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ACIKLAMALAR

KOD 523E00064

ALAN Elektrik Elektronik Teknolojisi

DAL/MESLEK Elektromekanik Tasiyicilar

MODULUN ADI Yiiriiyen Merdiven ve Yol Makine Dairesi
Yiiriiyen merdiven/yolun genel yapisini ve makine dairesini

MODULUN TANIMI olusturan kisimlar1 ve gorevlerini anlatan Ogrenme
materyalidir.

SURE 40/32

ON KOSUL

YETERLIK Yiiriiyen merdiven yol, makine dairesi donanimlarinin bakim
ve onarimini yapmak

Genel Amacg

Bu modiil i¢in gerekli atdlye ortami saglandiginda yiiriiyen

merdiven/yolu segerek kumanda devresi elamanlari ile tahrik

sisteminin TS EN 115 /Mart 1998-Yiiriiyen Merdiven/yol

(Giivenlik Kurallari, Konstriikksiyon ve Tesisati Igin)

Yonetmeligi'ne uygun olarak kontroliinii ve degisimini

yapabileceksiniz.

Amaclar

MODULUN AMACI 1. Her tiirlii yiiriiyen merdiven ve/veya yolu kullanim
alanlarina gore secebileceksiniz.

2. Her tiirlii yiirliyen merdiven ve/veya yolun kumanda
devresinin elemanlarmin kontroliinii ve degisimini
yapabileceksiniz.

3. Her tiirlii yiiriyen merdiven ve/veya yolun tahrikini TS EN
115 /Mart 1998-Yiriiyen Merdiven/yol (Giivenlik
Kurallari, Konstriiksiyon ve Tesisat1 i¢in) Yonetmeligi’ne
uygun olarak kontroliinii ve degisimini yapabileceksiniz.

EGITIM OGRETIM Donanimlar: Yiiriiyen merdiven deney seti
ORTAMLARI ve Ortam: Atolye ortamu ve isletmeler
DONANIMLARI
Modiil iginde yer alan her 6grenme faaliyetinden sonra
verilen 6lgme araglar ile kendinizi degerlendireceksiniz.
OLCME ve Ogretmen modiil sonunda 6lgme araci (goktan se¢meli test,
DEGERLENDIiRME dogru-yanlis testi, bosluk doldurma, eslestirme vb.) kullanarak

modiil uygulamalar ile kazandigimz bilgi ve becerileri
Olcerek sizi degerlendirecektir.




GIRIS

Sevgili Ogrenci,

Hayatimizi kolaylastirmada yasam kalitemizi yiikseltmede elektrikli cihaz ve
makinelerin biiylik katkisi vardir. Bu makinelerden biri de yiiriiyen merdiven/yol
sistemleridir. Glinlimiizde hizla artan biiyiilk alisveris merkezlerinde, metrolarda ve
modernlesen sehirlerimizin her tarafinda gormeye basladigimiz bu sistemlerin kullanim alani
giin gectikce artmaktadir. Kullamm kolayliklari, sagladig1 yararlar, Tiirkiye’de iretilmeye
baslayan pargalariyla ucuzlayan fiyati, bu sistemler igin gelecek vaat etmektedir. Gelisen her
is kolunda oldugu gibi bu konuda da yetismis insan giicline ihtiyag her gegen giin
artmaktadir.

Yiiriiyen merdiven/yol sistemleri mekanik, elektrik ve elektronik sistemlerini igcinde
barindirir. Simdiye kadar 6grendiginiz ya da o6grenmekte oldugunuz bir¢cok konunun
uygulama alanmidir. Yiirliyen merdiven/yol sistemleri; motorlara yol verme, sensorler,
otomatik kumanda teknikleri, pano montaj ve PLC konularinda 6grendiginiz bilgilerin
uygulama alanlarindan biridir.

Yiiriiyen merdiven/yol modiillerinin uygulama olanaklari, giiniimiiz okul ortamlarinda
yeterli olmamakla beraber Ogrencilerimiz sistemin c¢alisma mantigini ve kisimlarini
ogrendiginde isletmelerde ylriiyen merdiven/yollarin tamir ve bakimlarinin yapilmasina
zorluk ¢ekmeden uyum saglayabilecektir. Uretilen sistemler marka ve modellere gore
farklilik gosterebilir. Genel ¢alisma mantig1 ve kisimlar aynidir.

Bu modiilde yirilyen merdiven/yollarin genel yapisini, kullanilan elektrik ve
elektronik kumanda sistemlerinin gesitlerini, ¢alismasini ve mekanik sisteminin 6zelliklerini
Ogreneceksiniz.






OGRENME FAALIYETi-1

( AMAC )

Her tiirlii yiiriiyen merdiven ve/veya yolun pargalarint se¢ebileceksiniz.

( ARASTIRMA )

> Cevrenizde bulunan yiiriiyen merdiven/yollar1 inceleyiniz.

> Bu sistemlerin goriinen kisimlarinin farkliliklarini tartiginiz.

> Dis ortama agilan ve kapali ortamlarda kullanilan sistemlerin farkliliklarini
gbzlemleyiniz.

1. YORUYEN MERDIVENIN/YOLUN
GENEL YAPISI

1.1. Yiirityen Merdiven/Yol

Yiiriiyen merdiven/yol sistemleri insan naklinde her yoniiyle emsalsiz bir vasitadir.
Ozellikleri arasinda az yer kaplamasi, giivenilirligi, bilyiik kitlelere ayni anda ve kesintisiz
hitap etmesi, hizi, zaman tasarrufu ve dis goriiniimiiniin estetigini sayabiliriz. Yiirliyen
merdiven sistemlerinin ayn1 zamanda asansor sistemleriyle de desteklenmesi gerekir. Bunun
nedeni ¢ok yasli, ¢ocuk arabali ya da bedensel engelli kimselerin basamak segerken zorluk
cekmeleridir. Bu durumdaki kisiler i¢in 6zel yliriiyen merdivenler iiretilmekle birlikte yaygin
degildir.

Yiiriiyen merdiven/yollar, giiniimiizde insan trafiginin bulundugu is merkezleri, biiyiik
magazalar, sliper marketler, demir yolu istasyonlari, havaalanlari, okullar, hastaneler,
fabrikalar, oteller, restoranlar ve dik egimli tepeler vs. yerlerde insan naklinin siirekli ve
giivenli olarak saglanmasi i¢in yaygin olarak kullanilmaktadir. Biiyiik topluluklarin belli
stirelerde ulagiminin saglanmas1 gereken tiyatro, spor merkezi, sergi saraylar gibi yapilarda
yiiriiyen merdivenlerin etkin olarak kullamldigi yerler arasinda sayilabilir. Ayrica biiyiik
sergi saraylarinda, havaalanlarinda, metrolarda yiirliyen merdivenlerin yaninda 6zel bir hali
olan yiiriiyen yollar da kullanilmaktadir. Mimari ve kullanim amacina gore basamaksiz,
spiral, Ozirliler ve tekerlekli sandalye kullananlar icin ise Ozel tasarimli yiiriiyen
merdivenler, yolcunun hareketini destekleyen ve maksimum giivenlik saglayan bir sistem
olarak insanlarin hizmetine sunulmustur.



Resim 1.1: Yiirilyen merdiven

Ulkemizdeki yiiriiyen merdiven/yol sistemlerinin tamamina yakini ithal edilmektedir.
Bu nedenle oncelikle yerli sanayinin AR-GE ve innovasyon (yenilik, bulus) alt yapisin
gelistirmeye yonelik yatirimlarin artirilmasi gerekir. Bununla birlikte Tirkiye’de yiiriiyen
merdiven ve pargalarinin bazilar1 yapilmaya baslanmistir.

Resim 1.2: Farkl yiirityen merdiven uygulamasi



Resim 1.3: Yiiriiyen merdiven sistemi

Yiirliyen merdivenlerin gorevi, insanlart siirekli bir kattan diger kata giivenle
tasimaktir. Giintimiizde yiiriyen merdivenler kadar olmasa da yiriiyen yollar da
kullanilmaktadir. Yiirliyen yollar, yiiriiyen merdivenlerin 6zel bir durumu olarak yiiriiyen
merdivenlerin tiim avantajlarini saglamasi yaninda basamak igermemesi nedeniyle bagaj,
bavul ve aligveris arabalarin taginmasi agisindan ¢ok uygundur. Yiiriiyen yollarin diger bir
avantaji ise diiz alanda yolcu ve yiik tasinmasina olanak saglamasidir.

Yiiriiyen yollar ile yiiriiyen merdivenler arasindaki farki su sekilde agiklayabiliriz:
fletme yiiksekliginin 3-6 metre oldugu yerlerde (&rnegin katlar arasi) yiiriiyen merdiven,
uzun yol ve daha az tirmanma yiiksekligi ya da diiz yollar i¢in yiiriiyen yol kullanilir.
Diinyada iletme yiiksekligi 60 metreye ¢ikan yiiriiyen merdiven ornekleri vardir (Moskova
ve Leningrad metrolari).

[ i

Resim 1.4: Kapali ortamlarda kullanilan yiiriiyen yol



Yiiriiyen yollar yap1 olarak yiiriiyen merdivenlerden daha basit ve maliyet olarak
yaklasik %50 daha ucuzdur.

Resim 1.5: Acik ortamda kullanilan yiiriiyen yol

Cok cesitli iiriiniin farkli mesafelere yatay veya egimli iletiminde genel tagima amacli
kullanilan konveyorler ise germe tamburu ve bir motor-rediiktor sistemi ile hareket verilen
tahrik tamburu arasina gerilen banttan olusur. Anlatimlarda bu tagima sistemleri arasindaki
en karigik sisteme sahip yiiriiyen merdivenlerin {izerinde durulacaktir.

Resim 1.6: Yiirilyen merdiven ve yol sisteminin birlikte kullanilmasi



1.2. Tarihi ve Gelisimi

Malzemeleri egik diizlemde tasima diisiincesi eski zamanlarda ortaya ¢ikmis ve
uygulanmis olmasina karsin malzemelerin hareket eden diizlemsel ylizeylerde tasinmasi fikri
yakin ge¢miste ortaya atilmistir. Yiirliyen merdivenlerin gelismesinde ve giinliik hayatimizda
bugiinkii yerini almasinda Nathan Ames, Jesse W.Reno, Jacques Halle, George H.Wheeler,
Charles D.Seeburger ve James M.Dodge gibi bir¢ok kisinin katkilar1 bulunmaktadir.

Yiiriiyen merdivenlere ait ilk patent Nathan Ames tarafindan “Revolving Stairs” adi
ile 1859 yilinda Amerika’da alinmistir. Bu patent ile tescilli ylirliyen merdiven tirnakl
basamaklarin zincir ile tahrik edilmesi esasina gore calismaktadir ve sabit tirabzanlara
sahiptir ancak bu patent ad1 altinda hi¢bir iiretim yapilmamustir.

Ik yiiriiyen merdiven Worl Fair Ground’da Chicago’da 1892 yilinda yerlestirildi.
Jesse W.Reno tarafindan gerceklestirilen yiiriiyen merdivenin ilk kullanmldig1 yer ise Coney
Island’dir. 1896 yilinda Old Iron Pier binasina yerlestirilen yiirliyen merdiven her biri 100
mm genigliginde ve 600 mm uzunlugunda parcalardan olusan bir konveydr yardimiyla
calismaktaydi. Bu patent, yiiriiyen merdiveni olusturan diizlemleri bu diizlemlere paralel
konumda olan tek bir zincirle tahrik etme esasina gore tasarlanmisti. Bu yiiriiyen merdiven
yatay ile 25 derecelik bir agisi, sabit bir tirabzani ve kat diizlemlerine ¢ikis kisimlarinda tarak
plakalar1 vardi. Uggen sekilli bir platformu destek alan bu rampa en {ist ve en alt
kisimlardaki diglilere sarili bir kay1s vasitasiyla hareket etmekteydi.

Ik modern yiiriiyen merdiven patenti 1892 yilinda George H.Wheeler tarafindan
alimmigtir. Wheeler patenti almasina ragmen haklar1 1898 yilinda Charles D. Seeburger’e
devretti. Seeburger’in gelistirdigi modelin ilk denemeleri 1899 yilinda New York’ta bulunan
Otis Elevator Co. firmasinin tesislerinde gergeklestirildi. Seeburger’in yiirliyen merdivenin
ilk kullanimi1 1900 yilinda Paris Fuari’nda gerceklesti. ingiltere’de Seeburger’in dizayni olan
ve 13 metre uzunlugundaki ilk yiiriiyen merdiven ise 1911 yilinda Londra’da Earls Court
metro istasyonunda hizmete girmistir. Seeburger tarafindan gelistirilen 7 m ¢apinda ve 10,7
metre tirmanma yliksekligindeki ilk spiral yiirliyen merdiven 1906 yilinda patent alinarak
Londra metrosunda kullanilmaya baglanmis ancak 1911 yilinda kaldirtlmistir. Yiirliyen
merdiven anlamindaki “Escalator” ismi ilk defa 1912°de Otis Elevator Company tarafindan
bir reklam brosiiriinde kullanilmistir. Modern anlamdaki ilk yiirilyen merdiven 1960’h
yillarda dikkati ¢ekti ve 1970’li yillarin sonlarinda ise yiiriiyen merdivenler ile ilgili
gelismeler hiz kazandi. Bu donemdeki yiirliyen merdivenlerin giris hiz1 yaklasik 0,5m/sn.,
yolcu tagima hiz1 7m/sn. ve yolculuk sona ererken ¢ikis hiz1 tekrar 0,5m/sn. olmaktaydi. Bu
uygulamalarda tirabzan hizinin yliriiyen hizina, basamak pozisyonunun ve hizlarinin
birbirlerine uyumu vb. bir¢ok 6zelligin tekrar gdzden gegirilmesi gerekliydi. Bu gelismeler
tamamlandiginda yiirliyen merdiven/yol ile 60 ile 600 metre arasindaki mesafelerin diisey
olarak kat edilmesi olanakli hale gelmisti. Mesafeler dikkate alindiginda otomatik olarak
hareket eden bu tasima sistemi optimum bir ¢6ziim saglamistir.



1.3. Yiiriiyen Merdivenlerin Calisma Sistemi

Yiriiyen merdivenler kapali alanlarda calisan ve dis ortamda calisanlar olarak
siiflandirilabilir. Dis ortamda calisan merdivenlerin korozyona karsi dayanikli olmasi
gerekir. Birbirleri arasindaki gozle goriilebilir fark korkuluk sistemleridir. Kapali alanlarda
calisanlarda korkuluk sistemi malzemesi olarak cam kullanilirken dig ortamda paslanmaz
¢elik levhalar tercih edilir.

Yiriiyen merdivenlerin genel boyutlarini bazi degisken parametreler belirler.
Degisken parametreler, tirmanma agisi, tirmanma yiiksekligi, basamak genisligi ve hizdir.
Hiz ve basamak genisligi tasima kapasitesi ile dogru orantilidir. Yiirliyen merdivenler
kurulacaklar1 yerler i¢in yapilan trafik hesabina gore yeterli tasima kapasitesini saglayacak
sekilde dizayn edilir. Tirmanma yiiksekligi yiiriyen merdivenin baglantisinin yapilacagi
kotlar aras1 dikey mesafedir. Tirmanma agis1 standart héle getirilmis olup 25°, 27,3°, 30°, ve
35° dir.

Yiiriiyen merdivenler calisma prensibi olarak konveydrlere benzemektedir. Yiiriiyen
merdivenin alt kisminda alt doniis istasyonu, iist kisminda ise tahrik istasyonu
bulunmaktadir. Iki istasyonu birbirine baglayan raylar vasitasiyla kapali bir déngii olusur.
Basamaklarin birbirleriyle baglantisinin saglanmasi ve tahrik edilmesi i¢in tekerlekli
zincirler kullanilir. Alt ve {ist istasyondaki zincir diglilerin arasinda gerdirilen zincirlere
baglanan basamaklar kapali dongii i¢inde birbirlerini takip eder.

Giivenlik miihendislerinin talimatina gére yiiriiyen merdivenin hizt 1 m/sn.’den daha
yiiksek se¢ilemez. Buna karsilik 1 m/sn. tistiindeki hizlarda ancak yiiksek tagima kapasitesine
ulagilir. Yiiksek hizlarda insanlarin yiirliyen merdivene binmeleri ve inmeleri esnasinda
problemler olugsmaktadir. Bu nedenle yiiriiyen merdivenlerin basamak hizlar1 0,5 ila 0,75
m/sn. arasinda segilir. Yiriiyen merdivenler i¢in maksimum egim 35° dir.

Insanlarin giivenli binis-inisi icin hava limanlarinda apron kismi 0,8 ile 1,2 m
genisliginde yapilir. Burada 0,5 m/sn. i¢in minimum deger daha yiiksek hizlarda daha biiyiik
degerler alinmalidir. Biiylik bir ¢ogunlukla basamakli yiiriiyen merdivenler 30° ile 35°
arasinda egimlerde yapilmaktadir. Basamak adedi ise yiiriiyen merdivenin toplam yolu
boyunca hesaplanarak bulunur. Yiiriiyen merdivenin énemli elemanlarinda biri olan el bandi,
ucsuz lastik yol olarak ve basamaklardan 0,9-1 metre yiiksegindeki yan korkuluklar {izerinde
0zel kesitli olarak yapilir. Yolcularin rahat bir sekilde ellerini yaslayacaklar1 ve basamak
hizina uyumlu hareket eden bir el band1 olmalidir.

Yiiriiyen merdivenlerin trafik yogunluguna gore siirekli ¢alisan veya durup g¢alisan
modelleri de vardir. Optik mekanik algilayicilarla trafik kontrol edilir. Diisiik yogunlukta,
sistem calismazken yogunluk arttiginda sistem devreye girmektedir. Diger bir dizaynda ise
yiiriiyen merdivenin iki farkli hiz1 vardir. ik énce diisiik hizda ¢alisirken yolcu yogunlugu
artinca sistem otomatik olarak yiiksek hiza ¢ikmaktadir.



1.4, Yiirityen Merdiven ve Yolun Yapisi

Yiriiyen merdivenle ilgili Tiirk standardi, ylirliyen merdiven ve yiiriiyen yollar-
giivenlik kurallari-konstriiksiyon ve tesisat1 adli TS EN115’tir. Yiirliyen merdiven ve bandin
tanmimin1 TS EN115’e gore soyle yapabiliriz.

> Yiiriiyen merdiven: Asagi ve yukar1 yonde insan tasimaya yarayan, basamakli,
sonsuz hareketli, elektrik tahrikli tinitedir.

> Yiiriiyen yol: Ayni ya da farkh trafik diizeylerine yolcu tasimaya yarayan,
sonsuz hareketli yiiriime yollu (paletler, yol), elektrik tahrikli {initedir.

Yiiriiyen merdivenler devamli yiirliyen yonlendirici konveydrler olarak en etkili
sekilde kullanilmaktadir. Bir yiirliyen merdiven veya bandin yapisi; iist, alt ve orta kisim
olmak tizere li¢ ana boliimden olusur.

Gilinlimiizde geleneksel yiiriiyen merdiven olarak adlandirilan standart bir yiiriiyen
merdiven ana elamanlar1 sunlardir:

Iskelet

Tahrik motor grubu

Ana tahrik zinciri ve diglisi
Basamaklar ve makaralart
Basamak tahrik dislisi
Basamak teker hatti (kilavuzu)
El bandi

El bandi tahrik zinciri ve diglisi
El band1 tahrik kasnagi

El band1 gergi tekeri

Alt ve iist taban yiizeyleri
Emniyet freni

Giris platformu

Giris basamagi

Yaglama diizenegi

V kayist

Korumalar

Kumanda panosu

VVVVVVVVVVVVYVVVYVYYVY
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Sekil 1.1: Yiiriiyen merdiveni olusturan kisimlar

Yiiriiyen merdiven parametrelerini soyle siralayabiliriz:

»  Tirmanma yiiksekligi (H)

Yiiriiyen merdivenin yolcu tasiyacagi kotlar arasindaki dikey mesafedir. Merdivenin
montajinin yapilacagi binanin kotlar1 aras1 dikey mesafe tirmanma yiiksekligini belirler.

> Toplam merdiven uzunlugu (Lt)

Yiirliyen merdivenin yolcu tastyacagi kotlar arasindaki yatay mesafedir. Merdivenin
montajinin yapilacagi binanin kotlar1 aras1 yatay mesafe merdiven toplam boyunu belirler.
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> Tirmanma agisi (A)

Yiiriiyen merdivenlerde tirmanma agilart 27,3°, 30°, ve 35° olarak belirlenmistir.
Tirmanma agisinin belirlenmesi yiiriiyen merdivenin kullanim amacina ve tirmanma
yiiksekligine baglidir.

