
durumunda, kabin ici ile makine dairesi arasinda acil durum kaynagindan beslenen bir
interkom  sistemi  veya benzeri tesis edilmelidir.  (Sangilid, A., 2010)

NOT - Sehir telefon sebekesine baglanmasi durumunda uygulanmayacaktir.

1.13. Oncelikler ve Sinyaller

Elle acilan kapisi olan asansorlerde bir tertibat, kabinin durduktan sonra harekete
gecmesini en az 2 saniye engellemelidir. Kabine giren bir kimse kapi kapandiktan sonra,
bir dis kumanda cagrisi etkili olmadan 6nce kumanda butonuna basmak igin en az 2
saniyelik bir streye sahip olmalidir. Bu sart toplamali kumandah asansérlere uygulanmaz.
Toplamali kumandali asansorlerde durakta bekleyen Kisilere, duraktan kolayca goérilebilen
1sikhi bir sinyal ile asansoriin bir sonraki hareket yonu gosterilmelidir.

NOT - AsansoOr gruplari icin duraklarda kat gostergeleri tavsiye edilmez. Bununla
beraber, kabinin kata gelisinin sesli bir sinyalle bildirilmesi tavsiye edilir. (Sariguli, A.,
2010)

1.14. Kabin Yukuntn Kontroll

Asansor, kabinin asir yiklenmesi durumunda, otomatik seviyeleme dahil kabinin
normal harekete gecmesini 6nleyen bir tertibatla donatilmalidir. Beyan yiiki, enaz 75 kg
olmak kaydiyla, % 10 dan fazla asilirsa, kabinin asiri yukli oldugu kabul edilir.

Kabin asiri yiklendiginde;

a. Kullanicilar kabin igindeki sesli ve/ veya gorundir bir sinyal ile bilgilendirilmelidir;

b. Motor gticuyle tahrik edilen otomatik kapilar tam olarak agiimalidir;

c. Elle cahisan kapilar kilitlenmemis durumda kalmalidir;

d. Asansor hareketi igin 0n islemler etkisiz duruma getirilmelidir.
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1.15. Mikrodenetleyiciler Hakkinda Genel Bilgiler

Mikroiglemcili bir sistemin icerisinde bulunmasi gereken temel bilesenlerden RAM,
ROM, ALU, kontrol Unitesi ve 1/O Unitesinin tek bir chip icerisinde Uretilmis bicimine

(entegreye) mikrodenetleyici (Microcontroller) denir.

Sekil 11. Cesitli mikrodenetleyiciler (microcontroller)

Masaustl bilgisayarlar “genel amach bilgisayar” olarak adlandirilirlar ve binlerce
farkli programi ayni anda calistirabilirler. iste bu tip kisisel bilgisayar yada laptop
dedigimiz bilgisayarlarda kullanilan islemcilere mikroislemciler denir. Mikrodenetleyiciler
ise “ 0zel amach bilgisayar” olarak adlandirilirlar ve genellikle tek bir programi ¢ok hassas
olarak calistirmak amaciyla kullanilirlar.

Mikrodenetleyiciler veri giris aygitlarindan gelen analog veya dijital verileri ALU ve
kontrol Unitesi aracthgi ile degerlendirdikten sonra ¢ikis sinyalini 1/O portlari aracihigiyla
kontrol ettigi aygitlara gonderir. Port ¢ikislari genellikle kiigiik glc ceken led, LCD display
veya bir transistoriin beyz tetiklemesi olabilir. Bu nedenle mikrodenetleyiciler ¢ok kuguk
guc harcarlar. Ornegin mikroislemcili bir sistem olan masauisti bir bilgisayar sebekeden en
azindan 50W gi¢ harcarken bir Mikrodenetleyici 50 mW gibi bir gl¢ harcar. Kullanim
alani olarak ise mikroislemcilerde saydigimiz alanlarin tamamini ve hatta ucuz ve
kullanish olmasindan dolayr o kullanim alanlarina yenilerini ilave edebiliriz. Bu yizden
mikro denetleyicilerin adi bazi yerlerde “embedded controller-gémilii denetleyici’’ olarak

ta gecer.
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Tek Chip Mikrodenetleyici

Gevresel Uniteler RAM
LED. LCD = BELLEK
£
Lamba <:::> S m
= =
| Motor _ % Kontrol Unitesi
51,151k sensdril = o a
Ralevb % 2 :: ALU
s || & Row
=0 BELLEK

Sekil 12. Bir mikrodenetleyici sisteminin temel bilesenlerinin blok semasi

Gunumiz mikro denetleyicilerinin kullanim alanlari yayginlastikca Motorola, Atmel,
NEC, Hitachi, Philips, Mitsubishi, Mikrochip gibi birgok chip dreticisi ya kendi
gelistirdikleri yada intel teknolojisine yeni eklentiler yaparak c¢ok cesitli
mikrodenetleyiciler Uretmeye basladilar. Her firma drettigi chipe farkli isimler
vermektedir. Ornedin Mikrochip drettiklerine PIC adini verirken intelin Urettikleri
1980’lerin basinda piyasaya strdiklerine 8051 bazen MCS-51 olarak adlandirilirlar.

Neredeyse her mikroislemci (CPU) dUreticisinin 0rettigi birka¢ mikrodenetleyici
bulunmaktadir. Bu denetleyicilerin mimarileri arasinda ¢ok kiguk farklar olmasina ragmen
asagl yukarir ayni islemleri yapabilmektedirler. Her firma Grettigi chip’ e bir isim ve
ozelliklerini birbirinden ayirmak icinde parca numarasi vermektedir. Ornedin Microchip
urettiklerine PIC adini, parca numarasi olarak ta 12C508, 16C84, 16F84, 16F628,16C711
gibi kodlamalar wverir. Intel ise (Grettigi mikrodenetleyiciler MCS-51 ailesi adini
vermektedir. Genel olarak bu adla anilan mikrodenetleyici ailesinde farklh 6zellikleri
bulunan drdinleri birbirinden ayirt etmek igin parga numarasi olarak ta 8031AH, 8051AH,
8751AHP, 8052AH, 80C51FA gibi kodlamalar kullaniimaktadir.

Bir uygulamaya baslamadan énce hangi firmanin trindi kullanacagina, daha sonra da
hangi numarali denetleyicinin gerektiren uygulamada hangi 6zelliklerin olmasi gerektigi
onceden bilinmesi gereklidir. Asagida bu 6zellikler siralanmistir:

Programlanabilir dijital paralel giris/cikis

Programlanabilir analog giris/gikis

Seri giris/gikis (senkron, asenkron ve cihaz denetimi gibi).

Motor veya servo kontrol igin pals sinyali ¢ikisl.
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o Harici Timer vasitasiyla kesme

o Program belledi Uzerinde kod korumasi yapip yapmadigi

o Program bellegi tipi (ROM, EPROM, PROM ve EEPROM).

o Dahili EEPROM var olup olmadigi

o Osilator frekans degeri

Daha da ayrintiya girecek olursak bu listede siralanacak 6zellikler uzayip gidecektir.
Simdi de bizim notlarimizda ele aldigimiz Microchip’in Urlini olan PIC” 1 neden
sectigimize deginelim. Microchip, 8 bitlik mikrodenetleyici ve EEPROM ureten bir
Amerikan sirketidir. Arizona eyaletinde iki, Tayland ve Tayvan’ da birer tane olmak Uzere

toplam dort fabrika ile kendi alaninda diinyada sz sahibi olan bir chip reticisidir

1.16. Mikroislemciler ve Mikrodenetleyiciler Arasindaki Fark

Simdiye kadar mikroislemci ve mikrodenetleyicilerin temel 6zelliklerinden bahsettik.
Ancak aralarindaki gergek farklhiligi ortaya koyabilmek icin Klasik mimari yapilarindan,

Von-Neuman ve Harvard mimarilerinden bahsedelim.

1.16.1. Von-Neuman Mimarisi ve CISC islemciler

Bu mimari biciminde program kodlari ve veriler ayni bellek blogu icerisinde
bulunmaktadirlar. Her bir komut cevriminde ya bir program ya da bir veri hiicresine
erisilebilmektedir. Bu nedenle islem hizi disiktir. Bu mimarinin uygulandigi islemciler
genellikle CISC (Complex Instruction Set Computer), (karmasik komut takimli bilgisayar)
olarak adlandirilirlar. CISC islemcilerde bir komutun icra edilebilmesi igin ¢ok sayida
dahili saat ¢evrimi gerekir. Yazilan programlarin verileri islemesi icin ¢ok sayida komut
gerekir. Bu mimariyi 6zetleyecek olursak:

80x86 (PC’ler), 8051, 68HC11, vb) islemcilerinde kullanilir.

CPU ve bellek arasinda sadece bir yol vardir.

RAM ve program belledi ayni veri yolunu paylastigindan, bit genisligi de ayni
olmak zorundadir.

Genellikle CPU’lar CISC islemcidir. En ¢ok bilinen intel 80x86’dan pentiumX’ e
kadar ve ilk Apple Macintosh’lar da kullanilan 68000

Cok fazla komut gerekir. (genellikle 100°den fazladir.)
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Cok fazla sayida adresleme modu vardir.
Bir komut genellikle birden fazla dahili saat cevrimi gerektirir.

BELLEK
CPU @ PROGRAM

& .
8 YERI

Sekil 13. Von-Neuman mimarisinde bellek ve veriyolu yapisi

1.16.2. Harvard Mimarisi ve RISC islemciler

Bu mimari biciminde program kodlari ve veriler farkh bellek bloklari icerisinde
bulunmaktadirlar. Her bir komut cevriminde hem program hem de veri hicresine
erisilebilmektedir. Bu nedenle islem hizi yiksektir. Bu mimarinin uygulandigi islemciler
genellikle (Reduced Instruction Set Computer), (indirgenmis komut takimli bilgisayar)
olarak adlandirihirlar. RISC islemcilerde bir komutun icra edilebilmesi igin bir dahili saat
cevrimi gerekir. Yazilan programlarin verileri islemesi icin ¢ok az sayida komut gerekir.
Bu mimariyi 0zetleyecek olursak:

CGogdunlukla mikrodenetleyicilerde kullanilir.

Program yolu ve veri yolu farklidir ve farkli sayida bit genisligine sahip olabilir. Bu
ozellik hem islemcinin dizaynini kolaylastirmada hem de program belleginin verimli
kullanilmasini - saglamaktadir. Ornegin, PIC’ lerde Veri belleginde (RAM) 8 bit
kaydediciler ve veri yollari vardir. Program bellegi 12 bit, 14 bit veya 16 bit genisliginde
olabilir. PIC mikrodenetleyiciler ve ¢cogu Harvard mikroislemciler “RISC” islemcilerdir.
Az sayida komut gerektirirler (genellikle 50°den az) az sayida adresleme modu vardir.

Bir komutun icrasi i¢in 1 dahili saat sinyali yeterlidir.

