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12-Asans6r Kontrol Sistemlerinin
Onemi:

Cagdas kentlerde yayginlasmaya
baslayan yulksek yapilarda gelismis
asans6r hizmetinden yararlanmak
ginimizde bir zorunluluk haline
gelmistir. Yogun trafigin bulundugu
ylksek yapilarda tesis edilen birden
fazla kabinli asansér tesislerinin sun-
dugu hizmetin niteliksel olarak yeterli
olmasinin yaninda, yapinin faaliyet-
lerini olumsuz yénde etkilemeyecek
dizeyde hizli, verimli ve bekleme
olmaksizin ¢alismalari beklenmekte-
dir. Ozellikle insanlara kabul edilebilir
sinirlar icinde daha iyi hizmet vere-
bilmek icin kullanim alanlari hizla ge-
lisen asansor sistemleri, gegmisteki
basit yapilarindan farklilasarak gi-
nimuzdeki karmasik kontrol sistem-
leri ile gugclendirilmis asansér grup
sistemlerine dénusmdistir. Asansor
grup kontrol sistemlerindeki bu ge-
lisme ylkselen bir ivme ile devam
etmektedir.
12.1-Asansor Trafik Modeli :

Asansorlerin - kontrol sistemleri
iki degisik muhendislik problemine
dayanmaktadir. Bunlardan ilki kabi-
ni asagi—yukari ydonde hareket ettir-
mek ve belirlenen katta durdurmak-
tir. Ikincisi ise, tek basina kabinlerin
calismasini kontrol ederek verimli
calismalarini saglamaktir. Asansor
sisteminde dusuk seviyeli kontrol, tek
basina kabinleri hareket ettirmeye,
durdurmaya, kapilari acip kapamaya

kumanda eder. Kabinler arasinda-
ki esgidiml saglamak icin ylUksek
seviyeli kontrol kullanilir ve asansor
sektorinde calisan kisi ve kuruluslar
tarafindan tanimlanan kurallara gére
calismaktadir.

Yiksek katli yapida hizmet veren
asansor kontrol sisteminden bekle-
nenler sunlardir;

+ Binalardaki her kata hizmet sunul-
masi,

« insanlarin bir kattan digerine gidis
sUresinin azaltiimasi,

« Insanlarin hizmet igin katta bekleme
sUresinin azaltilmasi,

+ Belli bir strede mimkin oldukca
fazla kisiye hizmet etmesidir.

Binadaki yolcu hareketinin degi-
simi trafik modeli ile belirlenir. Farkli
binalar icin trafik modeli ayni olma-
masina ragmen belirli bina tipleri igin
genellestirilmis modeller bulunmak-
tadir. Bunlari asagidaki sekilde 6zet-
leyebiliriz :

1. Yukari yénlii trafik: Ana giris-
ten yukariya dogru tim veya buyuk
bir bélim trafigin etkin oldugu haldir.
Sabah kalabalik zamanda baglar ve
azalarak 6gle zamani araliginda bi-
ter.

2. Asagi yénlii trafik: Yolcularin
blyuk bir cogunlugunun ana giristen
asansoru terk ettigi trafik akisinin ol-
dugu haldir. Ogle zamani araliginda
az olarak gorulur ve calisma saatleri-
nin sonunda belirir.

3. ki yénlii trafik : Belirli kata ve

bu kattan baska katlara trafik akigi-
nin géruldagd haldir. Bu kat ana giris
olabilir.

4. Dért yonlii trafik : Baskin
trafik akisinin belirli iki kat arasinda
oldugu haldir. Bu katlardan biri ana
giris olabilir.

5. Rastgele katlar arasi trafik:
Saptanan c¢agrilarin sezilebilen mo-
delinin olmadigi ve insanlarin bina
icinde hareket etmelerinden dolayi
gun icinde gérilen haldir.

Asansor sistemleri her zaman
mumkln olan trafik hallerini karsila-
mak icin tasarlanir ve bina talepleri
icin belli bir esneklige sahip kontrol
teknigi ile tasarim edilmelidir.
13-Asans6r Kontrol Sistemlerine
Genel Bakis :

Asansor sistemlerinin gelismesiy-
le kontrol sistemlerinin de gelismesi
bir zorunluluk haline gelmistir. Clnku
tesis edilen asansoér sistemleri tara-
findan sunulan servisin yalniz yeterli
olmasi degil, ayni zamanda binalarin
faaliyetlerini aksatmayacak dizeyde
hizli ve verimli calismalari da gerekli-
dir. Asansor sistemlerinin kontroltinde
esneklik oldukca énemli bir bilesen-
dir. Klasik nitelikteki(Konvansiyonel)
asansor kontrol sistemleri ile kolay
ve ucuz esneklik saglanamamakta-
dir. Gunkd konvansiyonel asansor
sistemlerinin tasarim yéntemi ,esas
olarak yukari yénli trafiginde kullani-
lir. Yukari yonlu trafigini yanitlayabi-
len sistemin, diger trafik durumlarini
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yanitlayabileceg@i kabul edilir, ancak
arzulanan servisi saglayabilecegi ga-
ranti edilemez .Bu durum , ¢alistirilan
kontrol tekniginin tasarim karakteris-
tigine baglhdir.