> Hiz ve basamak genisligi (V, Wb)

Yiriiyen merdivenin hizinin ve basamak genisliginin tasima kapasitesi ile dogru
orantilidir. Trafik hesaplarina gore birim saat i¢inde taginacak yolcu sayisini karsilayacak hiz
ve basamak genisligi secilir. Yiirliyen merdivenin hizi; tirmanma agis1 30° ye kadar (dahil)
olan yiiriiyen merdivenlerde 0,75 m/sn.n. yi, tirmanma agis1 30° den biiyiik ve 35° ye kadar
olan yiiriyen merdivenlerde 0,50 m/sn.n. yi gegmemelidir.

> Tasima kapasitesi (z)
llgili konuda ayrmtili olarak aciklanacaktir. Genel olarak basamak genisligi ve hiza
baglidir.

Yiiriiyen merdiven/yollar ihtiyaca gére konumlandirilir. Bazi uygulamalarda sadece
¢ikis i¢in kullanilirken diger uygulama sekli hem ¢ikis hem de inis i¢in kullanmaktir.

= ADIM
KAPASITE = == HIZ YATAY
AL {Personel/h) (B E L L (ETT {mjfs) ST ADIMLAR
{mm}
4500 G600
5750 500 by
9000 1000 a.50 30
4500 &00 3
il 6750 500
Tieei 9000 1000
Fardyen
Merdiven 4500 500
5750 S00 by
a000 1000
35 °
4500 500
6750 S00 k]
q000 1000
Adir Calisma 4500 500
Salilem Wgm | e =00 0.50 30 ° 3
ririyen Merdiven
(Metra, Cars!) 2000 1000
Kademeli 4500 500
YEIrEI}EFen 6750 S00 a.50 30 by
Merdiven anon 1000
6750 S00
[0 “ratay
a000 1000
5750 S00
iriyen vol 6750 S00 0,50 Telk EGirn
ve Rampalar 6750 S00 i
10 ® ~ 12 =
Q000 1000
Q000 1000 Cift Edirn
Q000 1000

Tablo 1.1: Yiirilyen merdiven/yollar icin teknik degerler

Ihtiyag tespit edildikten sonra yiiriiyen merdiven/yol sistemleri yerlestirilir. Sekil 1.2
de farkli konumlandirmalar gosterilmistir.
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Sekil 1.2: Yiiriiyen merdivenlerin konumlandirilmalari

1.5. Ozel Formlarda Yiiriiyen Merdiven Sistemleri
Ozel formlarda yiiriiyen merdiven sistemlerinin cesitleri sunlardr:
1.5.1. Spiral Yiiriiyen Merdiven

Ozel ihtiyaclar sonucunda yiiriilyen merdivenler farkli formlarda da yapilmistir. Bu
formlara sik rastlanmaz. Resim 1.7’de spiral yiiriiyen merdiven goriilmektedir.

Resim 1.7: Spiral yiirityen merdiven

Genel yapi, kontrol ve kumanda kisimlari ayni olmakla beraber o6zel seklinin
gerekliligi olarak farkli sasesi vardir. Spiral yiirliyen merdivenin kisimlar1 Sekil 1.3’te
gosterilmistir.
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Sekil 1.3: Spiral yiiriiyen merdivenin kisimlari

1.5.2. Tekerlekli Sandalye Merdiveni

Oziirliiler ve tekerlekli sandalye kullananlar igin ise 6zel tasarimli yiiriiyen
merdivenler Sekil 1.4’te goriilmektedir.

Devamli ¢aligsmaz, tekerlekli sandalyelerin sabitlenmesi igin 6zel basamak sistemine
sahiptir. Tekerlekli sandalye aprona vardiginda sistem durur.
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Sekil 1.4: Tekerlekli sandalye i¢in yiirityen merdiven
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Sekil 1.5: Tekerlekli sandalye icin
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1.6. Yiiriiyen Merdiven Iskeleti

Yiiriiyen modern merdiven/yollarin temel kismina iskelet denir. Yiiriiyen merdiven
parcalar1 bu iskelet {izerine monte edilir.

Resim 1.8: Yiiriiyen merdiven iskeleti

Yiiriiyen merdivenin kuruldugu karkasa iskelet (truss) denir. Yiirliyen merdivenin
pargalar1 Resim 1.8°de goriildiigii gibi bu iskelet iizerine monte edilir. iskelet; civata, pergin
ya da kaynakla birbirine baglanan gelik elamanlardan olusan tasiyici bir kafestir. Iskelet
yiirliyen merdiven iireticisinden saglanip yine firma yetkilileri tarafindan iist, alt ve gerekirse
orta kistmlaridaki belirli noktalardan binaya sabitlenir. Iskeletin alt ve iist kism1 yatay, orta
kism1 egimli olarak tasarimlidir.

Resim 1.9: Yiiriiyen merdiven iskeleti detay
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Iskeletin tasinmas1 ve montajinin kolay olmasi icin iki par¢adan ibaret olabilir. Kiiciik
boyutlu olan merdivenler tek parcadir. Iki par¢adan olusan iskeletin montaji da ¢ok
onemlidir. Bu montajin hatasiz yapilmasina 6zen gosterilmelidir. Eger montaj esnasinda
birlesme yerlerinde hata meydana gelirse merdiven saglikli ¢alismaz ve kisa zamanda
mekanik arizalara yol agmaya baglar.

YERLE BAGLANTI
KULARLARI

YERLE BAGLANTI
PLARAST

Sekil 1.6: Yiiriiyen merdivenin zeminle baglantisi
Baglanti1 kulaklar iizerlerinde bulunan ayar civatalari yardimiyla merdivenin zeminle

paralelligi saglanir (Sekil 1.7).

ATAR CIVATALART
.
T

EAGLANTI EETONT

Sekil 1.7: Baglant1 kulaklar ve ayar civatalan
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Resim 1.11: iskeletin yerlestirilmesi

Iskeletin alt ve iist kismi yatay, orta kismu egimli olarak tasarimlidir. Alt kisminda yag
biriktirme kabi, tahrik zinciri doniis kasnagi tasiyan zincir gergi ayar arabasi bulunur. Ust
kisminda ise motor odasi ve tahrik grubu bulunur (Sekil 1.5).

Sekil 1.8: Yiiriiyen merdiven makine dairesi ve tahrik sistemi

Yolcularin merdivene rahat inip binmeleri i¢in basamaklarin kat seviyelerinde yatay
konuma gelmeleri, iskeletin i¢inde iki tarafa da monte edilmis olan hatlar iizerinde 6zel
kilavuzlarin désenmesiyle olur.

Yan panellerin gorevi yolculart korumaktir. Yan paneller iskelete genellikle civata ile
baglanir.

Gergekten gereken alanlarda dogru olarak kullanildiklarinda yiiriiyen merdivenlerin
cok verimli olduklar goriiliir. Yiirliyen merdivenler bina girislerine insanlarin kolaylikla
gorebilecekleri yerlere yerlestirilmelidir. Yiiriyen merdivenlerin bina i¢indeki konumu
¢ekici olmali ve girigleri insan yogunlugunun fazla oldugu yerlerde olmalidir.
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Resim 1.12: Tek parcal yiirityen merdiven

1.7. Yiirityen Merdivenin Montaji

Yiiriiyen merdiven ve bandin projelendirmesi ve montaj (yerlesim) islemi diiseydeki
yiikseklik artisinin belirlenmesi, yiiriiyen merdivene alt veya iist yaya giris hacminin
belirlenmesi, iist ve alt calisma noktalarinin teskil edilmesi adimlar ile baslamaktadir.

Bir yiiriiyen merdiven iist, alt ve orta boliimden olusur. Alt boliimde basamak girisi,
sabit alt platform, basmak diizlestirme sistemi bulunur. Ust kisimda ise sabit iist platform,
elektrikli tahrik motoru, kontrol mekanizmasi bulunur. Orta kisim sinirlar dahilinde istenilen
uzunlukta olup basamaklar, yan paneller, destekler ile hareketli tirabzanlarin uzunca bir
kismina sahiptir (Sekil 1.8).

Ust destek
Cahg.ma noktasi | alam T

;ﬁW/_/// Yaya girig alani

\ Yiiriyen merdiven
destegi

F—=1.732 x yikseklik

Altr
- destek -

alan: Yitkseklik
/4

I

Yaya girig alam

Sekil 1.9: Yiiriiyen merdivenin alanlari
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ASME’ye (Amerika makine miihendisleri birligi) gore yiiriiyen merdivenler yatayla
30 derece yapacak sekilde kurulur. Fakat baz1 Avrupa iilkelerinde yerden kazanmak amaci
ile egim 35 derece olmakta ve 27,3 derece egimli uygulamalara da rastlanmaktadir. Egim
degerleri iiretici firma ve tesisin kurulacagi ililke normlar ile merdivenin kullanilacagi
yapinin kosullarina baglidir. Yiiriiyen merdivenler genelde 30 derecelik bir egim agisinda
kurulduklar icin ¢alisma noktalar1 arsindaki uzaklik genellikle kot farkinin 1,732 kati
olmaktadir. Her iki ¢aligma noktasi kurularak iireticinin kendine 6zgii standart yer hacim
kosullar1 kapsaminda gerekli tasiyici elamanlarin yap1 igine yerlestirilmeleri saglanmalidir.
Bu tastyici elamanlara gelecek olan tepki kuvvetleri yiirliyen merdivenin uzunluk ve
genisligine baglidir.
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Sekil 1.10: Yiiriiyen merdiven teknik cizimi

Yiiriiyen merdiven ya da bandin yerlesim bdlgesini belirlerken dnce dikey yiikseklik,
daha sonra alt ve iist bosluklar dikkate alinir. Bir yiirliyen merdiven projesi destek kirisi ve
dis dekorasyonlar1 da kapsar. Kurulus yerinin belirlenmesinin ardindan iiretici firmanin
belirledigi standart boyut ve hacimler yapi i¢inde saglanip uygun destekler yapiya ilave
edilir. Bu desteklerin se¢im ve montajinda sistemin isletimi sirasinda yapiya uygulayacagi
maksimum kuvvetleri tasiyacak dayanimda olmasi esas alimmalidir.

Yiiksekligin 5,5 m’den fazla oldugunda iist ve alt kisimlara koyulan desteklere ilave
olarak orta kisimda da bir destek gerekir.

Montaj sirasinda takip edilmesi 6nerilen islem siras1 asagida verilmistir:
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Iskelet montaj1 ve yerlestirilmesi

Ust kisma tahrik grubunun kurulmasi

Alt kisma zincir gergi arabasinin yerlestirilmesi ve hizalanmasi
Motorun {iist kisma konulmasi ve hizalanmasi

Ust yan kollarin montaji

Alt yan kollarin montajt

Tirabzan destek kollarin1 montaji

Tirabzan yataklarinin yerlestirilmesi

Taban gerdirme mekanizmasinin kurulmasi

Siva igleri i¢in ara verilmesi

Tahrik gurubunun hizalanmasi

Motorun hizalanmast

Kontrol aletleri, elektrik kutusu ve panolarin baglanmasi
Hat kol ve desteklerinin montaj1

Egri hatlarin ve uzatma hatlarinin yerlestirilmesi

Yan duvar destek kol ve siitunlarinin yerlestirilmesi
Yaglayicilarin yerlestirilmesi

Tirabzan zincir dislisi ve zincirinin montajt

Basamak zincirlerinin montajt

Kirik zincir ve basamak kontrolii

Zemin plakalar, girig kapaklar1 ve tarak plakalarinin yerlestirilmesi
Tirabzanlar ve fir¢calarin montaji

Yiiriiyen merdivenin ¢aligtiritlip denenmesi
Basamaklarin denge ayarlari ile yan plakalarin montaji

VVVVVVVVVVVVVVVVVVVVYVYVYVYY

. Sistemin saglikli ¢alismasi ig¢in bu islemlerin dogru ve saglam yapilmasi sarttir.
Iscilikteki kalitenin sistemin toplam kalitesine etkisi biiyiiktiir.

iSTERMISIN
SiMDi ELEKTRIKLER
KESILSiN, BiZ DE BURDA
SAATLERCE MAHSUR
~ KALALIM.
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2 UYGULAMA FAALIYETI )

Asagida verilen oOlgiilere uygun yiiriiyen merdivenin parametrelerini Tablo 1-1’den
gerekli degerleri bularak yiirliyen merdivenin tasarimini yapiniz (Agir ¢alisma sartlari icin
metro, ¢arsi gibi).

Tirmanma yiiksekligi (H) :35m
Basamak genisligi (Wb) : 800 mm
Islem Basamaklan Oneriler
» Yiiriiyen merdivenin uzunlugunu > 30°i¢in hesap yapacaginizi unutmayiniz.
bulunuz.
Ust destek
Cahgma noIcta.sJ_" alanmi -

=-1.732 x yikseklik

Motor ma.ha\['

Yikseklik

Caligma noktasi

» Kapasite degerini bulunuz. » Kapasitenin saat bagina tagiacak insan
sayist oldugunu unutmayiniz.

» Basamak yatay adimini bulunuz. » Yatay basamaklarin hem alt hem de iist
trafik noktasinda ayni sayida gegtigini
unutmayiniz.
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» Basamak hizin belirleyiniz. » Basamak hizinin tirmanma agisina bagl
oldugunu unutmayimiz.
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KONTROL LiSTESI

Bu faaliyet kapsaminda asagida listelenen davranislardan kazandiginiz beceriler i¢in
Evet, kazanamadiklariniz i¢cin Hayir kutucuklarina ( X ) isareti koyarak 6grendiklerinizi

kontrol ediniz.

Degerlendirme Olgiitleri Evet

Hayir

Yiiriiyen merdiveni revizyon konumuna alabildiniz mi?

Yiiriiyen merdiven/yolun kumanda devre elamanlarini kontrol
edebildiniz mi?

BN

Yiiriiyen merdiven/yolun kumanda devre elamanlarinin degigimini
yapabildiniz mi?

5. Revizyon konumundan ¢ikararak sistemi devreye alabildiniz mi?

DEGERLENDIRME

Degerlendirme sonunda “Hayir” seklindeki cevaplarinizi bir daha gozden gegiriniz.
Kendinizi yeterli gérmiiyorsaniz, o0grenme faaliyetini tekrar ediniz. Biitiin cevaplariniz

“Evet” ise “Olgme ve Degerlendirme™ye geginiz.

24



Asagidaki ciimlelerin basinda bos birakilan parantezlere, ciimlelerde verilen
bilgiler dogru ise D, yanhs ise Y yaziniz.

1. () Yiriyen merdiven/yol sistemlerinin kullanimi giderek artmaktadir.
2. () Tim yiiriyen merdivenlerin ¢alisma sistemi aynidir.
3. () Yiriyen yollarin kurulum maliyeti yiiriiyen merdivenlerden daha fazladir.

4. () Ydriiyen merdiven ya da yolun tercih edilmesinde asil belirleyici olan tirmanma
yiiksekligidir.

5. () Ulkemizde yiiriiyen merdiven/yol kisimlarindan higbiri iiretilmemektedir.
6. () Yiriiyen yollar, yiik tasimak igin gelistirilmistir.

7. () Agik alanda kullanilan sistemlerle kapali alanlarda kullanilan sistemler arasinda
hi¢bir farklilik yoktur.

8. () Sistem sasesinin yerlestirilmesi ekip igidir.

DEGERLENDIRME
Cevaplarimizi cevap anahtariyla karsilagtirmiz. Yanlis cevap verdiginiz ya da cevap

verirken tereddiit ettiginiz sorularla ilgili konular1 faaliyete geri donerek tekrarlayiniz.
Cevaplarimizin tiimii dogru ise bir sonraki 6grenme faaliyetine geginiz.
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OGRENME FAALIYETIi-2

( AMAC )

Her tiirlii yiliriyen merdiven ve/veya yolun kumanda devresinin elemanlarinin
kontroliinii ve degisimini yapabileceksiniz.

( ARASTIRMA )

PLC ve Montaj1 modiiliinii inceleyiniz.

Pano Montaj1 modiiliinii inceleyiniz.

Kontaktor, Role, Koruma Elemanlar1 ve Montaji1 modiiliinii inceleyiniz.
Cevrenizde bulunan yiiriiyen merdiven/yollari inceleyiniz.

Bu sistemlerin goriinen kisimlarinin farkliliklarini tartisiniz.

Dis ortama agilan ve kapali ortamlarda kullanilan sistemlerin farkliliklarini
gbzlemleyiniz.

2. KUMANDA DEVRESI

2.1. Kumanda Devresi

YVVVYVYYVY

Genel olarak ylirliyen merdiven/yolun kontrol ve kumanda yapist Sekil 2.1°de
gosterilmistir.

v
I ANABESLEMEHATTIJFAZ AC |

!
[ TN SLTER |
[ SCORIALAR |
TRANS ORMATOR ._|_*—|mcu< LRI K ORUMA ROLEST —»[FREN MOTORU YADA BOBINLER])
24V DCBESLEME 7
[ROLELER—]  KONTAKIORLER [ « [DEVIR SAYAN SENSORVOLANDA|
" VTVE RONIROL CIIAlT |
ASENKRONMOTOR
KUMAND KARTIVADA PLC | FATA KOD GOSTERGELIRI| FIC
T
SENSOR V£ KONTAKLAR L »[VAGLANA ST POVPAS)

|s4¢ 500 MERDIVEN YONANAHTARI [—* | LEDLIYON VEIKAZ GOSTERGELERI |

ACIL DURDURMA

Sekil 2.1: Yiiriiyen merdiven/yolun kontrol ve kumanda yapisi
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Resim 2.1: Yiiriiyen merdiven/yol kumanda panosu

Biitiin elektrik sistemlerinin kontrol ve koruma kisimlarinda oldugu iizere yiiriiyen
yol/merdiven sistemlerinin kontrol, kumanda ve koruma elemanlarinin toplandigi yerler
vardir. Elektrik panolarinin kurallara uygun bir sekilde diizenlenmesi, sistemin ¢aligtirilmasi
ve kontrolii i¢in hayati onem arz eder. Yiriiyen merdiven yol sistemlerinin sahip oldugu
pano ve tesisatlarinda kullanilan elemanlarin 6zelliklerinden bahsetmek gerekir.

Resim 2.2: Yiiriilyen merdiven makine dairesi
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Biri yukarida digeri asagida olmak iizere iki pano olabilir. Bu panolardan biri sinir
anahtarlarindan gelen kablolarin toplandigi ve ana panoya iletildigi ara kutu; digeri ise
kontrol, kumanda ve koruma elemanlarinin toplandig: elektrik panosudur.

Resim 2.3: Ara pano

Ara panoda genellikle herhangi kontrol kumanda eleman1 yoktur. Kablolar i¢in ara
istasyon gorevi yapar. Bu ariza takibinde ve montajda kolaylik saglar. Ara pano detay1
Resim 2.4’te gosterilmistir.

Resim 2.4: Ara pano detay
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Ana pano sistemin biitlin kontrol ve kumanda sisteminin toplandigi kisimdir.
Olusturulmasinda pano montaj kurallarina uyulmalidir. Igerdigi elemanlar sistemin
ihtiyacina gore farkliliklar gosterse de temelde bulunmasi gereken elemanlar standarttir.

Marka ve modele gore bazi degisiklikler gostermekle birlikte genel olarak elektrik
panolarini olusturan elemanlar Resim 2.5’te gosterilmistir.

g

-

o [ T (R B S
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. &8 e
'-_Eh knrrtaktnrlen :
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T g e

Kioruma kontaktar &
= = = (ptik sens

Resim 2.5: En basit yiiriiyen merdiven, pano bilesenleri

Ana panoya gelen ve giden baglantilar sunlardir:

Enerji hatti

Sinir anahtarlarinin baglantilart
Sensor baglantilari

Motor baglantilari

Y VVY
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Resim 2.6: Ana panoya gelen ve giden baglantilar

2.1.1. Pano Genel Bilesenleri

Yiriiyen merdiven/yol sistemlerinde iki pano oldugu yukarida séylenmisti.
Panolardan biri kontrol kumanda elemanlarinin toplandigi kisim digeri genellikle kablolar
icin gecis hattiydi. Sekil 2.2°de ve 2.3’te gosterilen panolarda ise aktif elemanlar panolar
arasinda paylastirilmigtir. Bu farkli markalarin farkli tercihleridir.

