YILDI1Z UNIVERSITEST

COK KABINLI ASANSOR SISTEMININ
PC ILE OTOMASYONU

ELEKTRON{K MUHENDISLIG1
YOKSEK LISANS TEZI
MUH. UGUR KESEN

TEZ YONETICiSI
Prof. Dr. SEZGIN ALSAN

ISTANBUL 1993

1. "fUK‘}EKOGRETiM KURULU
DOKUMANEASYON MERK



ONSOZ

Asansdr sistemlerinin bilgisayar ile kontrolil Tirki-
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OZET

Gliniimilz Tirkiye “"sinde asansdr sistemlerinin Bilgisayar
ile kontrolu yeni bir konudur. Su ana kadar yalnizca teorik
calismalara konu olmustur.

Bu tez calismasinda, kontrolu yapilan asans8r sistemi,
iki kabinli, 5 katli ve toplamali asansdr sistemidir. Bu
sistemde kullanilan degiskenler asansdr sisteminin eleman-
lari incelenerek ortaya c¢ikarilacaktir. Bu sistemin bir
8zelligide binanin, is binasi, konut veya otel olmasi duru-
muna gdre yapilacak sistem degigikliklerine acik olmasidir.
Bu sistem degisikliklerinin, bilgisayar ile kontrolii yapi-
lacaktir. Herhangi bir 8zel calisma durumu, bir alt proce-
dure ile programa eklenebilecektir. Programa istenildifinde
8zel durumlar, yazilim degisiklikleriyle, sistemde bir
degigiklik gerekmeksizin uygulanabilecektir. R8leli devre-
lerde ise 6zel degisiklikler gerektiginde, sistemin kuman-
dasinin tamamen degismesi gerekecektir.

Asansdr sisteminin elemanlari incelenecek ve 8zellik-
lerine g8re programdaki degiskenler olusturulacaktir. Sis-
temin igletim prensipleri dogrultusunda pragramin matema-—
tiksel bagintilari yapilacaktir. Ayrica binanin 8zel calig-—
ma prensiplerini kargilayacak alt procedure’ler yapilacak-~
tir. Son yillarda asanstr sistemleri konusunda Tirkiye de
yvapilan son ¢alismalar ve gelismis asanstr kontrol sistem-
leri incelenecektir.



SUMMARY

The computerized 1lift management system is a new sub-
Ject in today’s Turkey. Up to this time, it was only the
concern of theorical works.

In this project work, the controlled 1ift system is a
two car, five located and selective one. The variables used
in this system is going to be set out by examining the
system elements. One of the characteristics of this system
is to allow the system changes due to the building used
in(whether it is a hotel, a business building or an apart-
ment). These system changes are going to be controlled by
the computer. Any special working condition can be added
to the programme by a sub-procedures. Some special condi-
tions can be aprlied by software modification without any
change, in the system. Howewer, if any changes needed in
relay networks, all management of the system must be
changed.

Lift system elements are going to be examined accor-
ding to their features,and the variables of the programme
are going to be set. Through the operating system princip-
les, mathematical relations of the programme are going to
be done. Moreover sub-procedures for the special working
principles of the building are going to be produced. The
recent works on the 1lift systems in Turkey and improved
1ift mahagement systems are going to be studied.



1.ASANSOR SISTEMLERI
1.1. AsansSrlerin Siniflandirilmasy

Binalardaki kullanilma ve bilylklik farkliliklari, bir
¢ok asanstr cegitinin gelismesine yol acar. Kabinin kumanda
edilig sekline ve kabin hizina gdre asansérler siniflan—
dirilabilirler. Kabin hizina g8re asans8rler iki kisima
ayrllabilirler.

1.2. Bir Hizli Asansdrler

Bu asanstrlerde kabinin hareketi aynzi hizdadir. Ayni
hizla harekete baslar, ayni hizla yoluna devam eder ve ayni
hizla durur. Bir hizli asans8rler 5-10 katli yapilarda
kullanilirlar. Genelde kullanilan asans8r cgesididir.

1.3. 1ki Hizli Asanstrler

Binalarda kat sayisi arttikca, ulasim ve cevaplama
zamaninli kisaltmak i¢in kabin hizini arttirmak gerekir.
Hiz arttikca, kabinin kat hizasinda durmasi gliclegir. Bu
durum, asansSrleri iki hizli yapmakla giderilir. Iki hizli
asanstrlerde kabin distik hizla harekete baslar, ylksek
hizla hareket eder ve durmaya yvakin kabin diisitk hiza geger
ve dlistik hizla durur.

1.4. Otomatik Kumandali Asans6rler

Otomatik kumandali asansSrlerde, kabin hareketi, bir
butona basmakla saglanir. Kabin gidecegi katta bir sinir
seviye anahtarinin araciligr ile durur. Bu tip kumandalzx
asansdrler genelde yolcular tarafindan kumanda edilirler.
Otomatik kumandali asans8rlerde kapiyi acip kapamak ve
kabine kumanda vermek ig¢in ¢ok nadir olarak bir kabin
gbrevlisi (otellerde wve restaurant gibil hizmet wverilen
verlerde) bulundurulur. Bu tip asansdrler baslica 3 grupta



toplanabilir.

1.4.1. Bir Kumandali Asanstrler

Bir kumandali asansdriin kabininde her kat icin bir kat
butonu wvardir. Binanin her katinda ise bir cagirma butonu
bulunur. Kabin i¢indeki kat butonlarindan birine basildi-
ginda kabin hareket eder. Gidecegli katta bir sinir anah-
tariyla otomatik olarak durur. Kendisine verilen bir kuman-
day1i yerine getirinceye kadar asansdr baska kumanda almaz.
Bir katta kabine giren kisilerin gidecekleri katlari birbi-
rine s8ylemeleri gerekir. Durum aydinlaninca, kabinin bir
hareket y8nlnde, 1ilk inecek kisi, gidecegi kat butonuna
basar. Kabin hareket eder ve butonu basilan katta durur.
Butona basan kisi indikten sonra, kabinin hareket y&niinde,
ilk inecek ikinci kisi butona basar. Asansdr bu sekilde
calismaya devam eder. BOylece asansSrii kullanan kisgilerin
kabin i¢inde gereksiz yere gidip gelmeleri 8nlenir. Asansdr
kullanilmadiginda, katlarda bulunan c¢agirma butonlariyla
kabin istenilen kata cagrilabilir. Bir cagirma yapildiginda
asansafr yine bagka bir kumanda almaz. Bir kumandal:i asan-
s6rler genelde konut bulunan yapilarda kullanilir.

1.4.2. Toplama Kumandali AsansSrler

Toplama kumandali asansdrler bir ydnde verilecek tim
kumandalari kaydederler. Sonra verilen kumandalari sira-
si1yla yerine getirirler.Toplama kumandali asansdrlerin
kabinlerinde her kat icin bir kat butonu vardir. Yapinin
her katinda ise asag1i ve yukari y8nler icin iki cagirma
butonu bulunur. Bu tip asansdrde kabine giren her kisgi,
gidecegi katin butonuna basar. Kapilar kapandiktan sonra
kabin hareket eder. Kabin, butonu basilan katlarda sira-
siyla durarak kumandalari yerine getirir. Kabin bir ydnde
hareket ederken, o ydndeki ¢agirma butonuyla herhangi bir
kattan cafirma yapilirsa, kabin o kati gecmemisse kumandayi
alir. Kabin o kati gecmisse kumandayi almaz. XKabin, cagirma



yvapilan kata geldiginde durur. Qagirmayi yapan kigi kabine
binerek asanstri kullanir. Kabin bir ydnde hareket ederken
diger y®bndekl cagirma butonuyla cagirma yapilirsa, asansér
bu cagrilara cevap vermez.

Toplama kumandali asanstrler genellikle konut veya is
veri olarak kullanilan ¢ok biylik yapilarda kullanilirlar.
Toplama kumandali asansSrler, daha ¢ok kumandayi daha kisa
bir zaman icerisinde yerine getirirler.

1.4.3. Cift Toplama Kumandali Asansérler

Cift toprlama kumandali asansdrler ¢ok Dbiiyltk ve cok
kalabalik yapilarda kullanilirlar. Cift toplama kumandali
asansdr sisteminde iki adet toplama kumandali asansdr bera-
ber calisgir. Her toplama kumandali asansdriin kabininde her
kat igin bir kat butonu bulunur. Her katta ise asagi ve
yukari ydnler icin birer adet c¢agirma butonu bulunur.
Kabinlerde bulunan kat butonlari yalnizca bulunduklari
kabine kumanda ederler. Katlarda bulunan cagirma butonlari
ise her iki kabinede kumanda ederler. 1ki kabinde hareket-
siz iken bir ¢agri yapildiginda yakin olan kabin, ikiside
ayni yakinlikta ise Oncelikli olan kabin, kumandayi alir.
Cift toplama kumandali asans8rlerde ulasim ve cevaplama
zamani c¢ok kisadir. Cok sayida kumanda kisa bir zaman
icerisinde cevaplandirilmis olur.



2. BINA VEYA YAPI ASANSORLERI

Modern tip blylk yapilarda, dlisey dogrultulardaki
ulagimlari: tam anlamiyla, yeterli bir sekilde gerceklemek
amaciyla asansdr tesisleri yapilmaktadir. Bu gdrevin merdi-
venler araciligiyla yerine getirilmesi kat sayisi arttikca
saglanamaz.

Binalarda kullanilacak asans8r sistemlerinin belirlen-
mesi i¢in asagidaki durumlarin g8zdnilinde bulundurulmasi
gerekir.

l-Asans8rlerin karakteristiklerinin wve sayisinin tayin
edilmesi,
2-AsansSrlerin bina igindeki yerlerinin tesbiti,

Cok karmasik olan bu probleme tam bir ¢8zlim aranmasi
s8z konusu olmayacaktir. Fakat, arastirmanin nasil ylritii-
lecegi, ilgili elemanlarin nasil incelenecegil kisaca agik-
lanacak; bu sayede, mimarlar kontriktdrlerin tekliflerini
degerlendirebilecek bir duruma gelecek, onlarla siki bir
isbirligine girmek suretiyle, en uygun cdziim yolunu, kesin
olarak tespit edebileceklerdir.

Konut yapilariyla iliskili olarak, sira ile asagidaki
hususlar incelenecektir.

1-Saglanmasi gereken trafik miktarinin tahmini;

2-Bir asansSriin muhtelif karekteristiklerinin tasima kapa-
sitesi lizerindeki etkisi;

3-Tesis edilmesi gereken asansdr sayisinin tayini;

2.1. Asanstr Trafik Dizayna

Bir asans@r sisteminin belirlenmesi icin binanin icer-
digi nfifusun gereksinimlerine cevap vermesi 19207 lerden



beri arastirmalara konu olmustur. Bu problemi c¢8zlimleyecek
yéntemler, kaba bir yaklasiklikla hesaplanmaktaydi. 1970°-
lerden itibaren ise, belirli asansdr trafik dizaynlarinin
tetkik edilmesine olanak saglayan digital bilgisayar simii-
lasyon teknikleri gelistirilmistir. Bu bilgisayar yazilim-
lari, dogruluklari kanitlanmis matematiksel y®ntemlerden
faydalanilmasini mimkin kilar.

2.1.1. Trafik Analizi

Trafik analizi ve hesaplamasi, 8zellikle yofun niifuslu
yiksek binalarda mimarlarin bina mimarisini daha iyi yapma-
larini saglayan asansdr tasimaciliginda 8nemli bir konudur.

Trafik, maksimum sayida insani, minumum zamanda ve
bina hacmini en az kullanarak asanstr tesisatinin kurulma-
sin1i saglamaktir.Yolcular ne kalabalik bir kabinde olmak,
ne asans8r iginde beklemek, ne de uzun bir sire kabinde
kalmak isterler. Bu istekleri karsilamak ic¢in optimum bir
¢8zlim bulmak trafik analizi yapilmasiyla mimkiindir.

AsansSr endistirisi de bu konuda bhiytik ataklar yapmis-
tir. Son otuz yilda, otamatik kapilar ve kontrol sistem-
leri konularinda biiylik gelismeler kaydedilmistir.

Glintimiiz Tirkiye 'sinde bliyllk oteller, is merkezleri wve
hastaneler gibi yliksek niifuslu binalar ig¢in trafik analizi-
nin iyi bir sekilde incelenmis olmasi bliylik Snem tagimak-
tadir. Aksi halde ileride telafisi mimkiin olmayan, sikinti-
lar gecikmeler her zaman g&rllebilir.

Asanstr trafik dizayni icin Dbilgisayar kullanimi
1970711 yillardan itibaren basglamistir. Ancak bilgisayar-
larin bu konuda kullanilmasindan &nce, bir trafik dizayni
icin temel kavramlarin anlatilmasinda yarar vardir.



Trafik dizayni yapilirken O&ncelikle bina niifusunun
vaklasik olarak belirlenmesi gerekir. Sonra kabinin bir
¢cagri icin minimum ve maksimum gidis ve gelig zamanlarinin
hesaplanmasi gerekir.

Bu slirelerin hesaplanmasindan sonra bina nfifusuna gére
yolcularin ulasim ve bekleme zamanlarinin ylizdeleri hesap-
lanir. Bu degerlerin TSE nin sartnamesine uyacak sekilde
asansdr sayisinin ve kumanda seklinin hesaplanmasi gerekir.

2.1.2. Trafik Analizinin Uygulama Alanlari

Asanstr sistemlerinin <+trafik boyutlandirmasi, her
zaman ortalamalar ve ihtimallerle ilgilidir. Ozel durumlar-
da bina nifusunun ortalamasini almanin uygun olmadifi ve
bina nltifusunun daginik ve farkli olacagi agiktir.

Asansdr trafik dizayni, verilen bina niifusuna g8re
vapllacagindan; saglanan asans8r tesisati ihtiyacin altinda
kalmayacaktir. Yinede yakinmalar olabilecektir.

Ozellikle oteller, hastaneler yliksek binalarin rafik
dizayni karmasgiktir. Hastaneler degisken nlifuslu ve ¢egitli
tipte asanstrlerin bulundugu yerlerdir ve 0Ozel trafik
dizayni gerektirirler.

Bilgisayarla yapilan hesaplamalar trafigi daha iyi
karsilayacak ve bazi problemleri olusmadan 8nleyeceklerdir.

2.2. Bir Asansdrle veya Bir Asansdrler Grubu lIle Muhtelif
Ozelliklerin Tasima Kapasitesi Uzerindeki Etkisi

Tagsima kapasitesi, asansSr kabini ig¢inde insanlar ic¢in
ayrilan alana ve mekanik &8zelliklere, dogrudan dogruya
baglidir. Bir asanstSr wveya asanstSrler grubunun tasima
kapasitesinin arttirilmasi veya azaltilmasi konusunda diger
bazi faktdrlerin de roll olur.



2.2.1. Kabinle 1lgili FaktSrler
Kabin ile ilgili faktS8rler {ic gurupta toplanabilir.

a-)Kabinin boyut oranlari: EKare bicimli bulunan kabinlere
oranla blyitk boyutu servis yliziine parelel olan yani derin-
1181 daha fazla olan kabinler, daha biiyilk kolayliklar
saglar.

b-)Kabin kapisinin boyutlari: Kabin kapisi iki insanin
yvanyana gecmesine imkan verecek sekilde dngbriilmils bulunur-
sa, kabinin dolma ve bosalma slireleri sadece tek bir insa-
nin gecmesine imkan verebilen kapilara sahip olan kabinlere
oranla daha kisalacaktir.

c-)Kapilarin tipi ve kumanda sekli: Tki kanatli sistemler-—
den birisi araciligi ile ya da otomatik kumandali bir sis-
tem vasitasiyla veya her iki sistemden ayni zamanda yarar-—
lanilmasi suretiyle, kabin ig¢inde bulunan kimselerin daha
cabuk bir sekilde disari c¢ikmasi saglanirsa, kabin ig¢ine
giris ve kabinden ¢ikis sirasinda asansdrin durma siireleri
azalacaktir.

2.2.2. Makina Dairesiyle ilgili faktorler

Bu faktdrler :
1-Caligma hizi;
2~-Motorun kontrol sekli;
olmak Uizere iki grup altinda siniflandirilabilir

Dikkat edilmesi gereken bir durum s8z konusudur.
Trafik akiminin yogun oldugu saatlerde, kabin, ancak gerek-
li zamanin, yaklasik bir c¢eyreklik siliresi zarfinda tam
hizla hareket halinde bulunur. Zamanain geri kalan kismi,
katlardaki duruslara, Insanlarin giris wve c¢ikisina., kapi-
larin ag¢ilis wve kapanigina ve duruslar sirasinda gerekli
olan hizlanma ve yavaglamalara harcanir.



Bu nedenle kabin hizinin tagima kapasitesi lizerindeki
etkisi ilk bakigsta sanildigi kadar biliyik olmaz. Tesisatin
maliyeti hiza oranla daha siliratle artar. Gerekli elektrik-
gel glic hizla orantilidir. Motorun kontrol sekli calisma
hizina uygun olmalidir. Bir parga yliksek hiz degerlerine
erigilir erisilmez, bu hizin tamamindan yararlanmak iste-—
nirse, degisken gerilimli sistemlerin uygulanmasi gerekir.

2.3. Tesis edilmesl gereken asansdr sayisinin belirlenmesi

Cesitli ylksekliklere sahip olan ve iglerinde cegitli
sayida insan barindiran yapilardaki ulasimin en iyi gekilde
saglanmasi igin gerekli asansdr tipli ve sayisinin tayini
konusu 1ile 1ilgili bu kural ve bilgilerin esaslari kisaca
sbyle 8zetlenebilir.

Bu bilgilere gdre, gerceklenecek tesisatin tayininde;

1- En fazla 874 sinirina kadar erisen insan sayisi:

2- Ust sinir 25 olmak sartiyla, kat sayisi;

3—- Muhtemel bekleme zamani 90 veya 130 saniyeden kisa olmak
gartiyla hizmetin kalitesi gibi hususlar dikkate alinmakta,
hiz wve faydali ylk karakteristikleri asagida belirtilen
sinirlar icinde bulunan asansSrlerden yararlanilmaktadair.

Bu sinirlar :

Hiz i¢in........... : 0,63 m/sn ile 1,50 m/sn;

Faydali yik igin...:300kg (4 kisi) ile B875kg (9 kisi)
geklinde belirlenmistir.

1-Minimal veya asgari servis sgartlariyla ilgili kurallar:
a~) Asans8r tesisati, c¢ikis sirasinda, bes dakika iceri-
sinde, bina sakinlerinin %7.5 oranindaki bir kismini tasi-

vabilecek bir yetenege sahip olmalidir.

b-) Muhtemel maksimal bekleme zamani en fazla 130 saniye



kadar olmalidir.

c—-) Asanstr tesisatinin hizmetinden yararlanan. iki seviye
arasindaki disey mesafe lic kattan fazla olmamali; yolcunun,
merdiven araciligi 1ile katedecegi dlisey uzaklik ise, en
fazla ikl kat ylksekligini gecmemelidir.

2~ Standarta bagli olarak bina tiplerine g&re, binada otu-
ran insan sayisi belirlenir. Bu insan sayisi ve kat sayisi
g8z 8nlinde bulundurularak, kabin biiylikliigili, hizi ve diger
6zellikleri belirlenir.

Bliro olarak kullanilan yapilar:
Yapinin tek bir igletme veya firma tarafindan isgal edilme-
si, yada yapiya ait bdlimlerde, sirketler, ticarethaneler,
ig blrolari v.s... gibi birbirlerine yabanci ¢esitli tesek-
killer bulunmasi durumuna gdre, c¢Sziimlenmesi gereken prob-
lem ¢ok defisik sekiller alacaktir.