8 12/14/16
BELLEK ‘ BELLEK

l:VER.i:I 4#:) cPU (PROGRAM)

Sekil 14. Harvard mimarisinde bellek ve veriyolu yapisi
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1.17 Mikroislemci ile Mikrodenetleyicinin Karsilastirilmasi

Bir otomasyon sistemini mikroislemci ile kurmak icin gerekli olan minimum
donanimda CPU, RAM, 1/O chipleri bulunmalidir. Bu chipler arasindaki veri aligverisini
kurmak icin ise veri yolu, adres yolu gerekmektedir. Chipler arasindaki iletisimi saglayan
bu yollari yerlestirmek icin ise ayrica baski devre teknigi ile Uretilen ve adina ana kart

denilen kartlar gereklidir.

Mikrodenetleyici ile kontrol edilecek bir sistemde ise yukarida saydigimiz chipleri
tek bir chip icerisinde barindiran bir mikrodenetleyici kullanmak yeterli olmaktadir.
Dolayisiyla tek chip kullanilarak sunulan c¢ozimlerin maliyeti daha disuk olacaktir.
Yukarida saydigimiz bir¢cok nedenden dolayr mikroislemciler artik kisisel bilgisayarlarin
disinda pek fazla kullanim alani bulamamaktadirlar. Mikrodenetleyiciler ise bilgisayar
kontroli gerektiren elektronik uygulamalarda (akilli ev modellerinde, otomobillerde, faks,
fotokopi, elektrikli ev aletlerinde, makine tezgahlarinda, oyuncaklarda, dijital 6lcu aletleri,

dijital fotograf makinelerinde vb) sikca kullaniimaktadirlar.

Tablo 2. Mikrodenetleyicilerin mikroislemcilere gore Gstunltkleri

Ozelligi Mikroislemci Mikrodenetleyici
) ) Farkli bellek bloklarinda
Program ve veri bellegi Ayni bellek blogunda
Yuksek
Hiz Disuk
o Az
Gug tiketimi Fazla
o 5 Cogunlukla RISC
Mimarisi Gogunlukla CISC
. Ucuz
Fiyati Pahali

RAM, ROM, ADC, 1/0 vb. Cok aza gerektirir.(Harici

Harici donanim destegi . _
gerektirir, EEPROM qgibi)

o 1 komut i¢in 1 den fazla saat o o
Saat gevrimi o 1 komut igin 1 saat sinyali
sinyali
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1.18. PIC18F452'nin Ozellikleri

PIC18F452  microchip  firmasinin  (www.microchip.com)  Urettigi  bir
mikrodenetleyicidir. Program bellegi, FLASH ROM olan PIC18F452' de, yiklenen
program elektriksel olarak silinip yeniden yiiklenebilmektedir.

1.19. PIC18F452 Portlarinin Fonksiyonlari
1.19.1. Port A:

Port A'nin her bir biti bagimsiz olarak giris veya ¢ikis olarak tanimlanabilmektedir. 6
bit genisligindedir. RAO, RA1, RA2, RA3, RA4 ve RAGS bitleri analog/sayisal cevirici
olarak konfigtre edilebilmektedir. Buna ek olarak RA2 ve RA3 gerilim referansi olarak da
konfigure edilebilmektedir. (bu durumda bu bitler ayni anda A/D cevirici olarak
kullanilamamaktadir). Port A ile ilgili registerlar ve adresleri asagidaki gibidir.

PORTA F80h

TRISA F92h ; giris/cikis belirleme registeri

ADCON1 FC1h ; RA portlarinin A/D, referans gerilimi veya sayisal giris/gikis
olarak seciminde kullaniimaktadir.

Islemciye ilk defa gerilim uygulandiginda RA4 haric diger bes PORTA biti A / D
ceviricidir. E§er RA portunun bazi bitlerini sayisal giris / ¢ikis olarak kullanmak istersek
ADCONL1 registerinde degisiklik yapmamiz gerekmektedir. Bu pin istenirse TMRO igin
bir clok girisi olabilir. RA4 portunu giris-gikis olarak kullanmak igin  +5V DC ile RA4
arasina 2.7 K diren¢ baglanmalidir.

RADS pini SSP slave segme pini veya analog giris-gikis olarak kullanilabilir.

1.19.2. PortB

Port B’ nin her bir biti badimsiz olarak sayisal giris veya cikis olarak
tanimlanabilmektedir. 8 bit genisligindedir. B portunun her bacagi dahili bir direncle VDD’
ye baghdir (weak pull-up). Bu &zellik varsayilan olarak etkin degildir. Ancak OPTION
registerinin 7.bitini 0 yaparak B portunun bu 6zelligini etkinlestirilebilir.

RB1, RB2, RBO pini dis devreden kesme girisi olarak kullanilabilir.


www.microchip.com
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RB4-RB7 bacaklari ayni zamanda bacaklarin sayisal durumlarinda bir degisiklik
oldugunda INTCON registerinin 0. biti olan RBIF bayragini 1 yaparak kesme
olusturmaktadir. Bu dzelligi, islemci SLEEP konumundayken, devreye bagli tus takiminin
her hangi bir tusa basildiginda islemcinin yeniden etkinlesmesi icin kullanabilir. Bitin
bunlarin yani sira RB6 ve RB7 yiiksek gerilim programlama, RB5 ise disuk gerilim
programlama modlarinda da kullaniimaktadir. Port B ile ilgili registerler ve adresleri

asagidaki gibidir.

PORTB F8lh
TRISB F93h ; giris/cikis belirleme registeri
1.19.3. PortC

Port Cnin her bir biti bagimsiz olarak sayisal giris veya cikis olarak
tanimlanabilmektedir. 8 bit genisligindedir. Tim port bacaklari Schmitt Trigger girislidir.
TRISE registerinin 4. biti olan PSPMODE bitini 1 yaparak "parallel slave mode"da
kullanilabilir. Bu fonksiyon aracihgiyla 8 bit genisligindeki her hangi bir mikroislemci bus’
ina baglanabilir. ilgili registerlar ve adresleri asagidaki gibidir.

PORTC F82h

TRISC F94h ; giris/cikis belirleme registeri

1.19.4. PortD

Port D'nin her bir biti bagimsiz olarak sayisal giris veya c¢ikis olarak
tanimlanabilmektedir. 8 bit genisligindedir. Tum port bacaklari Schmitt Trigger girislidir.
TRISE registerinin 4.biti olan PSPMODE bitini 1 yaparak "parallel slave mode"da
kullanilabilir. Bu fonksiyon araciligiyla 8 bit genisligindeki herhangi bir mikroislemci
bus'ina baglanabilir. Port D ile ilgili registerler ve adresleri asagidaki gibidir.

PORTD F83h

TRISD F95h
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1.19.5. PortE

Port E' nin her bir biti bagimsiz olarak giris veya ¢ikis olarak tanimlanabilmektedir. 3
bit genisligindedir. REO, RE1 ve RE2 bacaklarinda Schmitt Trigger giris tamponlari vardir.
Her bir bacak analog/sayisal cevirici olarak konfigure edilebilmektedir. EGer PORTD
paralel slave port olarak konfigiire edilirse, REO, RE1 ve RE2 bacaklari PORTD’ nin
baglandi§i mikroislemci bus’ 1na sirasiyla READ, WRITE ve CHIP SELECT kontrol
girisleri olarak kullanilabilmektedir. Bunun i¢in TRISE uygun bigimde ayarlanmahdir.
Port E ile ilgili registerler ve adresleri asagidaki gibidir.

PORTE F84h

TRISE F96h ; giris/cikis belirleme registeri

ADCON1 FC1h ; RE portlarinin A/D veya sayisal giris/cikis olarak
seciminde kullaniimaktadir.

Islemciye ilk defa gerilim uygulandiinda iic PORTE biti de A/D ceviricidir. Eger
RE portunun bazi bitleri sayisal giris/cikis olarak kullanmak istenirse  ADCON1

registerinde degisiklik yapilmasi gerekir.

1.19.6. Paralel Slave Port

TRISE registerinin PSPMODE biti 1 yapildiginda PORTD 8 bit genisliginde
mikroislemci portu olarak kullanabilir. Bu arada REO, RE1 ve RE2'yi, TRISE ve ADCON1
registerlerinda ilgili ayarlari yaparak sayisal giris olarak da tanimlamak gerekmektedir.
Bdylece harici bir mikroislemci, REO, RE1 ve RE2'yi kontrol olarak kullanarak 8 bitlik
veri bus' ma bagli PIC18F452'nin PORTD' sine hem veri yazabilmekte, hem de
okuyabilmektedir.

1.19.7. Seri Girig/Cikis Moduli (USART)

USART, yani senkron/asenkron alici verici PICF452'deki iki seri giris/gikis
modulinden biridir. Seri iletisim ara yuzi (SCI: serial comm.interface) olarak da bilinen
USART, monitdr veya PC gibi aygitlara tam c¢ift yonli asenkron baglantida kullaniimak
uzere konfiglre edilmistir. A/D veya D/A ara yuzlerine, seri kullanilmak (zere konfigiire
edilebilmektedir. USART asagidaki gibi konfigiire edilebilmektedir.
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Asenkron : Tam ¢ift yonla (full duplex)
. Senkron : Master, yarim ¢ift yonlu (half duplex)

. Senkron : Slave, yarim ¢ift yonli

RC6 verici, RC7 ise alici port olarak kullaniimaktadir. TSR ve TXREG registerleri

de konfiglrasyonda kullaniimaktadir.

1.19.8. Master Synchronous Serial Port (MSSP)

MSSP moduli, diger cevre birimleri veya mikroislemcilerle seri iletisimde
kullaniimaktadir. Bu ¢evre birimleri seri EEPROM, kaydirmali registerler (shift register),
gOsterge surticuleri, A/D ceviriciler vb. olabilir. MSSP modilu ayni anda asagdidaki iki

mod dan birine konfigure edilebilir.
RC5: Seri veri cikisi (SDO:Serial data out)
RC4: Seri veri girisi (SDI: Serial data in)
RC3: Seri saat (SCK:Serial clock)

Bu modlardan birine goére konfiglire etmek igin ise SSPSTAT (senkron seri port
durum registeri, 0x94), SSPCON (senkron seri port kontrol registeri, 0x14) ve SSPCON2

(senkron seri port kontrol registeri 2,0x91) registerleri ayarlanmahdir.