Sekil 2.2: Ara pano genel bilesenleri
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Ara pano genel bilesenleri:

Stop

Revizyon soketi

Ariza gostergesi

220 V AC priz

Kontrol karti

Ariza gostergesi 2
Elektronik devre ve rélelerin gerilimini saglayan transformator
Otomatik sigorta
Kontrol karti sigortast
Calisma saati gostergesi
Yan sa¢ kontagi
Klemens

VVVVVVVYVVVVY

Panolarda bulunan muhtemel elemanlar sunlardir:

> Ana salter

Makinenin, doniis istasyonlarinin ya da kontrol cihazlarinin yakininda motora, fren
birakma tertibatina ve gerilimli iletkenlerdeki kontrol devrelerine giden enerjiyi kesecek
yetenekte bir ana anahtar konur. Ana salter olarak dortlii gurup otomat salterler kullanilir. Bu
salter ayn1 zamanda motorlar1 kisa devreye karsi korur, ii¢ faz ve notrii keser. Bu anahtar;
kontrol ve bakim i¢in gerekli olan priz ¢ikislarina ya da aydinlatmaya giden enerjiyi kesmez.

Bu anahtar kilitlenebilir 6zelliktedir ve ana anahtarin kontrol mekanizmasi kapaklarin
acilmasindan sonra kolaylikla ve hizla ulasilabilir olmasi i¢in kapak 6n bolmesine konur.

Ana anahtarlar, yiirliyen merdiven ya da bandin normal igletme sartlarinin icerdigi en
yiiksek akimi kesebilme yetenegine ve kategori AC—3’e denk gelen kesme kapasitesine sahip
degerde secilir.

Hangi salterin hangi yiirliyen yol veya merdivene ait oldugu kolaylikla ayirt

edilebilecek sekilde isaretlenmelidir. Birden fazla salter olmasi durumunda bu isaretlemeler
yapilir.
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Resim 2.7: Yiirilyen merdiven ana panosu

> Aydinlatma ve priz devreleri anahtar ve sigortalar
Panolarda bulunan prizlerin ve merdiven/yol mekanik bélimlerinde bulunan
aydinlatmalar i¢in kullanilir.

> Topraklama

Notr iletken ve toprak iletim iletkeni ayr1 olmalidir. Toprak baglantilari kendine ait bir
baradan yapilmali ve tahrik istasyonlarindaki toprak baglanti uglari ile kazara gerilimli olma
ihtimali olan yiiriiyen merdivenin degisik pargalar1 arasindaki baglantilarin elektrik
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stirekliligi saglanmalidir. Topraklama kolon hatt1 kesiti en az 16 mm?, linyeleri ise faz
kesitinden az olmamak kaydi ile en az 4 mm? bakir kablo olarak kullanilir. Boylelikle
olabilecek bir elektrik kagagi durumunda kagak akim koruma rdlesini artirarak merdiveni
durdurur. Hiz kontrol sisteminin saglikli calisabilmesi i¢in de iyi bir topraklama hattinin
olmas1 gerekir.

> Faz koruma rolesi
Besleme hattini agir1 gerilimlere karst korumak amaciyla kullanilir.

> Kacak akim rolesi
Herhangi bir nedenle kacak akimlara kars1 kullanilir.

> Hiz kontrol cihazi

Yiiriiyen merdiven asir1 yiiklenme, voltaj diisiimii, hizin kontrol edilmesi, asir1 akim
ve sistem kacaklar1 hiz kontrol cihazinca ikinci bir emniyet olarak kontrol edilmektedir.
Ayrica faz koruma rélesinin ariza yapmasi veya gorevini yerine getirememesi durumunda
cihaz faz girisindeki devrelerini korumak amaghi kendi kendini kapatarak merdiveni
durdurur. Uygun sartlar saglanincaya kadar bu konumda kalir.

2.4: Kontaktor takinm
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> Kontaktor takim
Motorun ¢alismasini ve diger sistemlerin ¢alismasi igin kullanilir.

> Kablo baglantilar

Yiiriiyen merdivenin ana anahtarlarinin ya da anahtarlarinin agilmasindan sonra da
bazi baglanti uglar1 gerilimli kaliyorsa gerilimli olmayan baglant1 u¢larindan agikca ayrilmis
durumdadir. Gerilim 50 voltu geg¢iyorsa bunlar etiketleme ile belirtilmektedir.

Mekanik korumay1 devam ettirmek i¢in kablolarin koruyucu mahfazasi anahtarlarin ya
da mekanizmalarin i¢ine girmekte ve uclarinda yiiksiik takilmaktadir. Eger ayni kablo ya da
boru, farkli gerilimlerde iletkenler tasiyorsa hepsi en yiiksek gerilim igin yalitilmig
durumdadir. Giivenlik devrelerine yerlestirilmis priz ve portatif aydinlatma i¢in se¢meli tipte
olan ve herhangi bir alet gerektirmeden ¢ikartilabilen fis-priz diizenleri, yanls
yerlestirilemeyecek sekilde tasarlanmistir.

Yapinin i¢indeki tahrik ve doniis istasyonlarinin ve makine dairesinin aydinlatilmasi,
devamli bu yerlerden birinde duran portatif bir lambayla saglanmaktadir. Bu yerlerin her
birinde bir ya da daha fazla priz konmaktadir. Elektrik aydinlatmanin ve priz ¢ikiglarinin
beslemesi, ayr1 bir kablo ile ya da yiiriiyen merdiven ana anahtarindan 6nce alinan bir ¢ikis
ile yapilarak makineyi besleyen gii¢ kaynagindan bagimsiz hale getirilir.

2.1.2. Revizyon Soketi

Teknisyen bu aparat ile elektrik panosunu agmadan yiiriiyen merdivenin yon kontrol,
durdurma ve ¢alistirma gibi temel iglevlerini kontrol edebilir. Panonun iizerinde ilgili sokete
takilarak kullanilir. Tamir ve bakim asamalarinda teknisyene kolaylik saglar.

Sekil 2.5: Revizyon soketi

Teknisyen, ‘stop’ butonuna basarak sistemi durdurduktan sonra revizyon soketini pano
tizerindeki yerine takar. Artik sistemin islevleri revizyon soketi vasitasiyla teknisyen
tarafindan kumanda edilebilir.
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Revizyon soketi lizerinde dort buton vardir:

> Yukar1 hareket
> Asagi hareket
> Durdurma

»  Dogrulama

Yukar1 ya da asagi hareketin saglanmasi igin istenilen yon butonuyla ayni anda

dogrulama butonuna da basilmasi gerekir. Bu, yanliglikla yon butonlarina basilip kaza olmasi
riskine kars1 konulmustur.

Resim 2.8: Revizyon soketi kumanda kismm

Resim 2.9: Revizyon soketi ve kablosu
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Resim 2.10: Revizyon soketinin takilmasi

Resim 2.11: Revizyon soketiyle kontrol

2.1.3. Yiiriiyen Merdiven Enerji Thtiyaci ve Kolon Hatt1

Panoda gii¢ Dbilesenlerini  segilebilmek i¢in sistemin harcayacagi enefji
hesaplanmalidir. Malzeme degisimlerinde mutlaka arizali malzeme aynis1 ya da ozellik
olarak eslenigi ile degistirilmelidir.

Enerji ihtiyacinin tespiti i¢in yiiriiyen merdivenin tastyacagi yiikii bulmak, bunun icin
yiiriiyen merdivenin basamak adedini belirlemek gerekir. Avan projede en uygun imalat
derecesi olan 30 derece diklik kabul edilmelidir. Yiiriiyen merdivenin baslama kotu ile
tasima kotu arasindaki fark yani yiikseklik mimari projeden alinip 1,732 ile g¢arpilirsa
(1/tan30 = 1,732) merdivenin iz diistimii boyu bulunur. Bu deger 0,40’a béliintirse (basamak
boyu) basamak adedi elde edilir. Basamak adedine B denirse bu durumda taginacak yiik;
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Q=80KgxBxYxD

A = Toplam basamak adedi
Y = Basamaktaki yolcu sayis1 (Basamak uzunluguna gore degisir.)
D = Genigslige gore yogunluk
(Kisi agirligi 80 kg olarak kabul edilmistir. )

Bu durumda gerekecek enerji miktar

N=(VxQxSin30)/(102x1n) KW olacaktir.

Burada n verimlilik katsayisinin kotii sartta 0,50 olarak alinmasi imalatta olusabilecek
degisikliklere imkan tanimasi agisindan iyi olur. Bu enerji ihtiyacina gore gerekli kolon hatt
ve techizati secilebilir. Yukaridaki formiilden bulunan enerji miktarin1 aydinlatma, priz ve
kontrol tablosu ihtiyaclarin1 dikkate alarak 1,5 ile ¢arptiktan sonra kolon hattt mesafesine
uygun olacak sekilde gerilim diisiimii hesab1 yapilir.

L mimari projeye uygun alinmalidir. Bunun i¢in asagidaki formiil kullanilir.

L.N.
3 Faz i¢in %e: = 0,0124 x S. (bakir tel igin)
%e : Yiizde gerilim disiimii
L : Hat uzunlugu (mt)
N : Giigc (KW)
S : iletken kesiti (mm?)
Kablo Kesiti
Glg (kW) Akim (A) Sigorta (A) {mm?2)
0,55 17 10 2,5 mm?2
0,75 2.1 10 2,5 mm2
1,1 3 10 2,5 mm?2
1.5 a7 10 4 mm2
22 52 16 4 mm2
3 7 16 4 mm?2
4 a1 20 4 mm2
55 12 25 4 mm?2
75 16 a2 4 mm2
11 24 40 & mm?
15 a2 50 10 mm?2
18,5 a7y 63 16 mm2

Tablo 2.1: Gii¢ ihtiyacina gore alinmasi geren degerler

Kablo kesitlerinin ¢ekebilecegi akim miktar1 segilen motor giicline gore kesici ve
sigortalarin secilmesi gerekir. Ancak sigorta degerleri segilen kablonun akim limitinden
yiiksek olamaz.
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Motor devrelerinde ana kesici ve sigortalarin diginda motorlar agirt akima karsi da
korunmalidir. Motor anma akimina uygun termik role se¢imleri yapilmali, her hiz devresi
icin akima uygun termik réle kullanilmalidir. Motor koruma devrelerinde termik ayarlari
motor anma akimina ¢ok yakin olmali, konulan sigorta degerleri uygun olmalidir. Akimin bir
kontrol parametresi olarak kullanildig: kontrol sistemlerinde (vektor kontrol) termik aranmaz
ancak akim, frekans kontrol ve voltaj kontrol sistemlerinin ¢gogunda bir kontrol parametresi
degildir. Bu tiir tablolarda termik role aranmalidir. Otomatik sigortalar termik olarak
kullanilamaz. Devreye konan kesici, sigorta degerinin iistiinde devreyi kesebilme giiciinde
olmalidir. Devre iginde siralanan sigortalar daima kendinden sonraki sigortadan biiyiik
olmali fakat asagida verilen degerlerin {iistiine ¢ikmamalidir. Motorlarda kullanilan uzun
besleme hatlar1 i¢in yukaridaki degerlerde gerilim diisiimii hesabi yapilmalhdir. Bu
caligmalardan sonra asansor kolon hattina ¢ok benzer bir kolon hatti ¢izilebilir. Kolon
hattinda yiiriiyen merdiven veya bandin kendine ait 30 mA bir kacak akim rdlesi ile sirali faz
rolesinin gosterilmesine dikkat edilmelidir.
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Sekil 2.6: Ornek kolon hatti
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2.2. Sigortalar

Biitiin elektrik sistemlerinde sistemi korumak i¢in devre kesiciler kullanilir. Bunlardan
biri de sigortadir. Pano konusunda hesaplamasi yapilan ana sigortalar haricinde yiiriiyen
merdiven /yol sistemleri farkli amaglara hizmet eden sigortalara sahiptir.

2.2.1. Otomatik Sigorta

Otomatik sigortalar, bagli bulundugu elektrik devresini asir1 akim ve kisa devrelere
kars1 korur. Devrenin kolayca agilip kapatilmasina imkan saglar. Otomatik sigortalar 2 A'dan
63 A'ya kadar 1,2,3 ve 4 kutuplu olarak imal edilir.

TS 5018 EN 60898 standartlarina goére B ve C olmak iizere iki ayr1 tipi mevcuttur.

> B tipi: Ev aydinlatmasi, priz ve kumanda devrelerinde
> C tipi: Transformator, ¢ok sayida fluoresant lamba gibi endiiktif yiiklerde
kullanilir.

Herhangi bir ariza durumunda devreyi agan cihaz, kol yukar1 kaldirilarak devreye
sokulur. Koldan bagimsiz agtirma diizeni ariza devam ettigi siirece devreyi yeniden
acgacaktir.

Otomatik sigortalar kisa devre aninda devreyi ¢ok kisa siirede agar. Bu sayede kisa
devre akiminin termik ve manyetik zorlanmalari smirlandirilir. Kiigiik boyutlar1 ve raya
takilabilene 6zelligi montaj esnasinda kolaylik saglar. Baglanti terminallerine verilen dizayn
sayesinde kaza ile dokunma ortadan kaldirilmistir.

Otomatik sigortalar, 6kV'lik darbe gerilimine dayanir. 55°C'lik ¢evre sicakliginda
siirekli calisabilir ve % 95'lik bagil neme dayanabilir. Kablo girislerine 25 mm? lik kablo
baglanabilir. Tekli ya da ¢oklu gruplar halinde kullanilabilir.

srya dayankh _;

lermoplastk givde Etikat

plakas

SIS

Apk veya kapal

pazisyonda kilit ——a

Ve tam glvenii Ergonomk
bourrri ko

Raya montaja

wygun yalak e Teknik bikg
e s -
Agik-kapal ] r '"E Iﬁ
phstergosi R
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RAL 7035 gri da

i o (P i
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Resim 2.12: Otomatik sigorta
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Resim 2.13: Otomatik sigorta sembol ve akim degerleri

2.2.2. Yiiriiyen Merdiven/Yol Sigortalar
Yiiriiyen merdiven /yol panolarinda bir¢ok otomatik sigorta vardir.

> Ana girig sigortalart (Her faz i¢in ayr1 sigorta kullanilir.)
»  Priz sigortasi
> Gli¢ devresi sigortalar1
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Sekil 2.7: Gii¢ devresi sigortalar:
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»  Aydinlatma sigortalar:

. Basamak aydinlatmasi
. Elcik aydinlatma

. Girig aydinlatmasi

. Sase aydinlatmasi

. Dekoratif aydinlatmalar

> Isitma sistemi sigortalar:

o Isitma sigortasi
Isitma bobini sigortasi
Isitma gubugu sigortasi
Motor 1sitma fan sigortasi

Farkli model ve markalara bagli olarak sigorta adedi degisebilir.

¥ N -
Elcik aydinlatmas Sase aydinlatmasi

Resim 2.14: Yiiriiyen merdiven/yol aydinlatmalari

Yapinin i¢indeki tahrik ve doniis istasyonlarinin ve makine dairesinin aydilatilmasi,
devamli bu yerlerden birinde duran portatif bir lambayla saglanir. Bu yerlerin her birine bir
ya da daha fazla priz konur. Elektrik aydinlatmanin ve priz ¢ikislarinin beslemesi, ayr1 bir
kablo ile ya da yiiriyen merdiven ana anahtarindan 6nce alman bir ¢ikig ile yapilarak
makineyi besleyen gii¢ kaynagindan bagimsiz hale getirilmistir.

Giivenlik devrelerine yerlestirilmis, priz ve portatif aydinlatma i¢in se¢gmeli tipte olan
ve herhangi bir alet gerektirmeden ¢ikartilabilen fig-priz  diizenleri, yanlis
yerlestirilemeyecek sekilde tasarlanmistir.

Ana giris sigortalar1 haricindeki 1sitma, korkuluk aydinlatmasi ve tarak aydinlatmasi

gibi yan donanimlarin her biri bagimsiz olarak kapatilabilir. Her bir anahtar ana anahtara
yakin yerlestirilir ve karigikliga mahal vermeyecek sekilde isimleri yazilir.
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Priz cikislarim besleyen kaynak, makineyi besleyen kaynaktan farklidir ve biitiin
fazlar1 ayr1 bir anahtarla kesilmektedir. Priz ¢ikislart; 2P+T (2 kutup+toprak iletkeni), 250 V,
anahtarlardan dogrudan beslenir durumdadir.

2.2.3. Topraklama

Notr iletken ve toprak iletim iletkeni ayn1 olmalidir. Toprak baglantilar1 kendine ait bir
baradan yapilmali ve tahrik istasyonlarindaki toprak baglanti uglar ile kazara gerilimli olma
ihtimali olan yiirliyen merdiven degisik parcalar1 arasindaki baglantilarin elektrik siirekliligi
saglanmalidir. Topraklama kolon hatti kesiti en az 16mm?, linyeleri ise faz kesitinden az
olmamak kaydi ile en az 4 mm?® bakir kablo olarak kullamlmaktadir. Béylelikle olabilecek
bir elektrik kagagi durumunda kagak akim koruma rolesini artirarak merdiveni durdurur. Hiz
kontrol sisteminin saglikli ¢alisabilmesi i¢in de iyi bir topraklama hattinin olmas1 gerekir.

2.2.4. Salterler

Salterler panonun elektrigini kesmek icin kullanmilir. Elektrik yiik salterleri, kompakt,
ani agma-kapamali, ayn1 fazda iki ayr1 noktadan kesme 6zeligine sahiptir. Ayni anda biitiin
fazlar1 keser. Sigortali ve sigortasiz tip yiik salterleri TS EN 60947-3, IEC 60947-3 ve VDE
0660 standartlarina goére AC 23 siifina uygun olmalidir.

Resim 2.15: Yiiriiyen merdivende kullanilan ana salter
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Kullanilan salterlerin 6zellikleri:

Yiiksek kesme kapasitesi

Yiiksek elektrik ve mekanik dayanim

Kendini temizleme yetenegine sahip siirtiinmeli ve doner kontak sistemi
Her faz lizerinde dort ayr1 noktadan kesme

Modern teknoloji ve kompakt tasarim

El hareketinden bagimsiz hizli kapama-kesme islemi

Kiiciik boyut

Termoset malzemeden yapilmis, aleve ve 1siya dayanikli govde
Panoya arkadan veya 6n yiizden monte edilebilme

Pano derinligine gore ayarlanabilme

Kilitleme 6zelligi

VVVVVVVYVYYVYVY

Yiik salteri, komple iinite igine yerlestirilmis sabit kontak bicaklari ve kendine has
kontak sisteminden olusmustur. Bu sistemle, kesme enerjisi kontaklar arasinda boliiniir.
Enerjinin kontaklar arasinda boliinmesi ve yiilk kesme hiicrelerindeki ark sondiiriicii
elemanlar sayesinde kontak yiizeyindeki ark en aza indirilmistir. Arkin az olmas1 kontak
Omriini uzatir. 160 A salterlerde siirtiinmeli, diger biiylik boy salterlerde ise doner kontak
sistemi vardir.

Stirtinmeli ve doner kontak sistemleri her agma-kapamada temiz ve sihhatli bir
temasin gerceklesmesini temin eder. Ozel yay sistemleri sayesinde kontaklardaki gegis
direncleri ve enerji kayiplart minimuma indirilmistir. Akim, salter iginde her faz i¢inde dort
noktadan kesilir. Bu o0zellik, salterin hem akim kesme kapasitesini yiikseltir hem de
busonlar1 her iki ucundan devreden ayirir. Boylece iki ucundan devreden ayrilan busonlar
daha emniyetli bir sekilde degistirilir.

Emniyet, panoda enerji yokken yani "O" konumunda, kumanda kolu asma Kilit ile
tamamen kilitlenerek yetkisiz kisilerin devreye enerji vermesi onlenebilir.

Salter gdvdesinde ve yalitkan kisimlarda 1siya ve atese dayanikli, su gegirmeyen
malzemeler kullanilmistir. Govde malzemesi cam elyafli polyester recineden olup elektrik ve
mekanik ozellikleri ¢ok yiiksektir. Fazlar arasindaki yalitim mesafesi herhangi bir atlamaya
kars1 olduk¢a genis tutulmustur. Buna ragmen sigortali tiplerde araya ilave seperatorler
konularak hem daha iyi bir yalitm hem de olabilecek el temaslarima karsi koruma
saglanmigtir.

Acma-kapama mekanizmasi1 ve kumanda kolu: A¢ma-kapama mekanizmasi biitiin
kutuplarin birlikte ve ¢ok hizli caligmasimi saglar. Agma-kapama hizi el hareketinden
bagimsizdir. Kumanda kolu gegmeli tipte olup boyu, istenen pano derinligine gore
ayarlanabilir. Gosterge plakasi ve kumanda kolu sayesinde salterin hangi konumda oldugu
rahatlikla goriilebilir. Salterin acik-kapali konumlar1 arasinda kumanda kolu 90°C'lik bir
degisim gostermektedir.
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2.2.5. Kontaktorler

Elektrik devrelerini agip kapamaya yarayan ve gerilimle kumanda edilebilen biiyiik
giicteki elektromanyetik anahtarlara kontaktor denir.