Birinci halde, personelin is saatleri dagilimi, gelis
ve gldis saatleri ve mevecudu belirli oldugu icin, problemin
blitin elemanlari tayin edilebilir. Bundan dolayi, sorunun
tesadiiflere bagli olan bir tarafi pek yoktur. Ama hemen
sezinlenebilecegi gibi, personelin hemen hemen tamaminda,
¢galisma saatlerinin dagilimi, ise gelis ve isten dénis
saatleri ayni olursa, pek yogun bir maksimal bir trafik
akimi meydana gelecek, bu durum, pahaliya c¢ikan bir ¢8zim
yolunun benimsenmesini gerektirecektir.

Faaliyetlerin c¢esitliligi nedeniyle, ikincl halde
durum bdyle degildir. Ama yine ayni nedenle, problemin
verilerinin ortaya konulmasi =zorlasir. Bu gibi hallerde,
asagidaki sekilde hareket edilmesi uygun olacaktir:

_ Hergeyden &nce, yapidaki insan sayisi hesaplanacak; bu
hesapta, bir ilk yaklasiklikla, 8m®* 1lik bir alana 1 insanin.
tekabiil ettigi kabul olunacaktir. Bu mevcudun bulunmasi
icin, =zemin katin Uzerinde yer alan biitlin katlarda, isgal
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edilen toplam alanin 8°e bdlinmesi yeterlidir. Bu kadar
sayidaki insanin 30 ile 60 dakika arasinda degisen zaman
gliresinde taginmasina imkan veren bir ¢8zlim yolunun uygun
oldugu dislintilecektir. Amerika Birlesik Devletlerinde
insanlar daha fazla talepkar gdrinmekte, bir asansdr tesi-
satinin birinci sinif sayilmasi icin, 88z konusu tasinma
isleminin, 30 1ile 45 dakika arasinda defigen bir zaman
sliresinde yapilmasi gart kosulmaktadir. Ote yandan, tesisa-
tin uygun telakki edilmesi ic¢in, bekleme zamanlarinin 80
saniyeyi asmamasi, cogu halde 45 saniyenin altinda kalmasi
gerekir. Amerika Birlesik Devletlerinde, bu siirenin 20 ve
hatta 15 saniyeye kadar indirildifi sik sik gtriilmektedir.

2.4. Asansdrlerin Yapi Ic¢indeki Yeri

I1k olarak, bir asansdr tesisatini kendisine ait bir
kuyu, bir bogluk i¢inde OngSrilmesinin sart oldugunu.
ancak, baska bir yeri bulunmayan eski binalarda, merdiven
boglugundan istifade edilebileceZini hatirlatilmasi uyzgun
olacaktair.

Genellikle asansdrlerin merdivenlere yakin olarak
tesis edilmesinde ve eger mimkiinse, merdiven sahanlikla-
rindan ayri sahanliklar SngSrilmesinde yarar vardir. Bbyle
bir ¢8zlim yolu benimsenirse, asansdr bekleyen yolcularin,
merdivende ylrliyenlerin hareketini engelleme tehlikesi
ortadan kalkar. Bazi saatlerde, asanstr veya merdivendeki
trafik akiminin yofun olmas: durumunda, bu yararlilik daha
da artar. Bu nedenle, sahanliklarin ortak olmasi gibi bir
zorunluluk s8z konusu ise, sahanliklarin boyutlari, hig¢
degilse, biraz 8nce anlatilan sakincay:i mimk{in mertebe
azaltacak dlclide genis bulunmalidair.

Asansdrlerin yapi plani icerisinde dagitilmasinin
degil bir araya getirilmesinin yarari f{izerinde durulacak-
tir. Ornegin, bliyilk bir yapinin giris holiinde, 8ngdrilen
dért asansBrden olusan bir grup, holiin her iki tarafinda
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8ngbrilen ve ayni karakteristiklere sahip olan, ikiger
asanstrden olusan, iki gruptan ¢ok daha biiytk bir verime
gahiptir.

Yapi plani icinde minimal seviyede bir alanin iggal
edilebilmesi icin, yine asansdrlerin bir araya toplanmasi
gerekir. Bbyle yapilirsa asansbrlerin gdzlenmesi ve bakimi
kolaylasir ve daha ucuza malolur.
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3. ELEKTRIK KUMANDALI ASANSORLERIN ELEMANLARI
3.1. Her Katta Bulunan Elemanlar

Yukari Gagir Butonlari: Her katta, yukari cikmak iste-
ven yolcularin istegini belirtmek icin kullandiklari buton—
lardair. En {ist katta vukari c¢ikma istegi olmayvacagindan
yukari gcagir butonlari sayisi, kat sayisindan bir eksiktir.
Yebs=ks-1

Agagil Cagir Butonlari: Her katta, asagi inmek isteyen
yolcularin istegini belirtmek i¢in kullandiklari butonlar-
dir. En alt katta asagil inme isteéi olmayacagindan asagi
¢agir butonlari sayisi, kat sayisindan bir eksiktir.
Acbs=ks-1

Kapi Kilidi Bilgisi: Her kat kapisinin a¢ilip kapanma-—
sini saglayan kilit sistemidir. Sistemin hareketine etki
eden bir tahrik elemanidir. Ayni zamanda sistemin tahrik
ettigi bir elemandir. Kabin hangi kata geldiyse, o kata ait
kabin cagirma veya gtnderme bilgisini kontrol eder. EZer bu
bilgi varsa, sistem kapi ac bilgisini génderir. Kabin asafi
veya yukari hareket etmeden &nce o kata ait kapinin kapali
olmasi gereklidir. BSylece sistemin hareketine de etkisi
olur. Kapi kilitlerinin en &nemli &zelligi, c¢ift emniyetli
clmasidair. Fiskontak devresiyle ikineci emniyet saflanir.

Kat Seviye Bilgisi: Kabinin hangi katta oldugunu
bildiren kat seviye bilgisi her katta bulunur. Kat seviye
bilgisi bir c¢ok sekilde elde edilir. Bunlardan birincisi
magnetik tir. Magnetik bir alan olusturulur. Kabin Uzerinde
bulunan bir kesici (bayrak) ile bu magnetik alan tam kat
seviyesinde kesilir ve kat seviye bilgisi elde edilir. Bir
r8le yardimiyla her kat seviyesi, sisteme kat bilgisini
gtnderir. Ikincisi ise kopilverk tir. Kopilverk ddnen bir
disk Uzerinde bulunan kontak ile kat seviye bilgisi olustu-
rulur. Bir diger kat seviye bilgisi elde etmede, Gray kodda



13

bilginin gbnderilmesidir. Burada Tip magnetikler kullani-
lir. Bu konu ileride anlatilacaktir.

3.2. Sistemin Kabindeki Elemanlari

Kat Butonlari: Kabindeki yolcunun c¢ikmak istedigi kat
bilgisini bildirdigi butondur. Toplamali (Sellektif) asan-
s8r sistemlerinde, kabinin hangi katlara ugrayacafini,
yvolcunun bilmesi ig¢in, basilan kat butonlarinin isikli bir
sistemle yanik kalmasi istenir.

Alarm Butonu: Sistemle hig¢ bir baglantisa yoktur.
Yalnizca bir zil sesi ile kabin disina sesli ikaz verilme-
sini saglayan butondur.

Kabin Dur Butonu: Kabin hareket halinde iken, herhangi
bir seviyede, istenildiginde kabinin durmasini saglayan
butondur.

Agiri Yuk Bilgisi: Kabinin maksimum tagiyabilecegi yik
miktari belirlenir. Bu tasiyacagi ylk miktari, asansdrin
mekanik &zelliklerine g8re degisir. Tasiyacagi yik mikta-
rina gdre, kabin altinda bulunan kontak konum degistirir.
Bu kontak, yayli bir sistemle vyapilmigtir. Eger tasima
kapasitesini asarsa, yayli sistemin sikismasiyla, asiri yik
anahtari, asiri yik bilgisini olusturur. Kabine fazla binen
yolcu oldugunda, sesli veya 1sik sinyaliyle uyari yapilir.

Tam YUk Bilgisi: Tam yiik bilgisi, agiri yik bilgisi
olustugunda tam yiik bilgisi set olur. Kabin kat bilgisiyle
yveni bir kata gelinceye kadar tam ylik rolesi set olarak
kalir.

Regiilatdr Salter: Reglilatdr salter, Kabini tasiyan
halat sistemi tarafindan calisir. Kabin belirli bir hizin
{izerine c¢iktiginda fren sistemini kademeli olarak calisgti-
rir.
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Paragiit Kontagi: Reglilatdr salteri mekanizmasiyla
caligsir. Reglilatdr salterin etkisiz kaldigi konumda cali-
sir. Bu konum halat kopmasi durumunda gecerlidir.

3.3. Servis Elemanlari

Servis Kumanda Butonu: Sistemin kumandasinin, servis
kumanda kutusuyla kontrolunu saglar. Kat wve kabin butonla-
rini devre digi birakir.

Servis Kumanda Asagi Butonu: Kabinin sistemden ayra
olarak asagi dogru hareketini saglar.

Servis Kumanda Yukari Butonu: Kabinin sistemden ayri
olarak yukari dofru hareketini saglar.

3.4. Sistemin Elemanlari

Kabin Aydinlatma: Kabinin mesgul oldugu slre boyunca
kabin aydinlatmasinin yapilmasidir. Bu islem sistem tara-
findan yapilir.

Katta Sinyali: Kabin hangl katta bulunuyorsa o katta
bulunan katta lambasinin yammasi icin sistemin gdnderdigi
- bilgidir.

Asag1 Iniyor Lambalari: Kabin asag: hareket halinde
iken tiim katlarda bulunan asaZl ok lambasinin yanmasi icin
sistemin gbnderdigi bilgidir.

Yukari GCikiyor Lambalari: Kabin yukari hareket halinde
iken tim katlarda bulunan yukari ok lambasinin yanmasi icin
sistemin gdnderdigi billgidir.

RKat Gstergesi : Katlarda ve kabinde bulunan digi-
tal wveya lambali, kabinin kat bilgisini g&stermek ig¢in
sistemin gtnderdigi bilgidir.



15

Cift Hiz Sinyali: Kabinin katlar arasinda daha hizli
hareket etmesini saglamak icin, yvani ulasim sliresinin kisa
zamanda olmasi i¢in, asansSr motorunun daha hizli devirde
ddndlriilmesidir. Bu sinyal yalnizca ¢ift hizli asansdr sis-
temlerinde kullanilir.

Tek Hiz Sinyvali: Kabinin harekete baslarken veya hare-
ketini tamamlarken, yolcunun hareketi daha az hissetmesini
saglamak igin kullanilan motor hizidir. Bu bilgi sistem

tarafindan gbnderilir.

Asagi Hareket Sinyali: Kabinin asagi dog&ru hareket
edecegini bildiren bilgidir. Bu bilgi sistem tarafindan
gbnderilir.

Yukari Hareket Sinyali: Kabinin yukari dogru hareket
edecegini bildiren bilgidir. Bu bilgli sistem tarafindan
gbnderilir.

Zaman Gecikme Bilgisi: Sistemin katlardaki durma zama-
ni stiresini tayin eden, zaman rdlesinin, sisteme etkisidir.
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4. TURK STANDARTLARINDA ASANSOR ISLETIM PRENSIPLERI
4_.1. Elektrikll Insan Asanstrleriyle 1lgili Hususlar

Elektrikli insan asans®rleriyle ilgili TS 863 sayili
Tlirk Standartlarinda, insan asansdrlerinde uygulanan manev-
ra sistemlerine iligkin olarak asagidaki tarifler veril-
mektedir.

-Cagirma ve gdnderme diizenleri, asans8riin, difmenin
basi1ldigi kata cagrilmasina veya ana durak da denilen zemin
katina gtnderilmesine yarayan sistemlerdir.

-Durdurma veya tehlike diigmesi, kabin iginde basilinca
kabinin durmasini saglayan dilzenin anahtaridir.

-Bekletme kat diizeni, kabini hareketini bitirdikten
sonra, Snceden tespit edilen kata otomatik olarak gtnderen
elektrik kesicisi veya kesiciler grubudur.

~-Kat secgicisi, kabini, hareketi esnasinda, O8nceden
secilmis bulunan katta otomatik olarak durduran diizendir.

-Kumanda cihazi, ana kumanda elemanlarini icinde top-—
layan arag veya arac¢ toplulugudur.

-Kumanda diigmesi, kabinin icinde bulunan ve onun iste-
nilen kata cikma veya inmesine kumanda eden elektrik kontak

elemanidir.

~Kumanda elemanlari, kabini istenilen y&nde harskete
geciren, hiz veren ve durduran elemanlardir.

-Basit kumanda, kumanda diigmesine basarak kabini hare-~
kete geciren ve yalniz istenilen katta durduran diizendir.

-Dizi kumanda, Katlarda veya kabin icindeki diifmelere
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basmak suretiyle kabini ¢ikip inerken, Snceden secilen kat-
larda sirasiyla durdurmay:r saglayan otomatik kapi dlizeni-
dir.

-Karma kumanda, katlarda agsagi veya yukari hareket
diigmeleriyle y8n segebilen ve kabini hareket yéniinde cagri-
lan katlarda durduran dizi kumanda sistemi olup her iki
yondeki gagrilar icin kabini, ilk y8ndeki hareketini tamam-
ladiktan sonra diger ydnde harekete gegiren otomatik diizen-

dir.

—Cift kumanda, kabinin hareketi asansdrcli veya yolcu
tarafindan segilen ve gerektiginde binisler icin kabini
katta durdurmayan karma kumandali otomatik diizendir.

-Sec¢ici kumanda, birden ¢ok asansériin bir arada bulun-
dugu yerlerde kat digmelerinden birine basildifgi takdirde
istenen hareket ydniinde en yakin olan kabinin cagrilan kat-
ta durmasini saglayan ve diger kabinleri bu cagri igin ser-
best birakan diizendir.

-Kumanda kablosu, kabin ile kumanda kutusu arasinda
elektriksel baglantiyi saglayan esnek bir kablodur.

-R8le, elektrik akimi devresini veya devrelerini oto-
matik olarak acip kapayan dlizendir.

-Y8n gdstergesi, kat ve kabinde, asansdrin hangi ydnde
hareket ettiginl gdsteren i1isikli dlizendir.

tlgili Tirk Standardia, kumanda gekillerini,
1-Basit kumanda;
2-Dizi kumanda;
3-Karma kumanda;
4~-Cift kumanda;
5~Se¢ici kumanda;
olmak izere bes grup altinda siniflandirmakta ve asagidaki
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genel kurallara uyulmasini sart kosmaktadir.

1-Kumanda tiirlerine g&re., kabin veya katta, durdurma,
kumanda, c¢agirma-gtnderme ve emniyet diizeninin diigmeleri
ile ytn g8stergesi bulunmalidir.

2—-Kumanda diizenleri ve baglandiklari yerler, yanmaz ve
tutusmaz yapilmalidir.

3-Kumandalarin igcindeki direncler havalandirilir
durumda olmalidair.

4-Kumandalara ait elektrik devreleri, sebekeden ayri
olarak sigorta ve benzeri malzeme 1ile ayrica korunmus
durumda olmalidir.

5-Kabin durduktan sonra, kumanda diizeni en az 3 saniye
yveni bir kumandayi kabul etmemeli wve dis kumanda dlizenine
Snecelik taninmalidir.

6—-Asanstrde, asansdrii ilk ve son katta durdurmak icin
devrenin acilmasi dogrudan degruya bir yayin calismasina
veya baska bir elektrik devresinin tamamlanmasina bagla
clmalidair.

T7T-Alt ve Uist katlarda veya tehlike aninda imdat anah-
tarinin veya diger emniyet diizenin c¢alistirilmasi halinde
asansdri durdurmak i¢in makina freninin uygulanmasi ve
asansdr motorunu besleyen glic kaynaginin kesilmesi maksa-
diyla kullanilan kumanda sistemi herhangi bir elektrik
devresinin tamamlanmasina bagli olmamalidir. Bu husus,
dinamik frenlemeye veya hiz kontroluna uygulanmaz.

8-U¢ fazli alternatif akim kaynagina bafli asansSrin
kumanda dlzeni, faz degismesi veya bir fazin kesilmesi
halinde, motoru devreden ¢ikarmalidir.

S-Kumanda devreleri, bir topraklama hatasi, agik devre
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veyahut bir kondansatériin calismamasi veya desar]Ji sebebiy-
le emniyetsizlik yaratmayacak sekilde diizenlenmelidir.

10-Hareket yoninl degistirme kontaklari, mekanik wve
elektrikli olarak aralarinda irtibatlandirilmis olmalidir.

11-Gereken yerlerde rdlelerin ve kontaklarin uygun bir
sira. ile calismalari i¢in elektrikli kilitleme
saglanmalidir.

12-Kat seg¢ici, serit, tel v.s.... araciligi ile hare-
kete gegiriliyorsa, bunlarin kopmasi veya gevgsemesi halinde
asansr makinasini durdurmak i¢in bir anahtar bulundurul-
malidir.

13-Normal gehir elektrik sebekesinde g¢aligan kumanda
devreleri, faz ve ndtr arasinda baglanmalidir. Dofru akim
sistemlerinde pozitif (+), 3 +telli dogru akimlarda dis
iletkenler ile negatif (-) kutup noktalari arasina bagla-
nir.

14~-Kumanda devrelerinin diiglik gerilimle beslenmesi
halinde akim iki sargili dlisiriicll transformatdrden gecmelil
veya bir redresdr kullanildig:y hallerde, devrenin bir kutbu
topraklanmali ve difer kutbu lizerine 8lcme amaci icin yapi-
lacak diizen disinda tek kutuplu anahtar, sigorta v.s. gibi
cihazlar konulmalidar.

4_.1_.1_R8le ve Kontaklarla ilgili hususlar

l1-Hareketli wve sabit kontaklar Ekolayca degigtirile-
bilir durumda olmalidir.

2-Asans8rii durdurmak icin devreyl agan kontaktan baska
bu kontagin arizalammasi halinde ¢alisacak ikinci ve en asz
bagimsiz bir diger kontak bulunmalidair.
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4.1.2. Sicaklik Konusuna Iliskin Hususlar

l1-Asanstr, en az iki saat slireyle tam yikte calisti-
rildiginds kontaklarda ve kontaklarin temas ettigi malzeme-
de sicaklik etkisiyle herhangi bir ariza meydana gelmeme—
lidir.

2-Yalitkan madde 8zellikleri akim transformatdrleriyle
ilgili TS 620 standardina uygun olmalidir.

4.1_.3. Kablolar Konusuna lliskin kurallar

Blitlin kumanda kablolari, TS 26l1°e uygun olmalidir.
Kablo telleri birbirine lehimlenmek ve klemenslerle baglan-
mak suretiyle birlestirilmelidir. Birlegme yerlerinde tel-
lerin dayanikliligil bakimindan bir zayiflama, esnekligi
y6niinden de bir aksaklik meydana gelmemelidir.

Kumandalara girig ve ¢ikis kablolarinin igaretlenmesi
tavsiye olunur.

4.1.4. Bekletme Kat diizeni ve kat secicisi konusuna Iliskin
kurallar

Bunlar &6nceden tespit olunan esaslara uygun bulunma-
lidair.

4.1.5. Elektrik Tesisati konusuna 1liskin kurallar

1-Elektrik tesisatinda kullanilan malzemeler, asansdr
tesislerinde uygulanan malzemelerin ©&6zellikleri TSE ye
uygun olmalidir.

2-Her asansdrin makina devresinde, bu devreyi elektrik
gebekesinden ayiran sigortali bir ana kesici bulunmalidir.
Birden ¢ok asansfrin ana kesicisinin bir arada bulunmasi
halinde, her kesicinin hangi asansdre ait oldugu kesicinin
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{izerine belirtilmelidir.