1.19.9. Analog / Sayisal Cevirici Modulu

A/D kanallari i¢in RA4 haric diger RA portlari ve RE portlari kullanilabilir. Asagida
ilgili registerlar ve adresleri gésterilmistir.
ADRESH FC4h ; A/ D sonug registeri (high register)
ADRESL FC3h ; A/ D sonug registeri (low register)

ADCONO FC2h ; A / D kontrol registeri 0
ADON1 FC1h ; A/ D kontrol registeri 1

1.19.10. PIC18F452’ nin Beslenmesi

PIC18F452'nin  besleme gerilimi 11, 12 ve 31, 32 numarali pinlerden

uygulanmaktadir. 11 ve 32 numarali Vdd ucu +5 V' a ve 12, 31 numarali Vss ucu topraga
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baglanir. PIC’ e ilk defa enerji verildigi anda meydana gelebilecek gerilim dalgalanmalari
nedeniyle, olusabilecek istenmeyen arizalari 6nlemek amaciyla 100 nFhik dekuplaj
kondansatoriinin devreye baglanmasi gerekmektedir. PIC ler CMOS teknolojisi ile
uretildiklerinden 2 ila 6 volt arasinda calisabilmektedirler. +5 V’luk bir gerilim ise ideal bir

deger olmaktadir.

1.19.11. RAM Bellek

PIC18F452'nin FFFh~F80h7Fh adres arahgina ayrilmis olan RAM bellegi vardir. Bu
bellek icerisindeki file registerleri icerisine yerlestirilen veriler PIC CPU’sunun ¢alismasini
kontrol etmektedir. File register adi verilen 6zel veri alanlarinin disinda kalan diger bellek
alanlari, normal RAM bellek olarak kullaniimaktadirlar. Tablo 4'te PIC18F452 'nin
kullanict RAM bellek haritasi gortlmektedir.

1.19.12. PIC18F452’ nin Reset Uclari

Kullanicinin programi kasdi olarak kesip baslangica dondirebilmesi icin PIC'in 1 numarali
ucu MCLR olarak kullaniimaktadir. MCLR ucuna 0 Volt uygulandiginda programin
calismasi baslangi¢ adresine doner. Programin ilk baslangi¢c adresinden itibaren tekrar

calisabilmesi icin, ayni uca +5 V gerilim uygulanmahdir.

1.19.13. PIC18F452’ nin Clock Uclari ve Osilator Tipleri

PI1C18F452 mikrodenetleyicilerinde 4 ¢esit osilator bulunmaktadir. Kullanici bu 4 cesitten
birini secerek iki konfigurasyon bitini (FOSC1 ve FOSC2) programlayabilir. Bu osilator
cesitleri cizelgede verilmistir. PIC18F452'de clock uclari 13 ve 14 no’lu pinlerdir.
Hazirlanacak olan PIC programlarinda kullanilan osilator tipi PIC programinin calisma
hizini ve hassasiyetini etkileyeceginden dolayr amaca uygun bir osilator devresi
kullaniimahdir. Tablo 3'te farkli osilator cesitleri ve 6zellikleri gorulmektedir. Osilator
tipinin seciminde dikkat edilecek bir baska nokta ise, secilecek olan osilatérin kullanilan

PIC' in &zelligine uygun olarak secilmesidir.
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Tablo 3. Osilator cesitleri (URL-1, 2010)

Address
FFFh
FFEh
FFDh
FFCh
FFBh
FF&h
FFSh
FFBh
FFTh
FFEh
FFSh
FF4h
FF3h
FF2h
FF1h
FFOh
FEFh
FEEh
FEDh
FECh
FEEh
FEAR
FESh
FEEh
FETh
FEEh
FESh
FE4h
FEZh
FEZh
FE1h

Osilator Tanimi Ozelligi Frekansi
Tipi
LP Kristal osilator veya seramik Asgari akim |200KHz
rezonator
XT Kristal osilator veya seramik Genel amagh [4MHz
rezonator
HS Kristal osilator veya seramik Yiksek hiz  [25MHz
rezonator
RC Direng / Kapasitor zaman sabitli Dustk 4MHz
maliyet
Tablo 4. PIC18F452'nin RAM bellek haritasi (URL-1, 2010)
Name Address Name Address Mame Address Mame
TOSU FOFh INDF2E FEFh [ CCPRIH FaFh IPR1
TOSH FDEh | POSTINCZ2E FEEh CCPRIL FSEh FIR1
TOSL FOOh | PoSTDEC2E FEDh | CCP1CON FaCh PIE1
STKPTR Foch | PrRENCZE FBCh | CCPR2H FaCh —
PCLATU FoBh | PLUSW2R! FBEBh | CCPRIL FuBh —
PCLATH FD&h FSRZH FBAh | CCP2CON Fash —
PCL FDSh FSR2L FESh — Fagh —
TELFTRLU FDEh STATUS FBGh — Fash —
TELFTRH FO7h TMROH FETh — Fath —
TBLPTRL FDER TMROL FBGh — Fosh | TRISER
TABLAT FOSh TOCON FEBSh — Fash [ TRISDE
PRODH FDdh — FE4h — Fodh |  TRISC
PROCL FO3h | ©OSCCON FB3h TMR2H Fa3h TRISB
INTEON FD2Zh LVDCOM FEBZh TMRAL Fazh TRISA
INTCONZ FOih |  WDTCON FE1h T3CON Faih —
INTCON3 FOOh RCCOM FBOh — Faoh —
INDFD3 FCFh TMR1H FAFh SPBRG FAFh —
BOSTINCOR FCEh TMRIL FAER RCREG FEEh —
POSTDECOM! FCOh TICON FADR THREG FaDh [ LaTe®
PREINCOP! FCCh TMR2 FACH TXSTA Fach | LaTD@
PLUSWOET FCEh PR2 FaBh RCSTA FEBh LATC
FSROH FCAh T2CON Fash — Faah LATE
FSROL FCSh SSPBUF Fadh EEADR Fadh LATA
WREG FCBh SSPADD Fash | EEDATA Fash —
INDE 1 FCT7h | SSPSTAT FaTh | EECONZ FaTh —
POSTINCE FCBh | SSPCONA Fash | EECON{ Faih —
POSTDEC1E FCSh | SSPCOM2 Fash — Fash —
PREINC1E FC4h ADRESH Fadh — Fa4h | PORTEE
PLUSW1F! FC3h ADRESL F&3h — Fash | PorTD®
FSR1H FC2h ADCOMND Fazh IPR2 Fazh | PORTC
FSRIL FCih ADCOM1 Faih PIR2 Faih | PORTB
BSR FCOR — Fadh PIE2 Faoh | PORTA

FECh
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1.19.14. Kristal Osilator

XT, LP ve HS modlari, RC osilatdrlere nazaran ¢cok daha hassastirlar. Bu modlar, kristal
osilator veya rezonatorlerin, OSC1/CLKIN ve OSC2/CLKOUT uglarina baglanmalariyla
kurulmaktadir. Tablo 5'te hangi frekansta ka¢ pFlik kondansator kullaniimasi gerektigi

belirtilmistir.
1.19.15. RC Osilator

Zamanlamanin c¢ok hassas olmadigi durumlarda RC ikilisi osilator kaynagi olarak
kullaniimaktadir. RC osilator, maliyetin azaltilmasini saglamaktadir. Kullanici dis R ve C
elemanlarinin toleransi nedeniyle meydana gelen degisiklikleri de dikkate almahdir.
Direncin degeri 3 ila 100 kOhm arasinda secilmelidir. 1 Mohm gibi yiksek direnc
degerleri osilatori gurdlti ve nem gibi cevresel etkilere karsi duyarl hale getirir. 2,2
KOhm degerinin altinda ise, osilatér kararsiz hale gelebilmekte, hatta tamamiyla

durabilmektedir.

Tablo 5. Frekansa gore kondansator se¢imi (URL-1, 2010)

OSILATOR TiPi FREKANS KONDANSATOR
LP 32KHz 33-68pF
200KHz 15-47pF
100KHz 47-100pF
XT 500KHz 20-68pF
1MHz 15-68pF
2MHz 15-47pF
4MHz 15-33pF
HS 8MHz 15-47pF
20MHz 15-47pF

1.19.16. Kesmeler ( Interrupts)

PIC'in port girislerinden veya donanim igerisindeki bir sayicidan gelen sinyal
nedeniyle belleginde calismakta olan programin kesilmesi olayina kesme denir. Programin
kesildigi andan itibaren dnceden hazirlanan bir alt program gahisir. Alt program islevini
bitirdikten sonra ana program kaldigi yerden itibaren calismasina devam etmektedir.
Netice olarak bir kesme, ana program calismasini sadece duraklatir ama hicbir zaman

islevini devam ettirmesini engellemez. Kesme alt programlari kullanarak, program
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icerisinde kullanilacak komut sayisi azaltilir ve bir strti mantiksal karisikliklar énlenir.
Kesme olayi sirasinda meydana gelecek olan olaylari siralayacak olursak;
Kesme olay1 meydana geldiginde STACK registerin oldugu adrese atlanir.
1. Ana programin kaldi§i adresi stack registere yazilir.
2. Kesme alt programi cagrilir.
3. Kesme alt programinin oldugu adrese atlanir.
4. Kesme alt programi galistirihir.
5. STACK (Y1gin) registerin bulundugu adrese gidilir.
7. Ana programa donus adresi alinir.

8. Ana programin kesildigi yerdeki adresten bir sonraki adrese gidilir ve devam edilir.

1.19.17. Intcon Register

INTCON (Interrupt Control) registeri RAM bellekte FF2h' adresinde bulunan
okunabilen ve kaydedilebilen | bir registerdir. Kapsaminda TMRO / WDT kaydedicisi
tasma uyari bitleri,RB port degisim ve dis kesme (RBO/ Int Interrupt) denetim
bitleri, TMRO denetim bitleri bulunur.

Tablo 6. Intcon registeri (URL-1, 2010)

7 6 5 4 3 2 1 0

| GIE/GIEH | EEIE/GIEL | TMROIE [ INTOIE | RBIE | TMROIF | INTOIF | RBIF |

Tum kesme islemlerinin kontroll bu register araciligi ile yapilir. Tablo 6'da intcon

registerin her bir bitinin ne ise yaradi§i gosterilmistir.
GIE: Tum kesme islemlerini iptal etme bayragi

0: Tum kesmeler gegersiz

1: Aktif yapiimis olan tum kesmeler gecerli
P EEIE: EEPROM bellege yazma islemi tamamlama kesmesi

0: Gegersiz

1: Gegerli
TMROIE : TMRO sayici kesmesini aktif yapma bayragi

0: Gegersiz
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1: Gegerli
INTOIE : Harici kesmeyi aktif yapma bayragi
0: Gegersiz
1: Gegerli
RBIE: PORTB (4, 5, 6, 7.bitleri) degisiklik kesmesini aktif yapma bayragi
0: Gegersiz
1: Gegerli
TMROIF: TMRO sayicisi zaman asimi bayragi
0: Zaman asimi yok
1: Zaman asimi var
INTOIF: Harici kesme bayragi
1: Harici kesme olustugunda
0: Harici kesme olusmadiginda
RBIF 1: PORTB degisiklik bayragi
0: RB4~RB7 uglarinda degisiklik yok
1: RB4~RB7 uglarindan en az birisinde degisiklik var.