Kontaktorler, basta elektrik motorlar1 olmak tizere kompanzasyon 1sitma gibi elektrik
tesislerinin kablo ile uzaktan kumanda edilmelerine imkan saglar. Termik roleler ile
kullanildiginda ise cihazlar1 ve tesisleri asir1 yiik akimlarina karsi korur. Kontaktorler,
genellikle al¢ak gerilimde kullanilir. Kumanda ettigi devreyi nominal akim altinda agip
kapayabildigi gibi belirli orandaki asir1 akimlari da kesebilir.

3. ¥ 3 5 f
i.LJ.
— T T
b 2 4 6 8

Sekil 2.8: Kontaktor kontaklari

Motor

Sekil 2.9: Yiiriiyen merdivende kontaktor kullanimi

> Kontaktoriin kullanim simiflar:

Kontaktorlerle ilgili [EC 60158-4-1 olarak bilinen uluslararas1 standart giiniimiizde
yerini IEC 60947-4-1 standardina birakmustir. Kullanim siniflari uygulamaya gore kapama
akimini, kesme akimini, gii¢ faktoriinti belirler. AC kullanim siniflar alternatif akimla, DC
kullanim siniflart DC akimla ilgili simiflardir. IEC 60158 standardinda belirtilen AC1, AC2,
AC3, AC4, smiflarina ek olarak yeni IEC 60947-4-1 standardinda ACS5’ten ACS8’e kadar
olan aydinlatma lambalari, trafolar, kapasitor birimleri ve sogutma kompresorlerini kapsayan
yeni kullanmim siniflar1 konulmustur.
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Resim 2.16: Yiiriiyen merdivenlerde kullanilan kontaktor 6rnekleri

a. IEC 60947-4-1"e gire kontaktor kullamm siniflar

”‘.k“'.“ Kullanmlal K ullanim yer
cinsi l:ategorisi
AC -1 Endiiktif olmayan veva cok az endiiktif olan vikler, direng ocaklar
AC - 2 Bilzzilkli asenkron motorlar; yvaol werme, durdurma
AC -3 Sincap kafesli motorlar; yol verme, motor calisirken durdurma
AT - Sincap kafesli motorlar; yol verme,vén degismeli cahsma, adiml galisma
AC - Sa Cesar] lambas) kontrol ddzenlerinin anahtarlanmasi
Alternatif  JacC - b Alkar flernanh lambalanin anahtarlanmas:
akim AC - Ga [Transformatérlerin anahtarlanmasi
AC - &6b l:ondansatar gruplanmin anahtarlanmas
ac - ga Elle kurmnah asin yik rdlesi ile donatilmiz hava sizdirmaz sodutucu kompresar
motarlan kumandasi
ac - ah Otnmatik"kurmall asin yak rdlesi ile donatilmig hava sizdirmaz sogutucu
lsormpresér motorlar kumandas)
DC -1 Endiktif olmavan veva col az enddlktif olan wikler, direng acaklar
oC - 3 ;u?nt mntorlarl; durdurma, iki iletkeni arslarninda dedigtirerek ters wéne
Codgru déndirme, darbeli calisma, DC motarlann otormatik frenlenmesi
akimn oC -5 sont motorlar; durdurma, ikiiletkeni aralarinda dedistirerek ters yane
déndirme, darbeli calisma, DC motorlarin otomatik frenlenmesi
DC - 6 akkaor flernanl lambalann kurmandas:

b. IEC 60947-5-1"e gore kumanda devrelerinde kullanilan siniflar :

Alternatif akaim

Dodru akim

AC - 12: Optik kublaj elernanlar ile ayvrilmis omik DC - 12: Optik kublaj elernanlan ile ayrlmis omik
wiklerin we statike viklerin kumandalan yiklerin we statik yviklerin kurnandas

kurmnandasi

AC - 13 Transfarrmatdr ile avnlrms statik yiklerin

D - 13 Elektrormilnatisin kumandasi

lurnandasi

aC - 14 Kigik elektromanwetile wiklerin (<72 wAa) |DC - 14 Devresinde ekonomi direngleri bulunan

elektromiknat slanin kumandasi

lurnandasi

AC - 15 Elektromanvyetil yiklerin (<72 wA)

Aciklamalar :

Adimh calisma :

Motoru hizla frenlemelk: igin va ters alamla beslenir veya galizmakta olan motorun ki faz uglanmn
dedistirilmesi ile dénme y&nd dedizir,

is makinasinin kisa hareket ettirilmesi. Mesela; hadde makinasinin azar azar ilerlemesini sadlamak icin
rmotorun bir defa veva kisa araliklarla bircol defa calistinhip durdurulmas:,

Tablo 2.2: Kontaktor kullanim siniflari
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Yiiriiyen merdiven yol sistemlerinde yiikleri slirmek ya da kontrol etmek igin
kullanilir. Kumanda kismindan gelen sinyale bagli olarak réleler tarafindan ¢aligtirilir.

Yiiriiyen merdiven / yol sistemlerinde kullanilan olas1 kontaktorler sunlardir:
Yildiz tiggen kontaktdr grubu

Elcik 1s1klandirma kontaktorii

Frekans konvektorii igin kontaktor (motor hiz kontroli i¢in bu yodntem
kullanilmigsa)

Ana kontaktor

Sicaklik kontaktorii

Role kontrol kontaktdrii

Hiz kontrol kontaktorii

Yo6n kontrol kontaktorii

Otomatik yaglama i¢in kontaktor

Isitma sistemi i¢in kontaktor

VVVVVVY VYVYV

Resim 2.17: Yiiriiyen merdiven/yol panolarinda kullanilan kontaktdér érnekleri

Besleme kaynagi, besleme devresine seri baglanmig ve birbirinden bagimsiz iki
kontaktor ile kesilir. Yiriiyen merdiven durdugu zaman kontaktorlerden biri ana devreyi
agmadig1 zaman yeniden calistirmak miimkiindiir. Invertorlii sistemlerde invertoriin ¢ikisina
seri baglanmig iki kontaktor, yildiz-licgen baglantilarda dort kontaktdr, dogrudan beslemeli
sistemlerde ii¢ kontaktor kullanilmaktadir.

> Kontaktor arizalan ve etKileri

Kontaktorler kataloglarda verilen teknik verilere uygun olarak kullanilmadigi veya
besleme sebekesinde hatalar meydana geldigi takdirde arizalar s6z konusu olabilir.
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> Kontaktorlerin olas1 devre dis1 kalma nedenleri

Secim dogru yapildiysa ve isletme sartlar1 bozuk degilse bir kontaktdr milyonlarca kez
giivenli bir sekilde agma-kapama yapabilir. Asagida, kontaktorlerde en sik karsilagilan
arizalar ile bu arizalarin nedenleri ve ¢oziimleri verilmistir.

Kumanda (bobin) devresi kablolarinin asir1 uzun olmasi bazi sorunlara yol agabilir.
Uzun kablolarda boyunca gerilim diisiimiiniin biiyiikk olmas1 kapamay1 zorlastirirken asir
biiyiik kesitli kablo kapasitansi ise agmaya engel olusturur. Genellikle kumanda devresi i¢in
tavsiye edilen kablo kesit ve uzunlugu kataloglarda verilir. Kumanda kablosu tavsiye edilen
degerden uzun oluyorsa daha biiyiik bir boyutta kontaktdr kullanmak daha diisiik bobin
gerilimi kullanmak veya bobine paralel bir direng veya endiiktif empedans baglamak tavsiye
edilir.

Kontaktor i¢inde kir veya yabanci pargaciklarin olmasi, zorlu atmosfer kosullar1 ve
korozyon, oOzellikle uzaktan kumanda ile kontaktoriin kapanmasi islemini engelleyebilir.
Boyle bir hata ile karsilasildiginda kir ve toza karsi kuvvetli bir temiz hava akimi ile
kontaktor temizlenmeli, muhafaza daha kapali ve korunakli hale getirilmeli, devre kontrol
edilmeli, iletkenligi bozucu bir etken varsa bertaraf edilmelidir.

Kontaktor bobini diisiik veya yiliksek gerilim sonucunda yanabilir. Ayrica hava
araligindaki toz ve yabancit cisimler de bunu kolaylagtirir. Bobin yanmasiyla
karsilasildiginda 6nce gerilim ve frekans kontrol edilmeli, kararli bir kumanda gerilimi
saglanmalidir.

Kapasitif etkiden baska agmay1 engelleyen bir bagka olay da kontaklarin yapismasidir.
Bu yapismanin sebebi yiiksek akimda anahtarlama, kisa devre veya yildiz liggen gegisindeki
hata olabilir. Bir kisa devre olugsmussa Once kisa devrenin sebebi bulunmali ve kontrol
devresi sigortasi yenilenmelidir.

Kontaktoriin - girtltiili ¢alismasin sebebi ise hava aralifinda toz vb. yabanci
parcaciklarin bulunmasi, niive ylizeyinin uzun silire ¢alismaktan yenilmis olmasi, uygun
olmayan gerilim ve frekanstir. Bunlari engellemek i¢in niive yiizeyinin temiz kalmasi
saglanmali, gerekirse gerilim ve frekansa gore bobin degisikligi yapilmalidir.

e Bobin degistirme: Kontaktdriin iki yaninda bulunan vidalar sokiiliir. Ust
pargalar1 ayirip alt kisminda kalan bobin, yuvasindan ¢ikarilarak yerine yeni
bobin takilir. Ust parca yerine yerlestirilerek kontaktdr kapatilir. Ancak
montaj esnasinda yayin yerine oturmasina dikkat edilmelidir.

e Acma akimina bagh kontak omrii: Belli bir salt cihazindaki kontak erime
kaybi, genel olarak agma akimina baghdir ve kontak 6émiirleri diyagramlarla
verilir. Kontaktorlerin en bilyiik kullanim alan1 motorlarin isletilmesidir.
Motorlarin farkl: igletme tiirleri IEC 60947-4-1’de siniflandirilmagtir.
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2.3. Koruma Roleleri

Resim 2.18: Koruma roleleri ve otomatik sigorta

2.3.1. Faz Koruma Rolesi

Fazlarin dengesizligi, fazlardan en az birinin kesilmesi veya fazlarin yer degistirmesi
durumlarinda kontrolore uyar1 géndererek merdivenin ¢alismasini durdurur.

2.3.2. Kacak Akim Rolesi

Eger giivenlik kontaklarina giden devre bir koruma trafosundan gegiyorsa toprak
kacagina karsi bu devreler denetlenmelidir. Elektrik giivenlik cihazi bulunan devrelerde
toprak arizasinin olmasi, tahrik makinesinin durmasina neden olmalidr.

Yiiriiyen merdiven/yol sistemleri insanlarin metal aksamlarina temas edebilecekleri
yapida olabilir. Bu nedenle kagak akim koruma rélesi kullanimi, hem insan saglig1 hem de
cihazin sorunsuz ¢aligabilmesi i¢in gereklidir.

Evlerde, is yerlerinde ve sanayide elektrikli aletlerin kullaniminin artmasi beraberinde
kacak akimlarin olugma riskini de artirmaktadir. Bununla beraber, her yil bir¢ok kisi elektrik
kazalarinin kurbani olmakta ve yanginlarin % 401 elektrik enerjisinin hatali kullanimi
sonucunda meydana gelmektedir. Bu yiizden birgok iilkede ve iilkemizde kagak akim
koruma cihazlarmin kullanimi zorunlu héle getirilmistir. Elektrik akiminin ve geriliminin
insanlar iizerinde ne gibi etkilere sebebiyet verecegi ve hangi degerlerin sinir degerler oldugu
Tablo 2.3’te verilmistir.

Morminal kagak akam {ma) | 30 | =00
Anrna akirmi (A) 25,40,63

Anma gerilimni (W) 240/41%

Kapama - kesme kapasiteleri (Im/T&m), (A) | 630

Sigortal kisa devre alami {Inc/lac), (4) 3000

Frekans (Hz) 50 - 60

Kutup sayisi 2,4

agirhk {gr) ES0 (2P}, 470 (4P}

Standart TS EW 61008-1, IEC 61005-1, BE 4293

Tablo 2.3: Kacak akim koruma salterine ait genel teknik tablo ve kontrol semasi
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Tip

Kutup
EEVIE

Mominal kagak akim (ma)

Anrma
akirmi

2 kutplu

30

25
40
63

300

25
40
63

4 kutupiu

30

25
40
63

300

25
40
63

Tablo 2.4: Kacak akim rolesi kullamim degerleri

g

Gerici bir anza sozkonusudur. Tesisatin
ve bagh bulunan bitin cihaziann
topraga karg izolayon kontrolindg

yapin. (MN&tr hatlar dahil)

Salterden sonraki bltdn
sigortalan devreden gikann

EVETm

AYIR

Sallen agincaya kadar sigortalan
sirasiyla devreye sokun.Salterin actid)
devrede izolasyon anzasi vardir.anza
yarinin bulunmas) icin biitin bagh
bulunan cihazlan devreden gikartin,
Salter tekrar kurun

EVET

HAYIR

Saler cikigmncaki
iletkenleri ndtr hatt
dahil ayirin

kurulabilivor mu

Aniza bu devrenin sabit

Salter le sigorta tablosy

Devreden gikardifimz cibazlan
sirasiyla iekrar devraye sokun
Salierin actigl cihaz anzahdir

tesisabindadir. Anza yearini
izolasyon algimil ve tali tesisah

arasindaki lasisatta faz,
loprak veya nolr loprak aras)
izolasyon hatas vardir

Salter arizalidir.

buatiardan ayirarak tespit adin.
L

Sekil 2.10: Kacak akim koruma salterinin kontrol semasi
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2.3.3. Termik Role

Asin yiik veya faz kesilmesi durumunda motoru kontaktor yoluyla devre disi birakir.
IEC 60947-4-1 normlarina uygun olarak 25A’e kadar g¢evre sicakligina karsi kompanze
edilmis olarak iiretilmektedir. Her faz bir asir1 akim agisina baglhidir. Bunlar 1sindiklarinda
diferansiyel agma gubugunu iterek devreyi agtirir. Fazlardan birinin kesilmesi durumunda
bimetallerden sadece ikisi ¢alisir ve asirt akim agicisi agirt yiikleme durumunda oldugundan
daha cabuk isleme gecer. Termik role mekanizmasi cevre sicakligindaki degismeleri
kompanze ederek rolenin gevre sicakligindan etkilenmesini onler.

>

Yardimcei kontaklar: Acici, biri kapayan ve digeri kesen iki kontagi harekete
gecirir. Kesen kontak, motor kontaktoriinii devreden gikararak motora giden
enerjiyi keser. Kapayan kontak ise farkli amaglarla kullanilabilir.

Reset butonu: Reset butonu otomatik veya manuel konumuna getirilebilir.
Otomatik (A) konumunda bimetaller soguyunca yardimci kontak ilk
pozisyonuna geri doner ve kontaktér ¢ekerek motor ¢alisir. Manuel (M)
konumunda ise bimetaller soguduktan sonra tekrar devreye almak igin reset
butonuna basilmasi gerekir.

Test butonu: Test butonuna basildiginda motor kontaktorii devreden ¢ikarilir.
Devreyi kapayan kontak isleme ge¢mez. Test butonu cekilerek kesen kontak
acilir ve kapayan kontak kapanir. ‘Reset’ butonunun pozisyonuna gore cihaz
otomatik olarak veya elle ‘start’ pozisyonuna getirilir.

2h —
=100
el
40

20
10 ]l

B
4 1"\
o h
4TS
r Y
40 o
- \__L-\:\ fazl
]

Diekika

L

Saniye

M pa
;

-

1 152 3 4 G &1015 20
xhnma akim ——w

Tablo 2.5: Termik rolelere ait akim zaman egrisi
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Sekil 2.11: Termik role gii¢c baglantis1
2.3.4. Motor Koruma Salteri

Resim 2.20: Yiiriiyen merdiven panosunda kullanilan motor koruma rolesi

Normal sartlarda anma akimina veya ayarlandig1 akima kadar olan devrelerde agma
kapama yapmaya ve kapali durumda ¢aligmanin siirekliligini saglamaya, asirt akimlarda ve
kisa devre akimlarinda otomatik olarak kesme yapmaya yarayan manuel kumandali termik
ve manyetik korumal1 bir anahtarlama diizenegidir. AC 3 tipi yliklere gore dizayn ve imal
edilmistir. Diger yiik cinslerinde ise uygun se¢im yapilmasina dikkat edilmelidir.
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Resim 2.21: Motor koruma rolesi

A ||
: ej &3 08 {5 &IL O
L9z 0« 0 0 ox 0
] ]

2 kutup 3 kutup

Sekil 2.12: Baglanti sekilleri
2.3.5. Roleler

Diisiik gerilim ve akimla ile yiikksek gig¢li bir aliciyt ¢aligtirabilmek
(anahtarlayabilmek) icin kullanilan elemanlara role denir. Tamamen otomatiklesmeye
baslayan iiretim araglarinda yiizlerce tip ve modelde rdle kullanilmaktadir. Tek kontaklidan
tutun 5-10 kontaklisina kadar genis bir model yelpazesine sahip rolelerin ¢aligmasi her
modelde de aynidir.

Mekanik olarak calistigi i¢in ¢ok ariza yapar. Kontaklar siirekli birbirine yapisip
acildiklar1 i¢in olusan ele_ktrik atlamalar1 zamanla kontaklarin oksitlenmesine ve iletimini
kaybetmesine neden olur. Iletime gegme siiresi uzundur.

Ayrica kontaklart ¢ekilip birakildigr igin sesli ¢alisir. Kolay siiriilebildigi ve fiyatinin
uygunlugu sebebiyle kullanimdadir.

Saglamlik kontrolii, avometrenin ohmmetre kademesinde bobin direnci 0l¢iiliip

saglamlik kontrolil yapilabilir. Uygun gerilim verilerek kontak hareketleri yine ohmmetre ya
da buzzer ile test edilebilir.
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Role
kontaklar

Resim 2.22: Rélenin i¢ yapisi

PLC ya da kontrol kart1 ¢ikiglarina baglanarak kontaktorleri kumanda etmek igin
kullanilir.

Yiiriiyen merdiven/yol sistemlerinde kullanilan olas1 réleler:

Sinyalizasyon rolesi

Yangin rolesi

Faz ayarlama rolesi

Fren rolesi

Yon rolesi

Yavas hiz rolesi

Emniyet devresi rolesi

Tarak plakasi 1s1 kontrol rdlesi

VVVYVYVVVY

2.4. Kontrol Kartlar

Yiriiyen merdiven kontrol sistemi, endiistriyel ortamdaki yiiksek diizeydeki
elektriksel giiriiltii, elektromanyetik parazitler, mekanik titresimler, yiiksek veya diisiik
sicaklik gibi olumsuz kosullar altinda c¢alisabilir 6zellikteki kontrolorler kullanilarak
yapilabilmektedir. Algilayicilardan aldig: bilgiyi kendine verilen programa gore isleyen ve is
elemanlarina aktaran mikroislemci ve /veya mikro denetleyici tabanli elektronik bir cihazdir.
Ayrica sistem arizasinin degerlendirilmesi, kaydi ve saklanmasi igin kullanilir.

Giivenlik devreleri kontrol kismina bagl olmadan ¢aligir.
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Sekil 2.13: Kontrol dongiisii

Yiriiyen merdiven/yol sistemlerinde iki tip kontrol kumanda sistemi kullanilmaktadir.

»  Kontrol karti
> PLC (programlanabilen lojik kontrolor)

Bazi tasiyic1 sistemlerde PLC'ler uygun programla kullanilirken bazi tasiyict
sistemlerde ise kontrol kartlar1 vardir.

Hangi tip kontrol kumanda sistemi kullanilirsa kullanilsin temelde iki sistemin yaptigi
isler aynidir. Iki sistem de (kontrol kartlar1 ya da PLC'ler) sensér ve simr anahtarlarindan
aldiklar1 bilgiler dahilinde tasiyici sistemi kontrol eder. Herhangi bir sorun durumunda
onceden programlanmis islemleri yapar. Arizalar1 ekran, display ya da ledlerle teknisyene
bildirir. Fakat birbirlerine gore avantaj ve dezavantajlari vardir. Daha gelismis sistemlerde
kontrol islemi asansorleri de igine alacak sekilde genisletilip bilgisayarla yapilmaktadir
(Sekil 2.14). Bu tip kontrolde es zamanli olarak yolcu trafigine bagli olarak tasima
sistemlerinin hiz1 ayarlanabilmektedir. Yangin, acil durum gibi es zamanli tepkiler tek
merkezden kumanda edilebilmektedir.