3-Ana kesicinin agilmasi yani akimin kesilmesi halin-
de, asans8riin frenleri harekete gecmelidir.

4-Kabin kablo kutusuna gelen kablolar, nereye ait
olduklari belirtilecek sekilde isaretlenmelidir.

5-Kontaklar disindaki metal kisimlarin +tiimd toprak-
lanmig olmalidir.

6-Kumanda devrelerin kablolari, diger devrelere ait
kahlolardan boru v.s... yardimiyla ayrilmalidir.

4.2. Elektrikli Yiik Asanstrleriyle 1Ilgili Hususlar

Elektrik yliik asansSrleriyle ilgili TS 1108 sayili Tiirk
Standardinda, yiik asansdrlerinde uygulanan manevra sistem—
lerine ilisgkin olarak asagidaki tarifler verilmektedir.

~Basmali kumanda, asansdr kabininin hareketini, kuman-
da diigmesine slirekli olarak basmak suretiyle saglayan ve
diigme serbest birakilinca kabinin hareketini Jdurduran
dizendir.

Ilgili Tlrk Standardi, Kumanda sgekillerini, hafif ve
agir yluk asansdrleri ig¢in,
1-Basit kumanda,
2-Dizi kumanda,
3-Cift kumanda,
olarak {ic grup altinda siniflandirmakta;
Servis asanstrleri icin;
1-Basit kumanda,
2~-Basing¢li kumanda,
Ongbrilmelidir.

Insan Asansdrleriyle ilgili TS 863 numarali Tirk Stan-



dardina g8re, asansdr tesislerinin konstriiksyonu ile ilgili
genel kurallar:

l-Asanstrler, genel olarak, kullanilma sirasinda,
iginde ve ¢gevresindekli insanlara zarar vermeyecek ve tehli-
ke yaratmayacak sekilde emniyetli yapilmis olmalidair.

2~-Asanstrde bir kilit diizeni bulunmalidir.

3-AsanstSr kisimlarinin bakimlari, temizlenmeleri wve
parcalarinin degistirilmeleri kolaylikla yapilabilmelidir.

4-Asanstrlerin metal parcalari, dis etkilere karsi,
yerine g8re Lkorozyona dayanikli malzemeden yapilmis veya
kaplanmis veyahut boyanmis olmalidir.

5-Uzerinde toz ve pislik toplanabilecek yalitkan par-
calar, bu gibi birikintilerin kimyasal etkileriyle yalit-
kanligi bozulmayacak sekilde yapilmis bulunmalidir.

B-Asansr, projede anilan anma gerilimi degerinden %10
kadar degisim olan gerilimlerde calisabilmelidir.

7T-AsansSrlerin g¢egitli parcalarinin imalatida Tirk
standartlarina uygun olmalidir.Bunlarin disinda kullanila-
cak malzemeler de asansSrin glivenlikle calismasini bozmaya-
cak nitelikte olmalidar.

8-En biiytik ylikin tayininde, insan agirligi 75kgf
alinmalidir.

9-Asanstr parcgalarinin hesaplanmasinda, emniyet kat-
say1s81 D ten asagi seg¢ilmemelidir.



5. ASANSOR KUMANDASINDA SON CALISMALAR
5.1. PLC ile AsansSr Kumandasi

Marmara Universitesi'nde yapilan tez ¢alismasinda
PLC"ler tanitilmigs ve bunlarin uygulamasina ydnelik ola-
rakta asansdrlerin kontrol sistemleri PLC ye uygulanmigtir.
PLC merkezi islem linitesinde Z80 mikroislemci {initesi bulu-
nur. PLC ler {iretimin yapildigi tozlu, kirli ve elektriki
gliiriiltli gibi agir sartlarda calisacak sgsekilde dizayn edil-
mislerdir. Bununla birlikte farkli bir programlama dili,
ariza bulma ve bakim kolayliklarinin olmasi gibi 8zellik-
leri ile bilgisayarlardan farklidir. Bilgisayarlarin ariza
ve bakim servisi ile programlama dillerinin &&renilmesi
igin 8zel bir egitime gerek wvardir. PLC programlama dili
klasik kumanda devrelerine uygunluk saglayabilecek sekilde-
dir. Programlama klasik kumanda bilen birisi tarafindan
kolayca yapilabilir.

PLC ile yapilan asansSr kumandasinda, yalniz bir asan-
s8r ve Ug¢ kat icgin c¢aligmada bulunulmustur. Ayni asansdér
igin lic programlama yapilmistir. Birincisinde su an tica-—
rette kullanilan r8dleli devre ayni sekilde PLC programina
aktarilmistir. lkincisinde ise lojik kapilar kullanilarak
kumanda yapilmistir. Uclinciisiinde ise Xkendi tasarladiklar:i
programi dilzenlemislerdir. Dikkat edilirse bu calismada kat
sayisi azdir ve aynl zamanda asansdriin calisma konumlar:
tek tek kontrol halindedir. Kat sayisinin artmasi programin
daha c¢ok karmasik hale gelmesini gerektirecektir. Eger bir
de grup asansdrleri konularina y8nelince PLC programlamasi
cok zor ve karmasik olacaktir.

Ayrica asansdSriin kullanildigis binaya gbre, yerine
getirilmesi istenilen Ozel Iisteklerin saglanmasi ¢ok zor
olacaktir. Ornegin is blirolarinin bulundugu bina, oteller,
glvenlik kontrolli ile girilen binalar...
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Ayrica PC ile yapilan asansdr kumandasinda, asansdriin
optimize hesaplarini kolayca yapmasi ve cevaplama slresini
minumuma indirerek, performansi arttirmasi gibi kolaylik-
lari vardir.

5.2. Asanstr Kumandasi ve Malzemelerde Tiirk Firmalarinin
Yenilikleri

5.2.1. Tiip Magnetik

Elektronik Kumanda Panolarina Uygunluk
Tozlu, Nemli ve Gazli Her Ortamda Glvenilir
Dis Darbelerden ve Titresimden Etkilenmeme
Gevredekl Metal Aksamdan Etkilenmeme
Kaliteli Ithal Kontakli

Uzun Algilama Mesafesi (40mm 2%10)

Miknatis Kullaniminda Tasarruf

Iki Farkli Montaj Kullanim Sekli

Uzun Omiir

1 Y1l Garanti ve Firma Glvencesi

Farkli Montaj sekilleri
1- Miknatis Kutbu ve hareket y&nline gdre calisma
2—- Miknatis ybniine gdre galisma

5.2.2. Elektronik Kat Selektdri

Teknik Ozellikleri:

~ Her ¢esit kumanda panosuna tam uygunluk

- Yiksek glivenirlilik ve performans

- Elektriksel glirtiltiilerden etkilenmeme

- Voltaj degisimlerinden etkilenmeme

- Elektrik kesilmelerinde kat konumunu koruma
- Montaj kolayliga

- Uzun Smir



5.2.3. Elektronik Kumanda

Teknik Ozellikleri:
Kat selektdri
Kumanda gerilim

Sinyal Gerilimi
Pompa ve Fren Gerilimi

25

Panosu

: Tip Manyetikli wve

Gray kod c8ziimlemeli
48 VDC

12 VDC

180 VDC

Kat GBsterge Cikislari : Normal katta ve digital

Avantajlari:

TS 863 gartlarina uygunluk

Monta,j malzemesi ve zaman tasarrufu

Montaj ve ayar kolayligi

Yiiksek glivenirlilik ve performans
Elektriksel glirtiltiden etkilenmeme

Volta]j degisimlerinden etkilenmeme

Elektrik kesilmelerinde kat konumunu koruma

Uretici Firma Garantileri:

teknik destek
Ucretsiz teknik perscnel egitimi

Ucretsiz

10 y1l yedek malzeme temin garantisi
Garanti dahilinde wve disinda arizali kartlarin 24 saat

icinde onarimi veya degistirme garantisi

5.

1-

2.

1 y11 garanti ve Firma Glivencesi

2.4. Hazir Tesisat EKullanilarak Uretilen Asansérlerin
Avantajlarai
NYAF Kablo kullanilmasi nedeniyle kablo kirilmalari orta-—

dan kaldirilmistair.

Ithal baglanti elemanlari (socketler) kullanilarak yapilan
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otomatik baglantilar ve fabrikada yapilan kaset baglan-
tilarinda kablo ugclarinin lehimlenmesi nedeniyle zamanla
meydana gelebilecek oksitlenme ve temassizlik problemleri
ortadan kaldirilmistir.

3-Fiskontak ve kilit arizalarini ihbar eden sisteminin
sayesinde asansdriin bu elemanlarin arizalarindan dolaya
uzun slre servis disinda kalmasi Snlenmistir.

4-Ilerdekil yillarda gerek gbriildiigli hallerde yeni kumanda
sistemlerine (Ornek; tekdiigéme toplamali, cift dligme top-
lamali) adapte edilmesi veya ilaveler yapilmasi son dere-—
ce kolay ve ekonomiktir.

5.2.5 Standart Asanstr Tesisati

Avantajlari :

-~ Standartlasma getirdifi icin kaliteyi ylkseltir.

~ Kalifiye eleman sikintisini azaltir.

- Zamandan ve igg¢ilikten bliylk tasarruf saglar.

~ Montaj ve sonrasinda tesisat sorunlarini ortadan
kaldirir.

5.3. Gelismig Asanstr Kontrol Sistemleri

Asansdr sistemlerinden otomatik olarak data elde etmek
iki iglemi gerektirir. Bunlardan birincisi uzak bir asansér
tesisatindan merkezi kumanda merkezine datanin iletilmesi-
dir. 1kinci islem ise datadan elde edilen kumanda bilgisi-

nin tanimini igerir.
Bu béliimde ikinci islem ele alinacak ve kumanda siste-
minin pratikte gerceklestirilmesi {izerine fikirler ortaya

konulacaktair.

Avrupa“da diigsen fiyatlar sayesinde, kiictik bilgisayar-
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lar sistemlerinin bilgisinde artis, pek ¢ok asansSrinin
idaresinde bilgisayar kullanilmasi yayginlastirilmistir. Bu
bbliimde asanstr idaresi wve onun faydalari aciklanacaktir.
Performans analizi, bakim, tamir denetimi, birlegmis bina
idaresi gibi pratik kondirasyonlari sirasi geldiginde 8zet-
lenecektir.

5.3.1. Asansdr ldaresi

Bir veya daha fazla binanin i¢indeki asansr grupla-
rinin g¢alistirilmasi bir fonksiyonlar hiyerargisi olarak
diisintilebilir. Bu hiyerarsgsinin en altinda en temel fonksi-
yon vardir. Katlar arasinda yolcularlh cagrisina gbre gidip
gelecek bir tek asansdrii hareket ettirmek. Bundan sonraki
basamakta grup kontrolli wvardir. Farkli katlardaki wyolcu
cagrilari, daha Onceden planlanmis (algoritma olarak bili-
nen) kurallara gdre, bir grup asansdr arasinda paylasti-
rilir.

Asans8r idaresi uzun vadeli bir islemdir. Bununla, bir
kac grup icindeki Dbiitiin asanstrler optimize edilirler ve en
yiksek performansta igletilir. Bu ylizden, asansSr kumandasi
hiyerarsinin en iist basamagidir ve asanstrlerin isleyisle-
rinin, bulunduklari binaya tam uygun olmasini saglar. Asan-
s6r kumandasi olmazsa, binanin sakinleri kendi hareketleri-
ni asansdrlere uydurmak zorunda kalirlar.

Asansdr kumandasi ikl béliime ayrilabilir.

Bsltim 1: Data tutma/hareket/bilgi alma
Bslim 2: Data analizi/siizme (filtering)/ne oldugunu

g8sterme

Bilgisayarlarla 1ilgili esrarengiz higbirgey yoktur.
Yukaridaki iki bélimde insanlar tarafindan yapilabilir.
Fakat modern, glicli bilgisayar teknolojisini kullanmak c¢ok
daha etkili ve yeterlidir.
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Pek c¢ok asansdr {ireticisi b8lim 1°1 gergeklestirmek
icin uzak iletisim sistemleri gelistirmiglerdir. (B&lim 1
asanstr kumandasinda en temel ihtiyaclari igcerir.) Fakat bu
ireticilerin hic¢ biri bdlim 2°yi gercekten hedef almamig-
lardir. Muhtemelen asansdr sirketleri bu sistemleri rutin
igsletme islerini desteklemek icin bir ara¢ gibi g8rmiisler
ve b8lim 2 nin fonksiyonlarini geligtirmeye gerek glrmemis-
ler. B8lim 2 asanstr sahibinin ve kullanicilarin ihtiyac-
larini karsilamak {izere diizenlenmistir. Asagida bunlar
belirtilmistir.

1-Merkezi bir noktaya gelen datanin analizi

2-Bitin asans&rierin durumlarini acikca ve kisaca gdsterme

3-Cagrilara cevap olarak yolculara saglanacak servisin
degerlendirilmesi ve asansdr elverigliligi

4-Farklili esit asanstSrler veya zaman periodlari arasindaki
iligkileri gdsteren yanlis hareketlerin (kusurlu isleme-
lerin) statistik analizi (tarihsel perspektif)

5-Glivenilmez parcalari verlestirmek igcin iliskileri

kullanma

B8-Gerekli dataya uygun olarak tamir igsletme g¢alismalari

5.3.2. Kullanim Faydalari

Ideal olarak bir asansdr kumanda sistemi, bir bina ilk
kullanima acgildiginda ve asansdrlerin garanti sliresi isle-
yvebilir olmalidir.

1-Dlzenleme 8zelliklerine g8re asansdr servisini Slcmek

2-Uretici ve tlketici a¢isindan tatmin edici bir asansdr
performansi olugsturmak

3-Asanstriin Snemli parcalari ig¢in bakim programlari olus-
turmak

4-Bakim ve programlanmamis cagrilara karsi hazirlikli olmak

B-Tarihsel kayitlarin, analizlerin kayitlarini tutmak ve

bdylece tam bir performans saglama
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573-3. Performans
5.3.3.1. Performansin Olcimii

Pek c¢ok asansdr sistem performansini 8lgme metodlarai
ileri siiriilmiistiir. Gerekli olan sey asanstrlerin dlciilerini
yolcu cagrilari i¢in gerekli zamani wve benzerlerini kapsa-—
yvan bir karakterizasyondur. Boyle performansli tek bir
asansdr henliz ortaya c¢ikmamistir. Bununla birlikte, bitiin
bu fakt8rler birbirinden ayri clarak ele alinabilir ve daha
sonra birlegtirilebilir.

5.3.3.2. Performansin Analizi

Varolan bazi sistemler, kat c¢agrilarindaki cevaplama
sliresini yolcunun bekleme zamaniyla 8lg¢erler. Bununla bir-
likte, bu datadaki bilginin saglikliligi sik sik kaybolur.
Cevaplama siiresinin yaygin degerleri ihtiya¢ duyarliliginin
etkisi kadar Onemlidir.

5.3.3.3. Performansin Belirlenmesi

Bilginin belirlenme=si kisa ve acik olmalidir. Hatalar
ve 6nemli dogrultular aydinlatilmalidir. Durumlarin tablo-
lari az degerlidir. GCinkl bunlar acik olmayan, belirsiz
konumlardir. Asanstrlerin konumuna g&re farkli g¢alisma
sistemleri diislinlilebilir. Ornegin Cartesion planlari, Kivi-
at diagramlari, kat g¢agrilarinin cevaplama zamanlarinin
ylzdelik dagilimlari.

5.3.4. Bakimin GSzetimi

Bakimin bilgisayarlasmis gOzetimi bir program paketi
ile iyilestirilebilir. Bu program her ayrintiyl standart
bir dizi operasyondan gecirdikten sonra sonucu kaydeder.
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1-Ariza tesbitinde bakim gdrevlilerini uyarmak icin otoma-—
tik ikaz cihazlarini aktive eder.

2-Kendi kendine lretilmig hata teghisini kaydetmek

3-1kaz ic¢cin monitdr sorumlusu gérevliler

4-Cevap elde edilene kadar alternatif bakim gSrevlilerini
ikaz etmek.

5-Hata teshisini gdrev kagit raporlarini ve careyi kabul
etmek.

6-Rapor celiskileriyle datayi karsilastirmak.

7~-Cevaplama zamani ve hata tamir zamaninin kayitlarina

tutmak

5.3.5. GRUP Binalarin Ildaresi

Microprocessor kontrollll ylksek performansli asansdr
sistemleri en yeterli servisi verme kapasitesine sahiptir.
Eger kullanilacak niifus ve yolcu sayisina g8re uygun sekil-
de ayarlanirsa, asansSr kumanda sistemleri, idarecilerin
asagidakiler icin data girmelerini kolaylastirair.

1-Tatiller

2-Calisma saatleri
3-Kantin saatleri
4-Konferans ¢izelgeleri
5-Gecig glivenlik kontrolil

Ayni zamanda O&ncelikle servis katlarinin tayini ve
diizenlenmesinde, otomatik toplayici datanin girilmesinide
kolaylastirir. Asansdr kumandasi, i1sitma sistemi gibi bina-
nin diger servislerinin idaresi iginde tamamlayici bir
servistir. (Teknik olarak daha karmasik olmasina ragmen) ve
genellikle ayni personel tarafindan caligtirilir.

Sonucta ortaya c¢ikan asansdr sistemi hala birkac
bilgisayarin kullanimini gerektirir. Fakat bunlar iletisim
kuran cihazlarla uyumlu bir network”e baglanabilir. Buda
kullaniciya tek bir sistem gibi gbrinir.
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5.3.6. Data Tutmak/Nakil/Belge Tutmak
Bu konularla ilgili kisa aciklamalar asagidadir.
5.3.6.1. Data Tutmak

Asans8r kontrollerine bilgisayzr -=-2:glantisi icin yay-
gin bir standart gereklidir. Bu standartin output ig¢in
donanima ve bilgi icerigine salip olmasi gerekir.

5.3.6.2. Data Nakli

Asanadr sistemlerine 6z§ﬁ bir Network, kablo baglan-

tis1 ekonomik kullanimi saglayacaktir.
5.3.6.3. Data Belgelerini Tutmak (Arsiv)

Blitlin datanin saglam bir kopyasi ayri bir yerde tutul-
malidir. Degerli bilgiyi disaridan gelecek kaybolma, yangin
sel gibil etmenlerden korumak ig¢in, ayni zamanda, bu saglam-
lastirilmis data, yeni bilgileri depclamak ig¢in atilmig
eski bilgileride saklayacak, bir arsiv olarak kullanila-
bilir.

5.3.7. Data Analizi/Siizme/Sunus

Asansdr kumanda merkezi bilgisayarinin kurulmasi basit
olmalidir. Hareket secgenekleri yeni kullanicilara yardim
edecek sekilde aciklanmis olmali ve yabanci olmayan kulla-
nicilar icinde kolay ve hizli islemelidir. Sistemlerin
kontrollli, gesitli dzellikler i¢in uygun olmali ve kullani-
cinin programin farkli b&limlerini calistirmak icin depola-
ma disklerini degistirmesine gerek olmamalidir. Basilacak
anahtarlarin yeni kombinasyonlarini igermelidir. Bazi yan-
lis islemler gdriildiigiinde, anlasilamayan bir mesaji ortaya
koymak icin aniden normal iglemi bozabilmelidir. Hepsinin
listliinde asanstr kumanda sisteminin sistem parc¢alari tamamen
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glivenilir olmalidir ve yeterli servis, parca ve tamir orsga-
nizasyonuyla desteklenmelidir.

5.3.7.1. Data Analizi

Asans8r idarecisi birka¢ binadan birden sorumludur ve
bu ylizden de asanstr kumanda sistemi gireni ve depolanmis
datay1 cabuk ve kolay karar verecek sekilde analiz eder.
B8ylece bilgisayar icin datayi ortaya koymak yeterli
degildir. Ayni zamanda kullanicinin dogru kararlar vermesi
igin imkanlari analiz eder. Bu ylizden bilgisayar bu sekilde
programlanmall ve asansdr idarecisi insanin diistinme metod-
larini taklit etmelidir. Analiz biraz ®nce bahsedilen ilgi
alanlarini icine almalidir. Ornegin performans, givenirlik
ve bakim.