1.19.18. Kesme Kaynaklari

Kesme birka¢ yoldan yapilabilmektedir. Bunlardan bazilari:
e Harici (external) kesmeler.
» TMRO sayicisinda olusan zaman asimi kesmesi.
 PORTB (4, 5, 6, 7 bitler)'deki lojik seviye degisikliginden kaynaklanan kesmeler.
*EEPROM bellege yazma isleminin tamamlanmasinda meydana gelen kesmeler. Bu

calismada kullanilan kesme portb.0’da olusan kesmedir.

1.19.19. TMRO Sayici / Zamanlayici

PIC18F452'nin RAM belleginin h’101’ adresinde TMRO adi verilen 6zel bir register
bulunmaktadir. TMRO programlanabilen bir sayicidir. Yani saymaya istenilen bir degerden
veya bastan baglatilabilir. Herhangi bir anda icerigi sifirlanabilir. Belli basli 6zellikleri
sunlardir.

8-bitlik bir sayicidir.
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» Yaazilabilir/okunabilir.

* Programlanabilen frekans bélme degeri (prescaler value) vardir.

» Sayi artisi harici veya dahili clock saykili ile yapilabilir.

» Disen veya yikselen kenar tetiklemesi (harici olarak)

» Sayicl degeri artan yondedir.

*  TMRO'In degeri W'FF' den h'00’ a gelince ilgili flag' i "1" yaparak kesme olusturur.
TMRO sayicisinin 6nemli 6zelliklerinden biri de ana program veya kesme alt programlari

calisirken sayma islemini durdurmamasidir.

1.19.20. Prescaler Kullanimi

Option registerin 0, 1, 2. bitleri (PS0~PS2) icerisine yerlestirilen sayilar, TMRO veya
WDT’ ye uygulanan sinyali bélmektedir. Boylece sayma hizlari degistirilebilir. Ug bitlik
bu sayt TMRO veya WDT' de birbirinden farkli 8 farkli oran se¢me olanagi
olusturulmaktadir.

Tablo 7'de prescaler degerleri gorulmektedir. TMRO veya WDT sayicilarinin kag
dahili komut saykilinda bir defa bir st sayiya gegisini belirleyen orandir.

Ornegin: TMRO orani 1/2 ise, 2 komut saykilinda bir defa st sayiya gecis
olmaktadir. TMRO orani 1/8 ise, 8 komut saykilinda bir defa (st sayiya gecis olmaktadir.

Tablo 7. Prescaler degerleri (URL-1, 2010)

Program bellegine yerlestirilen komutlarin ¢alisabilmesi icin harici bir Osilator den

Frekans

bélme sayisi |TMRO orani  |WDT orani
000 1/2 1/1

001 1/4 1/2

010 1/8 1/4

011 1/16 1/8

100 1/32 1/16

101 1/64 1/32

110 1/128 1/64

111 1/256 1/128

clock sinyali uygulanmasi gerekmektedir. Bu frekans PIC tarafindan 4'e bolunerek OSC2
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ucundan disariya verilir. Dorde bolinen bu frekansin bir saykil bir komutun icrasi igin
gecen suredir. Bu calismada 4 MHz' lik bir kristal osilator kullaniimistir. Bu frekanstaki
dahili komut saykili 1 MHz' dir. Peryodu ise 1 ps’ dir. Yani dahili komut saykili 1 us’ dir.
Bir komut 1 ps’ lik bir stirede icra edilmektedir. Prescaler degeri ile TMRO sayicisinin kag
s araliklarla saydigi veya kag s araliklarla kesme verdigi belirlenmektedir.

Ornegin, bu calismada prescaler dederi '101 secilmistir. Prescaler '101’ oldugunda TMRO
orani 1/64 olmaktadir. fosc degeri 4MHz oldugundan, komut saykili 1us olur. Buradan
TMRO sayicisinin 64 dahili komut saykilinda 1 defa arttigi anlasihir. TIMERO sayma
arahgl bu calisma icin 64 ps'dir. TMRO saymaya basladiginda ilk sayr h'00" oldugundan
TIMERO

256 ps x 64 = 16384 us(16.384 ms)

arahklarla kesme sinyali verecektir.

1.20. PIC 18F452 *nin Programlanma Safhalari

Bu Dbolimde bir PIC mikrodenetleyicisi igin  program  yazimindan,
mikrodenetleyiciye yuklenmesine kadar gegcen asamalar ve gerekli materyaller ele
alinmistir. Bélimde MICROCODE STUDYO, PROTEUS ve ICPROG programlari ile

programin yazilmasl, derlenmesi ve PIC’ e yiklenmesi anlatiimaktadir.

1.20.1. Text Editori

Bir PIC ‘i programlamak ve i¢in t¢ ana adim vardir :
Kaynak kod yazimi
Kaynak kodun derlenerek makine diline ¢evrilmesi
Makine diline gevrilmis programi PIC’ e yiiklemek

Bu islemleri yapmanin birbirine yakin degisik yollar vardir. Kisa bir arastirma
yapacak olursak ¢ok sayida program derleyicisinin ( Picassembly, Paralax Basic, LET
Basic, PicBasic Pro, Pic C) programlayici yazilimlari (MPASM, EPIC, PICUP ,Micropro)
bulunmaktadir.

Bu yontemleri birbiriyle kiyaslamak yerine PicBasic Pro’yu (PBP) tercih
nedenlerimiz Uzerinde biraz duralim. Derleyicilerden en fazla kullanilani, mikrochip

firmasinin kendi mikrodenetleyicileri icin Gretti programlama dili olan Picassembly dir. Bu
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dilin ¢ok az komuttan olusmasi ve derleyici programin www.microchip.com adresinden
indirilebilmesi veya firmalardan (Ucretsiz istenmesi en buyiuk avantajidir. Ancak
Picassembly ile program yazabilmek igin Pic igerisindeki registerlerin (yazmaglarin)
yapisini bilmek ve hangi islemin sonunda ne olacagini 6grenmek zorunlulugu mikroislemci
mimarisine yabanci olanlara zor gelmektedir. iste bu tip zorluklarin iistesinden gelmek ve
PIC programlamayi hobi olarak ele alan kimselere bile hitap edebilecek bir programlama
dili yazma ugraslari sonucunda bircok programlama dilinin yani sira PicBasic Pro’ da
uretilmistir.

Tez calismamizda kullandi§imiz PIC18f452 nin programlanmasinda da PicBasic Pro

kullanilacaktir.

1.20.2. Metin Editora (Microcode Stiidyo)

PicBasic Pro derleyici komutlarini yazip, “BAS” uzantili bir dosya olusturmak igin
DOS ile gelen EDIT veya Windows ile gelen NOTPAD gibi bir editort kullanabilmemiz
gerekir. Bu editorler disinda kullanmaya ahisik oldugumuz bir editoér varsa bunlardan
birisini de kullanabilirz. Ancak dikkat edilmesi gereken; kullandigimiz editériin dosyalari
ASCII koduyla kaydedebilme 6zelligine sahip olmasidir. Cinki editériin ekrana yonelik
diizenlemeleri (farkli fontlar, alti gizili veya koyu karakterler gibi ...) derleyici tarafindan
yanlis algilanir. Bu sikintilari ortadan kaldiran ve yazilan program kodlarini derlettikten
sonra .bas (veya PBP) uzantili kayit eden,ve kayit ettigi yere derlenmis halini de atan ve

hata ayiklama &zelligine sahip olan bir metin editériinii Microcode studio” yu kullanacagiz.


www.microchip.com
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i MicroCode Studio - PICBASIC PRO (SKAT. pbp)
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o2 IR IE T o
8] - Ry - e ] M- 000 O [==+~ @@
=l dereme | = 3 [ skat

R

10[

' Name : 5 FRatli Asansér Projesi.BAS

'#  Author : [Hakan Bilgic]

' Notice o Copyright (c) 2008 [select VIEW...ERITOR OPTIONS]
T : 411 Rights Reserved

'H Date ; EE.09.2009

'+ Version @ 1.0

'+ Notes

ta .

Pk b sk ok sk ok sk ok sk o sk sk sk ok sk sk b sk ok ok ob sk ok sk ok sk ob sk ok sk sk ok ok sk sk b ok b sk ob ok ok sk sk ok ok sk sk ok sk ok ok ob sk ok sk o sk ob ok ok ok ook

%% % % o3 % % ¥

EORTD=0
TRIZA=%00111111

TRISE=%11100000

TRIZC=%00111111

TRISD=%11100000

TRISE. D=1

TRIZE.1=0

w

mnr e a— 5

< |
() Ready Etnt:colt

Sekil 15. Hata ayiklama 6zelligine sahip MicroCode Studio metin editor

Metin editorine yazilan program kodlari metin editériinde bulunan ara¢ cubuklarindan
sirasiyla File, Save As kullanilarak istenilen bir alana .Bas uzantil kayit edilir.

@ MicroCode Studio - PICBASIC PRO {(5KAT.. pbp)

E Edit Wiew Project Help
;|_]NEW Chrl+M rj h;c:;%:;\gg E;'E E—;%
J* open  Chr+o D ol o
e ¥ M- 3- 000 O [~ @@
[ sKAT
i ot ot ok ot ot ok o ook o sk ok ob ot ok ob ok ok ok ok ob o st ob o s ok o ot b ob st ok ok ook ok ok ok ok ook oF o ot ob ok ook o o ~
O Close 5 Katla Asansdr Frojesi.Bas * y
Close Al [Hakan Bilgicg] *
Reopen N Copypright (o) Z009 fselect VIEW...EDITOR OPTIONS]
a1l Rights Reserved #+
Print Setup, .. 26,02, 2009 *
pﬂ. Print Presview... .0 *
i Print Ctrl4+P #
*+
Exit o4 ok o o ok ok ok ok ok o sk ok ok ok ok ok ok ok ok sk ok oF o ok ok o sk ok s sk ok o sk ok ob ok ok ok sk ok ok ook ob o ok ok o sk ok o o
PORTD=0
TRISA=%00111111
TREISE=%11100000
TRISC=%00111111
TRISD=%11100000
TRISE.O=1
TRISE.1=0
mnTAm o—n b
< | >
y Ready =l tnt:cal

Sekil 16. Metin editoriine yazilan programin kaydedilmesi

Ornek olarak mikro isimli bir klasor actik ve yaptigimiz ilk 6rnede uygulama_1

ismini verdik. Ornegimizi. bas veya. PBP uzantili olarak kayit edilir.
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@ MicroCode Studio - PICBASIC PRO (uygulama_1.bas) - 131 x|
File Edit View Project Help
~ | R === =
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Sekil 17. Metin editoriine yazilan programin agilan bir klasore kaydedilmesi

Kayit isleminden sonra actiginiz mikro isimli dosyaya bakilacak olunursa 1 adet
uygulama_1.bas isimli belgeyi goriruz.

fwmiRo ~lalx|

Dosya Dizen Goronim Sk Kullanl: | g0

. A = *»
@GEH*,\_)' ?‘/ Ara
Adres |3 D: MIKRO = Bt

B uygulama_1

Sekil 18. Acilan klasore uygulama_1 ismiyle kaydedilmis belge
1.20.3. Derleyici Programi (Picbasic Pro)

Program derleyicisinin gorevi metin editoriine herhangi bir dilde yazilan program
kodlarini  derleyerek. Hex uzantili dosya olusturmaktir. Diger bir ifadeyle

mikrodenetleyicinin anlayacagi dil olan Hexadesimal koda ¢evirmektir.