Ty
1S
] J Y

I hﬁ!ﬁ. \

I jﬁ ‘asanser korrol

Eternet

=0 mrOr

¥ rmerdiven kontral

-

’7Ana kontrol
— - ; Eternet

Ekran Yazicl

Sekil 2.14: Bilgisayar kontrollii asansor ve yiiriiyen merdiven/yol sistemi
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Yiiriiyen merdiven kontrol sistemlerinin temel 6zellikleri sunlardir:

> Sira denetimi: Merdivene start verilmesi ile frenin ag¢masi, motor
kontaktorlerinin gekmesi ve yon bilgisinin dogrulanmasi

> Siire¢ denetimi: Merdivenin 1s1 ve hiz kontrolii

»  Veri yonetimi: Yiiriiyen merdiven ¢aligma prensibinin igcerdigi her tiirlii siirecte
olugabilecek  verilerin toplanmasi ve siireglerin  gerektigi  sekilde
yonlendirilmesi, referans veriler ile karsilagtirilmasi, incelenmesi, izlenmesi,
raporlanmasi amaciyla bagka bir cihaza aktarilabilmesi islemleri

>  lletisim 6zellikleri: PLC'ler kendi aralarinda, kisisel bilgisayarlarla ve diger
akilli cihazlarla iletisim saglayabilmektedir. Glinlimiizde bina otomasyonu
sitemine sahip modern yapilar oldukca yayginlagsmaktadir. PLC'lerin iletisim
ozellikleri kullanilarak yiiriiyen merdivenlerin modern sistemlere uyumlulugu
kolayca ve tam anlamiyla saglanabilmektedir.

> Kompleks yapi: Birden ¢ok makineli yiiriiyen merdiven ve merdiven stop
kontaklariin bilgilerinin kontroliinii ayn1 anda bellekteki her is elemanina ait
alt programlar ile yapabilmektedir.

> Esneklik: Programda degisiklik kolay ve hizli bir sekilde yapilabilmektedir
(sadece PLC'lerde). Bdylece merdivenin uzun zaman dilimleri arasindaki
calisma verileri, bakimi ve isteniyorsa program revizyonu hizli bir sekilde
yapilabilir.

> Goriintiilleme: Bir PLC progranmu ile ilgili devrenin ¢aligmasi direkt olarak
monitorden izlenebilmektedir. Kontrol kartlarinda ise ariza kodlar1 ledlerle ya
da displaylerle verilebilir. Ayrica ariza tarama yapilabilmekte ve gecmis calisma
durumlar1 sonradan izlenebilmektedir.

Giivenlik salterleri el band1 hiz1 ve motor hiziyla ilgili hatalarin tespiti ve izlenmesi
basta olmak iizere yiirliyen merdivenin genel isleyisinin kontrolii saglanir. Ayrica PLC'nin
+24 V'lik ¢ikisi ile revizyon kutusundaki acil durdurma butonu g¢alistirilir.

Hata izleyebilme 6zelligi ile yiiriiyen merdivenin test edilmesinde, ayarlanmasinda ve
bakim onariminda biiyiikk kolaylik saglar. Normal seyir esnasinda devrelerde bir hata
olustugunda, yiirliyen merdiven iizerindeki hata gostergesinde hata kodu belirir. Beliren
hataya gore gereken bakim veya onarim yapilir, hata giderildiginde ekran kendini yeniler.

Yiiriiyen merdiven elektrik sisteminde kontroldr kullanimi ile birlikte kullanilacak gii¢
panosunda dogrudan besleme veya tercihe gore kademesiz hiz kontrol cihazi, faz koruma

rolesi, fren kontaktorii, sigortalar vs. bulunur.

Yiiriiyen merdivenin giivenligi, TS EN115'e gbre insan tastyan yliriiyen merdivenlerin
caligmasi, bakimi ve acil durumlar sirasinda muhtemel kaza risklerine karsi insan ve egyalari
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korumak maksadiyla ilgili giivenlik kurallarin1 tanimlar. Bu giivenlik kurallar1 geregince
yiiriiyen merdiven gilivenligi 21 adet giivenlik salteri ile saglanmistir. 1 adet motor zinciri
emniyet kopma salteri, 2 adet alt istasyon gerdirme emniyet salteri, 4 adet el band1 sikistirma
emniyet salteri, 4 adet tarak sikistirma emniyet salteri, 2 adet istasyon anahtar salter, 2 adet
acil durdurma butonu, 2 adet basamak emniyet salteri, 2 adet istasyon mantar butonu, 2 adet
el band1 kopma kontagidir.

2.4.1. Kontrol Kartlariyla Kontrol

Resim 2.23: Yiiriiyen merdiven/yol kontrol karti

Kontrol Kkartlari, tasiyici sistemleri istenilen sekilde c¢aligtirmak igin tasarlanmig
elektronik devrelerdir.

Temel olarak mikrodenetleyici ya da mikroislemci ¢evresine kurulmus devrelerdir.
Bazi kontrol kartlarinda iki islemci vardir. Kontak ya da sensorlerden aldiklar bilgiye gore
iclerine yiiklenmis program ¢alistirip sistemi kontrol eder. Ariza kodlar1 vasitasiyla display
ya da ledlerle olusan arizalari teknisyene bildirir. Beslemesini pano igindeki transformatér ve
DC besleme katindan alir. Her sistem igin farkli tasarlanir ve kullanilir. Bir marka model igin
tasarlanmis kontrol karti diger yiiriiyen merdiven/yol sistemine uyumu yoktur. Kontrol
kartlarina teknisyenin miidahalesi son derece smirlidir. Arizasi durumunda beslemesi ve
sigortalar1 kontrol edilebilir. Bundan sonu¢ alinamazsa ilgili ariza boliimiine gonderilir.
Biitiin elektronik sistemler gibi nem, sivi ve darbeye karsi hassastir. Panoya miidahale
halinde kontrol kartlarinin bu durumlar1 dikkate alinmalidir.

Sekil 2.15’te bir kontrol kartinin blok semasi gosterilmistir (PLC'lerde oldugu gibi).
> Girig

> Degerlendirme
> Cikis kisimlarindan olusmustur.
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program durum _ _
géstergesi ana iglemci

yardimei iglemci

veri yalu

verl yalu

werl yolu

sensdrler

gastergeler sensdrler gostergeler

VVVE sarich

Sekil 2.15: Kontrol karti blok diyagram

Asagida bir yiiriiyen merdiven/yol sistemini kontrol eden kontrol kartinin 6zellikleri
verilmistir.

Resim 2.24: Farkh yiiriiyen merdiven/yol kontrol karti

Veri iletisimi hizli seri olarak yapilmaktadir.

Yiiksek goriniirliikte LED, mesaj ya da “display”larla caligma ve ariza
bilgilerini verir.

Sistem iginde olay kaydeden hafiza birimleri vardir. Bu sekilde geriye doniik
olusmus arizalar1 tarih bilgisiyle beraber teknisyen alip degerlendirebilir.
Kontrol sistemine direkt erisim ya da pano iizerinden soket yardimiyla erigim
saglanabilir.

Zaman ayarli sistem calistirilabilir.

Ayarlanan zamanlarda otomatik yaglama yapabilir.

Keypad yardimiyla siirli programlama yapilabilir.

YVVV VWV VYV VYV
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> Tek ve iki hizli sistemlerde motorlara istenilen hiz baglantisi kontrol karti
¢ikiglarina baglanan role ve kontaktorlerle saglanir.

»  Kademesiz hiz kontroliinde uygun hiz se¢imi ve VVVF cihazina bildirimi
kontrol kartlari( ya da PLC'ler ) tarafindan yapilir.

Kontrol kartlariyla PLC'ler arasindaki temel fark uygun bir PLC secilip uygun
program yazildiginda istenilen yliriir merdiven/yol sistemlerinde kullanilabilir. Kontrol
kartlar1 ise sadece tasarimlarinin yapildig: yiiriiyen merdiven/yol sistemi i¢in uygundur.

{
;.

g
g
:

1

1
:
i

Resim 2.26: Yiiriiyen merdiven/yol kontrol panosu dis kontrol butonlari ve ariza kod
gostergeleri
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2.4.2. PLC (Programlanabilir Lojik Kontrol) ile Kontrol

Yiiriiyen merdiven/yol sistemlerinin kontrol kumanda sistemlerinden biri de
PLC’lerdir.

O s o

Resim 2.27: Cesitli PLC cihazlar

PLC'lerin yapisi, ¢alismasi ve programlamasiyla ilgili gérdiigiiniiz modiillerde konular
detayli olarak anlatilmistir. Burada birka¢ hatirlatma ve Ornek bir yiiriiyen merdiven
programi anlatilacaktir.

PLC: Programlanabilir denetleyiciler olarak adlandirilan sistemler, giiniimiizde
yaygin olarak otomatik kontrol diizenlerinde kullanilmakta olan mikroislemci tabanl
endiistriyel otomasyon cihazlardir. PLC ikili giris sinyallerini igleyerek teknik islemleri,
caligmalarin adimlarim1 direkt olarak etkileyecek ¢ikis isaretlerini olusturur. Cogunlukla
programlanabilir denetleyicilerin yapabilecegi islerde bir sinir yoktur. PLC, bir is akisindaki
biitiin adimlan dogru zaman ve dogru siradaki bir hareket i¢cinde olmasii saglar. Kontrol
problemlerinin ¢ézliimiinde teknik olarak goriilmiistiir ki bu problemlerin karmasikligina gore
PLC uygulamalar degisebilir. Bununla beraber asagidaki temel elemanlar PLC uygulamalari
icin daima gereklidir.

> Kullanim avantajlari
PLC’nin en biiyiik avantaji, diisiik voltajlarda bakim maliyetlerinin elektromekanik

role kontrol sistemlerine gore olduk¢a ucuz olmasidir. Bunun yaninda bir¢ok avantaj da
saglamaktadir. Bunlar:
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Basitlik: PLC’nin modiiller yapist her tiirlii 6zel uygulamalara ve sistemleri
degistirebilme, hatalar1 diizeltme ve sistem degisikliklerin tamamina cevap
vermelidir.

Ozellikleri: PLC nin modiiler yapis1 her tiirlii 6zel uygulamalara ve sistemlerin
uzantilarina cevap verecek bicimde ¢alismalidir.

Uygunluk: Elektromekanik sistem kontrolleri ve bunlarin devre baglantilart
g6z Oniine alinirsa PLC’nin yaptig1 igse gore kapladigi alan ve teferruati oldukca
farkli 6l¢iide oldugundan yerden tasarruf edilir.

Degiskenlik: PLC’nin mekanikli parcalari yoktur, genel amagli kontrol
aygitlaridir. PLC, tekrar tekrar program yapacak bicimde birgok degisik
baglantilar yerine getirebilecek ilave devre dizaynlar yapabilir.

Gergekgilik: PLC’lerin elektromekaniki kisimlart olmadigi igin kirilacak
bozulacak pargalart yoktur. PLC'ler sonra kullanilmak tizere komple olarak
depolanabilir.

a N

Girig Birimi Islem Birimi Cikig Birimi

» I5 Elemanlar

& lgilayicilar -

Y

¥

Pro _g:ra.mla.ma

\ Unitesi /

Sekil 2.16: PLC ¢alisma sistemi

PLC'lerle tasarlanan sistemler daha esnek yapidadir. Gerekli bilgi saglandiginda
teknisyen programda gerekli diizenlemeleri yapabilir. Kontrol kartlarinda ise miidahale
sistemi izin verdigi sekillerde olabilir.

Resim 2.28: Yiiriiyen merdiven sisteminde kullanilan bir PLC
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Name No. | Display| PowerSupply Inputs Outputs Buttons, | Analogue
of1/O | type voltage calendar | input
points & clock

LCD Yes No
5 100 to 240 VAC | 6 | 100 to 240 VAC | & | Relays o o
LCD Yes Yes
10 5 24VDC 6 | 24VvDC 4 | Relays o Ves
tgg 24VDC 6 | 24vDC 4 | Transistors ";e; ::
CPU Units
LCD Yes No
0D 100 to 240 VAC |12 | 100 to 240 VAC | 8 | Relays o o
LCD Yes Yes
20 24VDC 12| 24VDC 8 | Rel
LED eays No Yes
LCD i i
5 24VoC 12 24 vDC 8 | Transistors Ne; Y:z
4 | 100 to 240 VAC | 4 | Relays -
8 41 24VDC 4 | Relays
Expansion 4 | 24VDC 4 | Transistors
1/0 Units 4 | 100 to 240 VAC -
4 4 | 24vDC -
- |- 4 | Relays

Tablo 2.7: Resim 2.29’daki PLC’ye ait 6zellik tablosu

PLC'lerle kontrol ve kumanda da ise uygun 6zelliklere (giris ¢ikis sayisi, hiz, ¢alisma
ortami dikkate alinarak) sahip bir PLC segilir. Istenilen islemleri yapacak program yazilir.
Bu tip kontrol kumanda sistemi daha esnek yapidadir. Calisan programla ilgili bilgileri varsa
teknisyen gerekli diizeltmeleri ve degisiklikleri yapabilir. Ariza takibi daha kolaydir.
Sistemin ¢aligmasiyla ilgili durumlar LCD gosterge {lizerinde izlenebilir.

> Ornek program

Programlama teknikleri yazilis bi¢imine goére iki gruba ayrilir. Dogrusal
programlamada biitiin komutlar art arda yazilir ve yazilig sirasina gore yuriitiiliir. Yapisal
programlamada ise program bloklar1 bigiminde yapilar kullanilir. Her iki programlama
tekniginde de islem komutlar1 ile programlama ve merdiven (ladder) diyagrami ile
programlama bigimleri kullanilabilir. Merdiven diyagrami bigiminde programlama, kontakli
kumanda devrelerinin ANSI standartlar1 devre simgeleri ile gosterilisine benzeyen bir
grafiksel programlama yontemi olup program girisi grafiksel olarak yapilir. Bu programlama
tekniginde komutlar yerine normalde agik kontak, normalde kapali kontak, hatlar, role
bobini, zamanlayici ve sayici gibi elemanlari simgeleyen kutular kullanilir.

Asagida bir yiiriiyen merdiven i¢in 6rnek PLC programi yazilmistir. Simdiye kadar
islemis oldugunuz modiille de PLC se¢imi, kullanimi ve program yazimini 6grendiniz.
Ogrendikleriniz  dogrultusunda programi degistirip gelistirebilirsiniz. Temel olarak
sistemlerin ¢alismasi ayni olmasina ragmen kullanilan emniyet kontaklarinin sayisi, motorun
cinsine (DC AC) ya da hiz kontrol cihazina bagl olarak programlar farklilik gosterir.



BASLA

YON SECIMI YAPILDI MI ?

FRENLEMEYi BIRAK
MOTORA YOL VER

N

ZAMAN GECIKMESI

Y

FRENLE

MOTORUDURDUR

I

E

FRENLE
MOTORU DURDUR

ﬂ/E

IKAZ LAMBASINI YAK

¢

STOP BUTONUNA BASILDIYSA

FRENLE

MOTORU DURDUR

Sekil 2.17: Ornek programin akis diyagram
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Devre 1 E:-]:J% URUYEN MERDIVEM TEMEL PLC PROGRAMI

04 0.0 01 0.2 0.0 a2 0.0
I |, 1 |, 1 1,1 | | ;1 e
— /| 170 170 170 1 I 140 { )

0.5 Qoo
— — |
0.6 Qo Qo2
— )
Q0.3 Qo2
— — |
Qo Q0.4

Q0.3

T3

0.3
— —{I% 7oFF

+12004PT

101 Qo5
|| ()
LID.2 Qoe
)

Devre 2 E:-]:O%

—(ENTD)
Sekil 2.18: Ornek programin ladder diyagram

K2 K3| K4] M2 M3] M4

Sekil 2.19: Gii¢ kati
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Kontak ve c¢ikislar

10.0 ASIRI AKIM ROLESI KONTAGI
10.1 BASAMAK KIRILMA KONTAGI
10.2 TARAK SIKISMA KONTAGI
10.3 OPTIK SENSOR GIRISI

10.4 STOP BUTONU

10.5 ASAGI ANAHTAR KOTAGI

10.6 YUKARI ANAHTAR KONTAGI

Q0.1  ASAGI YON KONTAKTOR CIKISI

Q0.3  YUKARI YON KONTAKTOR CIKISI

Q0.4  FREN BOBINI KONTAKTOR CIKISI

Q0.5 BASAMAK KIRILMA iKAZ LAMBASI CIKISI
Q0.6  TARAK SIKISMA IKAZ LAMBASI CIKISI

Bu program, tek hizli, optik sensorle caligmaya baslayan, asagi yukari hareket
edebilen ve temel koruma kontaklarina sahip yiirlir merdivene uygun olarak yazilmistir.

Biitiin yiiriiyen merdivenler iki yonde de hareket edebilir. Fakat uygulamada devaml
tek yonde calistirilir. Bu nedenle tek taraflarinda optik algilayici vardir. Bu programda ise
hareket yonii secildikten sonra optik sensor algilama yaparsa sistem segilen yonde hareketine
baslar. Dolayisiyla yukar1 hareket isteniyorsa optik sensoriin alt girigse yerlestirildigi kabul
edilmektedir.

Yukarida kontak ve ¢ikiglar yazilmistir.
> Programin ¢alismasi

Sisteme enerji verilir. Asirt akim rolesi kontagi ve emniyet kontaklart kapalidir.
Caligtirma ve yon anahtarmin durumu beklenmektedir. Bu anahtar geri donislii kontaklara
sahiptir.

Kontaklar1 10.5 (asag1) ve 10.6 (yukar1) ya bagl kabul edilmistir. Istenilen se¢ime gore
10.5 ya da 10.6 kapanir. Yon secimi yapilmistir. Ornegimizde asag1 hareket secildigini kabul
edelim. 10.5 kontag1 bir siireligine kapanir (anahtar1 ¢ikartmak i¢in ilk konumuna dénmek
zorunda) Q0.2 NC {izerinden Q0.0 enerjilenir. Q0.0 ‘a ait Q0.0 NO kontaklar1 kapanir. Bu
durumda 10.5 kontagi miihiirlenir. Sistem ¢alisma yonii belli olarak hazir beklemektedir. Bu
durumda motor hareketi yoktur. Yolcu gelisini algilayan optik sensor kontag: 10.3 algilama
stiresince kapanir. 1.03 kontagimin bir siireligine kapanmasiyla gecikmeli kapanan zaman
rolesi calismaya baslar ve agik kontaklarini (T31 ) kapatir.QO0.1 ¢ikisi aktif olur. Q0.1
kontaginin kapanmasiyla Q0.4 ¢ikisina bagli fren bobinlerini besleyen kontaktdr enerjilenir.
Frenleme devreden c¢ikar ve QO.1 cikistyla giic devresindeki M kontaktoriinii enerjilenir
motor harekete baslar. Ayarlanan siire sonunda (6rnegimizde 2 dk.) T31 kontaklar: ilk
konumuna doner. Gii¢ katini besleyen QO.1°in enerjisi kesilir. Motor enerjisi ve fren
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bobinlerinin enerjisi kesilir sistem durur. Optik sensorden 10.3 gelecek yeni yolcu bilgisini
bekler.

Yukar1 yon i¢in de anahtarla yon se¢imi yapildiktan sonraki olaylar aynidir.

Sistemde enerji varken emniyet kontaklarindaki degisim (basamagin kirilmasi sonucu
basamak kontaginin 10.1 acilmasi) durumunda sistemin enerjisi kesilir. Motor galisiyorsa
durur. Frenleme yapilir. Q0.5 ¢ikisi enerjilenir (Siir anahtarimin kapali kontagr acildiginda
acik kontagi kapandigi icin). Bu cikisa baglh ikaz lambasi 151k vererek basamak kirilma
kontaginin ariza bildirdigini gosterir. Ariza giderilip basamak kirilma kontag: ilk konumuna
gelmeden sistem ¢aligmaz.

Stop butonuna basildiginda 10.4 ya da motor asir1 akim cektiginde 10.0 sistemin
enerjisi kesilir ve yiirliyen merdiven durur. Burada fren bobinlerinin enerjisiz iken

frenlemenin yapildigini tekrar hatirlatalim.

Asagida “Ladder” diyagramin komut listesi verilmistir.
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> Komut listesi

£
#YURIYEN MERDIVEMN PLC PROGRAMI KOMUT LISTESI
£

£

HETWORE 1 #YURIYEN MERDIVEN TEMEL PLC PROGRAMI
£

£

LD I0.4
AN I0.0
AN I0.1
AN I0.2
LPE

LD Qo.ao
o I0.5
AN Qo.2
ALD

= Qo.ao
KA Q0.0
A T31
= Q0.1
LED

LD I0.6
o Q0.3
AN Q0.1
ALD

= Qa. 2
A Qo.2
FiA T31
= Q0.3
LRD

LD Qo.1
0 Q0.3
ALD

= Q0.4
LPF

LP=

A I0.3
TOFF T31, +1200
LED

FiA I0.1
= Qo.5
LPF

A I0.2
= Q0.6
NETWORE 2
MEND
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Yiriiyen merdiven/yolun elektrik panosunu yerinden sokerek kontroliinii
gerceklestiriniz.