5.3.7.2. Data Stzme(Filtering)

Potansiyel olarak tamamen yararli asansdr kontroldrin-
den biuylk miktarda data elde etmek mimkiindir. Fakat bunun
igin, diger bilgi grubundan belli olaylari izole etmek mim-
kiin olmalidir. BBylece kullanicinin belli bir ilgi alanina
y8nelmesini sag8layacak bir cesit otomatik sltizme islemine
ihtiyac wvardir. Ornegin katlara ulasmsk icin belirlenmis
stire agildiginda katlari belirlemek.

5.3.7.3. Data Sunumu

fnsan g8zl bdlimleri ayirmaya adapte olmustur. Bu
viizden datanin renkli grafik sunuslari Dbliylk miktardaki
datalarin en ideal sunus seklidir.

5.3.8. Gelismis Asanstr Sisteminin Sonuclari

Asansdr kumandasinin sahiplerine ve kullanicilarina ve
asansdriin bakimindaki g8revlilere faydalari yillardan beri
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tartisilmaktadir. Donanim teknolojisi etkili idare igin
kullanilabilir. Yazilim daha da geligtirilebilir ve gelis-—-
tirilmektedir.
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6. BILGISAYAR VE ASANSOR SISTEMININ HABERLESMESI

6.1. Buginkii Asanstr Sistemi

Térkiye "de asansdr konusundaki gelismeler gimdilik
priyasadaki firmalar tarafindan yapilmakta ve ticaret haya-
tini ilgilendirdigi i¢in bir sir gibi saklanmaktadir.
Zaten bu gelistirme calismalarini yapan firmalarin sayisi
% 1-2 civarindadir. Asansdr firmalarinin kendi aralarinda
montdr ve imalatgi olarak ikiye ayrilmistir. Bazi imalatega
firmalar montbrlitkte yapmakta veya malzeme teminini sagla-
yvarak kiiclk firmalara kendisi yaptirmaktadir. Imalatci olan
firmalar ise genelde asansdSrin mekanik olan bdlimint dGre-
tirler. Sistemin elektrik kumandasini ise genelde birbir-
lerinden kopyalama suretiyle yapan firmalar cogunluktadir.
Bunuda daha ¢ok para kazanmak ig¢in yapilan ticaret geregi
oldugunu savunurlar ve bugin r&leli devrelerden kurtulama-
varak is hayatina devam etmektedirler. Bugiin elektronik
pano kullanimi ve imalati %1-2 civarindir. Bunlarda Tlirkiye
priyasasinda belirli bir yeri bulunan firmalardir. Yazimiz-—
da Asanstr firmalarinin son c¢alismalarindan Ornekler ver-
mekteyiz. Ancak projelerin calismasi ve igerikleri acisin-
dan bir agiklama yapilmamistir. Clinklli az 8nce agikladigimiz
taklitei firmalardan dolayi caligmalar gizlilik icerisinde
vapilmaktadir.

Buglink{i asansfr sistemlerinde bir c¢ok farkli ydntem
kullanilmaktadir. Bunlardan birincisi rdleli devreler,
digeri ise Elektronik devrelerdir. Bunlarin bilgileri elde
edilisleri ise ¢ok farklidir. RSleli devrelerde direk ola-
rak kat wve kabin bilgileri 12, 24 wvolt " luk gerilimlerle
r8lelere aktarilmakta ve devre tasarlanmaktadir. Elektronik
devrelerde ise, kat bilgileri gray kodlama kullanilarak
bilgi dijital olarak elektronik panoya aktarilmaktadir.
R8leli kumandalarda ise kat bilgileri magnetik veya kopil-
verk kullanilarak elde edilmektedir. Bilgiler pleksibil
Kablo ile iletilmektedir. Sistem toplamaliy ve c¢ift hizli
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olmasina gdre kablo adedi artmaktadir. Kat sayisina g8rede

kablo uzunlugu ve yine kablo sayisi artmaktadir. Su an
kabin bilgisini ileten kablo sistemi kabinle birlikte yuka-
r1 asagi hareket etmekte ve zamanla kablonun bilgi iletimi
zayiflamakta ariza olasilifi artmaktadir. Burada her buton
veya kat bilgisine g8re kablo adedi bir artmaktadir. Gray
kod ¢dziimlemeli sistem kullanildiginda kat bilgisi icin 186
kata kadar dort adet kablo kullanilmasi yeterlidir. Gift
hizli sistemlerde ise, kat seviyelerinde bulunan ¢ift hiz
seviyesi iki adet kablo kullanilarak temin edilebilir. Ayni
zamanda bir kablo daha kullanilarak kat hassas seviyesi
ayarlanarak, kabinin kat seviyesinde durmasi saglanir ve
kat seviyesindeki kabinin kaymalari 6nlénmis olur.

6.2. Bilgisayar Sistemindeki Iletisim

Bilgisayar sisteminin donaniminda g¢esitli durumlar
diisiinlilebilir. En basta bilginin seri wveya parelel olarak
iletilmesi gelir. Ayrica kullanilan sistem elemanlarindan
bilginin bilgisayarin anlayacagili sekilde nasil elde edile-
cegl, veya sistem elemanlarinda ne gibi degisiklikler ola-
bilecegi bu bdlimde anlatilacaktir.

Asans8r sisteminde parelel haberlesmenin kullanilma-
sinin kablo sayisina fazla bir etkisi yoktur. Kullanilan
sistemdeki gray kod ¢8Szimleme 1ile kat bilgileri, hiz
bilgisi ve hassas seviye kontrolll yedi adet kabloc kullani-
larak 16 kata kadar iletisimi saglamaktadir. Ancak kabinden
gelen kabin kat butonlarinin bilgilerinde fazla bir degi-
siklige neden olmamaktadir. Kabin kat bilgilerinin yine tek
birer kablo tizerinden iletimi yapilmaktadir.

Sistemde seri haberlesmenin kullanilmasi ise ¢ok biyik
bir tasarrufu olusturacak, ancak bilginin saglikli olarak
iletilmesi, donanim"da blytk zorluklara neden olacaktir.
Clinkli her katta bulunan kat bilgisinin tek bir kablo {ize-
rinden iletilmesi, donanim olarak her katta bir devre
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ihtiyacini olusturacak ve mevcut olan bilginin {izerine o
kattaki bilginin kodlanmasi zor olacaktir. Ancak kabin
buton bilgilerinin seri olarak iletilmesi kablo sayisinda
bliyik azalmalar neden olacak ancak bu bilginin, kabinle
hareket eden bir kablo ile iletilmesi ¢ok bliyik =zorluklara
neden olacaktir. Glinkli hareketli kablonun kirilma ve bilgi-
nin zayiflamasi gibi sorunlari ortaya cikaracaktir.

Yapilmasi en uygun ve basit c¢8zlim ise kat seviye ve
hiz bilgilerinin yine gray kod c¢éziimleme ile elde edilmesi-
dir. Kabin icin ise NYAF kablolarla iletimin saglandiktan
sonra ise bilginin Anolog-Digital Converter ile digital
bilgiye ddnlistiiriilmesi gerekir. Bdylece sistemin bilgi
girigi saglanmig olacaktir.

Sistemin ¢ikig islemleri ise motor kontrolli ve frenle-
me tertibatidir. Bu ise bilgisayar ¢ikisindaki digital bil-
gi ile motor kontrol devresinin olusturulmasiyla saglana-
caktir. Bir diger cikis islemi ise katlarda bulunan digi-
tal kat gGstergeleri ile 1sikli g8stergelerin kontroludur.
Bu tamamen digital olarak ¢dzlimlenebilir.
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7. PROGRAMIN INCELENMEST
7.1. Programda Yararlanilan Degiskenlerin Degerlendirilmesi
7-1.1. Integer Degiskenler

-kkbgl: Programin grafik dizayni bdlimiinde kullanilan
degiskendir. Sistemde kullanilan kkbl degigskeninin degisimi
ile orantili olarak degisir. 21 ile 381 sinirlari arasinda
deger alir.

-kkbg?2: kkbgl degigkeninin 6zelliklerini tasir. Sis-
temde kullanilan kkb2 degiskeninin defisimi ile orantila
olarak degisir.

—-errorcode: Grafik ekranda calisirken bir hata mesaji
olusursa, hata mesajinin kod numarasini alir wve hatanin
ekrana yazilmasini saglar. 15 tane hata kodu vardir.

-graphmode: Grafik ekrana gecerken ekranin calisilacak
olan grafik kodunun degerini alir.

—graphdriver: Grafik ekrana gecmeden 8nce calisilan
ekranin t{rinin kodunun degerini alir.

-t,k: Program igerisinde for to do déngiileri igerisin-
de kullanilir.

-kbekl: Programin simulasyon b8liminde, basilan birin-
ci kabin Dbutonlari arasinda en yakin mesafedeki, kabin
butonunu bulmak icin kullanilan degiskendir.

-kbek2: kbekl degiskeninin 8zelliklerini tasir. Ikinci

kabinin elemanidar.

-kisl: Birinci kabin icerisinde bulunan yolcu sayisini
saklayan degiskendir.
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-kis2: tkinci kabin icerisinde bulunan yolcu sayisini
saklayan degiskendir.

-kkbl: Birinci kabinin normal ekrandaki kat bilgisini
saklayan degiskendir.

-kkb2: Ikinci kabinin normal ekrandaki kat bilgisini
saklayan degiskendir.

-i,J: Program icerisinde for to do dénglileri igerisin-
de kullanilir.

-nl: Programda, birinci kabin kat seviyesinde iken
kap1i ac¢c komutu oldugunda, kapinin acilip kapanincaya kadar

vapilan program dinglli sayisini sayan degfiskendir.

-n2: nl degiskeninin 8zelliklerini tasir. fkinci kabin
kapisi icin gecerlidir.

7.1.2. Word Degiskenler
-size: Programin similasyon Lkismindan grafik ekrana
gectikten sonra g¢izimler yapilir. Bazi c¢izimleri hafizaya

almak icim size degiskeni kullanilzir.

-getmaxcolor: Grafik ekranda calisirken belirlenen
renklerin, saklanmasini saglayan degiskendir.

-pausetime: Programin ¢alismasi sirasinda zaman gecik-
melerini saglayan degiskendir.

7.1.3. Pointer Degiskenler

-kl: Grafik ekran calismasinda, ag¢ilan kapi durumunun
birinci konumunu, hafizada tutan degiskendir.

-k2: Grafik ekran calismasinda, acgilan kapi durumunun
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ikinci konumunu, hafizada tutan degiskendir.

-k3: Grafik ekran calismasinda, agilan kapi durumunun
{iclincll konumunu, hafizada tutan degiskendir.

-kd4: Grafik ekran cgalismasinda, acilan kapi durumunun
dérdiincli konumunu, hafizada tutan degiskendir.

~-t1l: Programin grafik bdlimiinde, yukari kat tuslarinin
gizilmesinden sonra gbriintiiydl hafizada saklayan degisken-
dir.

~y: Programin grafik bBlﬁmﬁnde, agagi kat tuslarinin
cizilmesinden sonra gdriintiiyll hafizada saklayan degisken-

dir.

-u: Programin grafik bélimilinde, kabinin seklini g¢iz-
dikten sonra gdriintiiyli hafizada saklayan degiskendir.

-yl: Grafik ekranda kabin igerisindeki yukari hareket
okunun c¢izimini hafizada saklayan degiskendir.

-y2: Grafik ekranda kabin igerisindeki asagi hareket
okunun cizimini hafizada saklayan degiskendir.

7.1.4. String Degiskenler

-8: Programin grafik béliminde, Lkisi sayisini out-
textxy komutuyla ekrana yazdirmaya yarayan degiskendir.

7.1.5. Char Degiskenler

-ch: Programin simiilasyon b8liimiinde, tus okuma islemi
sirasinda kullanilan degiskendir.
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7.1.6. Type Degiskenleri

-xycoord: Programin grafik bdliimlinde dizi olarak sekil
ciziminde kullanilan kayit degiskenidir.

~p: Grafik bSliminde, dizi olarak sekil c¢izilirken,
belirtilen koordinata g¢izerek veya move olarak tasinmasini
saglayan byte degiskendir.

~-kt: Programin simiilasyon b&liimiinde, tim katlar icin,
begs elemanli boolean bir dizidir.

-ky: Proéramln similasyon bdliminde, yukari isaretler
igin, kullanilan dért elemanli boolean bir dizidir.

~ka: Programin simlilasyon bdlimiinde, asagi igaretler
icin, kullanilan dort elemanli boolean bir dizidir.

7.1.7. Dizi Degiskenleri

-kbl: SimBlasyon bdliimiinde, ikinci kabin butonlarinin
dizi halinde degerlerini koruyan boolean bir degiskendir.

~kb2: Simiilasyon bdliumiinde, birinci kabin butonlarinin
dizi halinde degerlerini koruyan boolean bir degiskendir.

-yi: Similasyon bdlimiinde yukari isaret kat butonlari-
nin boolean degerlerini saklayan dort elemanli degiskendir.

-ai: Simlilasyon béliimiinde, asagi isaret kat butonlari-
nin boolean degerlerini saklayan ddrt elemanli degiskendir.

yis: Programin Similasyon b3dlimiinde basilan yukari kat
butonlarinin, yalnizca bir kabin sistemininin hareketine
verilmesini saglayan, ddrt elemanli boolean bir degisken-
dir.
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ais: Programin Similasyon b&limiinde basilan agagi kat
butonlarinin, yalnizca bir kabin sistemininin hareketine
verilmesini saglayan, d8rt elemanli boolean bir degisken-
dir.

7.1.8. Boolean Degiskenler

-mdurl: Programin simiilasyon kisminda, birinci kabin
igerisindeki stopr diigmesinin deferini alan degiskendir.True
oldugu zaman birinci kabinin durmasini saglar.

-mdur2: Programin simlilasyon kisminda, ikinci kabin
icerisindeki stop digmesinin deferini alan degiskendir.True
oldugu zaman ikinci kabinin durmasini saglar.

—kkapil: Birinci kabinin kapisinin, acgik olup olmadi-
Z&in1 bildiren degiskendir.

-kkapi2: Ikinci kabinin kapisinin, ag¢ik olup olmadigi-
ni bildiren degiskendir.

-kkapigl: Birinci kabinin kapisinin grafik bdllinde,
acilip kapanmasini saglayan degiskendir.

-kkapig2: 1kinci kabinin kapisinin, grafik bdlimde,
acilip kapanmasini sag8layan deg8iskendir.

—~kinl: Degiskenin tusuna basildigi zaman birinci kabi-
nin kisi sayisini bir azaltir. Yalnizca kabin kapisi agik
oldugu zaman islem yapilir.

-kin2: Degiskenin tugsuna basildigi zaman ikinci kabi-
nin kisi sayisini bir azaltir. Yalnizca kabin kapisi acik
oldugu zaman islem yapilair.

-kbinl: Degiskenin tusuna basildigir zaman birinci
kabinin kisi sayisini bir arttirir. Yalnizca kabin kapisi
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acik oldugu zaman islem yapilir.

-kbin2: Degigkenin tusuna basildigi zaman ikinci kabi-
nin kisi sayisini bir arttirir. Yalnizca kabin kapisi acik
oldugu zaman islem yapilir.

-tyil: Birinci kabinin yolecu sayisinin tam ylkte olup
olmadigini belirten degiskendir.

-tyi2: tkinci kabinin yolcu sayisinin tam ylikte olup
olmadigini belirten degiskendir.

-ayil: Birinci kabinin, kabindeki yolcu say181h1n
kabin kapasitesini agtigi zaman degiskenin degeri true olur
ve sesli ikaz yaparak kapinin acilmasini saglar.

-ayi2: Ikinci kabinin, kabindeki yolcu sayisinin kabin
kapasitesini astigi1i zaman degiskenin degeri true olur ve
gesli ikaz yaparak kapinin a¢ilmasini saglar.

-kbdurl: Birinci kabinin durmasini saglayan degisken-—
dir. Tusa basildigi zaman tim kat bilgilerini silerek
resetlenmesinl saglar.

~kbdur2: 1tkinci kabinin durmasini saglayan degisken-—
dir. Tusa basildigi zaman t{im kat bilgilerini silerek
resetlenmesini saglar.

-myhl: Programin simiilasyon bdliminde birinci kabinin
hareketini saglayan, motorun yukari dogru hareketini gerek-
tiren degiskendir.

-myhZ2: Programin simiilasyon btlimiinde ikinci kabinin
hareketini saglayan, motorun yukari dogru hareketini gerek-

tiren degiskendir.

~mahl: Programin simiilasyon b&liimiinde birinci kabinin
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hareketinl saglayan, motorun asagi dogru hareketini gerek-
tiren degiskendir.

-mah2: Programin simiilasyon bdliminde ikinci kabinin
hareketini saglayan, motorun asagi dogru hareketini gerek-
tiren degiskendir.

T7.2. Programdaki Procedure”lerin Anlatimi
7.2.1. Procedure Kisgisayil

Procedure“de birinci kabinin, kisi sayisi 0 ile 8
arasinda degerler alir. Birinci kabinin kisi sayisi 9°dan
kiicik ve kbinl tusuna basilmigs ise kisi sayisini bir arti-
rir ve yeni kisi sayisini birinci kabinin displeyine yazar.
EEer kinl tusuna basilmissa birinci kabindeki kisi sayisini
bir azaltarak displeye yazar.

7.2.2. Procedure Kisisayi2

Kisimsayil deki tim 8zellikleri tasir. Birinci kabinde
yapilan iglemleri ikinci kabin i¢in tekrarlar.

7.2.3. Procedure Katsayil

Programin bu bdlimiinde kabkatl boolean degiskeni kont-
rol edilerek birinci kabinin kat bilgisini, birinci kabin
icerisindeki kat displeyine yazilmasini saglar. Burada
kabkatl degiskeninin kontrol edilmesinin amaci; Birinci
kabin kat seviyesine geldigi takdirde kat bilgisinin dis-
pleye bir defa yazilmasini saglar. Boylece kabin kat sevi-
vesinde dururken displeyde yanip sdnmelere neden olmaz.
Kat seviyeleri kkbgl degiskeni kontrol edilerek case of
end; donglisi kullanilarak yapilmistir.
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7.2.4. Procedure KatsayiZ2

Ikineci kabinin kat sayisinin yazilmasini saglayan
degiskendir. katsayil procedure’niin isleyis mantigiyla
calisir.

7.2.5. Pocedure Tamyuk

Bu procedure’de her iki kabininde tam ylk kontrolli
yvapilmaktadir. Procedure iin her isleme girmesinden 8nce
tyil ve tyi2 false yapilir. Daha sonra kisi sayisi kontrol
edilerek tyil veya tyi2 true yapilir. Programin ilerdeki
bdlimlerinde de tyil ve tyiZ'nin konumuna bakilmaktadir.

T.2.6. Procedure Asiriy

Programin bu bdlimiinde her iki kabinin de asiri yik
kontrolu yapilmaktadir. Oncelikle ayil ve ayi2 false yapi-
lir. Daha sonra kisl sayisi kontrol edilerek kabinlerin
asiri yluk degiskenleri true yapilir.

7.2.7. Procedure Tusoku

Bu procedure’de tus okuma islemi yapilmaktadir. Bir
tusa basilmis ise tusun klavye kodunu karsilagtirarak case
of end; dtnglsii igerisinde basilan tusun koduna gbre tusun
boolean degiskenini true yapmaktadir. Programin isleyisi
sirasinda degiskenler konumlarina gdre tekrar false olur-
lar.