Micro Engineering Labs tarafindan gelistirilen PicBasic Pro derleyici normal olarak
DOS ortaminda g¢alisacak bigimde hazirlanmistir. Ancak Windows ortamindayken “MS-

DOS komut sistemi “ ile DOS a ddnerek de bu derleyiciyi calistirabiliriz. PicBasic Pro bir
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DOS programi oldugu icin XT sinifi bir bilgisayardan Pentium —IV e kadar bitiin PC’lerde
calisabilmesi en buylk avantajidir. Ancak programlama yaparken bir iletisim sisteminden
diger bir iletisim sistemine gecis zaman alici ve sikici islemdir. Bu gibi islemlerden
kurtulmak icin Uzerinde calisilacak U¢ programi da ( metin editorl, derleyici ve
programlayici ) ayni isletim sistemi ortaminda calisacak sekilde ayarlayarak hizimizi
artiracaktir. PicBasic Pro’ nun herhangi bir versiyonu (PBP 2.44) program derleyicisi
bilgisayara metin editorii yiklenmeden yuklenir, metin editori olan MicroCode studio ilk
calistinldigi anda program derleyicisi olan PBP yi arar ve bu derleyiciyi buldugu anda

mikrodenetleyici segme ikonundaki islemci sayisi artar.
Metin editoriine yazdigimiz belgeyi kaydettikten sonra simdi derlem islemi yapilir.

Yapilacak islem cok basittir. Oncelikle yazdigimiz program kodlarini hangi islemci igin
sectigimizi belirtmeliyiz ve ardindan ara¢ cubuklarinda bulunan compile butonunu

tiklamaliyiz.

@ MicroCode Studio - PICBASIC PRO ( @ MicroCode Studio - PICBASIC PRO (

I File Edit Wiew Project Help I File Edit View Project Help
02 5 [0 kw9
ad] » L3y ~ |16|=84A ~] /J,uﬁ - [ -

|
I Compile Only - F9 I

a uygulama_1

Fagdbdddddbdddddbddbdddbditd

'+  Name : UNTITLED.BAS

-

=) uygulama_1
Tk kx| IGFETIA

16F374

16F3749A hal B

*
I g ES
| *

I W

'+  Name

Sekil 19. islemci secimi ve Programin derletilmesi

Sayet yazdigimiz programda herhangi bir hata yoksa metin editorii arka planda
bulunan ve daha 6ncede C Yerel diskine kurulu olan PicBasic Pro (PBP) program
derleyicisine yazilan programi derletecek ve. bas uzantili kayit alanina .hex uzantili bir
belge daha atacaktir. Bunun yani sira derlemede bir hata yoksa .asm ve .mac uzantili

dosyalari da bulabiliriz.
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& MIKRO =13l x|
Dosya Dizen Gorinim Sk Kullanilanlar ”| "
. ) — »
OGeriv\_‘)v ?‘/'Ara
Adres [ D:\MikrO | E)sit
Buygulama_l
[£] uygulama_1
Buygulama_l
@uygulama 1
Tor: HEX File
Degistirime Tarihi: 13.09.2008 23:26
Boyut: 321 bayt

Sekil 20. Program derlendiginde acilan klasére gelen belgeler

1.20.4. Pic Programlayici Yazilimi (Ic Pro, Micro Pro)

PicBasic Pro derleyici tarafindan derlenerek makine diline donusttralmis kodlari
PIC’e gbndermek icin bir programa gereksinim vardir. Kullanacagimiz PIC programlayici
yazithminin hangisi olacagl, PIC” i programlamak icin bilgisayarin iletisim portuna
baglayacaginiz programlama kartina baglidir.

Programlama kartini treten firmalar, kendi kartlarina uygun kodlari génderebilecek
yazilimlari da gelistirdikten sonra kullaniciya sunarlar. Bu konuda birkag¢ program vardir.
Bunlardan bazilari: P16PRO, EPIC, COM84, PICSTART Plus (MPLAB igerisinde), IC
prog , MicroPro vb. bulunmaktadir. Tez calismasinda IC prog ve MicroPro programlayicisi
kullantimistir.

1.20.5. Ic-Pog’ un Kullanimlasi

IC-Prog, PIC mikrodenetleyicileri programlamak icin gelistirilmis Windows tabanh
bir yazilimdir. Bu yazilimi kullanabilmek icin basit dizeyde Windows bilgisi yeterlidir.
Yazilim Bonny Gizjen tarafindan gelistirilmis olup, daha sonra Tirkce destegi de

eklenmistir. Programi bilgisayarimiza kurup gerekli ayarlari yaptiktan sonra asagidaki
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Kisayol

Aktif
Tuglar
Usian 05C - Prototip Progra = Mikrod enetleyici
Tam
E-H | TEF | % %%t | G
Hogram Adres - Program Kodu Honfigirasyon
Osiltir: Ko nflg Ura syon

T

HafIZHSI 0000: 2805 3FFF 3FFF 3FFF 0009 018B 1683 3030 .¥¥¥.f0 -~
0008: 0081 3000 0086 30FF 0085 3007 O09F 1283 O.1v..Xf =
0010: 0801 0086 2810 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF .1 .¥¥¥
0018: 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF m% [\irite: Enable:
0020: 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF yiryiviyy
0028: 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF  Y¥yyvvyyy
0030: 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF yiyvviyy
0038: 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF  ¥yyvvyyy
0040: 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF yiryvviyy
0048: 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF  ¥yyvvyvy
0050: 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF yyyvvivy
E:mM 0058: 3JFFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF ¥y vviyy e

Haf =
zasi 0000: FF FF FF FF FF FF FF FF ¥¥iiyiy ~
0008: FF FF FF FF FF FF FF FF y¥¥yyyey =]
/0010: FF FF FF FF FF FF FF FF  yyYyyyyy ;-

0018: FF FF FF FF FF FF FF FF Y¥¥¥vvvy
0020: FF FF FF FF FF FF FF FF ¥¥¥iivy
0028: FF FF FF FF FF FF FF FF Y¥¥¥vvvy
0030: FF FF FF FF FF FF FF FF ¥¥¥iivy

iChecksum 1D Deder|

SSE0 FFFF

0038: FF FF FF FF FF FF FF FF Y¥¥ivvvy b onfigirasyon bilgisi: B
Buffer1 | Bufter utter utfer utfer
I / JDh Programmenn Uzerinde buluncu | Aygt: PIC 16FS77 4 (99)
Tampon
Bellek Segimi

Sekil 21. IC-Prog PIC Programlama Yazilimi

gibi bir ekran gorulecektir.

Entegreye yazma, yazilani okuma, silme, dogrulama islemlerinin yapilmasi
mikrodenetleyiciye program yazma, mikrodenetleyiciye yazilmis bir programi okuma,
program bellegini silme ve program bellegini tampon bellekle karsilastirma islemleri
icprog programinin ana mendsinidn Ust bolimindeki simgeler Uzerine tiklayarak
yaptimaktadir. Komut (Command) menisi altindaki komutlar da ayni islemleri

gerceklestirmek amaciyla kullanilabilir.

Dosya (File) menisunden dosya a¢c (Open File)’e tiklayarak karsiniza cikacak
pencerede hex dosyanizi bulup, secerek hex dosyanizi tampon bellege yiklemeliyiz. IC-
Prog bes ayri tampon bellek kullanarak, yani bes ayri programi hafiza da saklayarak bize
blyik kolaylhk saglamaktadir. Altta yer alan bufferl, buffer2 sekme butonlarina tiklayarak

tampon belleklere ulasabiliriz.
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% %N % e
/ l \ Verify (dogrula)
Read All (Oku) Program All (Yaz  Erase All (Sil)

Sekil 22. 1C-Prog kisayol tuslarindan bazilari

%

entegrenin program belledi o an secili olan tampon bellege yerlestirilir. Hafizasi okunacak

Program Bellegini Okuma: Bu simgeye tikladigimizda karta takil

entegrenin 1C-Prog’ dan secilmis olmasi gerekmektedir.
%

bulunan hex dosyasi mikrodenetleyicinin hafizasina yuklenir. Karta takil entegrenin IC-

Program Bellegine Yazma: Bu simgeye tiklayarak secili tampon bellekte

Prog’ dan secilmis olmasi gerekmektedir.

A
<« Program Bellegini Silme: Bu simgeye tiklayarak karta takili entegrenin
program belledi silinir. Karta takili entegrenin IC-Prog’ dan secilmis olmasi

gerekmektedir.
%,

bellegindeki program Kkarsilastirilir.

Dogrula: Tampon bellekteki program ile  mikrodenetleyicinin

1.20.6. Micro Pro’ nun Kullaniimasi

MicroPro da diger yazilimlar da oldugu gibi mikrodenetleyiciye Hex kodlarini
yuklemek icin kullantlr.

Programmer menisi: Bu menide PIC’ i programlama, okuma, karsilastirmak, silme,

sigortalari belirleme ve osilator se¢cme islemleri yapilmaktadir. Bu islemler asagida

goraldigu MicroPro ekranindan da yapilabilir.

A Pragram | 24 Vedify ‘ ‘

Zh Read | [ Blank ‘ 1=} Fuses |

Sekil 23. MicroPro’ nun kisayol tuslarindan bazilari
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Program: Yazdiginiz programlari PIC’ e yliklememizi saglar.

Read: PIC’ te yazili olan programi okur ve MicroPro ekraninda goriintuler.
Verify: MicroPro ekranindaki program ile PIC igindeki programi karsilastirir.
Blank: PIC’i silmek icin gereken komutlari cagirir.

Erase check: PIC’in bos olup olmadigini kontrol etmek icin kullanilir.

Erase chip: PIC’i siler

Fuses: FUSE edit penceresini acar.

Dizabled Dizabled hd .
Dizabled Disabled x

; ERCLE.
Dizabled ERID

IRCELK.
IRCIO
EXTCLK.
LP

Sekil 24. MicroPro sigorta ayarlari

EQer kaynak program igerisinde __config derleyici bildirisi ile konfiglrasyon
bilgilerini yazmaz istersek, yukarda gorilen ekranda gerekli konfigurasyon islemlerini
yapabiliriz. Disable konfiglrasyon bilgisinin pasif durumda, enable ise aktif durumda
olacagin belirler. Oscillator liste kutusunu actigimizda segilen PIC’ e baglanabilecek

osilator segenekleri listelenir. Uygun osilator Uzerine tiklanarak segim yapilir.

