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Damisman: Prof. Dr. Bayram AKDEMIR
2025, 40 Sayfa

Juri
Prof. Dr. Bayram AKDEMIR
Dog. Dr. Seyfettin Sinan GULTEKIN
Dr. Ogr. Uyesi Ali Osman OZKAN

CAN-Bus ve tiirevleri birgok uygulamada yaygin olarak kullanilmaktadir. Bu ¢alismada, CAN-
Bus iletisimi asansér butonlari i¢in 6zel olarak gelistirilmistir. Geleneksel asansor butonlari, kontrol
paneliyle iletisim kurmak i¢in ¢ok sayida kabloya sahiptir. Oysa butonlar sadece asansodr ¢agirmamiza
yardimect olur. Yiiksek binalardaki eski tip butonlar ¢ok sayida kabloya sahiptir. Cok sayida kablo, sik sik
arizaya neden olur. CAN-Bus, kablo sayisini azaltmak i¢in bir ¢oziimdiir. Buna karsilik, CAN-Bus
iletisimine dayali bozuk butonlar, yazilim programlamasi nedeniyle onarilamaz. Bu ¢alismada, uzaktan ve
yakindan dinamik olarak yeniden adreslenebilen yeni bir buton stili sunulmaktadir. Buton sayisinin
azaltilmasi, pazarda satis ve kar elde etmede bilyiik bir verimlilik saglar. CAN-Bus’a dayal1 veri iletimi
adresleme de kolaylik ve inter,aktif ¢oziimler sunmaktadir. Ariza durumunda butona kolay erigim
kablolama azlig yiiksek katlarda enerji iletimi ve maliyet tasarrufu saglamaktadir.

Anahtar Kelimeler: Asansér, CAN-Bus, Buton, iletisim, Uzaktan Adreslenebilir
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CAN-Bus and its derivatives are widely used in many applications. In this study, CAN-Bus
communication has been specifically developed for elevator buttons. Traditional elevator buttons have
numerous cables to communicate with the control panel. However, the buttons only help us call the
elevator. Old-style buttons in tall buildings have many cables. Many cables often cause malfunctions.
CAN-Bus is a solution to reduce the number of cables. In contrast, faulty buttons based on CAN-Bus
communication cannot be repaired due to software programming. This study presents a new button style
that can be dynamically re-addressed remotely and locally. Reducing the number of buttons provides
significant efficiency in sales and profit generation in the market. CAN-Bus-based data transmission also
offers convenience and interactive solutions for addressing. In case of failure, easy access to the button
and reduced cabling provide energy transmission and cost savings in high-rise buildings.

Keywords: CAN-Bus, Elevator, Button, Communication, Remotely Addressable
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1. GIRIS

Asansorler mimarinin gelismesiyle ortaya cikan dikey sekilde raylar {izerinde
hareket edebilen insan ve yiik tasimaya yarayan mekanik tasarimlardir. 17. Yiizyilda ilk
ornekleri ¢ikmaya baslayan asansorler dikey sekilde yolcu ve yiikleri bir kattan bir kata

hareketini saglamaktadir.

Glinlimiizde asansor sistemlerinde yapilan ¢alismalarin temel hedefi; insanlarin
konforu, rahatlig1 ve en 6nemlisi giivenligini saglamak ve ayrica zaman kazandirmaya
yoneliktir. Birden fazla kabini bulunan asansér sistemlerinde uygulanmaya baslayan
grup kontrolu, asansér kontrol sistemlerindeki ¢aligmalara paralel yayginlasmistir
(Bolat 2006).

Asansor sistemleri mumkdin olan veya olasi trafik durumlarini kontrol etmek igin

tasarlanmali ve mevcut insan sayisina bagli bina talepleri i¢in esnek olmali yenilige agik
olmalidir. Degisen ve gelisen sistemler uyum saglamasinin yaninda istenilen arizalara

aninda miidahale edilebilir olmali ve erisim her tiirlii saglanmalidir.

Mimarinin gelismesi ve Ozellikle yiiksek katli binalarin hayatimizin her
alanlarinda yer almasi asansor sektoriinde, interaktif, yenilikci, guncel asansor
tasarimlarinin zorunlugu kac¢inilmaz olmaktadir.

Yiksek binalarda bulunan asansor sistemlerinin kontroli, asansor endustrisinde
yenilikler sunmaktadir. Son yillarda asansor miihendisleri ¢ok cesitli asansor kontrol
sistemleri gelistirmistir. Yeni sistemler karmasik yapilart nedeniyle mikroislemci
kullanimi ve bilgisayarla tasarimi gerektirmektedir. Ug bilgisayar kullamlarak, soru
cevapl programlama teknikleri ve grafik ekran diizenlemeleriyle tasarimei i¢in olduk¢a
elverisli ve kullanigl tasarimlar elde edilmektedir. Eger simiilasyon islemi bir program
paketi i¢cinde calistirilmak isteniyorsa, sistem verilerini isleyen, sonuglar1 analiz eden bir
bilgisayar destekli tasarim programi yaratilmalidir. Bu sayede ger¢ek asansor sisteminin

davranigina benzer sonuglar bilgisayar programiyla simiile edilebilir (Bolat 2006).



1.1. Asansor Kontrol Sistemleri

Asansorler, kumanda kartlart ve butonlar sayesinde enerjilenir ve kattan kata
hareketi saglanir. Kumanda kartlari1 ¢aligmasini tetikleyen onlara voltaj sinyalleri
gonderen asansor sistemlerindeki butonlardir.