7.2.8. Procedure Fonciz

Programin bu bdlimilinde, grafik ekranin c¢ergevesi
gizilmektedir. Const da belirtilen fon dizisine g8re for to
do donglisli igerisinde lineto ve moveto komutlariyla ekranin
gergevesi ¢izilir.
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7.2.9. Procedure Kapiciz

Bu procedure’de const'da belirtilen kapi dizisinin
gekli for to do didnglisii icerisinde moveto ve lineto komut-
lar:i kullanilarak kapi c¢izimi yapilir.

7.2.10. Procedure Kapicizl

Bu procedure kapi agilma seklinin birineci konumunun
¢izilmesini saglar. Const da belirtilen kapil dizisi yardi-
miyla yine for to do donglisi icerisinde mowveto wve lineto
komutlariyla agik kapinin birinci konumu ¢izilmektedir.

7.2.11. Procedure Kapiciz2

Bu procedure kapi agilma seklinin ikinci konumunun
cizilmesini saglar. kapicizl procedure’niin mantigi ile
calisir.

7.2.12_. Procedure Kapiciz3

Bu procedure kapi ag¢ilma seklinin {clncd konumunun
¢cizilmesini saglar. kapicizl procedure niin mantigi ile
galisir.

7.2.13. Procedure Kapiciz4

Bu procedure kapi ac¢ilma seklinin ddrdiincit konumunun
¢izilmesini saglar. kapicizl procedure niin mantigyi 1ile

calisir.

7.2.14. Procedure Kabinciz

Programin bu bdlumlnde birinei kabinin ¢izimi yapil-
maktadir. Oncelikle for to do donglsii igcerisinde cercgeve
kisimlari g¢iziliyor. Ikinci for to do dinglisii icerisinde
kabin kat butonlar:i ¢iziliyor. Daha sonra da outtextxy
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komutlariyla kabin kat butonlarinin yazilari yazilmaktadir.

7.2.15. Procedure Basla

Bu procedure Grafik ekranin baslangic c¢izimlerini
vapmaktadir. Once fonciz alt procedure liyle ekranin cercge-
vesi ve 1i¢ fonu g¢izilmektedir. Sonra kapiciz alt procedu-
re {iyle kapi cizdirilmektedir. Sonra kabinciz alt procedu-
re "lUyle kabinin komple c¢izimi yapilarak hafizaya alinmakta
ve daha sonra ikinci kabinin ¢izimi olarak kopyalanmakta-
dir. Sonra az &nce c¢izilen kapi hafizaya alinmaktadir. Bu
hafizaya alinan kapi ¢izimiyle for to do dénglsii icerisinde
tiim normal kat kapilar:i konuluybr. Sonra tim kat seviyele-
rinde bulunan kabin cagri butonlari ¢izimi yapilmaktadir.
Burada da tek ¢izim yapildiktan sonra katlarin kabin cagri
butonlarinin ¢izim islemi tamamlaniyor. Sonra kisisayisini
ve kat seviyesini gtsteren displeylerin arka fonunun ¢izimi
vapilmaktadir. Sonra kabinin hareket ettifini g®tsteren
kirmizi desenli kapi resmi ¢izilerek hafizaya alinmaktadir.
Daha sonra programin baslangi¢ konumu olan birinci kat
gseviyelerinin ¢izimleri yapiliyor. Daha ilerdeki b&liGmlerde
kapinin nasil hareket ettirilecegl anlatilacaktir. Sonra
kapinin acilmasi gbrintlisini olusturan kapicizl, kapiciz2,
kapiciz3 wve kapiciz4 alt procedure’leriyle acilan kap:
¢izimleri yapilarak hafizaya aliniyor. En son olarakta
ekranda bog olarak g8ziiken sag ve sol {ist b&limlerin desen-
leri ¢izilmektedir.

7.2.16. Procedure Reset

Bu pocedure~de programin simlilasyon bdliminiin resetle-
me islemleri yapilmaktadir. Yani programin baslangicinda
degiskenlerin hangi degerleri alacagi belirtilmektedir.
Hangi degiskenlerin ne degerler aldigi asagida agiklanmak-
tadir.

nl, n2: Kabinlerin kata geldiginde kapilarin acilma
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gliresinl saglayan degiskenin baslangigcta sifir olmasi gere-
kir. Ginklli baslangig¢ta kapi kapali durumdadir.

kkbl, kkb2: Programin simlilasyon b&limlinde ekran 25
satir olarak tasarlanmistir. Zemin kat seviyesi 23 tir.
Kabinler baslangicta zemin katta bulundugu icin kkbl, kkb2
degiskenleri 23 degerini alirlar.

kbekl, kbekZ2: Basilan kabin butonlarinin, en yakin
mesafedeki buton 1ile kabin seviyeleri arasindaki farki,
belirten degiskendir. Baslangicta herhangi butona basildi-
diginda kabin seviyesiyle basilan kat butonunun seviyesi
arasindaki maksimum fark 20°dir. Baslangicta bu degerler
degiskenlere verilir.

t: Yukarida belirtilen, kabin seviyesiyle basilan kat
butonu arasindaki farki gecici olarak hafizada tutan degis-
kendir. Ve 20 degerini alir.

kkbgl, Lkkbg2: Programin simiilasyon b&limiinde kabin
seviyelerini belirten kkbl wve kkb2 degiskenlerine grafik
ekranin dizayninda, kkbgl wve kkbg?2 degiskenleri karsilik
gelmektedir. Burada zemin kat seviyesi 381 dir. Bunun icin
kkbgl ve kkbg2 degiskenlerine baslangicta 381.de§eri veri-
lir.

kabkatl, kabkat2: Kabinlerin kat seviyesini g8steren
displeylerde kat seviyesinin devamli olarak basilmasi
ekranda bir flagdre (yanip stnmelere) neden olur. Yalnizca
kat degisimi olmasinda, kat seviyesinin yazilmasi icin
kabkatl wve kabkatZ boolean degigkenleri kullanilir ve bu
degiskenlerin baslangigta false olmasi gerekir.

kisl, kis2: Baslangicta kabinlerde bulunan kisi sayisi
s1fir oldugundan yani kabinde kimse bulunmadigi icin kisl
ve kis2 degiskenlerine sifir degeri verilir.
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kkapil, kkapi2: Programin baslangic béliimlinde kabin
kapilari kapali oldugu icin kkapil ve kkapi2 deZiskenlerine
true degeri verilir.

kkapigl, kkapig2: Yukarida belirtilen kkapil ve kkapiZ2
degiskenleri programin simiilasyon bdliimiinde gecerlidir.
Ayni =zamanda kapilarin agilip kapanincaya kadar kkapil ve
kkapi2 degiskenlerinin false olarak kalmasini saglayan
kkapigl ve kkapig2 degiskenleri basglangig¢ta true olmasi
gerekir.

myhl, myh2: Programin simlilasyon b&liimiinde, kullanilan
bu degiskenler, programin baslangicinda kabinler hareketsiz
oldugu icin myhl ve myh2 degiskenleri false deéeriﬁi alar.

mahl, mah2: Programin sim{ilasyon bdliimiinde, kullanilan
bu degiskenler, programin baslangicinda kabinler hareketsiz
oldugu icin mahl ve mah2 degiskenleri false degerini alir.

kbl1[I], kb2[I]: Pogramin bu bdliminde bir for to do
dénglisi icerisinde birinci wve ikinci kabinlerin tim kat
butonlarinin degerlerinin false olmasi gerekir. Bagslangicta
herhangi bir bilgi girisi olmadikca kabinin hareketsiz
olarak kalmasi istenir.

alI]l, w[I]: Asagi ve yukari kabin c¢agri butonlarinin
baslangicta false olmasi gerekmektedir. Baslangicta kabin-
ler hareketsiz durumdadair.

aisl[I], yisiI]: AgaZi veya yukari cagri yapildig:
zaman bilginin yalnizca bir kabine verilmesini saglayan
degiskenlerdir. Herhangi bir kattan kabin cagrisi bulunul-
dugunda sistemin cevaplamasi 1ig¢in asagi ve yukari isaret
sinyallerinin, yani ais ve yis 'nin de false olmasi gerekir.
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7.2.17. Procedure Kapidurum

Programin bu bdliminde, simiilasyon ve grafik i¢c ice-
dir. Oncelikle bu procedure de kabin kat seviyesine gelme-
den islem yapilmaz. Kabin kat seviyesine geldifinde, simii-
lasyon ve grafik kat seviyeleri, birbirine esit ise isleti-
me geger. Bu ilk konumda kkapil false dur. Simiilasyon kis-
minda, kat seviyesine gelindiginde kapi a¢ komutunu verir.
Bu sirada nl degiskeninde sifir olmasi gerekir. Bdylece
bir anlamda ¢ift emniyetli olmasida saglanmis olur. nl
s1fir ve kkapil false ise kkapil deki bilgi kkapigl e akta-
rilir. Yani kkapigl 'de false olur wve programin her devrinde
nl degiskeninin deéeri bir arttirilir. Case of end; dénglisii
icerisinde nl degiskeninin degerine gdre kapi konumunu be-
lirler. nl 10 oldugunda kapi birinci konumunu alir. nl 20
oldugunda kapi ikinci konumunu alir. nl 30 oldugunda kap:
elinct konumunu alir. nl 40 oldugunda kapi ddrdiincll konu-
munu alir. Bu sirada kkapil ve kkapigl boolean degiskenleri
false degerindedir. nl degiskeninin degeri 100 oluncaya
kadar kapi ddrdinct konumunda kalir. nl 100 oldugunda case
of end; ddnglistinde nl degeri 41 olarak degistirilir ve
kkapigl true yapilir. BOylece sistemin isletiminde if then
komutunda else komutu isleme girer. Else komutunun isle-
minde ise nl defgigkeni bir azaltilarak bu seferde kapi
konumlari tersten olarak isleme girer. Biylece kapi kapa-
niyor gdrintiisi olusturulur. kkapigl true ve nl sifir oldu-
gunda kkapil degiskenine true degeri atanir. Bdylece kapi-
nin agilip kapanma islemi g&riintlli olarak saglanmis olur. Bu
islem sirasinda kigi sayisini belirten alt procedure calig-
tirilir. BSylece yalnizca kapi acgik iken yolecu girisi ve
cikisi saglanmis olur. EBer kapinin acgik kalma siiresinin
uzatilmasi istenirse case of end; d8nglist icerisinde 100
olarak alinan deger arttirilarak kapinin daha fazla acik
kalmasi saglanabilir. Bu igletimin aynisi ikinci kabinde
de yapilir. Burada ise ddnglli sayisini n2 gibi basgka bir
degiskenle yapmak gerekir. Kapi konumlari, ayni sirada
degismediginden yanl ayni zamanda acilip kapanmadigindan,
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farkli degiskenler kullanmak gerekir. Ikinci kapinin acik
oldugu zamanda kisisay2 alt procedure”il caligtirilirlar.

7.2.18. Procedure Kabink 1

Oncelikle bu procedure’e baslarken, birinci kabin kat
bilgisiyle, basilan en yakin birinci kabin kat butonu ara-
'sindaki farki, gdsteren kbekl degiskenine 20 degeri veril-
melidir. Cinkii birinci kabin kat seviyesiyle basilan kat
butonu seviyesi arasindaki maksimum deger 20 dir. Burada
birinci kabin kat seviyesiyle basilan kat butonlarinin
seviyesi arasindaki farki gegici olarak hafizada tutan t
degiskenine de 20 deferi verilir.

Bir for to do dbngliist igerisinde basilan kat butonunun
olup olmadigi kontrol edilir. Basilan kat Dbutonu varsa
birinci kabin kat seviyesi ile basilan kat seviyesi arasin-
daki fark, kbekl degigkenine aktarilir. Birden fazla basi-
lan kat butonu varsa, t degiskenil yardimiyla yakin olan kat
butonu seviyesi 1ile birinci kabin kat seviyesi arasindaki
fark, kbekl degiskenine aktarilir. Burada t degiskenini
yazarken farkin mutlak degeri alinmistir. Cinkil esitlikte
negatif deéér cikabilir. Mutlak degfer alinarak negatif cik-
ma olasiligida disiinlilmils olur.

Daha sonra J=(kkbl+kbekl+2) div 5 esitligiyle basilan
kat butonunun hangi kat oldugu hesaplanir. myhl false ve J
sifir ile alti arasinda bulunuyorsa ve kbl[6-j] true ise
mahl true olur. Yukaridaki esitliklerin alinmasinin nedeni
arastirilirsa; J degigkeninin O ile 6 arasinda alinmasinin
nedeni; kabin basilan kat butonundan daha alt seviyede ise
Jj degiskeninin degeri, basilan degere gdre daha alt seviye-
deki kat butonu clarak algilar bunu Snlemek icin kbl[6-j]
olarak, kat butonunu kontrol eder. kbli{B-j] false oldugun-
dan mahl true olmayacaktir. Sonra myhl true olabilmesi igin
8ncelikle kkbl in kbekl den daha biliylk olmasi gerekir.
Birinci kabin kat seviyesi arttikca satir numarasi azala-
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caktir. Daha sonra j belirtilen formiille degerini alir.
Burada dikkat edilirse kbekl'in o&niine eksi isareti konul-
mustur. Yukari hareket icin basilan kat butonunun birinci
kabin seviyesinden daha kliclik olmasi gerekir. Yine burada
mahl inde false ve kbl[6-J] ninde true olmasi gerckir.

7.2.19. Procedure Kabink 2

Bu procedure kabink 1 procedure’linde birinci kabin
icin yapilan islemlerin ikinei kabin icin yapilmasini
saglar.

7.2.20. Procedure Katdur_1

Programin bu procedure iinde birinci: kabinin hangi
durumlarinda kkapil in false olacaginin belirtilmesidir.
Burada case of end; dinglisi ile birinci kabinin kat seviye-
si kontrol edilmektedir. Eger kabin herhangi bir kat sevi-
vesine gelmigse bulundugu katin kabin butonuna basilmis
veya tam ylkte degilken ve motor asagli hareket ediyor ve o
katin asagi butonuna basilmis veya yine tam ylikte iken
motor yukari hareket ediyor ve o katin yukari isaret buto-
nuna basilmis ise kkapil boolean degiskenini false yapar.

7.2.21. Procedure Katdur_ 2

Bu procedure katdur_1l procedure’iinde birinci kabin
icin yapilan islemlerin ikinei kabin ig¢in yapilmasini
saglar.

7.2.22. Procedure Yukari_1

Birinci kabin yukari dogru hareket ediyorsa bu alt
procedure ¢alisacaktir. Birinci kabinin yukari dogru hare-
ket etmesi demek kkbl'nin bir azalmasi demektir. Kabin
seviyesi artarken satir numarasi bir azalir. Bunun icin bu
alt procedure’de Oncelikle kkbl bir azaltilir. Sonra case
of end; dénglsli ile kkbl"'nin degerine gbre islemler yapi-
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lir. Herhangi bir kata gelindiginde katdur_1l alt procedu-
re’t galigstirilir. Ayni =zamanda o kata ait kabin buton
bilgisi ve asagi isaret ve yukari isaret sinyalleri false
vapilir.

7.2.23. Procedure Yukari 2

Bu procedure yukari_l procedure’iinde birinci kabin
igin yapilan islemlerin ikinci kabin ig¢in yapilmasini
saglar.

7.2.24. Procedure Agsagi 1

Birinci kabin asagr dodru hareket ediyorsa bu alt
prrocedure calisacaktir. Birineci kabinin asagi dogru hareket
etmesi demek kkbl'nin bir artmasi demektir. Kabin seviyesi
azalirken satir numarasi bir artar. Bunun ig¢in bu alt
procedure "de Oncelikle kkbl bir arttirailir. Sonra case of
end; donglist ile kkbl'nin deferine gdre islemler yapilir.
Herhangi bir kata gelindiginde katdur_l alt procedure’d
galistirilir. Ayni zamanda o kata ait kabin buton bilgisi
ve agagi isaret ve yukari isaret sinyalleri false yapilir.

7.2.25. Procedure Asagi_2

Bu procedure asagi_l procedure {inde birinci kabin icin
vapilan islemlerin ikinci kabin igin yapilmasini saglar.

7.2.26. Procedure Hareket

Bu procedure’de sistemin durumuna gbre kabinlerin
hangl y6nde hareket edecegi belirtiliyor. Birinci kabinin
yukari dogru hareket etmesi igin yalnizca myhl degiskeninin
true olmasi yeterli degildir. Ayni zamanda sistemin emniyet
gsartlarininda yerine gelmesi gerekir. Oncelikle birinci
kabinin asiri yikte olup olmadifi s8z konusudur. Birinci
kabin motor yukari hareket true, ve birinci kabinin kapisi
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kapali ve asiri ylkte deglilse yukari 1 alt procedure’d
caligir. Ikinci kabin motor yukari hareket true ve ikineci
kabinin kapisi kapali wve agiri ylikte degilse yukari_2 alt
procedure "Gi ¢alisir. Birinci kabin motor asagi hareket true
ve birinci kabinin kapisi kapali wve asiri ylikte degilse
asagi_1l alt procedure’li caligir. lkinci kabin motor asaga
hareket true ve ikinci kabinin kapisi kapali ve asiri ylikte
degilse asagi_2 alt procedure”di calisir.

7.2.27. Procedure Dur_1

Birinci kabinin durumuna gdre motor asagi hareket veya
motor yukari hareketin false yapilmasi tasarlaniyor. J
degiskeni sifirlandiktan sonra for to do dinglisil igerisin-
de, kabin seviyesinin lizerindeki kat butonlari kontrol edi-
lerek false olanlarin sayisi j degiskenine yliklenir. Birin-
ci kabin seviyesinden yukarisinda basilan bir kat butonu
yok ise birinci kabinin, motor yukari hareket degiskeni
false yapilir. Yine j defiskeni sifirlandiktan sonra for to
do ddnglsii icerisinde birinci kabin seviyesinin altindaki
kat butonlari kontrol edilerek false olanlarin sayisi J
degigkenine ylUklenir. Birinci kabin seviyesinden altinda
basilan bir kat butonu yok ise birinci kabinin motor asagi
hareket degigkeni false yapilir.

7.2.28. Procedure Dur_2

Bu procedure dur_l procedure iinde birinci kabin ig¢in
vapilan islemlerin ikinci kabin i¢in yapilmasini saglar.

T7.2.29. Procedure Asakont_1

Bu procedure”de programin temel kurallari tasarlanmak-
tir. Burada amag¢, herhangi bir kattan asagi cafri igareti
verildiginde, hangi kabinin harekete gececeginin belir-
lenmesini saglamaktadir. Oncelikle belirlenmesi gereken,
hangi kabinin calisip galismadifinin tespit edilmesidir. Bu
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konumlar su sekildedir. Ya kabinlerin ikiside hareket
halindedir wveya kabinlerden birisi c¢galisir durumdadir veya
iki kabinde hareketsiz konumdadir.

Il1k konum olarak iki kabininde hareketli oldugu diisii-
niilirse, buna gtre if then ddngiileri geregince, bu proce-
dure”“de hig¢ bir islem yapmadan, procedure’den cikar. Diger
procedure "lerde iki kabinden birisi cagri yapilan kat sevi-
vesinden gegerken, durur ve yolcuyu alir.