Options menust: Bu menide MicroPro’ nun (Genellikle orta seviyedeki kullanim
duymayacagi) calisma biciminde bazi yonlendirmeler yapilir. ICSP (devre uzerinde
programlama) ézelliginin kullanilabilmesi icin gerekli olan ICSP mode bélimine bu meni
altindan ulasabiliriz.
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Hex editorii

'~ DIY K1BZ v141204 =BINAR FSAYICLHEX >
File Programmer Optichs  Help

ROH DATA
0ooo0: | 1523 0186 1283 QARS Z00& ZBO3I 3001 OO0A® .. ......
0o08:| 001 OOBD OEBOD ZE20A OBAS 2802 0002 3IFFF  ........
0010: =FFF 2FFF 3FFF 3FFF 3FFF JFFF 3FFF 3FFF ... .....
0013: 3=FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF
00Z0:| =FFF ZFFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF
0028:| 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF
0030: 3IFFF 3IFFF 3FFF 3FFF 3FFF JFFF 3FFF 3FFF cansaean
0D38:| 3FFF 3IFFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF  ........
<" §oo40: =FFF IFFF 3IFFF IFFF IFFF IFFF 3FFF 3FFF ... ..
0048: ZFFF 2FFF 3IFFF 2FFF JFFF JFFF 23FFF 3FFF .. ......
0050:| =FFF 2FFF 3FFF 3FFF 3FFF JFFF 3FFF 3FFF ... ...
0058: =FFF 2FFF 3FFF 3FFF 3FFF JFFF 3FFF 3FFF .. ......
0060z 3=FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF
0068:| FFF ZFFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF 3FFF
HTU' FEF ZEFF SEFF SFFF SEFFF SFEF JFEF JFEE

&S coM 7 El8Z board connected
2 ;
& Load | mH!I'DB ] J.J_ Erogram | 2} Verity | ) 1EFEZR -
'ﬁnnims-hl = Gave ] B Bead | [ Blank | v} Fuses X Capeel [
- I = || = SI7Es O

~ ~~

Hex dosyasl Entegreye. Kullandi§iniz
yikleme, kayit Yazma, Yazilani PIC’i buradan
etme, yenileme Okuma, Silme, seginiz.
islemlerini Dogrulama

buradan islemleri

yapabilirsiniz. buradan Yapllir.

Sekil 25. MicroPro’ nun Programlama Yazilimi
1.20.7. PIC Programlama Karti

Makine diline cevrilmis program kodlari PC’den alip PIC mikro’ lara yazmak igin
elektronik devreye ihtiyag vardir. Gunlmizde bircok firma farkh bigimlerde ve

kapasitelerde programlayici karti Gretmektedirler.
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Bu Kartlarin bazilar seri porta baglanirken, bir kismi da paralel porta veya bir kismi
da USB portuna baglanarak programlama yapmaktadir. Kartlarin besleme bicimi ve
gerilimleri birbirine gore farkhilik gostermektedir. Birgok programlayici harici bir gic
kayna@i ile beslenir. Sadece USB portundan beslenenlerde harici besleme gerilimi
gerektirmez.

LTy

'
.
»
.
"

FEERERER RN

-
PIC PROG USB/SER! .

Sekil 26. USB porttan programlanan programlama karti



2. YAPILAN CALISMALAR

2.1. Asansor Modeli Hakkinda Genel Bilgi

Bu tez calismasinda, asansorler icin PIC18F452 mikrodenetleyici tabanli yeni bir
denetim sistemi gelistirilmistir. Gelistirilen denetim sistemi bir asansor modeli tzerinde
denenmistir. Bu model, sekil 36.da gortlmektedir. Asansér modelinin boyu 73 cm, eni ise
20 cm’ dir. Maketin iginde bir kabin bulunmaktadir. Kabinin hareketi (st katta bulunan
motor sayesinde yapilmakta, her katta kapilarin kapali tutulmasini saglayan birer miknatis,
kapi anahtar olarak kapi kontagi, kat sinir anahtari, her katta birer adet kat butonu
bulunmaktadir. Ayrica, katta insanin oldugunu algilayan bir adet sensér monte edilmistir.
Asansoriin en (stlinde asansoriin kabininin kaginci katta oldugunu ve hangi kata
gidilecegini gosteren bir ekran bulunmaktadir. Kabinin kaginci katta oldugu kat sinir
anahtari sayesinde anlasiimaktadir. Ayrica maketin en (stiine asansoriin yukari yon ledi,
asag! yon ledi, kabin isiginin yandigini gosteren led ile pic programinin galistigini gosteren
run ledi bulunmaktadir. Kabin kata geldiginde kat sinir anahtarindan +5V DA kabin katta
degilken ise OV DA alinmaktadir. Kapilarda bulunan kapi kontaklari sayesinde kapinin
acik mi kapali mi oldugu anlasilir. Kapi agik iken 5V kapali iken OV DC alinmaktadir. Her
katta bulunan c¢agri butonlarina basili iken OV basilmadigi durumda ise +5V DA
alinmaktadir. Asansor modelinde 5V’'luk DA motor kullaniimakta olup digli takimi ile
motorun devrini degistirip momentin arttirllmasi saglanmaktadir. Asansor modelinde
bulunan giris-¢ikis aygitlari direk olarak PIC ana kartina baglanamaz. Kat butonlari, kat
sinir anahtarlari, kapi kontaklari PIC' e direk giris yapilmis, bununla beraber motor, ve
ekran fazla akim cektikleri icin direk olarak PIC’ e baglanamayacagindan bunlar sirici

devreler tizerinden PIC’e baglanmaktadir.

2.2. Normal Tip Asansorler ile Tasarlanan Asansor Arasindaki Farklar

Tasarimi yapilan asansér modelinde, elektrik enerjisi ve zaman tasarrufu saglamak
amaciyla mevcut asansor trafik denetim 6zelliklerine yeni bazi Ozellikler ilave edilmistir.

Bunlari sirasiyla agiklayacak olursak;
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a) Ozellikle cok katli binalarda herhangi bir katta cagri yapan bir kullanicinin
asansorun diger katlarda mesgul olmasi nedeniyle uzun sire beklemesine neden
olmaktadir. Sayet cagri yapan kullanici asansoériin gelmemesi nedeniyle beklemeyip kat
merdivenlerini kullanmasi durumunda cagri yaptigi kattan ayrilsa dahi o kattan ¢agri
yapiimasindan dolay asansor kata gelerek duracak ve kapilar acilip yolcu almadan tekrar
yoluna devam etmesi gerekecektir. Buda gereksiz yere asansorin durup tekrar ivmelenerek
elektrik enerjisi harcamasina neden olmaktadir. Ayni sekilde asansérimiz besinci katta
iken yolcu olmadigi halde birinci kattan ¢agri butonuna basilmis ise asansor birinci kata
gelerek gereksiz yere kullaniimis olacaktir. Buda enerjinin bosuna harcanmasina neden
olacaktir. Ayrica, asansorde yolcu varken gereksiz yere herhangi bir katta durup tekrar
hareket etmesi, asansorde bulunan sahislarin gereksiz yere zaman kaybetmesine neden
olmaktadir.

Yukarda agiklanan olumsuz durumlarin bertaraf edilmesi amaciyla her kata yolcunun
oldugunu algilayan sensorler yerlestirilmistir. Bu sensorler sayesinde herhangi bir katta
cagri yapilmis olmasina ragmen bekleyen bir yolcu yok ise asansor bu katta durmayarak
yoluna devam etmektedir.

Prototip asans0r modelinde yolcu algilayan sensor yerine LDR kullaniimistir.
Asansorde kat kapilari birbirine ¢ok yakin olmasi nedeniyle sadece Qglinci kata LDR
monte edilmistir.

b) Tasarlanan asansér modeliyle mevcut asansorler arasindaki diger bir farki 6rnekle
aciklayacak olursak; diyelim ki birinci kattan besinci kata giden bir asansori disunelim,
gideceQi guzergah zerinde Ugincl kattan bir cagri geldi. Asansor Ucuncl kata gelerek
yolcuyu aldi, ancak binen yolcu besinci kata degil de ikinci kata gitmek istemekte. Mevcut
asansorler bu durumda besinci kata ¢ikarak ilk binen sahsi indirir ve daha sonra ikinci kata
inerek ikinci yolcuyu indirir. Tasarladigimiz asansér modelinde ise bu durumda uciinci
kattan binen yolcunun gitmek istedigi kat ile asansore bindigi kat arasinda bir kat fark
oldugu icin ilk dnce ikinci kata inerek ikinci binen yolcuyu indirecek ve daha sonra besinci
kata c¢ikarak ilk binen yolcuyu indirecektir. Verilen 6rnekten de anlasilacagl Uzere kat
edilen yol kisaltilarak asansor motorunun gereksiz yere calismasi Onlenip elektrik
enerjisinden tasarruf saglanilmis olacaktir. Ayrica kisa mesafeye gidecek yolcunun
gereksiz yere asansorde yolculuk etmesi Onlenerek zamandan tasarruf saglanacaktir.

Gidilecek kat ile binilen kat arasindaki fark, model asansorde kat sayisi az oldugu igin bir
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kat olarak ayarlanmistir. Fazla kath asansorlerde istenirse bu fark birden fazlada
yapilabilir.
Yukarida aciklanan 6zellikleri asansér modeline eklemek icin hem yazilimsal hem de

donanimsal olarak gergeklestirilmesi asagida aciklanmaktadir.

2.3. Tasarlanan Asansér Modelinin Blok Diyagrami

CIRISLER KOE?EIE%LOR Ekran I
M siiriici e

S e Y s s

Girig 3——-—— -1 Glgs ]

Girig 41— —— ] Cikig 3 —4—— 4 --—-

Giris 5 4——-— — - s G

Girig 6 ——- — — - O I

Giris 7 Fostan IR DA

Clis7_| | | :@
siiriicii

DA
giic kaynaf
Sekil 27. Tasarlanan asansér modelinin blok diyagrami
Tablo 9. Girig/gikislarin agiklanmasi

Giris 1 | Kat/kabin butonlar Cikis 1 Display
Giris 2 | Kat sinir anahtarlari Cikis 2 Kabin 151k
Giris 3 | Kapi anahtarlar Cikis 3 Kapi emniyet
Giris 4 | Agirlik sensori Cikis 4 Dinamik fren
Giris 5 | PIC reset Cikis 5 Program calisiyor
Giris 6 | insan algilama sensorii (LDR) | Cikis 6 Motor Yukari
Giris 7 | Asans0r stop Cikis 7 Motor asag!