Asansor kontrol sistemlerinde birbirleriyle farkli yontemlerle iletisim kuran birkag
tinite vardir. Klasik sistemler noktadan noktaya kablolama kullanir ve tiim {initeler
dogrudan ana kontrol paneline baglanir. Oregin 10 durakli bir asansor sistemi igin
kontrol panelinden kabin {initesine yaklasik 30 kablo ve her kat basmali diigme
initesine 20 kablo vardir. Bu, ¢ok fazla kablolama ve is¢ilik maliyetine neden olur ve
sistemi genigletirken zorluklara neden olur ve yanlis baglant1 oranini artirir. Seri iletigim
her agidan en etkili ¢6ziim gibi goriiniiyor. CAN-BuUSs, yiiksek gilivenilirligi ve maliyet
etkinligi nedeniyle seri iletisim veri yolu olarak segilmistir. Asansor kontrol
sistemlerinde 3 farkli seri hat vardir. Kontrol paneli, kabin ve kat butonlar1 arasindaki
iletisim i¢in bir hat, kontrol paneli ve sensorler, hiz kontrol tiniteleri arasindaki iletisim
icin bir hat, grup operasyonlarinda kontrol panelleri arasindaki iletisim icin bir hat

bulunmaktadir (Ozdemir 2004).

1.2. Butonlar

Butonlar elektronik sistemlerde akimlari harekete geciren enerji iletimi veya
tetiklemesini saglayan basit elektronik devre elemanlaridir.

Asansor sitemlerinde butonlar kabinin harekete ge¢gmesi igin sisteme komut vererek
seyir halinde asansor vb. sistemlerin ¢alismasina yardimci olmaktadir.

Asansorlerin hareketi ve kullaniciya bilgilendirilmesi butonlar ve gostergeler
sayesinde yapilir. Her katta buton ve ihtiyacin belirledigi gosterge tipleri vardir.
Kablolama sistemi her kattaki butona bir kablo, her kattaki gosterge segmentlerine ayri
ayr1 kablolar seklinde yapilir. Ancak bu temel baglantinin isciligi ¢ok ve ekonomik
olarak yanlis bir tercihtir (Karabayir and Kaymake1 2023).

Asansor sistemlerinde butonlar kendilerine gelen konutlar1 kumanda kartlarina
ileterek veri akisini saglamaktadir. Kabinde yer alan kontrol panelinde hedef kati
segmek icin kat segcme butonu, kapt agma kapi kapatma butonu, alarm zili butonu,

interkom butonu vb. butonlar yer almaktadir. Tim bu butonlar asansor sisteminin



ihtiyaclar dogrultusunda calismasina Onciiliik etmektedir. Mimari yapilarin yiiksek
olmas1 kat kasetleri ve kabin kasetlerindeki butonlarin kablolamalarinda karmasikliga
sebep olmaktadir. Ayrica ariza durumlarinda, asansor sistemini durdurmadan arizali
kattaki butonu devre disi almak zaman kaybina neden olmakta ve sisteme aninda
miidahale etme gecikebilmektedir. Ayrica diisiik katlarda ihmal edilebilir olsa da
ozellikle yiiksek katlarda meydana gelen kablolama maliyeti ve karmasikli§i, arizaya
hemen miidahale edememe istenmeyen durumlardir. Tam bu noktada CAN-Bus
haberlesme sistemi, asansor butonlari i¢in veri iletimi hizi, kablolama azligi, arizaya
hemen miidahale edilebilir olmasi nedeniyle bizlere yenilik¢i ve gilincel ¢oziimler
sunmaktadir.

Bu calisma asansor uygulamalart ve benzeri uygulamalarda gosterge veya
butonlarin uzaktan ayarlarimin yapilabilmesi, kabin konum bilgisine bilgisayar
ortaminda erisebilmeye ve gostergede gosterilecek karakterlerin degistirilebilmesine
odaklanmistir. Zaman kaybi1 onlenmek istenmistir. Ayrica sektore ekonomik ¢ozimler
sunmak hedeflenmistir.

CAN-Bus sistemlerinde farkli tarzlarda donamimlar eklenebilir. Ornegin; ¢coklu
led gosterge (Dot Matrix), sivi kristal ekran (LCD), ince film transistér (TFT), vb.
asansOr donanimlart eklenerek istege uygun tasarimlar genisleterek sunulabilir. Ayrica

asansor takip sistemleri eklenerek sistem giivenligi artirilabilir.

1.3.Asansor Sisteminde Gostergeler

Asansor sistemleri biitiinlesik sistemlerdir. Kabin hareketi i¢in biitiin bir sistemin
caligmasini tetikleyen butonlarin varligiyla beraber butonlarin beyni gorevini iistlenen
asansOr gostergeleri bulunmaktadir. Asansor gostergeleri panodan gelen asansoriin
konum bilgisini insanlarin gorebilecegi duruma getiren sistemlere asansor gostergeleri
denilmektedir. Yonetmelikte belirlenen olcililer kapsaminda tiretilmektedir. Asansor
gostergeleri yedi segment, LCD, TFT, Dot Matrix gibi tasarimlar yapilmaktadir.
Kullanilan tasarim tiiriine gore buton tetiklemesini yonlendiren gdstergeler asansoriin
seyir halindeki durum bilgilerini bize verir. Gostergeler seri ve paralel tesisat olarak
ikiye ayrilmaktadir. Paralel tesisatlarda panodan gelen bilgi direkt veri olarak
islenmektedir. Veriler kablolarla sisteme iletim saglamaktadir. Ve bu durum yiiksek

katli binalarda, hastane ve otel gibi glinlimiiz mimarisine giincel ¢dziimler sunamaz.



Seri tesisatlarda panodan gelen protokol bilgileri gostergede islenir ve ekranda
gosterilir. Burada butondan gelen kullanict bilgileri mikroislemcide islenerek asansor
kumanda panosuna aktarir. BOylece asansoriin, saftta (asansor kuyusunda) hareketi

saglanir. Asagida kabinin asansor kuyusundaki hareketi sembolize edilmistir.