Ikinei konﬁm, iki kabinde hareketsiz olarak dururken,
herhangi bir kattan bir cagri igslemi yapilirsa; Gagri yapi-
lan kat seviyesiyle iki kabinin de kat seviyeleri arasin-
daki farklar hesaplanir. Birinci kabin kat seviyesi ile
cagri yaprilan kat arasindaki fark, j degiskenine aktarilir.
tkxinci kabin kat seviyesi ile cagri yapilan kat seviyesi
arasindaki fark k defiskenine aktarilir. j k“dan bliyGk veya
egsitse ikinci kabin g¢afriyi alir. Yinede gBrevi almadan
6nce tam ylik kontrolll ve asagi isaret sinyalinin &nceden
bagka bir kabine verilmedigi kontrol edilir. Birinci kabin
daha yakin konumda ise birinci kabinin tam yilk kontrolil ve
asagl 1isaret sinyali kontrol edildikten sonra Dbirinci
kabine g®6rev verilir. Burada dikkat edilmesi gereken konu,
asagili cafri bilgisinin kabine buton bilgisi olarak veril-
mesidir. Cagriyi alan kabin, daha sonra ugradigi katlardan
dolayi tam ylike ulassa bile c¢a8ri yapilan kata ugramsk
zorundadair.

Uclincli konum ise ikincil kabinin hareketli konumda ve
birinci kabin hareketsiz oldugu konumda asagi cagri islemi
vapilirsa; bu konumda Oncelikle kontrel edilmesi gereken
ikinci kabinin calisma seklidir. EZer ikinci kabinin kat
seviyesi c¢agri vapilan kattan daha yukarida ve tam ylk
halinde degilse, g8rev ikinci kabine verilmis olur. Burada
dikkat edilecek konum ikineci kabine cagri bilgisi kabin kat
bilgisi olarak degil kattan gegerken kat cagrisini deger-
lendirerek durmasidir. Ikinci kabin gfrevi alacak durumda
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degilse birinci kabin i¢in konum kontroltine devam edilir.
Birinci kabin tam ylk konumunda degil ve agag&i c¢afirma bil-
gisi baska bir kabine verilmemisse gdrev birinci kabine

verilir.

D&rdiincti konum ise birinci kabinin hareketli ve ikinci
kabin hareketsiz oldugu konumda asagi cagri islemi yapilir-
sa; bu konumda 6ncelikle kontrol edilmesi gereken birinci
kabinin ¢alisma seklidir. Birinci kabinin kat seviyesi cag-
r1 yvapilan kattan daha yukarida ve tam ylk halinde degilse
gérev birinci kabine verilmig olur. Burada dikkati ¢eken
8zel bir durum wvardir. Birinci kabine ¢agri bilgisi kabin
kat bilgisi olarak degil kattan gecerken kat'caérlslnl
degerlendirerek durmasidir. Birinci kabin gdrevi alacak
durumda degilse, ikinci kabin icin konum kontroline devam
edilir. 1Ikinci kabin tam ylk konumunda degil ve agag:i
cagirma bilgisi baska bir kabine verilmemisse gdrev ikinci
kabine verilir.

Bu procedure’de dikkat edilmesi gereken nokta; Cagra
bilgisinin direkt olarak uygun olan kabine verilme islemi,
kabine bilginin kabin kat butonu bilgisi olarak verilme-
sidir. Programin bu b&liimll dahada gelistirilebilir.

7.2.30. Procedure Yukakont_ 1

Bu procedure "de programin temel kurallari tasarlanmak-
ti1r. Burada amac¢ herhangi bir kattan yukar:i ¢agri isareti
verildiginde hangi kabinin harekete gegeceginin belirlen-
mesini saglayan procedure diir. Oncelikle belirlenmesi
gereken hangi kabinin c¢alisip calismadiginin tespit edil-
mesidir. Bu konumlar su sekildedir. Ya kabinlerin ikiside
hareket halindedir veya kabinlerden birisi c¢aligir durum-
dadir veya da iki kabinde hareketsiz konumdadir.

11k konum olarak iki kabinde hareketli oldugu disini-
liirse buna g8re if then dénglileri geregfince bu procedure de
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hic bir islem yapmadan procedure "den ¢ikar. Diger procedu-—
re” lerde, iki kabinden birisi ¢agri yapilan kat, seviyesin-
den gegerken, durur ve yolcuyu alir.

Ikinci konum ikl kabinde hareketsiz olarak dururken
herhangi bir kattan bir cagri islemi yapilirsa; Cagri yapi-
lan kat seviyesiyle iki kabinin de kat seviyeleri arasin-
daki farklar hesaplanir. Birinci kabin kat seviyesi ile
cagri yarilan kat arasindaki fark, j degiskenine aktarilir.
Ikinci kabin kat seviyesi ile c¢agri yapilan kat seviyesi
arasindaki fark, k degiskenine aktarilir. J, k“dan biiyik
veya esitse ikinci kabin cgagriyi alir. Yinede gdrevi alma-
dan 6nce tam ylk kontrolli wve yukarl igaret sinyalinin,
tnceden baska bir kabine verilmedigi kontrol edilir. Birin-
cl kabin daha yakin konumda ise birinci kabinin tam yik
kontrolii ve yukari igsaret sinyali kontrol edildikten sonra
birinci kabine g@rev verilir. Burada dikkat edilirse yukari
cagri bilgisinin kabine buton bilgisi oclarak verilmesidir.
Gorevi alan kabin daha sonra ugradigi katlardan dolayi tam
yike ulassa bile cagri yapilan kata ugramak zorundadir.

Uclincli konum ise ikinci kabinin hareketli wve birinci
kabin hareketsiz oldugu konumda, yukari cagri islemi yapi-
lirsa; bu konumda Sncelikle kontrol edilmesi gereken ikinci
kabinin c¢alisma seklidir. Eger ikinci kabinin kat seviyesi.
gagri yarilan kattan daha asagida ve tam ylik halinde degil-
se gbrev ikinci kabine verilmis olur. Yalniz burada dikkat
edilecek konum ikinci kabine cagri bilgisi kabin kat bilgi-
si olarak degil kattan gegerken, kat c¢agrisini deBerlendi-
rerek durmasidir. Ikinci kabin gbrevi alacak durumda degil-
se birinci kabin ig¢in konum kontroliine devam edilir. Birin-
ci kabin tam yik konumunda degil ve yukari cagirma bilgisi
bagka bir kabine verilmemisse g8rev birinci kabine verilir.

DSrdiincll konum ise birinci kabinin hareketli ve ikinci
kabin hareketsiz oldugu konumda yukari cagri islemi yapi-
lirsa; bu konumda 8ncelikle kontrol edilmesi gereken birin-
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¢l kabinin c¢alisma sgeklidir. Birinci kabinin kat seviyesi
cagri yaprilan kattan daha asafida ve tam ylk halinde degil-
se gbrev birinci kabine verilmis olur. Burada dikkat edile-
cek konum birinci kabine c¢agri bilgisi kabin kat bilgisi
olarak degil kattan gecerken, kat cagrisini degerlendirerek
durmasidir. Birinci kabin gdrevi alacak durumda degilse
ikinci kabin i¢in konum kontroliine devam edilir. Ikinci
kabin tam ylk konumunda degil ve yukari c¢agirma bilgisi
baska bir kabhine verilmemisse g8rev ikinci kabine verilir.

Bu procedure’de dikkat edilmesi gereken nokta; Cagri
bilgisinin direkt olarak uygun olan kabine verilme islemi,
kabin c¢afdri bilgisinin, kabin kat butonu bilgisi olarak
verilmesidir. Programin bu bSliimli dahada gelistirilebilir.

7.2.31. Procedure Yukarig 1

Bu procedure’de, simiilasyon bdliimiinde, karar wverilen
yukari veya asagl olarak, kabin hareketlerinin ekranda
gérintiilenmesini saglayan tasarimlar yapilmistir. Grafik
ekranda, kabin hareketini olusturan grafik dizenlemesi
putimage komutu kullanilarak yapiliyor. Yalniz ayni koordi-
natlara exor modunda ikinci bir putimage komutu yapilirsa
gizilen sekli bu defa siler. Burada da bu mantik kullanil-
mistir. Programin simlilasyon bdl{iminde kkbl degeri degisti-
rilmisse, yani kabin hareket ettirilmisse, &nceden ¢izilmisg
olan hareketli kapi gorintisiniin {zerine bir defa daha
rutimage komutu uygulanir ve Onceki g¢izimi siler. kkbgl
degeri arttirilip veya azaltilarak putimage komutu tekrar
kullanilir.

Bu procedure’de 8ncelikle kkbl wve kkbgl degiskenleri
arasinda matematiksel bir baginti olusturulmustur. Simi-
lasyon b&liminde kat seviyeleri arasindaki fark 5 satirdair.
Grafik ekranda ise kat seviyeleri arasindaki fark 90 pixel-
dir. Bu iki degisken arasindaki baginti kkbgl=(kkblx18)-33
seklinde c¢ikarilmistir. Yukaridaki matematiksel bagintidan
faydalanarak, iki degisken karsilikli olarak kontrol edil-
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ketini gerektirecek gekilde degisgmisse., kkbgl degeri ile en
son putimage yapilmig c¢izime, bir defa daha putimage komutu
uygulanarak c¢ilzim silinir. Sonra kkbgl deferi 3 azaltilir.
Ve tekrar putimage komutu uygulanir. B8ylece grafik ekranda
kapi 3 pixel yukari hareket etmis gibi gdrinlir. Yalniz
burada kkbl degiskeninin 1 deger deZismesine karsilik kkbgl
18 pixel hareket edebilmesi igin yukarida belirtilen mate-
matiksel esitlik saglanincaya kadar repeat until d8nglisi
icerisinde ¢izim yapilir. Bu dbngli igerisinde iken ikinci
kabinin hareketide s8zkonusudur. Bunun i¢in birinci kabi-
nin 18 pixellik hareketi boyunca ikinci kabininde hareket
etmesi gerekir. Bunun ig¢in birinci kabinin ¢izimi sirasinda
ikinci kabinin yukari veya asagili dogru hareketinin olup
olmadiginin kontrollide yapiliyor. Birineci kabin 3 pixel
yukari dogru hareket ettigi sirada ikinci kabinin yukar:
dogru hareketi varsa kkbg2 degigkeni, 3 azaltilarak ve put-
image komutundan yararlanilarak ikinci kabinin yukari dogru
hareketi saglanir. Eger asagi dogru hareketi varsa kkbgZ
degeri 3 arttirilarak ve putimage komutu yardimiyla ikinci
kabinin yukari dofru hareketi gergeklestirilir.

Birineci kabinin agagi dofru hareketi varsa yine repeat
until dénglsiti igerisinde birinci kabinin 18 pixellik hare-
ketl gerceklestirilir. Bu hareketi gercgeklestirilmesi sira-—
sinda, ikinci kabininde asagi wveya yukari hareketinin olup
olmadigi kontrollli yapilmaktadzir.

Burada dikkat edilmesi gereken nokta birinci kabinin
18 pixellik hareketi boyunca repeat until komutundan dolayzi
ana programa ulasilamamasidir. Bu sirada ikineci kabinin
kap: ag¢ilmasi durumu var ise n2 degiskeninin artirilmasi
igin bu repeat until donglisii igcerisinde {ic tane kapidurum
procedure’i kullanilmistir. Dikkat edilmesi gereken bir
noktada kkbgl in ne kadar miktarda arttirilicagi veya azal-
tilacagidir. Burada kkbl“in 1 degigimine karsilik kkbgl de
18 pixel degisim oldugunu biliyoruz. Bu nedenle kkbgl
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degiskenini 187in bélenleri (1,2,3,6,9,18) kadar arttirila-
bilir wveya azaltilabilir. Bbylece kabinlerin hizininda
ayarlanabilecegi gdriiliir.

7.2.32. Procedure Yukarig 2

Bu procedure yukarig 1l procedure’linde birinci kabin
icin yapilan islemlerin ikinci kabin icin yapilmasini
saglar.

7.2.33. Procedure Renkdol

Bu procedure”de ekranin renk tasarimlari yapilmistir.
Bu islemi yaparken setfillstyle ve floodfill komutlari
kullanilmigtir. Setfillstyle komutuyla hangi desen ve renk-
te doldurulacagi belirtilir. Floodfill komutuylada koordi-
nat ve sinir rengi belirtilir.

mahl degiskeni kontrol edilerek, birinci kabinin kat
gldstergesinin altindaki asagi dogru ok isaretinin renk dol-
durulmasi yapilir. myhl degiskeni kontrol edilerek, birin-
ci kabinin kat gtstergesinin lUstiindeki yukari dogru ok iga-
retinin renk doldurulmasi yapilir.

mah? degiskeni kontrol edilerek, ikinci kabinin kat
gtstergesinin altindaki asagi dogru ok isaretinin renk
doldurulmasi yapilir. myhZ degiskeni kontrol edilerek,
ikinci kabinin kat gtstergesinin {istiindeki yukari dogru ok
isaretinin renk doldurulmasi yapilair.

kbi{I] dizisinin elemanlari tek tek kontrol edilerek
birinci kabin kat butonlarinin renk doldurulmasi yapilir.
Burada Uglincli bir konum s6z konusudur. Eger Lkabin kat
seviyesinde bulunuyorsa Uclincli bir renkle doldurulur ve
birinci kabinin hangi katta oldugu birinci kabin butonla-
rindanda anlasilabilir.

kb2{I] dizisinin elemanlari tek tek kontrol edilerek
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ikinci kabin kat butonlarinin renk deoldurulmasi yapilir.
kbl[I] dizisinin 8zelliklerini tasir.

yif{I] dizisinin elemanlari kontrol edilerek yukari
¢cagri yapilmis ise yukari c¢agri butonunun lambasi, bir
renkle doldurulur. Eger yukari ¢agri butonuna basilmamissa
normal renkte kalir.

ai[I] dizisinin elemanlari kontrol edilerek asagi
¢cagri yapilmig ise asagi c¢agri butonunun lambasi, bir
renkle doldurulur. ESer asagl cagri butonuna basilmamissa
normal renkte kalir.

7.2.34. Procedure Kapiac

Bu procedure de kabin herhangi bir kat seviyesinde
iken bulundugu kattan, bir cagri yapildiginda kabin kapi-
sinin acllmasi: saglanir. Asagi cagri ve yukari cagri kat
butonlarinin sayisi 4 oldugu ig¢in 1°den 4°e bir for to do
dénglisli yapilir. Sonra birinci kabinin hareket etmedigi
kontrol edilir ve birinci kabin g¢agrinin bulundugu katta
ise kkapil false yapilir. Ayni islem yukari cagri butonu
icinde yapilir. Sonra ikinci kabinin hareket etmedigi kont-
rol edilir ve ikineci kabin c¢agrinin bulundugu katta ise
kkapi2 false yapilir. Ayni islem yukari gagri butonu ig¢inde
vapilir. Eger iki Lkabinde ayni katta bulunuyorsa birinci
kabin kapisinin a¢ilmasi ic¢in ikinci kabinin kontrolll sira-
sinda birinci kabininde cagri yapilan katta bulunup bulun-
madig1i kontrol edilir.

7.2.35. Procedure Aksam

Bu procedure’de, 8zel sartlar g8zdnlinde bulundurularak
tasarimlar yapilmistir. Bir binada aksam lizeri,binaya d&nen
ev sahiplerinin belirli bir slire icin devamli olarak zemin-
den st katlara dogru bir nakil islemi vardir. Binaya dbnen
yolcularin, zemin katta bekleme sliresini, minumuma indirmek
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icin kabinlerin hareketleri sona erdifinde yani kabin hare-
keti bittiginde kabinin zemin kata gitmesi saglanir. Bdyle-
ce zemin katta sistemin cevaplama sliresi azalacaktir.

7.2.36. Procedure Sabah

Bu procedure ‘de, 8zel sartlar g8zdnlinde bulundurularak
tasarimlar yapilmistir. Bir binada sabahleyin, binadan
ayrilan ev sahiplerinin belirli bir stire ig¢in devamli ola-
rak asanstriin yukaridan asagi dogru kabinlerin hareketi s&z
konusudur. Binadan ayrilan yolcularin, katlarda bekleme
sliresini, minumuma indirmek ig¢in kabinlerin hareketleri
sona erdiginde yani kabin hareketli bittiginde kabinin
belirtilen {ist katlara gtnderilmesi gerekir. BSylece kat-
larda asgagi inmek ig¢in bekleyen yolcularin bekleme sliresi
optimize edilmis olur.
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8. SONUGC

Asanstr sistemlerinin Bilgisayar ile kontrolu Tirki-
ve'de cok yeni bir konudur. Su ana kadar yalnizca teorik
¢alismalara konu olmustur. Bunun nedeni su an kullanilan
réleli devrelerin, bilgisayarla kontrol sistemine g&re daha
ucuz olmasidir.

Bu tez c¢alismasinda, kontrolu yapilan asansdSr sistemi
iki kabinli, 5 katli ve toplamali asansSr sistemidir. Bu
sistemde kullanilan degigkenler asansdr sisteminin eleman-
lar:i incelenerek cortaya c¢ikarilmistir. Bu sistemin bir
6zelligide binanin, is binasi, konut veya otel olmasi duru-
muna g8re yapilacak sistem degisikliklerine ag¢ik olmasidir.
Bu sistem degisikliklerinin, bilgisayar ile kontrolii
yvapilmaktadir. Herhangi bir 8zel c¢alisma durumu, bir alt
procedure ile programa eklenebilmektedir. Yapilan calismayi
donanim olarak uygulayabilecek bir ortam bulumnmadigindan
sistemin sadece simiilasyonu yapilmistir. Input wve output
islemlerinin yapilmasi durumunda asansdr sistemini kumanda
edebilir. Programa istenildiginde &zel durumlar, software
degisiklikleriyle, sistemde bir degisiklik gerekmeksizin
uygulanabilir. R&leli devrelerde ise 8zel degisiklikler
gerektiginde, sistemin kumandasinin tamamen degismesi gere-
kecektir. Bilgisayar kontrolu yapilan sistemler genelde c¢cok
kabinli asans8r sistemleridir. Ciinkll cok kabinli asansér
sistemlerinin igletim prensipleri ¢ok karmasiktir. Ama
vapilan yazilimla bu karmasiklig: c¢tziimlemektedir.