63

Blok diyagramda kontrolér birimi, tasarlanan asansér modelinde P1C18f452
mikrodenetleyicisi kullanilacaktir. PIC18f452” nin pin cikislarinda 6 V’ luk DC motor
strlilemeyecegi icin, suriicti olarak LB 1641 entegresi kullanilacaktir. Bu entegrenin bacak
baglantilari Sekil 28 de verilmistir. Ayni sekilde displayi siirebilmek icin 4511 entegresi
kullaniimistir. Bu entegrenin de bacak baglantilari Sekil 29” da gosterilmektedir.

insan algilamak igin kullanilan LDR, gerekli 1sik hassasiyetini saglamak, PIC’ in
korunmasi icin BC 237 transistorli devre tasarlanmistir. Bu devre, sekil 30°da

gosterilmektedir.

0,01u
] L
i
o
n SW
; @ o
2 _Tlﬁ — 9_‘3_ Veel,2=12V
|
4
LE 1641
—_Q 6
ra— - Vz
0 51 71—,- | T4V
— 7

Vi

Sekil 28. LB 1641 motor slricl entegresinin baglanti semasi

inputB(z)ED U EI+3-+15V
input C (4) E E ouiput £
display test E E awiput g
hlank input E EI auiputa
store E 4511 EI autputh
nput D (8) E E auiput ¢
frput 4 (1) E E auiputd
0V E E| auiput e

Sekil 29. 4511 entegresinin pin cikislar



64

LDR
330 ohm

1

I |

10K

+5V

BC 237

LDR gin 1s1ginda 1kQ, karanlikta 20 kQ

Sekil 30. Sensor (LDR) devresinin baglanti semasi

MCLR Vs
RANAND

RATIANA
RAZIANZVaer-
RAZANI VRE=+
RA4TOCK
RASIAN4SSILVDIN
DNANS

QSC1/CLEK
O8CHCLEOIRAR
RCOMIOSOITICKI
RC1TIOSVCCP2*
RC2ICCP1
RCIBCHKECL
RODIPSPO
RO1/PSP1

00 =] 0 h s G RS -

N = 1
(=g S B TR & T L

PIC18F442
PIC18F452

22

'] =—= REBTPGD
[1 «+— RBEFGC
[ =— RBEFGM

7 =— RE24

[ =—= RBICCP2Y
[ =—= RE2INT2
[ =+— RBAUIMNTI

[ =— REOINTD
[1 =——Vaoo

M Vas
[1=+—-+e RO7PSFT
[l =— RDB/PSPE
[ *— RD3/PSFS
[1 +— RD&PSP4
[ —= RCT/RXDT
[ =— RCOTXICK
N« RCSS00
[ +—= RC4/SDISDA
[l =—= RDIPSFI

[l = RODZPSFZ

Sekil 31. PIC 18F452’ nin pin fonksiyonlari
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2.3. Asansor Kontrol Karti ve Yazilimi

GlUnumiizde asansorler artik maliyeti ve kullanim kolayhgr bakimindan mikro
denetleyiciler kullanilarak yapiimaktadir. Kullanim kolayhgi, tepki hizi ve istendigi anda
programinin ¢ok kolay degistirilebilmesi nedeniyle mikrodenetleyiciler tercih edilmekte-
dir. Hazirlanan prototip asansér dort katli olarak yapilmis, PIC yazilimi ise bes kata gére
programlanmistir. Bu bélimde PIC 18F452 mikrodenetleyicisi ile dort kath bir asansor

modeli icin gergeklestirilen kontrol karti ve yazilimi tanitilacaktir.

2.3.1 Kontrol Kartinin Tasarimi

PIC 18F452' de RAO-RA5, RB0O-RB7, RC0-RC7, RDO-RD7 olmak (zere 4 ayri
giris-gikis portu vardir. Bu giris-gikis birimleri istenildigi anda giris, istenildigi anda ¢ikis
olarak kullaniimaktadir. Hazirlanan asansér modelinde RAO0-RAA4 giris olarak kullaniimis
olup RAO-RA4 bacaklarindan kat/kabin butonlari, RA5 bacagindan kabin stop butonu,
RBO-RB4 pinleri ¢ikis olarak kullanilmis, bu pinler kat/kabin ekran ¢ikislari, RRB5-RB7
pinleri giris olarak kullnilmis,bu pinler kat sensorleri olarak, RCO-RC4 uglari giris olarak
kullinilmis,bu pinler kat sinir anahtarlari olarak, RD0-RD4 uclar ¢ikis olarak kullaniimis
olup, kabin 1s1k, dinamik fren, motor yukari, motor asagi ve kapi emniyet, RD5-RD7 uclari
giris olarak kullaniimis olup,kat sensorleri ve asirt yik, REO pini giris olarak kullaniimis
olup, kapi anahtarlari, RE1-RE2 pinleri ¢ikis olarak kullaniimis olup, mesgul ve program
calistyor islevleri icin ayarlanmistir.

Pinlerin detayh acihmi asadiya ¢ikariimistir.

Tablo 8. 18F452 PIC” in pin islevleri

1 .PIN (MCLR/Vpp/THV) Reset girisi  (Normal durumda dijital 1)
2.PiN (RAO/ANO) 1.Kat / Kabin butonu ( Normalde dijital 1)
3.PIN (RA1/AN1) 2.Kat / Kabin butonu (Normalde dijital 1)
4.PIN (RA2/AN2/VREF-/CVREF) | 3.Kat/ Kabin butonu (Normalde dijital 1)
5.PIN (RA3/AN3/VREF+) 4.Kat/ Kabin butonu (Normalde dijital 1)
6.PIN (RA4/TOCKI/C10UT) 5.Kat/ Kabin butonu (Normalde dijital 1)
7.PIN (RA5/AN4/SS/C20UT) Kabin stop (Normalde dijital 1)
8.PIN (REO/ANS5/RD) Kapi anahtarlari (Normalde dijital 0)
9.PIN (RE1/AN6/WR) Asansor mesgul (Normalde dijital 0)
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10.PIN(RE2/AN7/CS)

Program calisiyor  (Normalde dijital 0)

11.PiN(VDD)

5V

12.PIN(VSS)

GND,toprak

13.PIN(OSC1/CLKIN)

Kristal osilator girisi

14.PIN(OSC2/CLKOUT)

Kristal osilator girisi

15.PIN(RCO/T10SO/T1CK1)

1.Kat sinir anahtari  (Normalde dijital 0)

16.PIN(RC1/T1OSI/CCP2)

2.Kat sinir anahtart  (Normalde dijital 0)

17.PIN(RC2/CCP2)

3.Kat sinir anahtari  (Normalde dijital 0)

18.PIN(RC3/SCK/SCL)

4.Kat sinir anahtari  (Normalde dijital 0)

19.PiN(RDO/PSPO0)

Kabin 151k

20.PIN(RD1/PSP1)

Dinamik frenleme

21.PIN(RD2/PSP2)

Motor yukari (Ayni zamanda yukari yon ledi)

22.PIN(RD3/PSP3)

Motor asagl (Ayni zamanda asagi yon ledi)

23.PIN(RC4/SDI/SDA)

5.Kat sinir anahtari  (Normalde dijital 0)

24.PIN(RC5/SDO0) Dijital 1 girisi
25.PIN(RC6/TX/CK) Bos
26.PIN(RC7/RX/DT) Bos
27.PIN(RD4/PSP4) Kapi emniyet

28.PIN(RD5/PSP5)

4. kat sensori (Normalde dijital 1)

29.PiN(RD6/PSP6)

5. kat sensort (Normalde dijital 1)

30.PIN(RD7/PSP7)

Asiri yik sensorti (Normalde dijital 1)

31.PIN(VSS)

GND,toprak

32.PiN(VDD)

5V

33.PIN(RBO/INTO)

4511 entegresinin A kod ucu ¢ikisl

34.PIN(RB1/INT1)

4511 entegresinin B kod ucu ¢ikisl

35.PIN(RB2/INT2)

4511 entegresinin C kod ucu ¢ikisl

36.PIN(RB3/CCP2B)

4511 entegresinin D kod ucu ¢ikisl

37.PIN(RB4)

Display besleme ucu

38.PIN(RB5/PGM)

1. kat sensori (Normalde dijital 1)

39.PIN(RB6/PGC)

2. kat sensoru (Normalde dijital 1)

40.PIN(RB6/PGD)

3. kat sensort (Normalde dijital 1)
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Sekil 32. Tasarlanan asansor modelinin sematik gosterimi
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Devrede 4 MHz’ lik XT kristal osilatér kullaniimistir. Kristal osilatérde GND ile kristalin
arasin 22 pF’ lik kondansatorler kullanildi. Kontrol kartinin agik semasi sekil 30’da
gorilmektedir.
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Sekil 33. Asansor kartinin agik semasi
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Sekil 35. Baski devrenin bilgisayar ¢iktisi (arkadan goriinis)



70

Sekil 36. Prototip asansor modelinin énden gorinisu
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Sekil 37. Asansor modelinin kabini
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Sekil 38. Asansdr modelinin anakart, motor ve butonlarin baglanti devreleri
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Sekil 39. Asansor modelinin arkadan gorindsu
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Sekil 40. Asansor kontrol karti
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Sekil 41. Sensor (LDR) devresi
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Sekil 42. Kat sinir anahtarlari

Sekil 43. Prototip asansér modelinin DA motoru
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2.3.2. Kontrol Karti Yazilimi

Bolum 2.”de normal asansér modellerinde yapilacak degisiklerle elektrik enerjisinden
ve zamandan tasarruf saglanacagi anlatilmisti. Anlatilan bu degisiklikleri asansér modeline
uygulayabilmek icin PIC18f452 mikrodenetleyiciye picassembly dilinde programin
yazilarak yiklenmesi gerekmektedir. Yazihm igin, Microcode Stlidyo programi
kullaniimistir. Yazilan program Ek 1’de verilmektedir. Model asansor dort kath olmasina

ragmen program yazilimi bes kata gére yapilmistir.
2.3.3. Yazilimin Temel Mantalitesi

PIC18F452’nin A portu kat butonlarina, C portu ise kat sinir anahtarlarina atanmistir.
Asansorin gidecegi yon bu iki portun carpilmasi ile bulunmaktadir. Bunu &rnekle

aciklayacak olursak;

1.kat.but, T T 1. kat snr anh,

2kat but T T 2kat snr.anh,

3kat et T >< T 3.kat snr.anh, e

4kat but T T 4.kat snr.anh. - KONUM
S.kat bt T T 5.kt snr.anh,

kabin stop T T P €5 lojik 1

Sekil 44. A ile C portunun garpiimasi

Cikis portlarinin sayisal durumlari:

A portu:

PORTA-> Kabin ve Kat Butonlaridir. Normalde PORTA=% 00111111

PORTA.0 - 1.Kat/Kabin Butonu (PORTA.O; 1 ise Butona Basilmamis, 0 ise Butona
Basiimis.)

PORTA.1 - 2.Kat/Kabin Butonu (PORTA.1; 1 ise Butona Basilmamis, 0 ise Butona
Basiimis.)

PORTA.2 - 3.Kat/Kabin Butonu (PORTA.2; 1 ise Butona Basiimamis, O ise Butona
basiimis.)
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PORTA.3 = 4.Kat/Kabin Butonu (PORTA.3; 1 ise Butona Basilmamis, 0 ise Butona
Basiimis.)