> Gerekli giivenlik tedbirlerini aliniz.
> Yiiriiyen merdiven/yol panosunu sokiip malzeme 6l¢timii yapiniz.

Yiiriiyen merdiven/yol makine daireleri kiigiik alanlardir. Icinde calisirken dikkatli
olmak gerekir. Pano iginde 6l¢iim yapmak ya da malzeme degistirmek son derece zordur. Bu
nedenlerden dolay1 genellikle pano igindeki malzemelere ya da baglantilara miidahale
edilirken pano yerinden c¢ikartilir ve rahat ¢alisilabilecek konuma alinir. Pano yerinden
cikartilirken ve geri takilirken {izerinde gerilim olmamasina ¢ok dikkat edilmelidir.

Islem Basamaklar1 Oneriler

» Sistemi durdurunuz ve gerekli giivenlik » Yiiriiyen merdivenin/yolun her iki girig
onlemlerini aliniz. yOniine de uyar1 levhalar1 koymay1

unutmayiniz.

» Pano gerilimini ana salterden kesiniz. » Bina beslemesinden enerjiyi keserek
Pano iizerinde gerilim olmadigindan uyari levhalar1 koymay1 unutmayiniz.
emin olunuz.

» Makine dairesinde uygun konuma geliniz | » Makine dairesi kapaklarini dikkatli
ve uygun anahtar/tornavida ile pano sokiiniiz.

baglant1 somun/vidalarini sokiiniiz.
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» Panoyu ¢ok sarsmadan gerilen kablo olup | » Anahtar takimi ya da tornavida

olmadigina dikkat ederek yerinden takimlar1 yardimiyla panoyu yerinden
gevsetiniz. yavasga sokiiniiz. Sokiim sirasinda
- - = vidalart mutlaka uygun yerde muhafaza
— : ediniz.
» Kablolar dikkatli bir sekilde takimiz. » Kablolarla ugrasirken soktiigiiniiz ya da
taktiginiz yerin dogru oldugundan emin
olunuz.
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» Panoyu goreceginiz uygun bir yere
koyunuz.

» Gerilen kablolara dikkat ediniz.
Gerekirse yerinden sokiiniiz.

» Panoda gerekli 6l¢iim ve kontrolleri
yapiniz.

» Panolarda 6l¢iim yaparken teknisyenin
rahat calisabilecegi bir konumda olmasi
¢ok onemlidir. Bu kazalar1 da 6nlemeye
yoneliktir.

» Gerekli kontroller yapildiktan sonra
enerjisini kesiniz ve yerine monte ediniz.

» Yerine monte ederken gerilme sonucu
soktligiiniiz kablo vb. parcalari yerine
monte ediniz.

» Revizyon soketi yardimiyla kisa siireli
calisma ile fonksiyon kontrolii yapimiz.

> Sistemi ¢alistirirken basamaklara
dikkat ediniz.

» Revizyon konumundan ¢ikarak sistemi
devreye aliniz.

» Her iki girise koydugunuz giivenlik
levhalar1 kaldiriniz.
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KONTROL LiSTESI

Bu faaliyet kapsaminda asagida listelenen davranislardan kazandiginiz beceriler i¢in
Evet, kazanamadiklariniz i¢in Hayir kutucuklarima ( X ) isareti koyarak 6grendiklerinizi

kontrol ediniz.

Degerlendirme Olciitleri Evet

Hayir

1. Yiiriiyen merdiveni/yolu revizyon konumuna alabildiniz mi?

2. Tahrik sistemi koruma kapagini agabildiniz mi?

3. Yiirliyen merdiven/yolun tahrik motorunu fiziksel olarak
kontrol edebildiniz mi?

4. Yiirliyen merdiven/yolun tahrik motorunu kisa siireli ¢alismaya
alarak kontrol edebildiniz mi?

5. Yiiriiyen merdiven/yolun tahrik motorunun degisimini
yapabildiniz mi?

6. Tahrik sistemi koruma kapagini yerine monte edebildiniz mi?

7. Sistemi revizyon konumundan ¢ikararak devreye alabildiniz mi?

DEGERLENDIRME

Degerlendirme sonunda “Hayir” seklindeki cevaplarinizi bir daha gozden gegiriniz.
Kendinizi yeterli gérmiiyorsaniz 0grenme faaliyetini tekrar ediniz. Biitiin cevaplariniz

“Evet” ise “Olgme ve Degerlendirme” ye geginiz.
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z OLCME VE DEGERLENDIRME )

Asagidaki ciimlelerin basinda bos birakilan parantezlere, ciimlelerde verilen
bilgiler dogru ise D, yanlis ise Y yazimz.

1. () Ydrlyen merdiven/yol sistemlerinde genellikle iki pano vardir.
2. () Ana salter sistemin tiim elektrigini keser.

3. () Yiriyen merdiven/yol sistemlerinde kullanilan elektrik malzemeleri AC3
standardina uymalidir.

4. () Kagak akim rolesi oncelikle yolcu giivenligi i¢in konulur.

5. () Revizyon soket girisi her iki panoda da bulunur.

6. ( ) Yirliyen merdiven/yol sistemlerinde role ve sensor beslemesi 24 volttur.
7. () Yiriiyen merdiven/yol sistemlerinde iki tip kontrol sistemi vardir.

8. () PLC 'ler kontrol kartlarina nazaran teknisyenin miidahalesine daha agiktir.

9. () Komple kurulmus bir yiiriiyen merdiven sistemi i¢in uygun herhangi bir PLC’ye
program yazilarak sistem caligtirilabilir.

10. ( ) Revizyon soketi ile sistemin ¢alismas1 kontrol edilebilir.

DEGERLENDIRME

Cevaplarimizi cevap anahtariyla karsilastirmiz. Yanlis cevap verdiginiz ya da cevap
verirken tereddiit ettiginiz sorularla ilgili konular1 faaliyete geri donerek tekrarlayimiz.
Cevaplarimizin tiimii dogru ise bir sonraki 6grenme faaliyetine geginiz.
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OGRENME FAALIYETIi-3

( AMAC )

Her tiirlii yiiriiyen merdiven ve/veya yolun tahrikini 95/16/AT asansOr yonetmeligine
uygun olarak kontroliinii ve degisimini yapabileceksiniz.

( ARASTIRMA )

Asenkron Motor Kumanda Teknikleri modiiliinii inceleyiniz.
AC DC Makineler modiiliinii inceleyiniz.

Donme hareketlerinin sistemlere nasil aktardigini inceleyiniz.
Elektrik motorlarinda hiz kontrol metotlarini arastiriniz.
Hareketli mekanizmalarda yaglamanin gerekliligini tartiginiz.

3. YURUYEN MERDIVEN/YOLUN TAHRIKI
3.1. Tahrik Sistemi

VVVYVYYVY

Yiiriiyen merdivenlerde tahrik sistemi {i¢ kisma ayirabiliriz:

> Gli¢ aktarim iinitesi
> Fren
»  Anatahrik motoru

Yiriiyen merdivenler c¢alisma prensibi olarak konveydrlere benzer. Yiiriiyen
merdivenin alt kisminda alt doniis istasyonu, st kisminda ise tahrik istasyonu
bulunmaktadir. ki istasyonu birbirine baglayan raylar vasitasiyla kapali bir dongii olusur.
Basamaklarin birbirleriyle baglantisinin saglanmasi ve tahrik edilmesi i¢in tekerlekli
zincirler kullanilir. Alt ve st istasyondaki dislilerin arasinda gerdirilen basamak zincirlerine
baglanan basamaklar kapali dongii i¢inde birbirlerini takip eder.
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Sekil 3.1: Yiiriiyen merdiven tahrik sistemi

Tahrik sistemi su kisimlardan olusur:

Fren agma motoru
Fren bandi

Baski yay1

Volan

Gergi ayar eksantrigi
Yag 6lgme cubugu
Yag doldurma kapag:
Asenkron motor
Rediiktor

Ana tahrik zinciri
Tastyict sase

Ana tahrik dislisi

VVVVVVVVYVYVVYY
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3.1.1. Tahrik istasyonu

Genel olarak yiirliyen merdivenlerin ¢alismasi, basamaklarin tekerlekli zincirler
tarafindan c¢ekilmesi prensibine dayanir. Motor tarafindan saglanan dondiirme hareketi tahrik
zinciri ile basamak tahrik sistemine iletilir. El bandi tahrik zinciri vasitasiyla da basamak
tahrik sisteminden el band1 tahrik sistemine dondiirme hareketi iletimi gergeklesir. Boylece
el band1 ve basamaklar ayni gii¢ kaynagindan es zamanli olarak tahrik edilmis olur. El band1
hiz1 ile basamak/palet hizinin ayni1 olmasi saglanmis olur.

Tahrik istasyonu, yiiriiyen merdivenin iist platformunun altina yerlestirilir. Gorevleri
alt istasyonda oldugu gibi basamaklarin hareket yoniiniin 180° degismesine olanak saglamak
ve motordan aldigi dondiirme hareketi ile basamaklarin ve el bandinin tahrik edilmesini
saglamaktir. Baglanti kulaklarindan direkt olarak tasiyici sisteme baglhidir.

6 BASAMAK TAHRIR ZINCIR], 1. TAHRIK MOTORU

=\ [

Vi

TAHRIK ZINCIRI

3.BASAMAK TAHRIK SISTEMI

EL BANDITAHRIK SISTEMI

Sekil 3.2: Tahrik istasyonu

3.1.2. Déniis Istasyonu

Yiriiyen merdivenin alt platformunda yer alir. Gorevleri basamaklarin 180° yon
degistirmesini saglayarak kapali bir dongii kurmak ve tlizerinde bulunan gerdirme sistemi ile
basamak tahrik zincirlerini gerdirerek basamaklarin saga veya sola gezinmelerine mani
olmaktir. Baglanti kulaklarindan direkt olarak tasiyici sisteme baglidir.

Sekil 3.3: Alt doniis istasyonu
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Sekil 3.4: El bandi tahrik iinitesi
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3.1.3. Gii¢ Aktarim Unitesi

Motor milinin donme hareketinin sisteme aktarilmasini saglayan kisimdir. Yiriiyen
merdiven tahrikinde tek kademeli rediiktorlii, zincir mekanizmali, paralel saft ve sonsuz vida
mekanizmali tahrik sistemleri kullanilmaktadir. Bazi yiiriiyen merdivenlerin tahrikinde zincir
carkina her iki taraftan bagli disli kutulu iki ayr tahrik tinitesi bulunabilir. Tahrik grubunun
tamiri veya ylirliyen merdivenin muayenesi gibi islerde kullanilmak iizere yedek daha diisiik
kapasiteli tahrik grubu olabilir. Tahrik zincirinin gerginligi saglanmalidir. Bunun i¢in de
cesitli yontemler uygulanabilir.

Alt kisminda yag biriktirme kab1 ve tahrik zinciri doniis kasnagini tagiyan zincir gergi
ayar arabasi bulunur. Ust kistmda ise motor ve tahrik grubu bulunur. Motor, yiiriiyen
merdiveni dogrudan digli veya zincir ya da her ikisinin birlikte kullanilmasi ile olusan bir
grup vasitasiyla tahrik eder. Tahrik i¢in genelde tek veya ¢ift hizli asenkron (alternatif akim)
motorlari, seyrek olarak da dogru akim motorlar1 kullanilmaktadir. Bu motorlar iki yonde de
donebilme 6zelligine sahiptir, bu sayede bir yiirliyen merdiven ya da yol asag1 veya yukari
yonde tagima amaci ile kullanilabilir.

Gig direkt olarak motordan transfer edilir, motor flans ile disli kutusuna baghidir. Disli
saftindaki moment zincir disli vasitasiyla basamak tahrik miline iletilir. Bu tahrik {initesi ana
govdeye bagli plaka vasitasiyla hareket edebilir. Zincir gerdirme islemi eksantrik bir parga
vasitasiyla gerceklesebilir.

> Rediiktorler (vidah milli disli kutusu)

Yiiksek hizli motor mili ile diisiik hizli tahrik kasnagi arasinda bir devir hizi,
dondiirme momenti degisimi olusturur. Pratikte kullanilan sonsuz vidali digli kutularinin
verimi % 45 - % 55 arasinda oldugu disiiniiliirse motor giicii mekanik gii¢ ihtiyacina goére
1,75-2,25 kat biiyiik se¢ilmek zorundadir. Bu motor koruma sistemi, kablolama ve salt
cihazlarimin da biiyiik se¢ilmesini gerektirir.

J

Resim 3.3: Rediiktor i¢ yapisi
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Reduktdr Asenkron motor

Resim 3.4: Rediiktor ve motor iinitesi

Resim 3.5: Rediiktor

77



3.1.4. Ana Tahrik Zinciri

Zincirler ¢cekme ve tahrik elemani olarak kullanilir. Sarilmaya elverigli olduklari igin
kiigiik capli zincir diglileri veya makaralari ile galigtirilabilir.

Yiiriiyen merdiven/yol sistemlerinde, rediiktorden alinan hareket ana tahrik zinciri
vasitasiyla basamak tahrik zincirlerine aktarilir. Ana tahrik zincirleri basamak zincirlerinden
farkli yapidadir. Lamelli zincirlerdir. Cift sira olarak kullanilir.

> Lamelli zincir

Lamel adi verilen gesitli sekillerdeki bir takim sac levhaciklarin pimlerle mafsalli
olarak birlestirilmesiyle olusan zincirlere lamelli zincir denir. Celikten imal edilir.
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Sekil 3.5: Lamelli zincir
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Resim 3.6: Ana tahrik zinciri
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Resim 3.7: Ana tahrik zincirleri

Ana tahrik zinciriyle ilgili teknisyenin en 6nemli gorevi, zincirin yagsiz kalmamasina
dikkat etmektir. Periyodik olarak zincir {izerinde birikmis yag ve toz artiklan
temizlenmelidir. Basamak zincirine gore boyu oldukg¢a kisa oldugu i¢in hava sicakligina
bagli olarak uzamasi ¢ok azdir ve gerginlik ayar1 yapilmasi pek gerekmez. Bu zincirlerin
iizerinde kopmayi, gevsemeyi ve hareketi algilayan manyetik sensorler mevcuttur.

A2

Resim 3.8: Ana tahrik zincirinin tahrik ettigi saft ve dislisi
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Gii¢ aktarim tinitesinin elemanlari

BASAMAK TAHRIK ZINCIR DISLIST

TAHRIK ZINCIR DIgLIS
BASAMAK ARA TAHRIK ZINCIR DISLIsL,

Resim 3.9: Ust istasyon basamak tahrik sistemi

/EL BANDI TAHRIK KASNAGI

Resim 3.10: Ust istasyon el bandi tahrik sistemi

Resim 3.11: Basamak ara tahrik zincir dislisi, basamak tahrik zincir dislisi
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Resim 3.12: Basamak tahrik mili, el band1 tahrik mili

Resim 3.13: El bandi tahrik kasnag:
3.1.5. Fren

Biitlin hareketli sistemlerde oldugu gibi elektromekanik tasiyicilarin da istenildigi
anda durdurulmasi gerekir. Frenlemeden kasit sistemin ¢alismasi istenmedigi zaman yapilan
durdurma islemidir. Kontrol sistemi, hangi durumlarda frenlemenin yapilacagini belirler.
Ornegin, elektrik kesildiginde hareketli hildeyken stop butonuna basildiginda, zincirin
kopmasi ya da basamaklarin yana kaymasi gibi durumlarda sistemin hareketi hizli bir sekilde
durdurulmalidir. Frenleme giicii segilirken tam dolu bir yiiriiyen merdivenin asagi hareketi
esnasinda durdurmak i¢in gerekli gii¢c referans alinir. Ciinkii en yiiksek durdurma giiciine bu
durumda ihtiya¢ duyulur.

Manyetik ve/veya mekanik fren kullanilmaktadir. Frenleme motor miline yapilan
baskiyla gerceklestirilir. Balatalar motor miline baski yaparak motor hareketini durdurur.
Sistem kapali iken baski vardir. Sistem ¢alismaya bagladiginda fren motoru balatay: gevsetir
ve motor mili donmeye baslar. Manyetik frenlerde ise balata bobinlere verilen elektrik
yoluyla gevsetilir ya da sikistirilir. Fren balatalarinin durumu mikro anahtarlarla kontrol
kartina bildirilir. Sistem kapali iken baski olmasinin nedeni elektrik kesilmelerinde sistemin
miidahaleye gerek duymadan durmasini saglamaktir.

Bu kisimda teknisyenin yapacagi ayarlar vardir. Balata ayarlarini kontrol etmek
gerekir. Zamanla balatalarda asinma olur. Kontrol sonrasinda gerekliyse balata degistirilir.
Balatalar gevsek olursa frenleme islevini tam olarak yapamaz. Siki oldugunda ise kisa siirede
balata biter. Fren ayar1 ¢ok siki yapilirsa motor miline ¢alisma esnasinda yaptigi baski
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artacagi i¢in motor fazla akim ¢ekmeye baslayabilir. Bu durumda motor koruma elemanlari
devreye girerek motoru durdurur. Sistem ¢alismaz.

Manyetik frenlerde baski olarak seramik malzeme de kullanilir. Seramik malzemenin

yiiksek 1s1 dayanimi ve uzun émiir gibi avantajlari vardir. Yarig otomobillerinde de seramik
disk frenlerin kullanilmasina baslanmustir.

Resim 3.14: Fren kayis1

Resim 3.14: Fren motorlar

Yiiriiyen merdiven/yol sistemlerinin fren tertibatlarindan istenen 6zellikler sunlardir:

Frenler de zaman gecikmesi kisa olmalidir.

Elektrik kesildiginde hemen devreye girmelidir.

Tam yiiklii olarak agagi inerken durdurabilecek giice sahip olmalidir.
Frenleme direkt motor mili lizerine bask1 yapilarak yapilir.

VVVY

Sekil 3.6: Fren motoru
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Sekil 3.7: Fren blogu tek balatal

Bir fren sistemi, hangi durumlarda devrede olmali ya da hangi durumlarda devreden
¢ikmali? Buna gore plan program yapilmali, elektrik kesilmelerinde dahi fren c¢aligmasina
devam etmelidir. Sistem calisirken fren sistemi freni agmali, elektromekanik tasiyicinin

hareketine engel olmamalidir.

Sekil 3.8: Fren bloku c¢ift balatah

Yiriiyen merdiven seyri asagi dogru 30 ile 35 derecelik bir agi ile olmaktadir.
Merdiven hareketli iken enerji kesilirse yokus asagi olan bir araba gittik¢e nasil hizlaniyor
ise ayni ataleti ylirliyen merdivende de gormek miimkiindiir. Boyle bir durumda elektrik
kesilmesine karsi fren bosa ¢ikacak olursa merdiveni durduracak ikinci bir giivenlik sistemi
koymak gerekir. Yoksa hizin1 gittikge artiran bir merdivenden inmek kolay olmayacaktir. Bu
hareket halindeki bir trenden, arabadan, atlamaya benzer ki bu atlayis mecburi bir atlayis

olacaktir. Bu da kazalara sebep olabilir.
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Sekil 3.9: Yiiriiyen merdivenin enerji kesik iken ataletinden dolay1 asag1 dogru kaymasina engel
olan cikintilar

Sekil 3.10: Motor enerjisiz iken yiiklii olan merdivenin kaymamasi i¢in giivenlik tertibati

Buna engel olmak i¢in ana tahrik zinciri saftina metal ¢ikintilar yapilmistir. Bu metal
cikintilar sayesinde enerji kesilmelerinde duran merdivenin bir tirnak ile kilitlenmesi
saglanmistir. Enerjinin yeniden gelmesi durumunda tirnak bobinine enerji gelecek ve
mekanik olarak kilit devreden ¢ikacaktir.
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Sekil 3.12: Fren blogunun motor iistiine montaji

Volan motor miline baglanan dairesel bir agirliktir. Motorun doniise baglama
hareketini yumusatir. Volan tizerindeki sensor frenleme ve devir bilgilerini kontrol katina
iletir.
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»  Acil durum freni: Yiiriiyen merdivenin boyu 6 m'den uzun ise acil durum freni
kullanilmas1 mecburidir. Yine de miisteri istegine bagli olarak bu fren alt1 metre
altindaki olgiiler i¢in de uygulanabilir. Acil durum freni herhangi bir acil durum
esnasinda fren kolunun cekilmesiyle devreye girer. Kolun ¢ekilmesi ile hem
elektronik olarak hem de mekanik olarak frenleme yapilmis olur.