Yapilan simlilasyon programinin asansdr sistemiyle
haberlesmesi Uzerine dilislinceler acgiklanmistir. Uygulama
vapilmamistir. Kullanilan degiskenler, asansdr sistemindeki
degiskenlere uygun oldugu ig¢in input-output baglantisi
vapildiginda, simiilasyon programi, sistemle uyum igerisinde
galigacaktir. Yazilimi asansdr sistemine uygulayabilecek
ortam hazirlanarak, programin sistemle haberlesmesi lzerine
aragstirmalar yapilabilir.
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Uses

Crt, graph dos;

type

xycoord=record
X,y:integer;p:byte;end;
kt=Arrayl[1..5] of Boolean;
ky=Array[l..4] of Boolean;
ka=Arrayl[2..5] of Boolean;
const

kapi:arrayl[l..17] of

xycoord=((x:1;y:1:;p:0),(x:110;y:1:p:1),(x:110;y:75;p:1),
(x:1;y:75;p:1),(x:1;y:1;p:1),(x:71;y:24;p:0),
(x:81;y:24;p:1),(x:81,y:55;p:1),(x:71;y:55,p 1),
(%:71;y:24;p:1),(x:30;y:24;p:0),
(x:40;y:24;p:1),(x%:40;y:55;p:1),{(x:30;y:585;p:1),
(x:30;y:24;:p:1),(x:85;y:1;p:0),(x:85;y:75;p:1));

kabin:array(1..10] of

xycoord=((x:0;y:279;p:0), (x:190;y:279;p:1),
{(x:190;5;y:479;p:1),(x:0;y:479;p:1), (%:0;y:279;p:1),
(x:185;y:284;p:0),(x:185;y:474;p:1).,(x:161;y:474:p:1),
(x:161;y:284;p:1),(x:185;y:284;p:1));

fon:arrayl[l..17] of
xycoord={(x:0;y:0;p:0),(x:639;y:0;p:1),(x:639;y:479;:p:1),
(%x:03y:479;p:1),(x:0;y:0;p:1),(x:180;y:0;p:0),

(%x:190;y:479;p:1),(x:195;y:479;p:0),(x:195;y:0;p:1),
(x:304;y:0;p:0),(x:304;y:479;p:1),(x:334;y:0;p.0),
(x:334;y:479;p:1),(x:443;y:0;p:0),(x:443;y:479;p:1),

(x:448;y:0;p:0),(x:448;y:479;p:1) );

kapil:arrayf[l..18] of
xycoord=((x:1;y:1;p:0),(x2110;y:1;p:1),(x:110;y:75;p:1),
(%:1;y:7T85;p:1),(x:13y:1;p:1),(x:88;y:24;p:0),
(x:96;y:24;p:1),(x:968;y:85;p:1),(x:88;y:55;p:1),
(x:86;y:24;p:1),(x:15;y:24;p:0),
(x:25;y:24;p:1),(x:25;y:55;p:1),(x:15;y:85;p:1),
(%x:15;y:24;p:1),(x:40;y:1;p:0),(x:40;y:75;p:1),
(x:70;y:1;p:0),(x:70;y:75;p:1));

kapiZ2:array[l1l..19] of
xycoord={(x:1;y:1;p:0),(x:110;y:1;p:1),(x:110;y:75;p:1),
(x:1;y:75;p:1),(x:1;y:1;p:1),(x:101;y:24;p:0),
(%x:110;y:24;p:1),(x:110;y:55;p:1),(x:101;y:865;p:1),
(x:101;:;y:24;p:1),(x:1;y:24;p:0),
(%2:10;5y:24;p:1),(x:10;y:55;p:1),{x:1;y:55;p:1),
(x:1;y:24;p:1),(x:25;y:1;p:0),(x:25;y:75;p:1),
(x:85;y:1;p:0),(x:858;y:75;p:1));

kapi3:arrayfl..2] of
zycoord=((x:1;y:1;p:0),(x:110;y:1;p:1),(x:110;y:75;p:1),
(x:1;y:75;p:1),(x:1;y:1;p:1),(x:10;y:1;p:0),
(x:10;y:75;p:1),(x:100;y:1;p:0),(x:100;y:75;p:1));
kapid4:array[l..5] of
xycoord=((x:1;y:1:;p:0),(x:110;y:1;:p:1),(x:110;y:75;3p:1),
(x:1;¥:75;p:1),(x:1;¥:15p0:1) )3



x_offset=10;

yv_offset=10;

Katbb5=3;

Katb4=8;

Katb3=13;

Katb2=18;

Katbl=23;

Kisisay=6;

RKats=5;

var

kkbgl ,kkbg?2,errorcode, graphmode, graphdriver:integer;
size,getmaxcolor,pausetime:word;
k1,k2,k3,k4,t1l,y,u,yl,y2:pointer;s:stringl2];
ch:char;

kbl,kb2:kt;

vi,yis:ky;

ai,ais:ka;
kabkatl,kabkat2,mdurl,mdur2,kkapil,kkapi2,kkapigl,kkapigl2.,.k
binl,kbinZ2.,kinl,kin2:Boolean;
tyil,tyiZ,ayil,ayi2, kbdurl,kbdur2,myhl,myh2,mahl,mah2:Boole
ang

t,k,kbekl,kbek2,kisl kis2,kkbl,kkb2,1i,j,ml,m2,nl,n2:integer
procedure kisisayil;

begin

if (kbinl=true) and (kisl1l<8) then

begin
kigl:=kisl+l;putimage(115,290,y " .normalput);
end;

if (kinl=true) and (kisl1>0) then

begin
kisl:=kisl-l;putimage(115,290,y " ,normalput):;
end;

kbinl:=false;kinl:=false;

str(kisl,s);

outtextxy(125,300,s8);

end;

procedure katsayil;

begin

if kabkatl=false then

begin

case kkbgl of

381 : begin

putimage(115,380,y " ,normalput);
outtextxy(123,401,°Z7);

end;

291 : begin

putimage(115,380,y " ,normalput);

outtextxy (125,400, 17 );

end;

201 : begin

putimage(115,3380,v " ,normalput);

outtextxy (125,400, °27);

end;

111 : begin
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putimage(115,390,y" ,normalput);
outtextxy (125,400, °37);

end;

21 : begin

putimage(115,390,y  ,normalput);
outtextxy (125,400,747 );

end;

end;

if (kkbix18-33)=kkbgl then
kabkatl:=true;

end;

if (mahl=true) or (myhl=true) then
kabkatl:=false;

end;

procedure katsayi2;

begin

if kabkat2=false then

begin

case kkbgZ of

381 : begin

putimage (565,390,y" ,normalput);
outtextxy (573,401, °Z27);

end;

291 : begin

putimage (565,390,y" ,normalput);
outtextxy (575,400, "17);

end;

201 : begin

putimage(565,330,y  ,normalput);
outtextxy (575,400,727 );

end;

111 : begin

putimage (565,380,y " ,normalput);
outtextxy (575,400, 37 );

end;

21 : begin

putimage (565,390,y  ,normalput);
outtextxy (575,400, 47 );

end;

end;

if (kkb2%18-33)=kkbg2 then
kabkat2:=true;

end;

if (mah2=true) or (myh2=true) then
kabkatZ2:=false;

end;

procedure kisisayil;

begin

if (kbin2=true) and (kis2<89) then
begin
kis2:=kis2+1;putimage(565,280,y " ,normalput);
end;

if (kin2=true) and (kis2>0) then
begin
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kis2:=kis2-1;putimage(b65,290,y  ,normalput);
end;

kbin2:=false;kin2:=false;

str(kis2,s);

outtextxy(575.300,8);

end;

procedure tamyuk; {tam yuk kontrolu yapiliyor.}
begin

tyil:=false;

if kisl=kisisay then

tyil:=true;

tyi2:=false;

if kis2=kisisay then

tyl2:=true;

end; {tam yuk procedure sonu}
procedure asiriy; {asiri yuk kontrolu yvapiliyor}
begin

ayil:=false;

if kisl>kisisay then

ayil:=true;

ayi2:=false;

if kis2>kisisay then

ayi2:=true;

if (ayil=true) and (kkapil=true) then
begin
sound(220);delay(50) ;nosound; kkapil:=false;
end;

if (ayi2=true) and (kkapiZ2=true) then
begin
sound(220);:;delay(50);;nosound;kkapi2:=false;
end;

end; {asiriy procedure sonu}

procedure tusoku;{tus okuma islemi yapiliyor}
begin

for I:=1 to 5 do

begin

delay(l);

if keypressed then

begin

ch:=readkey;

if ch=#0 then ch:=readkey:
case ch of
#59:KB1[1]:=true;
#60:KB1[2]:=true;
#61:KB1[3]:=true;
#62:KB1{4]:=true;
#63:KB1[5]1:=true;
#84:KB2[1]:=true;
#85:KB2[2] : =true;
#86:KB2[3]:=true;
#87:KB2[4] :=true;
#88:KBZ2[5]1:=true;
#95:AI[2] :=true;
#96:AI[3]:=true;



#97:AI[4]:=true;
#98:AI[5]:=true;
#104:YI[1]:=true;
#105:YI[2]:=true;
#106:YI[3]:=true;
#107:YI[4]:=true;

‘27, z7 :kbdurl:=true;

‘X", "x" :kbdur2:=true;

‘M7, 'm” :kkapiZ2:=false;

‘N°, 'n" :kkapil:=false;
#43:kbinl:=true;
#45:kinl:=true;
#42:kbin2:=true;
#47:kin2:=true;

end;

end;

end;

end; {tusoku procedure sonu}l}
procedure fonciz;

begin

for i:=1 to 17 do

begin

if fonl[il.p=0 then moveto(fonlil.x,fon[il.y)
else lineto(fonlil.x,fon[il.y);
end;

end;

procedure kapiciz;

begin

for i:=1 to 17 do

begin

if kapil[i].p=0 then moveto(kapilil.x,kapilil.y¥)
else lineto(kapilil.x,kapilil.y):;

end;

end;

procedure kapicizl;

begin

for i:=1 to 19 do

begin

if kapil{i].p=0 then moveto(kapil{il.x,kapillil.y)
else lineto(kapillil.x.kapil(il.y);

end;

end;

procedure kapiciz2;

begin

for i:=1 to 19 do

begin

if kapi2[i]l.p=0 then moveto(kapi2l[il.x,kapi2lil.y)
else lineto(kapi2fil.x,kapi2[il.y);

end;

end;

procedure kapiciz3;

begin

for i:=1 to 9 do



begin

if kapi3[il]l.p=0 then moveto(kapi3[il.x,kapi3[il.y)
else lineto(kapi3[il.x.kapi3[il.y);

end;

end;

procedure kapiciz4;

begin

for i:=1 to 5 do

begin

if kapidl{i].p=0 then moveto(kapidl[il.x,kapid4{i].y)
else lineto(kapidlil.x.kapid[il.y);

end;

end;

procedure kabinclz;

begin

for i:=1 to 10 do

begin

if kabin{il.p=0 then moveto(kabin[il.x,kabinlil.y)
else lineto(kabin(i].x,kabin[i].y):

end;

for i:=1 to 7 do

begin ,
cirle (173, (275+(1i%26)),10);
setfillstyle(12,10);
floodfill (173, (275+(1i%26)),10);
end;

setfillstyle(l,5);
floodfill(173,280,10);
setfillstyle(l,4);
floodfi111(153,290,10);
setcolor(10);
outtextxy (1686, (2989), "al”);
outtextxy (170, (325),°47);
outtextxy (170, (352),°37)
outtextxy (170,(377), 27 );
outtextxy (170, (403),"17);
outtextxy (170, (428), "Z27)
outtextxy(166,(455), "st”
setcolor(10);

end;

procedure basla;

begin

setcolor(7);

fonciz;
setfillstyle(1,9);
£floodfill(197,478,7);
setfillstyle(1,9);
floodfi11(440,478,7);
setfillstyle(9,1);
floodfill(320,478,7);
setfillstyle(1,9);
setcolor(ll):

kapiciz;

setcolor(10);

;
?
.
b4
):



kabinciz;

size:=imagesize(0,279,190,479); {kabin ciziliyor}
getmem(u,slize);

getimage(0,279,190,479,u”);

Putimage(448,279,u” ,normalput);
size:=imagesize(1,1,75,110); {normal kat kapilari
ciziliyor}

getmem(u,size};

getimage(1,1,110,75,u");

for 1:=0 to 4 do

begin

putimage (334, i%90+21,u" ,normalput);

putimage (195, i%90+21,u" ,normalput);

end;

moveto(50,168);1lineto(52,168); {ok ciziliyor}
lineto(52,160);1lineto(54,160);
lineto(50,160);1ineto(50,168);

circle(51,161,10);

size:=imagesize(40,150,62,172);

getmem(tl,size);

getimage (40,150,62,172,k17);

putimage (40,150,t1" ,xorput);
moveto(52,154);1ineto(50,154); {ok cigiliyor}
lineto(50,162);1lineto(48,1862);
lineto(51,167);1ineto(b4,162);
lineto(52,162);1ineto(52,154);

circle(51,161,10);

gize:=imagesize(40,1580,62,172);

getmem(y,size);

getimage(40,150,62,172,y7);

putimage(40,150,y" ,xorput);

for i:=1 to 4 do

begin {kat tuslarin cemberi ciziliyor}
putimage (308, i¥90+33,t1 " ,normalput);

Putimage (308, i%80-25,y " ,normalput);

end;

moveto(1l,100);

lineto(1,128); {sayl cercevesi ciziliyor}
lineto(1,100);

size:=imagesize(1,1,19,28);

getmem(y,size);

getimage(1,100,19,128,v7);

putimage(115,290,y  ,normalput);

putimage (565,2980,y" ,normalput);

putimage(1l,100,y" ,xorput);

putimage {115,390,y  ,normalput);
putimage(565,330,y" ,normalput);

moveto(10,100);

lineto(19,112);

lineto(10,100);

gize:=imagesize(1,1,20,13);

getmem(yl,size);

getimage(1,100,20,113,y17);

putimage(1l,100,y1" ,xorput);
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putimage(135,390,y1" ,normalput);
putimage(585,390,y1" ,normalput);
moveto(10,128);

lineto(19,116);

lineto(10,128);
size:=imagesize(1,1,20,14);
getmem(y2,size);
getimage(1,115,20,128,¥y27);
putimage(1,115,y2" ,xorput);
putimage(135,405,y2" ,normalput);
putimage (585,405,y2" ,normalput);
kapicizl; { haraketli kapi
setfillstyle(4,red);
floodfill(2,2,red);
floodfi1l1(108,2,red);
setfillstyle(4,9);
floodfill(55,2,red);
size:=imagesize(1,1,110,75);
getmem(kl,size);
getimage(1,1,110,75,k17);
putimage(1l,1,k1” ,xorput);
kapiciz2; { haraketli kapi
setfillstyle(4,red);
floodfill(2,2,red);
floodfil1(109,2,red);
setfillstyle(4,9);
floodfill(55,2,red);
size:=imagesize(1,1,110,75);
getmem(k2,size);
getimage(1,1,110,75,k27);
putimage(l,1,k2" ,xorput);
kapiciz3; { haraketli kapi
setfillstyle(4,red);
floodfill(2,2,red);
floodfil1(109,2,red);
setfillstyle(4,9);
floodfill(55,2,red);
size:=imagesize(1,1,110,75);
getmem(k3,size);
getimage(1,1,110,75,k37);
putimage(1l,1,k3" ,xorput);
kapiciz4; { haraketli kapi
setfillstyle(4,9);
floodfill(55,2,red);
size:=zimagesize(1,1,110,75);
getmem(k4,size);
getimage(1,1,110,75,k47);
putimage(1l,1,k4" ,xorput);
moveto(2,2);

lineto(189,2);

lineto(2,2);

setfillstyle(9,1);
floodfill(3,3,red);
moveto(449,2);

ciziliyor}

ciziliyor}

ciziliyor}

ciziliyor}



lineto(638,2);
lineto(449,2);
setfillstyle(9,1);
floodfi11(450,3,red);

end;

procedure reset;{tum tus resetlemeleri yapiliyor}
begin

ml:=0;

m2:=0;

nl:=0;

n2:=0;

kkb2:=23;

kkbl:=23;

kbekl1l:=20;

kbek2:=20;

t:=20;

kkbgl:=381;
kkbg?2:=381;:kabkatl:=false;kabkat2:=false;
for I:=1 to 5 do

begin

kbl[I]:=false;
kbdurl:=false;

kisl:=0;

kis2:=0;

kb2[i]l:=false;
kbdur2:=false;
kkapil:=true;kkapigl:=true;
kkapi2:=true;kkapig2:=true;
aifil:=false;

yi[il:=false;
ais[iJ:=false;
vis[i]:=false;

myhl:=false;

myh2:=false;

mdurl:=false;

mdur2:=false;

mahl:=false;

mah2:=false;

end;

end; {reset procedure sonu}
procedure kapidurum;

begin

if (kkbl=3) or (kkbl=8) or (kkbl=13) or (kkbl=18) or
(kkbl=23) then

begin

if (kkblx18-33)=kkbgl then
if kkapil=false then

begin

kisisayil;

if (nl=0) and (kkapil=false) then
kkapigl:=kkapil;

if kkapigl=false then
begin

nl:=nl+1;
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case nl of

10: begin

putimage (195,kkbgl,u”,xorput);
putimage(195,kkbgl,kl",xorput);
end;

20: begin
putimage(185,kkbgl k1" ,xorput);
putimage(185,kkbgl k2" ,xorput);
end;

30: begin
putimage(195,kkbgl, k2" ,xorput);
putimage (195,kkbgl,k3",xorput);
end;

40: begin
putimage(195,kkbgl, k3" ,xorput);
putimage(195,kkbgl,k4" ,xorput);

end;

100: begin
nl:=41;kkapigl:=true;
end;

end;

end

else

begin
nl:=ni-1;
case nl of
10: begin

putimage (185,kkbgl,k" ,xorput);
putimage (195, kkbgl, k2" ,xorput);
end;

20: begin
putimage (185, kkbgl,k2",xorput);
putimage(195,kkbgl, k1" ,xorput);
end;

30: begin

putimage (195,kkbgl,k3",xorput);
putimage(185,kkbgl, k2" ,xorput);
end;

40: begin

putimage (195,kkbgl,k4",xorput);
putimage(195,kkbgl,k3" ,xorput);
end;

end;

end;

if (n1=0) and (kkapigl=true) then
kkapil:=kkapigl;

end; end else kkapil:=true;

if (kkb2=3) or (kkb2=8) or (kkb2=13) or (kkb2=18) or
(kkb2=23) then

begin

if (kkb2x18-33)=kkbg2 then

if kkapi2=false then

begin

kisisayi2;
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if (n2=0) and (kkapiZ2=false) then
kkapig2:=kkapiZ2;

if kkapig2=false then

begin

n2:=n2+1;

case n2 of

10: begin
putimage(334,kkbg2,u” ,xorput);
putimage (334,kkbg2,kl1" ,xorput);
end;

20: begin
putimage (334 ,kkbg2,.k1l" ,xorput);
putimage(334,kkbg2,k2" ,xorput);
end;

30: begin
putimage (334 ,kkbg2,k2" ,xorput);
putimage(334,kkbg2,k3" ,xorput):;
end;

40: begin
putimage(334,kkbg2,k3" ,xorput);
putimage (334,kkbg2,k4" ,xorput);

end;

100: begin
nZ2:=41;:;kkapig?:=true;
end;

end;

end

else

begin
nZ:=n2-1;
case nZ of
10: begin

putimage (334,kkbg2,kl1” ,xorput):;
putimage(334,kkbg2,u” ,xorput):;
end;

20: begin
putimage(334,kkbg2.,k2" ,xorput);
putimage (334,kkbg2,kl"” ,xorput);
end;

30: begin
putimage(334,kkbg2,k3" ,xorput);
putimage(334,kkbg2,k2" ,xorput);
end;

40: begin
putimage(334,kkbg2,k4" ,xorput);
putimage(334,kkbg2,k3" ,xorput);
end;

end;

end;

if (n2=0) and (kkapigl=true) then
kkapi2:=kkapig?2;

end; end else kkapiZ:=true;
end;

procedure kabink 1; {1l.kabinin kontrolu yapiliyor}
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begin

kbekl:=20;

t:=20;

for i:=1 to 5 do

begin

if kbl[i] then

begin
t:=abs(kkbl-({5%(5-1)-2));

if (5-i)<>(kkbl+2) div 5 then
if kbekl>t then kbekl:=t;
end;

end;

J:=(kkbl+kbekl+2) div 5;

if j<6 then

if j>0 then

if myhl=false then

if kbl{5-j]1 then

begin

mahl:=true;

end;

if (kkbl-kbekl)}>0 then
J:=(abs(kkbl-kbekl)}+2) div 5;
if j>0 then

if j<5 then

if mahl=false then

if kbi[(5-3)] then

begin

myhl:=true;

end;

end; {kabink_ 1 procedure sonu}
procedure kabink 2;{2.kabinin kontrolu yapiliyor}
begin

kbek2:=20;

t:=20;

for i:=1 to 5 do

begin

if kxb2{i] then

begin
t:=abs(kkb2~-(5%(5-1)-2));

if (8~-1)<>(kkb2+2) div 5 then
if kbek2>t then kbek2:=t;
end;

end;