ASANSOR KUMANDA
PANOSU

P

ASANSOR 5 %
- KUMANDA ASANSOR
—> |costerceLEr | =—— | |karTI —> (wororu }——> :‘_‘LI:H:

Sekil 1.1. Kabinin kuyuda seyrinin gosterimi

Genel bir kat kasetinde goriildiigii tizere STM32F042C6 STM ailesinden
mikroislemci, Dot Matrix, SMD LED&Driver Led siriicu entegresi, MP2451 DC-DC
doniistiiriicii devresi, SN6SHVD1050 CAN-Bus haberlesme sitemi gostergenin temel
elemanlardir. CAN-Bus haberlesme sistemi olmasi sistemin verimini ve asansor

sistemlerindeki veri iletimi akisini etkilemektedir.



1.3.1.Nesne Tabanh Yazilim Islemsel Bellegi (STM) Nedir?

Nesne tabanli yazilim islemsel bellegini (STM) uygulamak icin esnek bir
gergeve saglayan bir Java yazilim kiitiiphanesidir (Herlihy, Luchangco, and Moir 2006).

Mikroigslemci kontrol {initeleri (MCU)’ nin ihtiyaglarin1 karsilayan diisiik
maliyetli bir platform gelistirmek i¢in dretilmistir. Gli¢ tiiketimi diisiik olan
uygulamalarda {istiin hesaplama performansi ve kesintilere kars1 geligsmis sistemlerdir.
Yiksek diizeyde kod verimliligi saglamaktadir. STM32F042x4/x6 cihazlari, Acorn
RISC makine (ARM) araglar1 ile uyumludur (STM32F042C6 veri sayfasi (13/117
Sayfa) STMICROELECTRONICS | Sifirlama ve gii¢c yonetimi n.d.).

STM32 serisi mikrokontrolorler olduk¢a yaygin olarak kullanilan ARM tabanli
islemcidir (Deng et al. 2020; Luo et al. 2021).

STM ailesinin her entegresi CAN-Bus haberlesmeyi desteklememektedir. Bu
calismada CAN haberlesmeyi destekleyen STM32F042C6 kullanilmistir.

STM32F042C6 CAN 1Mbit/s ‘ye kadar bit hizziyla 2.0A ve 2.0B
spesifikasyonlariyla uyumludur. 11 bitlik tanimlayicilara sahip standart cercevelerin
yani sira genisletilmis ¢erceveleri de alabilir ve iletebilir (STM32F042C6 veri sayfasi
(13/117 Sayfa) STMICROELECTRONICS | Sifirlama ve gii¢c yonetimi n.d.).

Asagida ¢aligmada kullanilan STM32F042C6 pin girigleri besleme gerilimleri

calisma durumlar1 datasheet degerleri gosterilmistir.
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Sekil 1.2. Kullanilan STM kilifi (STM32F042x4 STM32F042x6 2017)
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Sekil 1.3. Sistemin devre semast



1.3.2. Dot Matrix SMD LED&Driver

Bir nokta matrisinde goriintiilenen nesnenin dogasi geregi 8x8 olmasi gerekir.
Bir nokta matrisi tim goriintliyli ayn1 anda isleyemez. Bunu diizeltmek i¢in goriintiiyii
cizgiler seklinde goriintiiler. {1k olarak, tiim goriintiiyii alir ve ardindan goriintiiniin ilk
siitununu, bu siitunu etkinlestirerek ve aym siitun ic¢in karsilik gelen satir LED'lerini
etkinlestirerek goriintiiler. Islemi ikinci siitun, iigiincii siitun vb. icin tekrarlar. Son
siituna ulasildiginda, tekrar ilk siituna geri doner. Bunun arkasindaki mantik, siitunlar
yeterince hizli ¢evrilirse, algilanan goriisiimiiziin  degisen siitunlara ayak
uyduramayacagi ve tiim silitunlarin ayni anda aydinlandigimi algilayacagidir. Bu
caligmada, onerilen yenileme hizt 1000/8 (125) Hz’ dir. Yani her sttun saniyede 125
kez sirayla yenilenir. Yani toplamda tiim 8 siitun saniyede 1000 kez yenilenir, 125 Hz’ e
cikar, yani goriintii her saniye 125 kez yenilenir (IEEE 2025).

Coklu led gosterge (Dot Matrix) ¢alismalar incelendiginde, 1s1k yayan diyod
(LED) nokta matris ekranlarmnin montaji i¢in, yalitimli tellerin epoksi yapistirict ile
aluminyum bir levhaya sabitlenen bir matris Gretmek Uzere orildigii bir tel matris
gelistirilmistir. Bu tek katmanli dokuma tel levha, ekran levhasmin {iretim siirecini
basitlestirirken ayn1 zamanda ¢iplak LED ¢iplerle monte edildiginde geleneksel
yalitimli aliiminyum baskili devre levhalarinin iki katindan fazla ve geleneksel cam
epoksi baskili devre levhalarinin bes katindan fazla 1s1 dagilimi gosterir. Ayrica, yiiksek
yogunluklu ve yiiksek parlakliktaki LED nokta matris ekranlar i¢in uygundur(Asai n.d.).