PORTA.4 - 5.Kat/Kabin Butonu (PORTA.4; 1 ise Butona Basilmamis, 0 ise Butona
Basiimis.)

PORTA.5 - Kabin STOP Butonu (PORTA.5; 1 ise Butona Basiimamis, O ise

Butona Basiimis.)

B portu:

PORTC- Kat Sinir Anahtarlari. Normalde PORTC=% 00000000
PORTC.0 - 1.Kat Sw. (PORTC.0; 1 ise Kabin KAT1’de, 0 ise KAT1’de degil.)
PORTC.1 > 2.Kat Sw. (PORTC.1; 1 ise Kabin KAT2’de, 0 ise KAT2’de degil.)
PORTC.2 - 3.Kat Sw. (PORTC.2; 1 ise Kabin KAT3’de, 0 ise KAT3’de degil.)
PORTC.3 > 4.Kat Sw. (PORTC.3; 1 ise Kabin KAT4’de, 0 ise KAT4’de degil.)
PORTC.4 - 5.Kat Sw. (PORTC.4; 1 ise Kabin KAT5’de, 0 ise KAT5’de degil.)
PORTC.5 - PORTC.5=1

PORTC.6 - Bos

PORTC.7 > Bos

KABIN KONUMLARI:

KAT14: Kabin 1.Katta (PortC = % 00100001) ve 4.Kat Butonuna (PortA
00110111) basiimis olsun (Asansor kabini 1. katta, 4. kata ¢ikacak.)

PortC = % 00100001 (Decimal=33)

%

PortA =% 00110111 (Decimal=55 KONUM = 33x55 = 1815
KATA43: Kabin 4.Katta (PortC = % 00101000) ve 3.Kat Butonuna (PortA
00111011) basiimis olsun. (Asansér kabini 4. katta, 3. kata inecek.)

%

PortC = % 00101000 (Decimal=40)
PortA =% 00111011 (Decimal=59 KONUM = 40x59 = 2360
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Asansdr Katlar

=
> Katds
4
>Hat-'-13
3 Katdz
Kt
2

Sekil 45. Asansor kabininin gidecegi yon kodlari

®  Yukarida verilen Ornekte 4. katta bulunan asansor kabininin gidecegi yollar
verilmistir.

®  Asansoriin gidecegi yol DURUM degiskenine atanarak PIC’ in hafizasina
kaydedilmektedir.

Programda dallanmay! saglamak icinde gidilecek yollara isim verilmistir. Kat 45,
Kat 14 gibi.

insan algilayan sensorler;
B portunun 5, 6, 7 ve D portunun 5, 6. pinleri
Yuk algilama; D portunun 7. pini,

Kap!i anahtarlari ise; E portunun 0. pinleri giris olarak kullaniimistir.



3. BULGULAR VE SONUCLAR

ikinci bélumde aciklandi§i gibi amaclanan sonuclara ulasmak amaciyla yapilan
model asansore gerekli yazilim yiklenerek ¢alismasi gozlemlenmistir. Bu godzlemlerde
model asansoriin sorunsuz olarak istenilen islevleri yaptigi goralda.

Tez ¢alismasinin amacina ulasip ulasmadigini gérebilmek amaciyla model asansorde
bazi ¢alisma yontemleri uygulayarak enerji ve zaman olarak elde edilen kazang
irdelenecektir. Bunun igin iki farkli ¢calisma sekli uygulanarak asansorde harcanan enerji ve
kaybedilen zaman bulunarak kiyaslama yapilacaktir.

Model asansoriimiz ilk olarak normal asansorler gibi calistirilarak harcanan elektrik
enerjisi ve islevi yerine getirmesi i¢in gegen zaman 6lgulecektir. Daha sonra model asansor,
ilave edilen yeni 6zelliklere gore calistirilarak harcanan elektrik enerjisi ve islevi yerine
getirmesi icin gecen zaman olcllecektir. Elde edilen sonuclar karilastirilarak amaclanan
sonuglara ulasilip ulasilmadigi irdelenecektir.

1. Calisma:

Asansor normal asansorler gibi ¢alistirilarak 6lgtimler yapilacaktir.

Asansoriimiiz dordiinct katta. Birinci kata gitmek isteyen bir yolcu asansore binerek
yola c¢ikiyor. Yol Gzerinde Uclincu katta diger bir yolcu asansére biniyor. Bu yolcu da
dordiincu kata gidecek. Asansorimuz oncelik sirasina gore calistigi icin ilk dnce birinci
kata inecek, ilk binen yolcuyu indirecek ve dordiinct kata ¢ikarak ikinci binen yolcuyu
indirecek.

Asansoriimiiz, yukarda anlatildigi sekilde cahisarak gerekli 6l¢im degerleri asagidaki
tabloya cikarilmistir.

NOT: Olgiimler asansor bos iken yapilmistir.
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Tablo 9. Asansorin birinci calismada 6l¢tilen zaman degerleri

YAPILAN ISLEV GECEN SURE

Asansor 4.kattan 3. Kata indi 2sn
3.kattan yolcunun binme stiresi 5sn
3.kattan 1. Kata inis stresi 4 sn
Yolcunun kabinden ¢ikis suresi 2sn

Yolcunu 4.kata ¢ikis suresi 7,5sn
Yolcunu kabinden inis slresi 2sn

Toplam harcanan sire 22,5 sn

Asansor motorunun bu ¢alismada asagi inerken ki ¢alisma stresi 6 sn,

Asansor motorunun bu ¢alismada yukari ¢ikarken ki ¢alisma stresi 7,5 sn” dir.

Asansdr motorunun asagi giderken cektigi akim yapilan 6lglimlerde 165 mA,

Asansor yukari giderken gidiyor iken ise 385 mA akim cektigi 6lculmustir. Bu ol¢limlere

g6re motorun ¢alisma esnasinda harcadigi elektrik enerjisini hesaplarsak;
Wasagl = U.l.t = 5x0,165x6/3600 = 1,5 mWh
Wyukari = U.l.t = 5x0,385x7,5/3600 = 4 mWh

Wtoplam = Wasagi + Wyukari = 5,5 mWh bulunur.
2. Calisma:
Bu calismada ise model asansoriimiz, ilave edilen yeni 0Ozelliklere gore

calistirilacaktir.

Asansor dordinci katta. Birinci kata inecek yolcuyla birlikte hareket etti. Uciinci

katta diger yolcuyu aldi. Bu yolcu dérdiincii kata gitmek istiyor. Asansor kara veriyor. ilk
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giden yolcunun gidecegi mesafe ile ikinci gidenin mesafesini karsilastiriyor. ikinci binen
yolcunu yolu daha kisa oldugu icin ilk 6nce ikinciyi gotiirecek daha sonra da birinciyi
goturecek. Dolayisiyla dordunci kata ¢ikacak, ikinci binen yolcu indirilecek daha sonra da

birinci kata inerek ilk binen yolcuyu indirecektir.

Bu ¢alismadan sonra elde edilen 6lguimler asagiya ¢ikariimistir.

Tablo 10. Asansoriin ikinci ¢calismada élgulen zaman degerleri

YAPILAN ISLEV GECEN SURE
Asansor 4. Kattan 3. Kata indi 2sn
3.kattan yolcunun binme siresi 5sn

Asansor 4. Kata ¢ikt 2,5sn
4 katta yolcuyu indirdi 2sn

Asansor 1. Kata indi 6sn

Yolcunun kabinden inis suresi 2sn
Toplam harcanan sire 19,5sn

Asansor motorunun bu ¢alismada asagi inerken ki ¢alisma siiresi 8 sn,
Asansér motorunun bu ¢alismada yukari ¢ikarken ki calisma siresi 2,5 sn” dir.

Bu 6l¢limlere gore asansoriin harcadigi elektrik enerjisini hesaplarsak,

Wasagi = U.l.t =5x0,165x8/3600 =1,8 mWh

Wyukari = U.l.t = 5x0,385x2,5/3600 = 1.3 mWh

Wtoplam = Wasagi + Wyukari = 3,1 mWh bulunur.
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Birinci calisma ile ikinci calisma arasindaki harcanan enerji ve zaman farkini bulacak

olursak;

Wfark = P1- P2=5,5-3,1 =2,4 mWh,

% Wrark = 2,4 / 5,5 x100 = 43 yani % 43 enerji kaybi sz konusudur.
Ayni sekilde ;

Tfark =T1-T2=225-19,5=35sn

% Tfark = 3/ 22,5 x 100 = 13 yani % 13 zaman kaybi s6z konusudur.

Bulunan bu degerlerden de anlasilacagi gibi PIC18F452 mikrodenetleyicisi ile
gelistirilen asansor modeli ile enerjiden % 43, zamandan ise % 13’ luk bir tasarruf
saglanarak istenilen amaca ulasiimistir.

Ayrica, ¢ok kath binalarda bulunan asansorlerin ¢ok mesgul olmasi nedeniyle
yolcular Kkatlarda uzun stre beklemek zorunda kalmaktadirlar. Bazi yolcular bu sureyi
beklemeyerek normal kat merdivenlerini kullanmak istemektedirler. Bu durumlarda katta
yolcu olmadi§i halde asansor kata gelerek durmakta, asansor kapisi acgilmakta ve yolcu
olmadigi anlasilinca da kapi kapanarak devam etmektedir. Gelistirilen asansérde bu
durumun 6niine gecilerek her kata konulan sensoérler sayesinde cagri olsa dahi yolcu yok
ise asansor katta durmayarak yoluna devam etmektedir. Bu durumda zamandan tasarruf
saglandi§i gibi hem de asansoriin durmasi ve ivmelenmesi esnasinda asansér motorunun
normal calisma anindaki harcadigi enerjiden daha fazla harcadigindan dolay! elektrik

enerjisinden tasarruf saglanmis olunacaktir.



4. IRDELEME VE ONERILER

B6lim 5° de yapilan 6lgtimlerin karsilastirillmasi durumunda amaglanan sonuclara
varildigi gorlmektedir. Bu ¢alismanin gercek asansorlerde uygulanmasi durumunda daha
gercekci sonuclara varilarak tez calismasinin amacina ulastigi gorilecektir. Ozellikle gok
kath binalarda bulunan asansérlerde uygulanmasi durumunda gereksiz beklemelerin ve
bosa harcanan elektrik enerjisinin 6niine gegilecektir.

Bu calismanin bir ileriki safhasinda her kata kullanilan insan algilayan sensorler
yerine gorunti algilayan sistemler yapilabilir. Ayrica parmak okuma, sifreli giris, g6z
retinasi okuma gibi ilave Ozelliler eklenerek daha komplike sistem gerceklestirilebilir.
Guvenligin yiksek dizeyde oldugu kamu binalarinda veya 6zel milklerde ilave edilecek
bu 6zellikle 6nem kazanacaktir.
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