J:=(kkb2+kbek2+2) div 5;

if j<6 then

if j>0 then

if myh2=false then

if kb2{8-3] then

begin

mah2:=true;

end;

if (kkb2-kbek2)>0 then
J:=(abs(kkb2-kbek2)+2) div 5;
if j<5 then
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if §j»>0 then

if mah2=false then

if kb2[(6-J)]1 then

begin

myh2:=true;

end;

end;{kabink 2 procedure sonu}

procedure katdur_1l;

begin

case kkbl of

katb5: if (kbl[5]=true) or (((ailB5]l=true) and (mahl=true))
and (tyil=false)) then

kkapil:=false;

katb4: if (kbll[4]l=true) or (({((ail4]l=true) and (mahl=true))
or

((yif4]1=true) and (myhl=true))) and (tyil=false)) then
kkapil:=false;

katb3: if (kbl[3]l=true) or ((((ail3]l=true) and (mahl=true))
or

{((yil3]=true) and (myhl=true))) and (tyil=false)) then
kkapil:=false;

katb2: if (kbl[2]=true) or ((((ail2]=true) and (mahl=true))
or

({(yi[2]=true) and (myhl=true))) and (tyil=false)) then
kkapil:=false;

katbl: if (kbl{ll=true) or (({(yil[ll=true) and (myhl=true))
and (tyil=false)) then

kkapil:=false;

end;

end;

procedure katdur_2;

begin

case kkb2 of

katb5: 1if (kb2[5]1=true) or (((ailbl=true) and (mahZ=true))
and (tyi2=false)) then

kkapiZ2:=false;

katb4: if (kb2[4]=true) or (({((aifl4]l=true) and {(mah2=true))
or

({yif4]=true) and (myh2=true))) and (tyi2=false)) then
kkapi2:=false;

katb3: if (kb2{31=true) or (({(ail3]=true) and (mah2=true))
or

((yi(31l=true) and (myh2=true))) and (tyi2=false)) then
kkapi2:=false;

katbZ2: if (kb2[2]=true) or ({({(ail2l=true) and (mahZ2=true))
or

((yif2]=true) and (myh2=true))) and (tyi2=false)) then
kkapi2:=false;

katbl: if (kb2{1]l=true) or ((yilll=true) and ((myh2=true)
and (tyi2=false))) then

kkapiZ2:=false;

end:;

end;

procedure yukari_1;{l.kabinin yukari hareket ciziliyor ve
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resetleme yapiliyor}

begin

kkbl:=kkbl-1;

case kkbl of

3: begin

katdur_1;3;kbl[S]:=falsej;ais[S5]l:=false;

end;

8: begin
katdur_li;kbl[4l:=falsejais(4]:=falsejyis{d4]l:=false;
end;

13: begin
katdur_1;kbl[3]:=falsejyis[3]l:=falsejais[3]:=false;
end;

18: begin
katdur_1;3;kbl[2]:=falsejais[2]:=false;jyis[2]:=false;
end;

23: begin

katdur_1l;kbl{l1]l:=falsejyisl[l]l:=false;

end;

end;

end; {yukari_1 procedure sonu}

procedure yukari_2;{2Z.kabinin vukari hareket ciziliyor ve
resetleme yapiliyor}

begin

kkb2:=kkb2~-1;

case kkb2 of

3: begin

katdur_2j3;kb2[3]l:=falsejais[5]l:=false;

end;

8: begin
katdur_2;kb2f4]:=falsejais[4]l:=false;yis[4]:=false;
end;

13: begin
katdur_2;kb2[3]:=falsejais{3]:=falsejyis{3I]:=false;
end;

18: begin
katdur_2;kb2{2]:=falsejais[2]:=falsejyis(2]l:=false;
end;

23: begin
katdur_2;kb2[1]:=false;yis[l]l:=false;

end;

end

end; {yukari_2 procedure sonu}

praocedure asagi_1l;3{l.kabinin asagi hareket ciziliyoar ve
resetleme yapiliyor}

begin

kkbl:=kkbl+1;

case kkbl of

3: begin

katdur_13kbl[S]l:=falsejais[S]:=false;

end;

8: begin
katdur_li;kbl[4]:=falsejais[4]:=falsejyis[4]:=false;
end;
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13: begin
katdur_1;kbl[3]:=false;yis[3]:=false;ais[I]:=false;
end;

18: begin !
katdur_1li3kbl[2]:=falsejais[2]:=false;yis[2]:=false;
end;

23: begin

katdur_1l;kbl[l]:=falsejyisll]l:=false;

end;

end;

end;{asagi_1 procedure sonu}

procedure asagi_2;3;{2.kabinin asagi hareket ciziliyor ve
restleme yapiliyor}

begin

kkb2:=kkb2+1;

case kkb2 of

3: begin

katdur_2;kb2[S]:=false;

end;

8: begin

katdur_23kb2{4]:=false;

end;

13: begin

katdur_2;kb2[{3J:=false;

end;

18: begin

katdur_23kb2{2]:=false;

end;

23: begin

katdur_2;kbZ2[1]:=false;

end;

and;

endj{asagi_2 procedure sonul}

procedure hareket;{motor durumuna gare hareket vapiliyor?}
begin

if (myhl=true) and (kkapil=true) and (ayil=false) then
begin

vukari_1;

end;

if (myh2=true) and (kkapiZ=true) and (ayiZ=false) and
(mdur2=false) then

begin

yukari_2;

end;

if (mahZ2=true) and (kkapiZ=true) and (ayiZ=false) and
{mdurz2=false) then

begin

asagi_2;

end;

if (mahl=true) and (kkapil=true}) and (ayil=false) and
{mdurl=false) then

begin

asagi_1;

end;



end;{hareket procedure sonu}
praocedure dur_l;{l.kabinin motor resetlemesi yapiliyor?}
begin

j:=03

for i:=(6—(kkbl+2) div 3) to 5 do
if kbl[il=false then

begin

Ji=j+l;

end;

if j=(kkbl+2) div 5 then
myhl:=false;

j:=0;

for i:=((kkbl1+2) div 5)+1 to 35 do
if kbl[é6-iJ=false then

begin

Ji=j+1j

end;

if j=5—-((kkb1+2) div 35) then
mahl:=false;

if kkb1l<3 then

myhl:=false;

if kkb1>22 then

mahl:=false;

end;{dur_1 procedure sonu}
procedure dur_2;3{Z2.kabinin motor resetlemesi yapiliyor}
begin

j:=03

for i:1=(6—-(kkb2+2) div 3) to 3 do
if kb2[il=false then

begin

Jei=j+1l;

and ;

if j=(kkb2+2) div 5 then
myh2:=false;

J:=0;

far i:=((kkb2+2) div 5)+1 to 5 do
if kb2[&-il=false then

begin

Ji=j+l;

end;

if j=5—-((kkb2+2) div 3) then
mah2:=false;

if kkb2<3 then

myh2:=false;

if kkb2>22 then

mah2:=false;

end;{dur_2 procedure sonu}
procedure asakont_lj{asagi isaretin kontrolu yapiliyor}
begin

if (mahl=false) and (myhl=false) then
begin

if (mah2=false) and (myh2Z2=false) then
begin

for i:=1 to 4 do
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begin

if ailé—-1]=true then

begin
1=abs(kkb2-(5%i-2))

ji=abs(kkbl-(3%xi-2})

if j>=k then

begin

if tyi2=false then

if ais[é&—-i}=false then

begin

kb2[&6—-iJ:i=truejaislé~i]l:=true;

end;

end

else

if tyil=false then

if ais[é—i]=false then

begin

kbl[ée-il:=truesjaislé—i]li=true;

end;

end;

end;

end;

for i:=1 to 4 do

begin

.
’
.
]

if not((tyiZ2=false) and ((mahZ=true) and (kkb2<{3%xi-2)})then

if tyil=false then

if aif[é~il=true then

if tyil=false then

if ais[é6-il=false then

begin
kbl{6-il:=truejaislé-ils=true;
end;

end;

end

glse

if (mahZ=false) and (myhZ=false) then
begin

for i:=1 to 4 do

begin

if not((tyil=false) and ((mahl=true) and (kkbhl<5%xi-2)))

then

if tyi2=false then

if ailé—il=true then

if tyiZ2=false then

if aigs[&-il=false then

begin

kb2l é6-il:=truejaislé—il:=true;
end;

end;

end;

endj{asakont_1 procedure sonul

procedure yukakaont_lj{yukari isaretin kontrolu yapiliyor}

begin
if ((mahl=false) and (myhl=false)) then
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begin -
if (mahZ=false) and (myh2=false) then
begin
faor i:=2 to S5 do
begin
if yi[é-1i]=true then
begin
1=abs(kkb2-(5%i-2));
Jjr=abs(kkbl-(35%i-2));
it tyi2=false then
if j>=k then
begin
if yis[é~-il=false then
begin
kb2f6—il:=truejyvis(é&—il:i=true;
ends
end
else
if tyil=false then
if yis[6-il=false then
begin
kbl{é-il:=truezyis(6~il:i=true;
end;
end;
end;
end;
if (mah2=true) or (myhZ=true) then
for i:=2 to 5 do
begin
if not{(tyiZ=Ffalse) and ((myhZ=true) and
then
if yi[é—-il=true then
if tyil=false then
if yis[6-il=false then
begin
kbl[é-il:=truejsyis[é-il:i=true;
end;
end;
end
else
if (mahZ2=false) and (myhZ=false) then
begin
begin
for i:=2 to S do
begin
if not((tyil=false) and ((myhl=true) and
then
if yifé-il=true then
if tyiZ2=false then
if yis[é—i]=false then
begin
kb2[6—-i]:=truejyisfé-il:=true;
end;
end;

(kkb2>5%i-2)))

(kkbl>35%i-2)1})
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end ;

end;

end;

procedure yukarig_1;

begin

repeat

if (kkbl*18-33)<kkbgl then
begin
kapidurumjkapidurum;kapidurum;
putimage(195,kkbgl,u”~,xorput);
kkbgl:=kkbgl-3;
putimage(195,kkbgl,u”,xorput);
if (kkb2%1B8-33)<kkbgZ2 then
begin
putimage(334,kkbg2,u”,xorput);
kkbgZ:=kkbg2-3;
putimage(334,kkbg2,u™,xorput);
end;

if (kkb2%18-33)>kkbg2 then
begin
putimage(334,kkbg2,u”,xorput);
kkbg2:=kkbg2+3;
putimage(334,kkbg2,u™,xorput);
end;

end;

if (kkbl%x18-33)>kkbgl then
begin
kapidurumjkapidurumi;kapidurum;
putimage(195,kkbgl,u”,xorput);
kkbgl:=kkbgl+3;
putimage(195,kkbgl,u™,xorput);
if (kkb2Z2%18-33)<kkbg2 then
begin
putimage(334,kkbg2,u~,xorput);
kkbg2:=kkbg2-3;
putimage(334,kkbg2,u™,xorput);
end ;

if (kkb2%18-33)>kkbg2 then
begin
putimage(334,kkbg2,u”,xorput);
kkbg2:=kkbg2+3;
putimage(334,kkbg2,u™,xorput);
end;

end;

until (kkbix%18-33)=kkbgl

end;

procedure yukarig_2;

begin

repeat

if (kkb2%18-33)<kkbgZ then
begin
kapidurumjikapidurumikapidurum;
putimage (334,kkbg2,u”,xorput);
kkbg2:=kkbhg2-3;
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putimage(334,kkbg2,u”™, xorput};
if (kkbl%x18-33)<kkbgl then
begin
putimage(195,kkbgl,u”,xorput);
kkbgl:=kkbgi-3;

putimage (195,kkbgl,u~,xarput);
end;

if (kkblx18-33)>kkbgl then
begin
putimage(193,kkbgl,u”,xorput);
kkbgl:=kkbgl1+3;
putimage(1?5,kkbgl,u”,xorput);
end;

end ;

if (kkb2%18-33)>kkbg2 then
begin
kapidurumikapidurumikapidurum;
putimage(334,kkbg2,u™,xorput};
kkbg2:=kkhbg2+3;
putimage(334,kkbg2,u”,xorput);
if (kkb1x18-33)<kkbgl then
begin
putimage(193,kkbgl,u”,xorput);
kkbgl:=kkbgl-3;
putimage(193,kkbgl,u™,xarput);
end;

if (kkblx18-33)>kkbgl then
begin
putimage(1?23,kkbgl,u”™, xorput);
kikbgl:=kkbgl+3;
putimage(195,kkbgl,,u™,xorput);
end;

end;

until (kkb2%18-33)=kkbgZ2

end;

procedure renkdol;

begin

if mahli=true then

begin

setfillstyle(l,yellow);
floodfill1(142,410,10);

end

else

begin

setfillstyle(1,9);
floodfil11(142,410,10);

end;

if myhl=true then

begin

setfillstyle(l,yellow);
floodfill(142,400,10};

end

else

begin



setfillstyle(l1,9);
floodfill(142,400,10);
end;

if myhZ=true then
begin
setfillstyle(l,yellow);
floodfill (&00,400,10);
end

else

begin
setfillstyle(1,9);
floodfill (600,400,10);
end;s

if mahZ=trues then
begin
setfillstyle(l,yellow);
floodfill(592,410,10);
end

else

begin
setfillstyle(l1,9);
floodfill1(592,410,10);
end;

if kbl[l1l=true then
begin
setfillstyle(l,12);
floodfill(164,431,10);
end

else

begin

if kkbgl<>381 then
begin
setfillstyle(1,9);
floodfill(164,431,10);
end

if kkbgl=381 then
begin
setfillstyle(1,53);
floodfill{164,431,10);
end;

end ;

if kbhl[Z]=true then
begin
setfillstyle(1,12);
floodfill (164,405,10);
end

else

begin

if kkbgl<>2%91 then
begin
setfillstyle(1l,?);
floodfil1(164,405,10);
end;

if kkbgl=2921 then



begin
setfillstyle(1,5);
floodfill(164,405,10);
end;

end;

if kbi[3]l=true then
begin
setfillstyle(1,12);
floodfill(164,379,10);
end

else

begin

if kkbgl<>201 then
begin
setfillstyle(l1,?);
floodfill(1&64,379,10);
end;

if kkbgl=201 then
begin
setfillstyle(1,5);
floaodfill(164,379,10);
end;s

end;

if kbif4]=true then
begin
setfillstyle(1,12);
floodfill(164,3533,10);
end

else

begin

if kkbgl<>111l then
begin
setfillstyle(1,9);
floodfill(164,353,10);
end;

if kkbgl=111 then
begin
setfillstyle(1,5);
floodfill(164,353,10);
end;

end;

if kbl[3SJ=true then
begin
setfillstyle(l1,12);
floodfill(164,327,10};
end

else

begin

if kkbgl<>21 then
begin
setfillstyle(l1,9);
floodfill(164,327,10};
end;

if kkbgl=21 then
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begin
setfillstyle(l1,5);
floodfill(164,327,10);
end;

end ;

if kb2[1]=true then
begin
setfillstyle(1,12);
floodfill(612,431,10);
end

else

begin

if kkbg2<>381 then
begin
setfillstyle(1,9);
floodfill(612,431,10);
end;

if kkbg2=381 then
begin
setfillstyle(1,5);
floodfill(&612,431,10);
end;

end;

if kb2{2]=true then
begin
setfillstyle(l1,12);
floodfill(&612,405,10);
end

else

begin

if kkbg2<>291 then
begin
setfillstyle(1,9);
floodfi11(612,405,10);
end;s

if kkbg2=291 then
begin
setfillstyle(1,3);
floodfill(612,405,10);
end;

end;

if kb2{3]=true then
begin
setfillstyle(1,12);
floodfill(612,379,10};
end

else

begin

if kkbg2<>201 then
begin
setfillstyle(l,?);
floodfill(612,377,10);
end;

if kkbg2=201 then
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begin
setfillstyle(1,5);
floodfill(612,379,10);
end;

end;

if kb2[4]1=true then
begin
setfillstyle(l,12);
floodfill(612,353,10);
end

else

begin

if kkbg2<>111 then
begin
setfillstyle(1,9);
floodfill(612,353,10);
end;

if kkbg2=111 then
begin
setfillstyle(1,5);
floodfill(612,353,10);
end;

end;

if kb2[5]=true then
begin
setfillstyle(1,12);
floodfill(612,327,10);
end

else

begin

if kkbg2<>21 then
begin
setfillstyle(l1,9);
floodfill(612,327,10);
end;

if kkbg2=21 then

begin
setfillstyle(1,5);
floodfill (612,327,101} ;
end;

end;

if yif1]l=true then
begin
setfillstyle(l1,12);
floodfill(311,403,10};
end

else

begin
setfillstyle(l,9);
floodfill(311,403,10);
end;

if yi[Z21=true then
begin
setfillstyle(l1,12);
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floodfill1(311,313,10);
end

else

begin
setfillstyle(l1,9);
floodfill(311,313,10);
end;

if yi[31=true then
begin
setfillstyle(1,12);
floodfill(311,223,10);
end

else

begin
setfillstyle(1,9);
floodfill(311,223,10);
end;

if yi[4]=true then
begin
setfillstyle(1,12);
floodfill(311,133,10);
end

else

begin
setfillstyle(1,%?);
floodfill(311,133,10);
end ;

if ailZ2]=true then
begin
setfillstyle(1l,12);
floodfill(311,345,10);
end

else

begin
setfillstyle(1,9);
floodfill(311,345,10);
end;

if ail[3]=true then
begin
setfillstyle(1,12);
floadfill(311,255,10});
end

else

begin
setfillstyle(l1,9);
floodfill(311,255,10);
end;

if ai[4]=true then
begin
setfillstyle(l1,12);
floodfill(311,1465,10);
end

else

begin
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setfillstyle(1,9);
floodfill(311,165,10);

end;

if ai[3]=true then

begin i
setfillstyle(1,12);
floodfill(311,75,10);

end

else

begin

setfillstyle(1,9);
floodfill(311,75,10);

end;

end;

procedure kapiacg;

begin

for i:=1 to 4 do

begin

if (mahl=false) and (myhl=false)
if aifi+l1l]l=true then

if kkbl=(S5%(5-i)-2) then
kkapil:=false;

if (mahl=false) and (myhl=false)
if yi[iJ=true then

if kkbl=(3X%(6—-i)—-2) then
kkapil:=false;

if (mahZ2=false) and (myh2=false)
if aifi+l11=true then

if kkb1l<>(5%(6-1)-2) then

if kkb2=(S%{(5~-1i)-2) then
kkapiZ2:=false;

if (mah2=false) and (myh2=false)
if yi[il=true then

if kkbl<>(S¥(6—1i)-2) then

if kkb2=(35%(6-1)-2} then
kkapiZ:=false;

end;

end;

procedure sabahj;

begin

if kkbi<>3 then

if kkapil=true then

if (mahl=false) and (myhl=false)
kbi[3]:=true;

if kkb2<>3 then

if kkapiZ2=true then

if (mah2=false) and (myh2=false)
kb2[3]:=true;

end;

procedure aksam;

begin

if kkb1<>23 then

if kkapil=true then

if (mahl=false) and (myhl=false)

then

then

then

then

then

then

then
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kbif[ll:=true;

if kkb2<>23 then

if kkapiZ=true then

if (mahZ=false) and (myh2=false)
kh2{1]:=true;

end;

begin {ANA PROGRAM}
graphdriver:=detect;

initgraph(graphdriver,graphmode, "’

errorcode:=graphresult;
if errorcode<>grok then
begin

then

writeln(’'error=',grapherraormsg(errorcode));

end;

resetjbaslajsetcolor(yellow)jsettextstyle(triplexfont,horiz

dir,2);

settextjustify (centertext,centertext)jouttextxy (55,300, Kis

i sayisi’);

outtextxy (503,300, Kisi sayisi’)j ;outtextxy (505,400, Kat

sayisi’)g

outtextxy (55,400, 'Kat sayisi’)j;kisisayil;kisisayiZ2;

repeat
kapiacs;
tusokusg
yukakont_1;
kabink_13
kabink_23;
hareket;
yukarig_1
yukarig_2
renkdol;
tamyuk;
asiriy;
asakont_1
kapidurum
dur_13;
katsayil;
dur_2;
katsayi2;
until kbdurl;
closegraph;

end.{ana program sonuj
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