Dot matrix sistemi her biri LED siiriicii iizerinden akim gegirerek sistemi tarar
ve ilgili ledi yakmaktadir. Asagidaki gorselde ¢alismada kullanilan Dot Matrixli, ylzey
montaj (SMD) LED surtict devresi gosterilmistir.
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Sekil 1.4. Dot matrix smd led driver devresi

ICN2038S, 16 kanall1 sabit akim LED siiriiciisiidiir. 16 kanalin timi sabit
akimdir ve tek bir harici direngle ayarlanabilir, boylece kullanicilara LED'lerin 151k
yogunlugunu kontrol etme esnekligi saglar. ICN2038S, akim hassasiyeti kontrol
teknolojisini kullanir, bu da IC’ ler arasinda +%2,0'dan az hata ve kanallar arasinda
1%2,0’dan az hata ile sonuglanir. ICN2038S c¢ikis asamasinda, 16 diizenlenmis ¢ikis
portu, genis bir ileri voltaj aralig1 (VF) varyasyonlar1 boyunca diizgiin ve kararli akim

alicilart ile LED'leri siirmek i¢in tasarlanmigtir. ICN2038S, seri giris verilerini paralel



c¢ikis formatina doniistiiren dort adet 16 bitlik kaydirma kaydi ve mandal icerir. Entegre
¢ift mandallar1 ile ICN2038S, daha yiiksek yenileme hizlar1 elde edebilir (ICN2038S
Veri Sayfasi n.d.).

1.3.3. MP2451

Buck dontstiiriicii olan MP2451 regiilatorii giristen gelecek olan yiiksek
voltajlar1 sisteme en uygun olacak sekilde, sistemin c¢alisacagi 3-5 V olacak sekilde
ayarlayabilen voltaj regiilatoriidiir. Giristen uygulanan maksimum 36 V voltaji diislirme
esnekligine sahip ve c¢ikistan 600 mA akim verirler. Ayni zamanda ¢evre
malzemelerinin kiiciik boyutlu olmasindan kaynakli slim PCB tasarimlarina uygun bir
donanim yapisina sahiptir.

MP2451, entegre dahili yuksek taraf yiiksek gerilim giic MOSFET’ ine sahip
yiiksek frekansli (2MHz) bir diisiirlicii anahtarlama regtilatoriidiir. Hizli dongi tepkisi
icin akim modu kontroliiyle tek bir 0,6A (veya daha az) yiiksek verimli ¢ikis saglar.
Genis 3,3V ila 36V giris araligi, otomotiv giris ortaminda c¢esitli diislirme
uygulamalarina uygundur. 1pA kapatma modu durgun akimi, pille c¢alisan
uygulamalarda kullanima olanak tanir. Hafif yiik kosullarinda anahtarlama frekansinin
diisiiriilmesiyle, anahtarlama ve kapi siiriicii kayiplarinin azaltilmasiyla genis bir yiik
araliginda yiiksek gii¢ doniisiim verimliligi elde edilir (MP2451 | 36V, 2MHz, 0,6A
Adim Asagi Doniistiirticti | MPS n.d.).

Cikis voltaj ayarlamast veya gerilim boluct direnglerinin belirlenmesi igin

asagidaki formiile gore yapilmaktadir.

R1+R2
Vour = Vks i+ 72

Vout : Cikis voltaji
VFB : Geri besleme voltaj
R1 : Gerilim bolicu direnci

R2 : Gerilim bélicl direnci
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VFB geri besleme voltaji 0.8V olarak almir. 3.3V c¢ikis elde edilmek i¢in R1
direncini 124kQ, R2 direncini 40.2kQ kullanmak gerekmektedir. Direng toleransi % 1
dir (36V, 2MHz, 0.6A Step-Down Converter The Future of Analog IC Technology

DESCRIPTION 2019).
Burada direnglerin tolerans1 %1 secilmesinin nedeni ¢ikis voltajinda sapmanin

en aza inmesini saglamak i¢indir.
Kullanilan devre semast agsagida verilmistir. Asagida MP2451 entegresinin devre
semasi gosterilmistir (36V, 2MHz, 0.6A Step-Down Converter The Future of Analog IC

Technology DESCRIPTION 2019).

_]_ C4 L1 Vour
. T 100nF 22-4.7pH 5V/0.6A
Uest swW e
MP2451 1 L
i Vin = -
J_ GND VIN T
L C1
= T 4.7pF/50V
3 4 =
° FB EN
Control

R2e C3 R1
23.7kQS 33pF 124kQ

Sekil 1.4. Gi¢ donustiiriicii devresi

MP2451° in devre elemanlarinda yer alan D1 diyodu regiilatoriin saglikli
calismasinda 6nemli bir yere sahiptir. Regiilator yiiksek frekansta calistigi i¢in standart

diyotlarin aksine hizli anahtarlama yapabilen schottky diyot kullanilmalidir. Bu

caligmada schottky diyot olan IN5819 kullanilacak kilifi sod-123 olacaktir.

1.3.4. SN65HVD1050

Bu ¢alismada kullanilan CAN-Bus ailesinden bir turdir. CAN-Bus haberlesmeli
CAN-Bus haberlesme igerisinde

seri tesisatlarda kullanilan en sik entegredir.
anlatilacaktir. SN65HVD1050 seri tesisatli gostergeler icerisine yerlestirilir.
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2.CAN BUS HABERLESME

CAN, Uluslararas1 Standartlar Organizasyonu (ISO) tarafindan tanimlanan ve
otomotiv endiistrisi i¢in karmasik kablo demetlerinin yerine iki telli bir veri yolu
kullanilmas: amaciyla gelistirilmis bir seri iletisim veri yoludur. Bu spesifikasyon,
elektriksel parazitlere kars1 yiiksek bagisiklik ve veri hatalarini kendi kendine teshis ve
onarim yetenegi gerektirir. Bu 6zellikler CAN' in bina otomasyonu, tip ve imalat gibi
cesitli endiistrilerde popiiler olmasini saglamistir. CAN iletisim protokolii, ISO-11898:
2003, ag izerindeki cihazlar arasinda bilginin nasil aktarildigini tanimlar ve acik
sistemler ara baglantisina (OSI modeline) uygundur. CAN iletisim protokolii, ISO-
11898: 2003, bir agdaki cihazlar arasinda bilginin nasil aktarildigini aciklar ve
katmanlar acgisindan tanimlanan OSI modeline uygundur. Fiziksel ortamla baglanan
cihazlar arasindaki gercek iletisim, modelin fiziksel katmani tarafindan tanimlanir. ISO
11898 mimarisi, Sekil 1’ de gosterilen yedi katmanli OSI/ISO modelinin en alt iki
katmanini ISO 11898 mimarisi, yedi katmanli OSI/ISO modelinin en alt iki katmanini

Sekil 1’ de veri baglanti katman1 ve fiziksel katman olarak tanimlamaktadir (Corrigan

2002).