> Emniyet freni: Her tahrik tnitesinde ayr1 ayri calisan elektromanyetik blok
freni, tam yiiklii yiiriiyen merdivende yumusak (sarsintisiz) durus saglayan yagl
tampon vardir. Frenler esas fren veya ikincil fren veya her ikisi de olabilir.
Durus ve kalkiglardaki ivme, yiiriiyen merdivenin frenlenmesi esnasinda 0.6
m/sn. degerini gegmemelidir.

Yayli qubufu
tutan vida

Yayly qubuk

Fren ayafimin yikselme
mesafesini ayarlayan
fsﬂ!al_l'!.

iki ayri bobinden olugan

e Em? EyaEL fren yiksaltme miknacisi

igin fren yilsalrme
M),

Sekil 3.14: Emniyet freninin ¢calismasi

Bakim esnasinda yapilmasi gereken ilk islerden biri de fren ayarlandir. Revizyon
soketi ile basamak hareketlendirilirken istenildigi yerde durabilmelidir. Fren kayislarinin
gevsek yapilmasi etkili frenlemeyi engeller. Ayar ¢ok siki yapildiginda ise fren kayisi ¢abuk

86



yipranir ve motor milinde devamli istenmeyen bir baski oldugu i¢in motor asir1 akim
cekmeye baglar. Bu asir1 akim termik roleyi harekete gegirip motor enerjisinin kesilmesine
neden olabilir.

3.2. Ana Tahrik Motoru

Yiiriiyen merdiven sisteminde hareketi saglayan motor ii¢ fazli asenkron motordur.
Ender olarak bazi sistemlerde DC motor da kullanilmaktadir. Ana tahrik bu motorla saglanir.
Yiiriiyen merdiven sistemlerinde rediiktorlii yiiksek devirli motor kullanilir (7,5 Kw 1160
d/dk. asenkron motor). Motor giiciine etki eden parametreler tirmanma yiiksekligi, tirmanma
acis1 ve basamak genigligidir.

Ana tahrik motoru haricinde yaglama igin bir pompa motoru ve bazi sistemlerde
frenleme yapmak i¢in bir asenkron motor daha bulunur. Yiiriiyen merdiven/yol sistemlerinde
kullanilan motorlardan istenen 6zellikler sunlardir:

Yiiksek verimli olmasi
Az enerji harcamasi
Diistik giiriiltii

Az titresim

Yiiksek emniyet

YVVVYVYYVY

Asenkron motorlarla ilgili genel bir hatirlatma yapmak gerekir.

Resim 3.15: Yiiriiyen merdiven sisteminde kullanilan asenkron motor

3.2.1. Asenkron Motor

Elektrik enerjisini dairesel harekete ¢evirebilmek icin motorlar kullanilir. Asenkron
motorlar endiistride en ¢ok kullanilan motor ¢esididir. Asenkron motorlar ucuz olmasi, az
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bakim gerektirmesi ve calisma sirasinda ark olusturmamasi nedeniyle dogru akim
motorlarina gore daha c¢ok tercih edilir. Asenkron motorlarin devir sayilarinin yiike bagh
olarak degisiminin ¢ok az olmasi nedeniyle sabit devirli motorlar olarak kabul edilir. Devir
sayilar1 farkli tekniklerle degistirilebilir. Bu motorlara asenkron denilmesinin sebebi, stator
sargilarinda olusan manyetik alanin hiz1 ile rotorun dénme hizi ayni olmamasidir. Rotorun
donme hizi, stator manyetik alaninin hizindan daima azdir.

> Asenkron motorlarin iistiinliikleri

o Siirekli bakim istemez.
Yiik altinda devir sayilarinin degisimi azdir.
Elektronik devreyle devir sayisi kolayca ayarlanabilir.
Maliyetleri uygundur.
Calisma aninda ark (kivilcim) liretmez.

> Asenkron motor cesitleri

o Bir fazhi asenkron motorlar: Disiik giigliidiir. Yiiriiyen merdiven fren
motoru, otomatik yaglama motorlari bu cesittir.
o Uc¢ fazh asenkron motorlar: Sanayide ¢ok yaygin olarak kullanilan

motor ¢esididir. Yiirliyen merdiven/ yol sistemlerinde kullanilan asenkron
motor ¢esididir.

3.2.2. Yiiriiyen Merdiven Motor Giicii Secimi
> Yiik tasiyan basamak adedi

B: Basamak adedi
H: Yiiriiyen merdivenin uzunlugu
h: Basamak derinligi

B = (H/h) x 2 Toplam basamak adedi gdriinen basamagin iki kat1 alinabilir.
B= (6/04)*2 = 30

> Basamak iizerindeki yiik

Ortalama yolcu agirligi 75kg i¢in
A: Basamakta taginan insan sayisi
M: Ortalama yolcu agirligi

P: Gerekli kuvvet

Ps: Katsay1

® : Doluluk faktorii

P=M*B*(Ps=0 *A)

P= 75*30%(0,75*2) = 3375 daN
Tahrik giicii = (v x P x sin@)/(102 x 1} ) = (0,5 x 3375 x sin30)/(102 x 0,75) = 11 KW
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3.2.3. Yiiriiyen Merdiven/Yollarda Hiz Kontrolii

Yiriiyen merdivenlerde hiz kontrolii yapilmasinin faydalar1 vardir. Ortalama hiz
0,5m/sn.n. dir. Bu kullanildig1 yerin trafigine bagl olarak degisebilir. Higbir sartta 1m/sn.n.
nin lizerine ¢ikmamalidir. Bunun nedeni insanin hareketli ortamdan hareketsiz ortama
gecisinde ya da tersi durumda karsilayabilecegi bir hiz farki vardir. Yiiriiyen merdivenlerin
hizlan artirilirsa inis ve biniglerde insanlar igin tehlike olusturur. Yiirliyen yollarda bu hiz
limitleri daha yukarilara gekilebilmektedir (max 7m/sn.n.).

Enerji tasarrufu, daha yiiksek konfor ve sistemdeki yipranmayi en aza indirebilmek
i¢in yiirliyen merdivenlerde hiz kontrol sistemleri kullanilabilir.

Yolcu olmadigi zaman diisiik hizla hareket eden ( 0,2 m/sn.n.) ya da duran sistem,
yolcu trafigi bagladiginda hizimi yiikseltebilir. Bu opsiyonun daha ¢ok dénem dénem uzun
stire trafik olmayan yerlerde 6rnegin sinema, tren istasyonu gibi yerlerde kullanilmasi tercih
edilir. Ya da yolcu trafiginin yogunluguna gore iist limite kadar kademesiz hizlanabilir.
Yolcu trafigi girislerde konuslandirilan optik sensdrler ya da basing algilayicilarla saptanir.
Baz1 kontrol sistemlerinde kumanda bilgisayarli olarak da yapilabilmektedir. Yolcu trafigine
bagli olarak en uygun hiz segilebilmektedir.

Yiiksek devirli yiirliyen merdiven /yol sistemlerinde, sistem motorlarin kalkis aninda
kontrolsiiz sekilde sigrama egilimiyle hareket eder. Bu durumdan kurtulmak i¢in motor
miline volan monte edilmistir. Tam yiikte boylece ivmelenme azaltilir.

Yiiriiyen merdivenler diigiik trafik sartlarinda belirli araliklarla kullanildiklart igin
enerji maliyetini diislirmek malzemeyi korumak amaciyla enerji tasarruf yontemi
kullanilabilir. Enerji tasarrufu, aralikli ¢calisma ve enerji kontrolii (hiz kontrol kullanilarak)
yapilarak saglanir.

Otomatik ¢aligma diizeni standarda uygun olarak asagidaki sekillerde
kullanilmaktadir:

> Bir kullanicinin gegmesiyle otomatik olarak calismaya baslayan yiiriiyen
merdiven, yliriiyen kisi tarak kesisim ¢izgisine varmadan once hareket etmeye
baslamalidir. Bu, asagidaki sekillerde saglanabilir:

. Tarak kesigsim ¢izgisinden (TKC) en azindan 1,30 m &nce yerlestirilir.

. Dis kenari, TKC’den en az 1,80 m once yerlestirilmek sartiyla temas
paspaslari hareket yoniinde temas paspasin uzunlugu en az 0,85 m
olmalidir. Temas paspaslari, yiik 25 cm? ye 150 N’lik kuvvete ulagsmadan
once tepki vermelidir.

. Bir kullanicinin ge¢mesiyle otomatik olarak harekete gegen yiiriiyen
merdivenlerde hareket yonii onceden belirlenmis ve agikg¢a yazilmis
olmalidir.

> Otomatik durdurma kontrol sistemi yolcu bir kontrol elemanini tahrik etmesinin
tizerinden yeterli bir zaman gegtikten sonra (en az yolcu tasima zaman + 10
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saniye) yiiriyen merdiven veya bandi durduracak sekilde tasarlanmalidir.
Durmanin acil durum durdurma cihazlariyla meydana geldigi durumlarda
anahtarlarla olmadan yeniden ¢alismanin aktif hale gelmesine asagidaki
durumlarda izin verilebilir.

Otomatik yeniden calistirmanin tekrar baslatilmasi esnasinda basamaklar,
paletler ve kayis; bu alanda kimsenin bulunmamasi i¢in tarak kesisim ¢izgileri
ve her taraktan ilave 0,3 m ilerde yonlendirilmelidir. Deneme ¢aligmalart igin
0,30 m capinda ve 0,30 m yiiksekliginde dik duran bir silindir, kontrol cihazi
tarafindan bu alanin her tarafinda algilanabilir olmalidir. Kontrol cihazi olarak
vericiler kullanilabilir. Bu cihazlar egimli ve yatay alanda 0,30 m’den, biikiimlii
alanda 0,2 m’den daha uzakta bulunamaz.

Yiiriiyen merdiven veya yol, bir kullanicinin gecisi ile otomatik ¢alisma
kurallarma uygun olarak c¢aligmalidir. Calisma, sadece kontrol cihazi
tanimlanan alanda en azindan 10 saniye siire ile higbir insan veya esya
algilamazsa olmalidir.

Otomatik yeniden c¢alistirmanin tekrar baslatilmasinin kontrolii bir
elektrikli giivenlik cihaz1 ile olmalidir. Tek kanalli tasarimlarda
kendinden kontrollii vericilere izin verilir. Merdivenin durdurulma siiresi
yolcu, merdiveni kontroloriin mikroislemci hafizasinda tutulan yon
bilgisine gdre yolcu sensorii ile veya pozisyon korumasiz 6zellikli yolcu
kontagi ile kontrol ettirir. Aralikli ¢aligma yontemi tek hizli, ¢ift hizli, hiz
kontrollii sistemlerin ii¢line de uygulanabilir bir yontemdir.

Az olmakla beraber kullanilan dc motorlarin kontrolii de katilirsa yliriiyen merdiven/
yol hiz kontrol sistemleri dort gruba ayrilabilir:

> DC motor hiz kontrolii (DC SS)

> Iki hizli AC asenkron motor kullanmak

> Gerilim ayarlt AC asenkron motor hiz kontrol (ACVV)

> Gerilim ve frekans ayarlt AC motor hiz kontrol (ACVVVF)
Sistem Hin Yiiriiven merdiven / vol sistemleri icin
(m/sn) uvgun hiz kontrol yéntemi

V=10 ACVVVE /ACVV/DC SS/AC 2-speed

10 =W=30 ACVVVE /ACVV/DC SS

30=WV=50 ACVVVE/ACVV

V=50 ACVVVE

Tablo 3.1: Yiiriiyen merdiven ve yollar i¢in sistem hizina bagh hiz kontrol metotlar:
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3.2.3.1. DC Motor Hiz Kontrolii

Temel olarak DC motorlarin devir sayilar1 besleme gerilimlerinin degistirilmesiyle
ayarlanir. Besleme gerilimi pasif ya da aktif elemanlar kullanilarak ayarlanabilir. DC tahrik
sistemi yapisi nedeniyle maksimum konfor ve minimum toplam kayiplarla sistem
hareketinde hassasiyet sunar. Ancak degisken dogru gerilim kaynagi gerekir. Bunun i¢in
Ward-Leonard veya Thyristor-Leonard AC-DC ceviricisi gerekir.

Bir¢ok uygulamada DC tahrik, kaynaga dogrudan baglidir. DC motor yiiksek moment
verir ancak pahali ve devamli bakim gerektirir.

3.2.3.2. Tek Hizh Yiiriiyen Merdiven/Yol Kontrol Sistemi

Bu motorlarda baglanti 6zelligine gore tek hiz ¢alisma 6zelligine sahiptir. Dolayisiyla
hiz kontrolden bahsedilemez. Motor ya duruyordur ya da sabit hizda hareket ediyordur.
Baglant1 0zelligine gore tek hizli yiliriyen merdiven kumanda sisteminde yliriiyen
merdivenin motoru tek hiz sargi baglantisi yapilarak calistirilir. Kalkis hizi ve siirekli
calisma hiz1 0,5 m/sn.n. dir. Kumanda panosunda motor baglant1 klemensi ve kontrolii tek
hiza gore tasarlanir. Motor giicline bagl olarak yildiz liggen baglantiyla ya da iicgen
baglantiyla yol verilir. Yol verme kontrol kart1 ya da PLC ¢ikigina bagh roleler vasitasiyla
kontaktorleri kumanda etme seklinde olur.

Resim 3.16: Tek hizh yiirityen merdiven/yol motoru
3.2.3.3. Cift Hizh Yiiriiyen Merdiven/Yol Kontrol sistemi
Cift hizli yiiriiyen merdiven kumanda sisteminde yiiriiyen merdivenin motoru ¢ift hizli

oOzellikte secilir. Kumanda panosunda motor baglant1 klemensi ve kontrolii ¢ift hiza gore
tasarlanir. Birbirinden bagimsiz ve farkli iki stator sargisiyla iki hiz elde edilir.

Motorun ilk kalkis hiz1 birinci hiz, ikinci hizi ise merdivenin siirekli ¢aligma hizidir.

Cift hizli sistem tek hizli sisteme gore daha kullanishdir. Motorun dolayisiyla merdivenin
kullanim 6mrii daha uzun, seyahat konforu daha fazladir.
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3.2.3.4. VVVF( Variable Voltage Variable Frequency ) Hiz Kontrollii Yiiriiyen
Merdiven/Yol Kontrol Sistemi

Burada iizerinde duracagimiz kontrol sistemi, giin gectikce artan bir uygulama alanina
sahip olan modern yiirliyen merdiven/yollarin bircogunda kullanilan gerilim ve frekans
ayarlt AC motor kontrol (vvvf) diir. VVVF kontrol biitiin senkron ve asenkron motorlarin hiz
kontroliinde kullanilabilir.

Enerji kontrolii, merdiven hizinin merdiven yiiklii / yliksliz durumuna gore hiz kontrol
cihazi ile kontroliidiir. Merdivenin hizi, iizerinde yolcu varken 0,5 m/sn.n., bosken 0,2
m/sn.n. olmaktadir (Bu hizlar degistirilebilir, ayarlanabilir.). Yolcu, aralikli ¢alisma
yonteminde de oldugu gibi tarak kesisim cizgisine uzakligr 1,3 m - 1,8 m mesafe araligi
kapsaminda yerlestirilen yolcu sensoriinii aktif ederek harekete gecirir. Merdivenin yolcu
sensOrii ¢ikis mesafesi ve giivenlik siiresince (siire degeri degisebilir) yeniden aktif
olmadiginda hizin diisiiriilmesi ile enerji tasarrufu saglanir. Yiiriiyen merdiven kontrol
sistemi, yolcu sensoriiniin aktif olmasi ile merdivenin hizint nominal hiza ¢ikartir.

Hiz kontrollii sistem tek ve ¢ift hizli sistemlere gore iist modeldir. Kalkis ve duruslar
ile hiz gecisleri arasinda darbesiz bir hareket saglamasi sebebiyle yolcular icin daha yiiksek
seyahat konforuna sahiptir.

Elektronik bir kontrol sistemidir. Mikroiglemci ya da mikrodenetleyici kullanilarak
imal edilir. PLC cihazlartyla tam uyumlu bir sistemdir.

> Asenkron motorun V/f kontroli

V/f kontrol asenkron motorlarin degisken hizl siiriicii sistemlerinin kontroliinde stator
geriliminin genlik ve frekansinin degisimine dayali yontemlerden biridir. Bu ydntem
motorun statoruna uygulanan gerilimin genliginin ve frekansinin sabit bir oranda kalmasim
gerektirir. Bu yapilarak statordaki manyetik alanin biiyiikliigii calisma bolgesi boyunca sabit
bir seviyede tutulur. Boylece motorun maksimum sabit moment {iretim yetenegi siirdiiriiliir.
V/f kontroliiniin gergeklestirilebilmesi i¢in motorun beslendigi gii¢ kaynaginin degisken
genlik ve frekansta gerilimler tiretebilecek 6zellikte olmasi gerekir.

Vmax
L T O ———————

Vimd ‘

Vinn

Fmin | Fmid Friom

Motor V/F Grafigi

Tablo 3.2: Gerilim frekansa gerilim diizleminde devir sayisinin degisim karakteristigi
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> VVVF cihazlarin elektronik yapisi

Resim 3.17: Cesitli VVVF hiz kontrol cihazlari

Genel olarak VVVF devresinin ¢alismasi su sekildedir. Sebeke gerilimi dogrultmaglar
ile dogrultulur. Dogrultulan gerilim, filtre edilir. Elde edilen dogru gerilim, ii¢ fazh
anahtarlama devresi ve PWM (pulse width modulation= darbe genislik modiilasyonu)
yontemiyle motoru besleyecek ayarlanabilir frekansli ti¢ fazli degisken gerilime gevrilir.

Bir VVVF sistemi su kisimlardan olusur:

Gii¢ kaynagi

Ug faz gevirici

Geri besleme

Mikrodenetleyici ya da mikroislemci

..... FHTTErsererrrrrrees
L.

Resim 3.18: Pano ve VVVF hiz kontrol cihazinin montaji
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Temel olarak PWM bir ampule bagh seri anahtar gibi diisiiniilebilir, anahtarin agik ve
kapali kalma siiresini ayarlayarak acilip kapatilabilirse ampul tizerine diisen gerilim 0 voltla
max besleme gerilimi arasinda degistirilebilir. Tabi bu pratikte elle yapilamaz. VVVF
sistemlerindeki anahtar acip kapama hiz1 2Khz ve iizeridir. Bu da saniyede 2000°den fazla
(acik kapali kalma siireleri belirlenmis) agma kapama demektir. Devrelerde anahtar olarak
yar1 iletken malzeme igbt kullanilir.

V=100 VOLT IGIN

U | v=100V
A I
T <(ZAMAN)
Ton |
~ |
V=75VOLT
B
T <ZAMAN)
Ton ToFF
PERY¥OD ¢T3
v
— V= 50VOLT
C
T <(ZAMAN)
Ton ToFF
V
V=25VOLT
D
T <(ZAMAN)
Ton TaFF

Tablo 3.3: PWM sinyal degisimi

Tablo 3.3’te goriildiigii tizere peryod/ton orani kiigiildiik¢e cikis gerilimi azalmaktadir.
Elektronik anahtar vasitasiyla ton, toff siireleri ayarlanarak istenilen c¢ikis gerilimi
olusturulabilir.

\;‘_ #:E,_

Sekil 3.15: S anahtarlariyla motor iizerine diigen ii¢ faz gerilimin DC kaynaktan elde edilmesi
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‘Voliage

Phase A I L L L }

Phase B —t II t .I —— .I Tt
Phasa C I ! L ' ' ' L L I . . .
T T I T T T I T T T T T
alactrical
3o* an® 1507 palng 2mn 330" angla

Tablo 3.4: AC motor iizerine diisen gerilim

Tablo 3.4’te AC motor iizerine diisen olusturulmus gerilim gosterilmistir. Bu iki
kademeli PWM’dir, uygulamada siniizoidal sinyale benzetimi yiiksek ¢ok kademeli
PWM’de kullanilmaktadir.

Kontrol kati istenilen gerilim ve frekansi saglayan uygun pwm sinyalini hesaplayip
iiretir ve siirlici kata ulastirir. Siiriicli kat ise anahtarlama katini siirer. Kontrol kati ayni
zamanda motor devir bilgisini sensor (manyetik sensor) vasitasiyla alip motor devrini
denetler ve gerekli diizenlemeleri yapip iirettigi PWM sinyali degistirir.