Gunimuizde ylksek vyapilarin
artmasi ile birlikte bu tir yapilarda
calisan asansoérlerde yuksek seviyeli
kontrol sistemlerinin 6nem kazan-
masi, asansor sektoriine yenilikler
sunmustur. Artan bina nufusuna ce-
vap vermek ve yuksek tasima ka-
pasitesine ulasmak icin ¢ok sayida
kabine gereksinim dogmustur. Bu
kabinlerin verimli bir bi¢cimde calig-

masi ve kabinler arasinda esgidu-
min saglanmasi icin grup kontrol
teknikleri gelistirilmistir. Bu amacla,
1980’lerin basinda ilk mikro islemci
tabanh kontrol sistemi gelistirilmis ve
bu sistemlerde kullanilan matema-
tiksel model ve teknikler sayesinde
asansor cagrilari en uygun duruma
getirilmigtir.

13.1-Konvansiyonel Esasli Asan-
sOr Kontrol Sistemleri :

Bu yéntemle kontrol edilen kabin,
ayni yondeki kabin cagrilari ve kat
cagrilarina hizmet verir. Calismaya
kabinin bulundugu kattan baslar ve

ayni yondeki kat cagrisi ve kabin
cagrisi olan son kata kadar devam
eder. Béylece yapidaki her kata bir
cevrim icinde her zaman hizmet ver-
mesi saglanir.Simpleks sistem olarak
bilinen bu yéntem ¢ok kabinli sistem-
lerde her bir tekil kabinin kontroltinde
kullanilir. Simpleks sistemin hedefle-
ri, yolcular tasidigi esnada, gidis yo-
nindn aksine kabinin yénlenmesini
engellemek ve kabin cagrisi olan bir
kata ugramadan gecmesini sagla-
maktir. Cok kabinli sistemde, yolcu
bekleme zamanini azaltacak sekilde
her kabin belli kat ¢agrilarina yanit
verecek sekilde dizenlenir.

- Ikili/Uglii sistem: Fazla yiksek
olmayan yapilarda iki yada U¢ asan-
sorll gruplar icin en uygun basit grup
kontrol sistemidir. Giris ¢ikis disinda
her katta yukari-asagi ¢agri dugmesi
bulunur. Kabin, kabin ve kat ¢agrila-
rinin bulundugu konuma ve hareket
yoénlne gore yanitlar. Sistem yalnizca
az saylida kata hizmet vermeye, kabin
dagihminin ¢cok énemli olmadigi hal-
lerde uygundur.

-Sabit Sektérlii Sistem-Zaman On-
celikli: Bir grup kabinin hizmet verdi-
gi ve genellikle birbirine ardisik katlar
toplulugu olan zon igindeki katlara,
yukari ve asagi sektorlere ayriimig
kabinler grubuyla servis verilir.Kat
cagrisi kaydedilir edilmez her sektor
zamanlara ayriimis olur. Oncelikle
seviyeleri birbirinden farkli zaman
araliklarina sahip olabilir.YUksek 6n-
celikli sektor kabin tahsisinde 6n si-
ray! alir. Bu sistem ana girige tercihli
servis sunar. Ana giriste hicbir kabin
bulunmuyorsa uygun durumdaki ka-
bin girise gdénderilir.

-Sabit Sektorlii Sistem-Genel Sek-
tér: Yogun dengesiz trafik icin 6zel
nitelikler ile hizmet verir. Bu sistemde
yapi statik talep sektdrlerine bélundr.
Sektdr sayisi kabin adedine baglidir.
Sistem, sektor icindeki kat cagirila-
rina ve yukari yéndeki bos komsu
sektoérdeki kat cagirilarina da yanit
verir. En 6nemli 6zelligi bir kabin bag-
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Il oldugu sektdérde herhangi bir cagri
almamigsa kapilari kapali olarak bu-
lundugu konumda park eder.Dengeli
katlar arasi trafik durumunda, kabin-
leri dengeli olarak bina i¢cinde dagitil-
masindan dolayi bu sistem iyi perfor-
mans sergiler.
*Dinamik Sektoérlii Sistem: Bu sis-
tem Ozellikle hafif ve yogun trafik
durumlar igin uygundur.Her kabin
sektér tanimina uygun olarak tah-
sis edilir ve kat cagrilarina dogrusal
toplama yontemine gbére vyanitlar.
Dinamik sekt6r, dengeli ve denge-
lenmemis katlar arasi trafik durumla-
rinda oldukca iyi performans sergiler.
Buna karsin asagiya yonelik trafikte
iyi performans gostermez.Ana girig
Oncelikli servise sahiptir.
13.2-Bilgisayar Esasl
Kontrol Sistemleri :
Elektronik sistemlerindeki ilerle-