UYG U LAMA KATMAN' DSP veya mikrokontrolcl

Veri Baglant! Mantiksal Baglant! Kontrolci Goémiili Can Gomiili ya da ayn
Katmani kontrolcii Can Kontrolci

Orta Derecede Erigim Kontroll

Fiziksel Sinyalizasyon

Fiziksel CAN alici- verici
Katman Fiziksel Ortam Eki

Elektriksel

Ozellikler:
4‘?—17 Alici-vericiler,
Orta Bagimi Aray(iz ‘ M konnektorler, kablo
CAN Bus Hatti

Sekil 2.1. Yedi katmanli OSI/ISO modeli (Corrigan 2002).
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2.1.CAN-Bus Haberlesme Nedir?

CAN Bus, Robert BOSCH tarafindan bulunan saniyede 1Mbit hiza ulasabilen
haberlesme sistemidir. USB ya da Ethernet gibi geleneksel aglarin aksine CAN
noktadan noktaya biiyiik boyutlarda veri bloklar1 géndermez. Bir CAN aginda, sicaklik
ya da devir gibi bircok mesaj CAN hattinda yaymlanir, bu bilgiler hattaki her bir diigiim
tarafindan erisilebilir olmaktadir(Durgun 2019).

CAN yiiksek performansa ve gii¢lii hata 6nleme mekanizmasina sahip asenkron
gercek zamanli seri bir haberlesme hattidir (Tenruh 2002).

Elektronik Kontrol Uniteleri (ECU), belirli islevleri kontrol eden bilesenlerdir;
ornegin motor kontrol {initesi, sanziman, frenler, direksiyon, sicakliklar vb. Modern bir
arabada kolayca 70’ ten fazla ECU bulunabilir ve her biri otobiisteki diger ECU’larla
bilgi paylasir. CAN veri yolundaki herhangi bir ECU, bilgi (6rnegin sensor verileri)
hazirlaylp yayinlayabilir. Yayinlanan veriler, agdaki diger tim ECU’lar tarafindan
kabul edilir ve her ECU daha sonra verileri kontrol ederek alip almayacagina karar
verebilir. Yakindan baktigimizda bir ECU ii¢ temel elemandan olusur:

o Mikrodenetleyici: Mikro kontrol Gnitesi (MCU), elektronik kontrol (nitesinin
beynidir; gelen CAN mesajlarin1 yorumlar ve hangi mesajlarin iletilecegine
karar verir. Ornegin, bir sensér yag sicakligini 5 Hz’ de 6l¢iip yayinlayacak
sekilde programlanabilir.

e CAN denetleyicisi: Denetleyici genellikle MCU’ ya entegredir ve tiim iletisimin
CAN protokoliine (mesaj kodlama, hata algilama, tahkim vb.) uymasini saglar;
bu da MCU’ dan karmasiklig1 ortadan kaldirir.

e CAN ahan-verici: CAN alici-verici, CAN kontrol cihazin1 fiziksel CAN
kablolarina baglayarak kontrol cihazi verilerini CAN veri yolu sistemi i¢in
diferansiyel sinyallere doniistiiriir ve tersi de gegerlidir. Ayrica elektrik korumasi

da saglar (Falch 2025).

Can hattinin haberlesmesinde kullanilan protokoliin belirlenmesinde uygulanan
adimlar su sekildedir:

e Mesajlar1 gruplandir: Bir diigliimiin gonderecegi veri sayisi az ise bunun i¢in tek

bir mesaj cercevesi yeterlidir. Ancak diiglimden gonderilecek olan veri fazla ise

tek bir mesaj cercevesi talepleri karsilamaz. Bu nedenle verileri siniflandirarak
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farkli mesaj ¢ercevelerinde gondermek onem arz eder. Birbiri ile alakali olan
verileri ayn1 grupta génderecek sekilde ayarlanmali.

Mesajlarin gonderim sikligini belirle: Gonderim siklig1 mesajin 6nemine gore
belirlenmektedir. Bir verinin 6nemine gore veri gonderim sikligi 10 milisaniye,
20 milisaniye, 50 milisaniye, 100 milisaniye ve 1saniye olarak ayarlanabilir.
Mesaj onceligini belirle: Ayarlanabilecek 8 adet oncelik degeri vardir. 0 en
yiiksek 7 en diisiik oncelik degeridir. Oncelik ayar1 yapilmayan biitiin mesajlar
oncelik ayar1 3 tlr.

Diigiim adresini belirle: CAN hattinda diiglim adresi essizdir. Bir agda bir
diiglim adresi yalnizca tek bir diiglime verilebilir.

Mesajin génderim yontemini se¢: Mesaj gonderimi noktadan noktaya, periyodik
gonderim veya talep gonderimi olarak secilebilir.

Belirlenen ozelliklere gore yazilimi olustur: Biitiin ozellikler belirlendikten
sonra ilgili mesaj yapisinin yazilim tarafina gecirilmesi ve test edilmesi

saglanmalidir (Li and Ji 2013).

Asagida ECU’lar ve CAN-Bus haberlesme hattindaki iletisim ag1 gosterilmistir.