B o
DOGRULTUCU ANAHTARLAMA KATI S
e
z
HAT GERILiMi 1GBT ¢ 5
_l e
T SENSOR 4
sURUCU (MOSFET) |
PWM URETECI VE KONTROL KATI -
GERIBESLEME
DEVIRSAYISI ALGILAMA
Sekil 3.16: VVVF cihazinin blok yapisi
LifLofes[s
)] RFIFElhe
I
/ ;7
EMC Filtre J EP1
B Serisi Trifaze ‘-' 7
V-Otomat ;'u:se:[la ( ( ( \G 2
3-Faz AC Givg Eaymaga Ll L2 1.3 ;E

V- 220V
S0 Hz By (3) (T}
E o ; Motor

Topraklama
o

Sekil 3.17: VVVF cihaz icin giris ve cikis gii¢c baglantilar

EN81-1’e gore motor devresine seri iki adet kontaktor baglanmalidir.
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> VVVF cihaz secimi

Birgok oOzellikte vvvf cihazi vardir bunlarin iginden amaca en uygun se¢im
yapilmalidir. Se¢im Olgiitlerinden en onemlisi akimdir. Cihazdan ¢ekecegimiz max. akim,
motorun en agir calisma kosullarinda cekecegi akimi karsilayabilmelidir. Daha sonraki
Olciitler ise fiyat, servis destegi, esnekligi, asir1 akim korumasi, diisiik gerim korumasi ¢ikis
sinyalinin siniizoidal sinyale benzesimi, sahip oldugu standartlar, “emc”ye uygunluk, izin
verdigi motor kablo uzunlugu ve asir1 yiiklenme kapasitesidir. Diger bir se¢im 6l¢iitii ise hiz
kontrol cihazinin dahili veya harici sok bobininin olup olmadigidir. Eger cihazda dahili veya
harici sok bobini var ise elektriksel sisteme daha az harmonik yayilir ve bu durum elektriksel
sistemin daha az kayipla ¢alismasim saglar.

VVVF cihazinin kullanirminda cihaz ile motor arasinda kullanilan emniyet
kontaktorlerinin iizerine takilacak ilave kontaklar ile birakma sirasinda motor uglari devamli
kisa devre olmalidir. Yine bu tiir motorlarda, motor klemenslerinde belirtilen U V W
baglantilari; VVVF cihazinda belirtilen U V W uglar ile birebir ayn1 baglanmalidir. Farkli
bir baglantida motor ya hi¢ donmeyecek ya da yiiksek hizda kontrolsiiz ve kesik fasilalar ile
calisacaktir. Motor doniis yonil degisikligi yapilmasi gerekirse bu VVVF iinitesi yon se¢im
parametresinden ayarlanmalidir.

Tip Bov-B Boy-C
Model T5KW 11EW 13 kW 20 EW
Uveun Motor Kapasitesi (HE) 10 HP 15 HP 20 HPF 27 HFP
Nonunal gikis akum (Inom) 1TA 6 A iTA S0A
Maksimum gikig akimm (= 6 3) 34 A 32 A 04 100 A
s giie faktémi (Cos Q) =087

Giris Gerilimi (V) AC 3 Faz, 380 Volt £%10. 30/60 Hz £33
Crkas Gerilmm (V) AC 3 Faz, 0400V, 0-100H=

Uvgun Kablolar T5EW 11EW I5kW 20EW
Ging bezleme kablolan (mum®) 4 4 (i ]
Motor kablolan (mm®) 4 4 [ 1]

Tablo 3.5: Motor tablosu

IGBT (insulated gate bipolar transistor) siirme agisindan MOSFET gibi davranirken
gii¢ iletimi agisindan bipolar transistor gibi davranir. Hem siirmesi kolay hem de verimi
yiiksektir. Genelde bu tiir elemanlar kiyicit koprii devrelerde kullanilir. Sekil 3.18’de bir
IGBT ve sembolii gosterilmistir.

o °

TO-220F

1
1.Gate 2. Collector 3.Emitter E

Sekil 3.18: IGBT ayak baglantilar1 ve sembolii
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3.3. Makine-Motor Yaglama Sisteminin Calismasi

Yaglama, gliniimiiz endiistrisinde vazgecilemeyecek bir noktadadir. Bunun sebebi
asinma, korozyon gibi etkenler karsisinda koruyucu olarak ilk akla gelen ¢6ziim olmasidir.
Uygun yaglama sistemi kurulmayan makineler zamanla kullanilamaz duruma gelir. Bu
sebeple yaglama sistemine ihtiya¢ duyulur. Sadece yaglama yapilmasi da yeterli degildir,
buna ek olarak da uygun yaglama sistemi kullanilmalidir. Sadece yaglama isleri icin kurulan
firmalarin olmasi bu konunun bagl basina bir sektdr oldugunun kanitidir. Hareketli kisimlar
i¢in siirtinme ve siirtiinme sonucu olusan 1s1 ve asinma kag¢inilmazdir. Bu, hareketli
parcalarin kullanim 6mriinii kisaltan en 6nemli 6lgiittlir. Siirtlinmenin azalmasimi saglamak
icin yaglama sistemleri kullanilir.

Kullanilan yerin 6zelliklerine bagli olarak onlarca yag c¢esidi vardir. Kullanilacak
yaglar calisma sicakligi, basing tepkisi, akiskanlik 6zelligi gibi Olgiitlere gore segilir.
Yiiriiyen merdiven yol sistemlerinde hareketli bir¢ok kisim oldugu igin bakimlarda yaglama
O6nemli bir tutar. Yiriiyen merdiven sistemlerinde ana tahrik zinciri ve basamak tahrik
zincirleri kesinlikle yagsiz birakilmamalidir.

Bakimlar esnasinda yapilan elle yaglamalarda sistem kontrollii ¢aligtirilmali ve gerekli
giivenlik 6nlemleri alinmalidir.

3.18:Yiirityen merdiven bakimi

Asagidaki tabloda bir yiirliyen merdiven/yol sistemi tahrik ve basamak zincirinin
yaglanma diizenine gore ¢ekecegi gii¢ degisimleri verilmistir.

Fem : Emniyetli kullanmada ¢ekebilecegi gii¢

Fkop : Zincirin kopma simir1

A : Zincir emniyet katsayisi

Isletme sarn i

Temiz ve diizenli vaglama B
Az temiz ve dilzensiz yaglama 10
karli ve vaglanmayan 12
Kullanim sonucu aginmis 14

Tablo 3.6: Yaglanma diizenine gore zincirin kopma katsayisi
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Fkop = 200000 N i¢in temiz ve diizenli yaglanmis zincirden ¢ekilecek nominal kuvvet
Fem =200000/8
Fem = 25000 N iken

Aym 6zelliklerde fakat kirli ve yaglanmamus zincirden cekilebilecek nominal kuvvet
Fem = 200000/ 12
Fem = 16600 N’dir.

Bu sonuglar bize diizenli yaglama ve bakimin énemini gostermektedir.

3.3.1. Yaglama Metotlar:

Iki tip yaglama sekli vardir:
» Manuel yaglama
» Otomatik yaglama

3.3.1.1. Manuel Yaglama

Kapali ortamlarda kullanilan yiiriiyen merdiven/yol sistemlerinde marka ve modele
gore degisiklik gostermekle beraber genellikle otomatik yaglama sistemleri yoktur. Manuel

yaglama yapilir. Periyodik bakimlarda gerekli kisimlar yaglanir ve yag seviyeleri
tamamlanir.

Manuel yaglamada sistem ¢alisirken mekanik olarak yaglama yapabilen sistemler
vardir. Bunlar tizerinde her hangi bir miidahale olmamaktadir. Sistem devamli yaglanir. Yag
seviyeleri kontrol edilip tamamlanabilir. Temas noktalarinda aginma ya da oynama varsa
gereken tedbirler alinir (Resim 3.19).

Resim 3.19: Ana tahrik zinciri icin hem yaglama hem de artiklar1 temizleme metotlarindan biri
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Elle yaglamada fazla yag basilip iyi yaglama yapildigi zannedilerek yatak etrafina
yagin tagmasi ve toz vb. asindirict maddelerin yataga daha kolay girmesi ile yatagin omrii
uzatilmak istenirken aksine kisaltilmaktadir. Ayrica gevre kirliligine sebebiyet vermektedir.

3.3.1.2.0tomatik Yaglama

Elle yapilan yaglamanin dezavantajlarmi kaldirmakla beraber elle yaglamanin
yapilmasi gereken yerler vardir.

Resim 3.21: Ana tahrik zincir yaglama sistemi deposu
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Resim 3.22: Periyodik bakimlarda yag seviyesi tamamlanir

Elle yaglamada dikkat edilmesi gereken nokta; gerekenden fazla yag
kullanilmamasidir. Fazla yag sistem tarafindan disar1 atilir ya da toz toplayip kirliligin
artmasina neden olur.

TLoCr

Resim 3.23: Ana tahrik zincirinin elle yaglanmasi

Kullanilan yag c¢alisma sartlarina uygun se¢ilmeli ve degistirilmemelidir.
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Otomatik yaglama: Dis ortamlarda kullanilan yiirliyen merdiven/yol sistemlerinde
otomatik yaglama kullanilir. Di1s ortamda oldugu i¢in hava ve ¢evre sartlarindan ¢ok daha
fazla etkilenir. Diizenli bir yaglamaya ihtiya¢ duyar.

Otomatik yaglama sistemleri merkezi bir yerden borular yardimiyla her bir yaglama
noktasina gerektigi kadar yagi, istenilen zaman araliklarinda gonderen sistemlerdir.
Otomatik yaglamada yag harcama miktar1 elle yaglamaya gore %80 oraninda
azaltilabilmistir. Mekanik par¢a 6miirlerinin %60 uzamaktadir.

Merkezi yaglama sistemlerinden istenilenler:

Yataklarin ve zincirlerin yaglanmasi
Isinin digar1 verilmesi

Asinmanin 6nlenmesi

Sistemin kontrol edilebilmesi

YV VYV

Resim 3.24: Farkh otomatik yaglama sistemleri

Merkezi yaglama sistemleri sekilden de anlasilabilecegi tizere belli bir merkezden
aldig1 yagi yaglama yapilacak makinedeki istenen noktalara tagimay1 gergeklestirir.

Resim 3.25: Ana tahrik zincirinin otomatik yaglanmasi
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Her bir eleman i¢in ayr1 bir yaglama sistemi tasarlanmalidir. Cilinkii her birinin farkl
calisma ortamlar1 vardir ve dolayisiyla da farkli yag ve yaglama araliklarina ihtiya¢ duyar.
Duruma gore tercihler yapilmalidir. Yanlis verilen bir kararin bedeli yiiksek olacagindan en
uygun sistemler tercih edilmelidir.

Sekil 3.20: Otomatik yaglama sistemi bilesenleri

Yiiriiyen merdiven/yol sisteminin otomatik yaglama kismi1 su bilesenlerden olusur:
Yaglama pompa motoru

Yag seviyesi algilayici

Yag depo kapagi

Yag ¢ikis

Dagitict regiilatorler

Kanal kapagi

Cikis musluklart

Yaglama kanallari

VVVVVVYVYY

Bilesenler Sekil 3.20°de gdsterilmistir.
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Zamanlamali otomatik yaglama sistemi hareket eden bilesenleri ideal bicimde
yaglamakta ve bakim islemlerini biiyiik 6l¢lide azaltmaktadir. Calistirmaya baglarken hareket
durumunu ve hata bilgilerini bilgi goriintii penceresinden vermekte dolayisiyla bakim
islemlerinin daha uygun ve hizl sekilde yapilmasini saglamaktadir.

Hareketli parcalar yaglanir bu yaglama otomatik oldugu gibi periyodik bakimlarda
manuel olarak da yapilir. Otomatik yaglama ayarlanan siire igerisinde sadece yliriiyen
merdiven hareket halindeyken yapilir. Yaglama tankindaki yag miktar1 minimum seviyenin
altina diiserse kontrol kart1 bunu algilar ve ikaz verir. Yag tankindaki yag miktarina baglh
olarak yiiriiyen merdivenin calismasi durdurulabilir. Periyodik bakimlarda yag seviyesi
mutlaka kontrol edilmeli ve tamamlanmalidir. Sistem kendi iginde esit ve diizenli yaglama
yapilmasina miisaade verecek sekilde tasarlanmistir. Yaglama pompasi bir kontaktor
iizerinden stiriliir.

Resim 3.26: Yiiriiyen merdiven/yol sistemi otomatik yaglama motoru ve yag deposu

Ayarlanabilen zaman aralifinda kontaktér iizerinden yaglama pompa motoru
enerjilenir yaklagik 10-12 ¢ikis iizerinden istenilen hatlar yaglanir. Bu yag pislikleri ve fazla
yag akar temizlenmelidir. Yaglama deposunun hacmi 7,5-9,5 litre arasindadir.

Yaglama ile ilgili bakimlar

Basamak kanallarmin yaglanmasi

Elcik kayis1 tahrik zincirinin yaglanmasi

Ana tahrik zincirinin yaglanmasi

Ana frenin mekaniginin yaglanmasi

Ana tahrik zinciri kopma kontag1 kolunun yaglanmasi

Disli kutusunun yagimin kontrolii ve yag seviyesinin tamamlanmasi

VVVYVYVY

Yukarida belirtilen yaglamalar ihmal edilmemelidir. Eger farkliysa her bolge i¢in
kendi yag1 kullanilmalidir. Bolgesel olarak fazla yag artig1 goriiliirse nedeni arastirilmalidir.
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Makine dairesi kompanentlerinden fren motorunun bakimini asagidaki islem
basamaklarina gore yapiniz.

Islem Basamaklari Oneriler
» Yiiriiyen merdiven/yolun makine dairesi » Yiriilyen merdiven/yolun her iki
kapagini aciniz. girisine de bariyer koyarak kullanimi
engelleyiniz.
» Sistemi revizyon konumuna aliniz. » Bu konum i¢in revizyon soketi
kullanilir,
» Makine dairesinde uygun bir konuma » Makine daireleri dar olduklar1 i¢in
geciniz. calisma halinde herhangi hareketli
kismina degmemeye azami dikkat
gosterilmelidir.
» Her iki taraftaki ayar somunlarini esit » Fren ayar1 yapilirken motorun

miktarda sikiniz. dolayisiyla sistemin zaman zaman
e —3 caligtirilmasi gerekir.

» Her ayardan sonra sistemi ¢alistirip » Revizyon soketi takili olmalidir.
durdurunuz frenleme mesafesine bakiniz.

» Frenleme yapildiktan sonra iki basamak » Frenleme mesafesi marka ve modele
boyu hareket normal sayilabilir. gore farkliliklar gosterebilir.
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» Fren sistemini fiziksel olarak kontrol ediniz. | » Fren motoru yerinden ¢ikartildiginda
sistem devamli fren konumunda
olacaktir.

» Sistemi hareket ettirmeyiniz. » Fren motoru soktiigiiniizii
unutmayiniz.

» Motor vidalarini sokiiniiz. » Fren motoru ¢ikartildiginda sistemin
basamaklarinin kaymayacagindan
emin olunuz.

@ e

» Emniyet freni varsa kullanimniz.
Marka ve modele gére durum
degisebilir.

» Fren motoruna gerekli bakimi yapiniz. » Bakim esnasinda sistemin
caligtirmayiniz.
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» Sokiim igleminin tersine takim iglemini » Sokiim esnasinda ¢ikan vida veya
yapiniz. crvatalari yerine dis kaptirmadan
takiniz.
» Makine dairesi kapaklarini takiniz. » Sistemi revizyon konumundan
¢ikarmay1 unutmayiniz.
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KONTROL LiSTESI

Bu faaliyet kapsaminda asagida listelenen davranislardan kazandiginiz beceriler i¢in
Evet, kazanamadiklariniz i¢in Hayir kutucuklarima ( X ) isareti koyarak 6grendiklerinizi
kontrol ediniz.

Degerlendirme Olciitleri Evet | Hayir

1. Yirtyen merdiven/yolun tahrik sistemini parcalarin1 kontrol
edebildiniz mi?

2. Yiriiyen merdiven/yolun tahrik sistemini parcalarinin
degisimini yapabildiniz mi?

3. Makine-motor yaglama sisteminin kontrol edebildiniz mi?

DEGERLENDIRME

Degerlendirme sonunda “Hayir” seklindeki cevaplarimizi bir daha gézden gegiriniz.
Kendinizi yeterli gérmiiyorsaniz O0grenme faaliyetini tekrar ediniz. Biitiin cevaplariniz
“Evet” ise “Ol¢me ve Degerlendirme” ye geciniz.
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Asagidaki ciimlelerin basinda bos birakilan parantezlere, ciimlelerde
verilen bilgiler dogru ise D, yanhs ise Y yaziniz.

1. () Yirlyen merdivenlerde tahrik sistemini {i¢ boliime ayirabiliriz. Bunlar; gii¢ aktarim
tinitesi, fren ve ana tahrik motorudur.

2. () Donis istasyonunun gorevi basamaklarin 180° yon degistirmesini saglamaktir.
3. () Rediiktorler motor devrini diisiiriirken giicii artirir.

4. () Rediiktor digli sistemi yag iginde calisir.

5. ( ) Ana tahrik baski balata sistemiyle yapilir.

6. ( ) Yaglama, sistemin ihtiya¢ duydugunu diisiindiigiimiizde ya da sesler geldigi zaman
yapilmalidir.

7. () Frenlerin tutmasi i¢in sistemde enerji olmalidir.
8. () Acil durum freni biitiin yiiriiyen merdiven/yol sistemlerinde vardir.
9. ( ) Fren ayarlart her zaman siki yapilmalidir.

10. ( ) Asenkron motorlarin iistiinliiklerinden biri de elektronik devrelerle hiz kontroliiniin
kolayca yapilabilmesidir.

11. ( ) Motor hiz kontrol sistemlerinden biri de VVVF hiz kontrol sistemidir.
12. () VVVF hiz kontrol sistemi sadece yiirityen merdiven/yollarda kullanilir.

13. ( ) Acik mekéanlarda kullanilan yiiriiyen merdiven/yol sistemlerinde mutlaka otomatik
yaglama kullanilir.

DEGERLENDIRME

Cevaplarimizi cevap anahtartyla karsilastirrmiz. Yanlis cevap verdiginiz ya da cevap
verirken tereddiit ettiginiz sorularla ilgili konular1 faaliyete geri donerek tekrarlayimiz.
Cevaplarmizin timii dogru ise “Modiil Degerlendirme”ye geginiz.
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MODUL DEGERLENDIRME

Bu modiil kapsaminda asagida listelenen davranislardan kazandiginiz beceriler i¢in
Evet, kazanamadiklariniz i¢in Hayir kutucuklarima ( X ) isareti koyarak 6grendiklerinizi
kontrol ediniz.

Degerlendirme Olgiitleri Evet Hayir

Yiiriiyen merdivenler/yol genel yapisi

1. Giivenlik kurallarimi uyguladiniz m?

2. Yiiriiyen merdiven/yollarin ana elamanlarin1 6grendiniz mi?

3. Yiiriiyen merdiven yol sisteminin ¢aligmasini izlediniz mi?

Yiiriiyen merdiven/yol kumanda devresi

4. Kumanda panosu soktiiniiz mii?

5. Pano igerisinde eleman degisimi yaptiniz mi1?

6. Hiz kontrol sistemlerinden birisinin ¢alismasini incelediniz mi?

Yiiriiyen merdiven/yol tahriki

Sistemin yaglamasin ve yag tamamlama islemi yaptiniz mi1?

Ana tahrik zincirinin esnemesini kontrol ettiniz mi?

Fren ayar1 yaptiniz mi1?

10. Revizyon soketi kullanarak sistemi kontrol ettiniz mi?

11. Dc motor hiz kontrol uygulamasini yaptiniz mi?

12. Fren motorunun degisimi/sokiilmesi iglemini yaptiniz mi?

13. Makine dairesinin temizligini yaptiniz mi?

DEGERLENDIRME

Degerlendirme sonunda “Hayir” seklindeki cevaplarinizi bir daha gézden gegiriniz.
Kendinizi yeterli gérmiiyorsaniz 6grenme faaliyetlerini tekrar ediniz. Biitiin cevaplariniz
“Evet” ise bir sonraki modiile gegmek i¢in 6gretmeninize bagvurunuz.
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CEVAP ANAHTARLARI

OGRENME FAALIYETI-1’iIN CEVAP ANAHTARI

1 D
2 D
3 Y
4 D
5 Y
6 Y
7 Y
8 D
OGRENME FAALIYETI-2’NIN CEVAP ANAHTARI
1 D
2 D
3 D
4 D
5 D
6 D
7 D
8 D
9 D
10 D
OGRENME FAALIYETI-3'UN CEVAP ANAHTARI
1 D
2 D
3 D
4 D
5 Y
6 Y
7 Y
8 Y
9 Y
10 D
11 D
12 Y
13 D
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