meler asansor sistemlerinin tasarim
ve kurulumunda bir ¢ok gelismelere
neden olmustur. Ozellikle bilgisayar-
larin hizli islem yetenekleri, verileri
otomatik olarak depolamasi ve igle-
mesi, uygulanan tekniklerin esnekligi
ve istendiginde degistirilebilir olmasi,
kontrol ve kumanda sistemlerinde
kullanilmasina, hatta zamanlama
problemleri ve farkli trafik durumla-
rinda hizli gézUmler Uretmeleri asan-
sOr sistemlerinin vazgecilmez bir
Ogesi olarak yerini almasina neden
olmustur.

GlUnUimuizde artik asansor sis-
temlerinin  kontroline mikroiglemcili
grup izleme sistemleri, son yillarda
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da bilgisayar destekli sistemler gir-
mistir. Ozellikle bilgisayar alanin-
daki hizh gelismeler, bilgisayarlarin
kontrol amaciyla asans6r sanayine
girmesine neden olmustur. Yapilan
tim calismalar asansér sistemlerini
tamamen sayisallastirarak, degisik
trafik kosullarinda aksaksiz ¢alisan
kontrol sistemleri olusturmak yénun-
dedir.

Gunumuzde sikhkla kullanilan
bilgisayar esasli asansor kontrol sis-
temleri;
 Mini bilgisayar esasli kontrol: Bu
sistem, kabin tur zamani ve her kat
cagrisini yanitlanmak icin bekleme
zamanini tahmine dayanan bir da-
gitim yontemi kullanir. Bu durumda,
tur zamani kabinin kat cagrisini ya-
nitlamak i¢cin gereken zaman olarak
belirlenir.

*Optimum bilgisayar kontrol : Her
kabin icin muhtemel yol g6z énine
alinarak toplam kabin tur zamanini
minimuma indirmek hedeflenmekte-
dir. Kabin igindeki yolcunun hedef-
ledigi katta durmalidir, ayrica kabin
icinde yolcu bulunurken asla hareket
yonuna degistirmemelidir.

-Uygun cagri dagitma sistemi : Op-
timum bilgisayar kontrol sistemindeki
performans dustkluguni gidermek
icin geligtirilmistir ve sistem optimum
dagitim ydéntemlerine dayanir. Yeni
bir cagn kabine goénderildiginde de-
gerlendirme artan deg@er halinde he-
saplanir. En dlsik degerlendirmeye
sahip kabin cagriy! yanitlamak icin
gdnderilir. Park etme politikasi, durak

sayllarinin azaltilmasi, yukari yén
trafiginde dinamik bolgelere ayirma
gibi bir cok 6zelliklere sahiptir.
*Bilgisayar grup kontrolii : Bu ta-
sarim Oncelikle uygun cagri dagit-
ma sistemi tekniginin iyilestiriimesi
ile dizgln katlar arasi performansi
sunan esnek bir teknigi elde etmeyi
hedefler. Daha sonra degisik yondeki
trafik durumlari icin diizenlemeler ya-
pilmistir. En uzun beklemenin oldugu
kat cagrisi ilk olarak servis verilmek
icin ele alinir. Ve kaydedildikleri sira-
ya gobre kat ¢agrilari yanitlandirihr.
-Yapay zeka uygulamali kontrol:
Kontrol ve mikroiglemci alanlarindaki
gelismeler asansér konusundaki ca-
lismalari dogrudan etkilemis ve ge-
listirilen her kontrol ve benzetim yon-
temi bu sistemlerde kullanim alani
bulmustur. Asansérlerin grup halinde
kumanda ve kontroliinde kullanilan
yapay zeka teknikleri olarak siniflan-
dirilan bu gelismis teknikler; uzman
sistemler, bulanik mantik, yapay
sinir aglari ve genetik algoritmalar
olarak sayilabilir. Uzman sistemler,
6nceden tanimlanmis trafik modeller,
belirli bir zaman diliminde toplanan
yolcu sayisi ve asansoér uzmanlari
tarafindan elde edilen kurallarla, o
andaki baskin trafik modelini belirle-
mekte ve bu modelle ilgili dnceden
tanimlanmis kabin secim kurallarini
uygulamaktadir.
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