KCU (Mikrodenetleyici)

| (Denetley] |
|

.‘\ | |

CAN (Alici -Verici)

Sekil 2.1. Denetleyici alan ag1 veri haberlesmesi
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Mikrodenetleyiciler elektronik kontrol Unitelerinin yoneten sistemin ¢alismasini
ilerlemesini  yonlendiren  beyinlerdir.  CAN-Bus  haberlesme  protokoliiniin
mikrodenetleyicide calisabilmesi i¢in CAN-Bus giriglerine uygun pinleri olmadir ve
islemcinin CAN-Bus haberlesmeyi desteklemesi gerekmektedir. CAN-Bus alic1  verici
CAN H, CAN L kablolariyla sisteme baglar. Cihazdaki bilgileri sinyallere dontistiiriir.
CAN denetleyici genellikle MCU ile entegrelidir. Sistemdeki sicaklik, basing, ariza,
mesaj iletimi gibi gerekli bilgileri CAN-Bus protokoli ile MCU’ daki karmasikligi
onler. Bu durumda ozellikle haberlesmedeki kablolama azliginda verimliligi
saglamaktadir. CAN H ve CAN L, CAN veri yolunu olusturan iki adet fiziksel hattidir.

CAN H: “CAN High” (CAN Yiiksek) anlamina gelir. CAN L: “CAN Low”

(CAN Diisiik) anlamina gelir veri, bu iki hat arasindaki voltaj fark ile iletilir.

Sekil 2.2. CAN haberlesmesiz ve CAN haberlesmeli sistem gdsterimi

Gergek zamanli uygulamalarda sensor, aktiiator, denetleyici ve diger diigtimler
arasinda verimli ve glivenilir iletisim i¢in bir standart tamimlar. CAN, cok cesitli aga
bagli gomiilii kontrol sistemlerinde fiili standarttir (Johansson, Torngren, and Nielsen
2005).

CAN veri yolu, ¢cogu otomotiv endiistrisinde kullanilan bir seri veri yolu
protokoliidiir. Son zamanlarda, CAN veri yolu ag uygulamasi ve kablosuz iletim veri
yolu tasima teknolojisine daha fazla ilgi gosterilmektedir. CAN veri yolu teknolojisi,
kablolama yiikiinii azaltmak ve araci elektronik sistemler kullanarak kontrol etmek i¢in

modern araglarda kullanilmaktadir (Salunkhe, Kamble, and Jadhav 2017).
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Sensorlerden alinan bilgi ile otomobiller ariza ve hatalar1 da siiriicliye bilgi
amagl gostermektedir. 70 ten fazla elektronik kontrol unitesine (ECU) sahip
giiniimiiziin modern araglar1 onlarca sensdrden aldig: bilgiler ile kullanicilarin farkina
bile varamadig1 birka¢ milisaniye igerisinde on binlerce karar vermektedir. Sensdrlerden
elde edilen bilgilerin ECU’ ya iletilmesinde kullanilan yiizlerce metre kablo demeti
karmasa olusturmaktadir. Teknolojinin olduk¢a hizli ilerledigi ¢agimizda yazilimla
haberlesme ve ag iletimi bu karmasay1 azaltmaktadir (Topuz 2021).

Oncelikli erisim mekanizmas1 esasina gore ¢alisan CAN, gercek zamanli bir seri
haberlesme protokoliine sahiptir. Bu yodntem, mesaj carpismalarin1 Onleyen bir
yontemdir. Ancak iletisim hattinin uzunlugu mesaj gonderilme durumlarini sinirlandirir.
Mesafe arttikca mesaj génderilme hizi azalir (Oztlrk 2010).

CAN Bus ile iletisim kuran, ¢oklu veri kaynaklarindan gelen bilgileri (hiz,
sicaklik, ariza kodlar1 vb.) Dot Matrix ekranda gercek zamanli olarak goriintiileyen
disik maliyetli ve modiiler bir sistem tasarlamay1r amaglamaktadir. CAN-Bus
haberlesme otomotiv, asansor vb. endiistriyel uygulamalarda kullanilabilecek ¢ok yonli
calisma ortami sunmaktadir. Diisiikk maliyetli ve bakimi kolay bir ¢déziim sunarak
asansOr Ureticilerine avantaj saglama sistemin avantajlarindandir. Endiistriyel
standartlara uygun, uzun Omiirlii ve dayanikli bir sistem olan CAN-Bus haberlesme
endustriyel otomasyon sistemlerinde kullanilabilecek modern bir gosterge ve iletisim
¢OzUmU olarak akademik ve endiistriyel uygulamalara katki saglamaktadir. CAN-Bus
haberlesme sistemi yliksek esneklik, dayanikli tasarimi, diisiik enerji tiikketimi ve ¢oklu
dil destegiyle endiistriyel uygulamalarda kullanim c¢esitliligi sunmaktadir. Dot Matrixle
yuksek okunabilirlik saglayan gosterge sistemi kararli veri iletimini saglamaktadir.
Endustriyel uygulamalarda makine {retim hatlart izleme, makine c¢aligma
parametrelerinin ~ gdstermesi, kalite kontrol standartlarinin iletilmesi sistem
kullanighiligin1 artirmaktadir. Ayrica sicaklik, basing, akis gibi proses degiskenlerinin
izlenmesi ve proses asamalarmin goriintiilenmesi temel endistriyel kullanim

alanlarindan bazilaridir.
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2.2.Asansor Sistemlerinde CAN-Bus Haberlesmenin Yeri

CAN-Bus haberlesmeli Dot Matrix gostergelerin asansor sistemlerinde kullanimi
yayginlagsmaktadir ve glinlimiiz asansor sistemlerinde kullanim kolayligi saglamaktadir.
Asansor sistemlerinde; ¢oziiniirliik, aydinlatma ve kolay entegrasyon saglamasi bu
sistemin avantajlarindandir. Ayrica CAN-Bus haberlesmeli Dot Matrix gostergeler
asansoOr sistemlerinde; kat bilgisi, yon hata mesajlar1 ve sistemlerde meydana gelen ariza
ve giincel durumlar i¢in kullanim kolayligi saglamaktadir. Hem kabin i¢inde hem de
kabin disinda yolculara veri iletimi saglamaktadir.

CAN veri yolu kablo sayis1 iki uzak nokta arasinda sadece iki tanedir. Asansor
uygulamalarinda asansoriin hangi katta oldugu gostergelerle saglanir. Yedi segment
gostergeler dijital diinya ile gergek diinya arasindaki en basit bir ¢evre birimidir. 7
Karakter “3” sayisini yakabilmek i¢in 5 data yoluna “0”1 yakabilmek icin 6 veri yoluna
ihtiya¢ vardir (Praja and Saputra 2022; Ward 2021).

Cok diigiimlii bir RS-485 sisteminde, birden fazla mesajin aym1 anda
gonderildigi ve bu nedenle ¢akismalara ve veri hatalarina yol agan durumlar olabilir.
CAN veri yolu, her mesaji tahkim alaninda siralayarak bu sorunu ¢ozer. Her
denetleyiciye tahkim alaninda bir oncelik atanir. Birka¢ denetleyici ayn1 anda aga bir
CAN cercevesi iletmeye bagladiginda, her biri kendi bitini, rakip denetleyicinin veri
yoluna iletmeye ¢alistig1 bit ile karsilastirir. Bit degerleri esitse, denetleyiciler bir
sonraki biti iletir. Bu, bit degerleri farkli olana kadar devam eder. Mantiksal sifir (daha
yiiksek Oncelikli sinyal) ileten denetleyici iletime devam ederken, digerleri veri yolu
tekrar serbest kalana kadar iletimlerini keser. Elbette, veri yolu o anda mesgulse,
denetleyici veri yolu serbest kalana kadar iletime baslamaz (CAN ve RS-485: CAN
Araylizii Neden Popiilerlik Kazaniyor? 2021).

2.3. SN65HVD1050

CAN-Bus haberlesme entegresidir.

SN65HVD1050, CAN-Bus kullanan c¢ok diisiik elektromanyetik emisyon
uygulamalarinda kullanim i¢in ISO11898 standardinin spesifikasyonlarin1 karsilar.
Diisik VCC ile yulksek giris empedans: 0Ozellikle zorlu ¢alisma ortamlar1 igin
tasarlanmistir. Gl¢ dongusi sirasinda monoton Cikislar HVD1050, -27V ila 40V arasi
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capraz kablo, asir1 gerilim ve toprak kaybi korumasi, asir1 sicaklik kapatma, -12V ila
12V/’dur. Endustriyel otomasyon ortak mod aralig1 ve ISO7637’ ye gore -200V ila 200V
arasi gerilim gecici akimlarina dayaniklidir (SN65HVD1050 n.d.).

CAN-Bus haberlesmenin degisen teknolojiler i¢in birden fazla entegresi vardir

bizim tasarimimizda CAN-Bus’ in SN65HVD1050 entegresi se¢ilmistir.

CAN TX

CANH J\ CAN H

Cl13

Ul D2

CANL CAN L
CAN RX S

Sekil 2.3.Can giris-¢ikis haberlesme devresi

4. CAN-Bus Haberlesme Calismalari

Ozel amach agir vasita araglarma yonelik bilgisayar arayiizli ve CAN-Bus
tabanl bir diyagnostik cihaz tasarimi yapilmis ve calismasi test edilmistir. Calismada
tasarlanan devre icin ana kontrolci olarak STM32F446RET6 mikrodenetleyicisi
kullanilmistir. Arag CAN hattindan veri okuyabilmek igin CAN alici-verici
entegrelerinden faydalanilmistir. Verinin mikrodenetleyiciden bilgisayar ortamina
aktarimi i¢in evrensel asenkron alict verici (UART) ile evrensel seri veriyolu (USB)
doniistiiriicii entegre kullanilmustir. Iki farkli CAN hatt1 iizerinden veri okuyan bu
cihazin test edilebilmesi igin evrensel seri veriyolu CAN-Bus arayuzii (PCAN-USB)
cthazindan faydalanilmistir. Cihazlardan biri, aracin altyapisi olan J1939 protokoliinii
kullanan gii¢ aktarma organlarinin benzetimi i¢in kullanilirken, diger ise aracin
istyapist olan CANopen protokoliinii kullanan elektronik cihazlarin  benzetimi igin
kullanilmistir (Kug 2024).

Kaynak arastirmalarina kapsaminda su c¢alismalar1 inceleyebiliriz. CAN
uzerinden Peripheral Interface Controller (PIC) programlayan sistem tasarimi

CAN’deki veri iletiminin tam zamanli gergeklestigi ile ilgili ¢alisma mevcuttur. Bu
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calismada, CAN protokoliiniin mesaj yapist kullanilarak, heksadesimal dosyalardan
alman bilgilerin, tasarlanan bir program vasitasiyla CAN mesajlarina ¢evrilmesi ve
CAN Bus uzerinden, mikrodenetleyiciye gonderilerek, yine tasarlanan bir program
yardimryla mikrodenetleyicinin programlanmasi amaglanmistir (Unal 2006).

Bu calismada 6zellikle liniversiteler ve meslek liseleri gibi, birden fazla binasi
bulunan egitim kurumlarinda, kullanim saatleri disinda agik unutulan aydinlatma
uniteleri veya stand-by konumunda birakilan, TV, akilli tahta, bilgisayar, projeksiyon
v.b egitim materyallerinin yol actig1 enerji kayiplarinin Onlenerek enerji tasarrufu
saglamak i¢in etkin bir bina enerji yonetim sistemi hedeflenmistir. Bu amagcla binalarin
aydinlatma ve priz hatlarina ait enerji girisleri her binaya ait bir programlanabilir lojik
kontrol(PLC) ile kontrol altina alinmig ve bu PLC’ ler arasindaki iletisim i¢in
baslangicta sadece otomotiv uygulamalari i¢in tasarlanan fakat yiiksek hiz, diisiik
maliyet, yiiksek basarim gibi nitelikleri nedeniyle ¢ok kisa zamanda bir ¢ok endiistriyel
uygulamada da kullanilmaya baslanan CAN-Bus haberlesme sistemi kullanilmistir
(Kalayc1 2015).

Otomobil elektroniginin kapsami, klasik elektronik devre ve sistemler ile sinirli
degildir. Artik araglarda mekanik sistemlerin yerine gegebilecek elektronik yapilar
kurmak bile miimkiindiir. Modern otomobillerde veri iletisimi CAN Bus, LIN Bus ve
Ethernet gibi hatlar iizerinden yapilmaktadir (Derse 2017).

CAN-Bus haberlesme sistemlerinin kullaniglilik olarak incelenmesi olarak su
caligmay1 ornek gosterebiliriz silolar lizerinden veri haberlesmesi saglayan sistemi soyle
ornekleyebiliriz. Silo iizerinde farkli noktalarda bulunan algilayicilar ile CAN tabanli
bir merkezi algilayici ag1 tasarlanmistir. CAN ile silo {izerinde dagitik halde bulunan
birbirinden farkli algilayicilardan 6l¢timler alinmaktadir. Bu ol¢iimler sayesinde silo
icerisindeki malzemelerin korunmasi ve dolum bosaltim igin uygun kosullar
saglanmaktadir (Misir 2018).

Otomotiv uygulamalarinda glivenlik kritik tinitelerin bulundugu CAN-Bus
hatt1 hizli iletisim yapmakta, konfor ekipmanlari ve diger kritik olmayan bazi
fonksiyonlarin oldugu hatlar ise diisiik hizlarda galistiritlmaktadir (Derse 2017).

ikrodenetleyici ile CAN Bus haberlesme ag1 lizerinden veri depolama sistemi ise
bagka bir c¢alismadir. Bu calismada otomobillerdeki CAN-Bus iletisim sistemleri
zerinden algilayic1 verilerine erismektir. Verilerin kaydedilmesi ve gerektiginde

erigilerek gorsellestirilmesidir (Nur and Karaca 2023).
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3. MATERYAL VE YONTEM

Sistemin ortak noktasini STM32F042C6 ve CAN veri yolu entegresi
olusturmaktadir. Gosterge kendi igerisinde Dot Matrix tasarimi ve siiriiciisii (SMD
LED& Driver), CAN tabanli bir MCU (STM32), DC-DC déniistiiriicii (MP2451), CAN
haberlesme veriyolu modiilii (SN65SHVD1050) seklinde ayrilmaktadir.

Tiim sistem birbirlerine paralel bagli olup hat sonu bir direng ile sonlandirilir.
CAN-Bus uygulamasinda 120 Q’dur (Fu and Liu 2001; Spencer et al. 2021).

Asagida Sekil 3.2° den de goriilecegi tizere sistem yildiz baghdir. Gii¢ katindan
veya CAN-Bus hattindan bir aboneyi ayirirsak sistem yine ¢alismaya devam eder. Sekil
3.1teki sistemin calisabilmesi i¢in iki tiir yazilima ihtiya¢ vardir. Bir tanesi uzaktan
erisim i¢in yapilacak olan yazilim digeri ise alicilar tarafinda calisacak olan yazilimdir.

CAN-Bus veri yolunun alic1 tarafinda ile yazilmis olan bir yazilim vardir ve
CAN-Bus veri yolundan aldigi verileri kendi gostergesine yazar. CAN-Bus veri
yolundan gelen adres verisi alic1 abone ile eslesirse alict kendisine gelen veriyi alir ve
ekranina yazar. Ayrica alicidan ana merkeze bir veri gitmesi gerekiyorsa kendi verisini

de cevap kismina yazar ve geri gdnderir.

1)

° ! ; 3858 ¢ 5000088588338358 PRI E Rl

5385' 883881 E8e; 3334 ¢ BB 88558555 555585583/3008000828

CAN bit akis: [0 |BJBJBIBI[0]0[F]B11816]6/o[o[]o]ofo] NN I + [+ o[+ 1]+ o[*[o[+[o[o[1[*[1[o[r A AT [\[{[7[[7[x]1]
CAN RX \
o
CAN H ]

Sekil 3.1. a) CAN-Bus veri yolu haberlesmesine ait temsili bir sinyal akisi
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void
send can_frame (void)
Badglanu {

Port Baglan

canMsg TX.Data[l] =
canMsg TX.Data[2] =
canMsg TX.Data[3] =
canMsg TX.Data[4]
canMsg TX.Data[5]
canMsg TX.Data[6]
canMsg TX.Datal[7] = 0;

#define
Frontdoor call registere
d (0x000000c8) // Front
door Hall call (floor
200+floor )

#define
Reardoor call registered
(0x00000108) // Rear
door Hall call (floor
264+floor )

(b) (c)

Sekil 3.1. (b) Arayiiz programinin kontrol kismi (c) Can verisinin C# gdnderim fonksiyonu

3.1.Sistemin Blok Diyagrami

24 Volt panodan alinan giris voltaji MP2451 DC-DC déniistiiriicii ile 5 Volt
cikis gerilimi elde edilir. Diisiik voltajli regiilator (LDO) ile 3.3 Volt ¢ikis gerilimi
saglikl bir sekilde elde edilir. CAN-Bus hatti SN65SHVD1050 ile CAN-Bus haberlesme
saglanir. ICN2038S akim kontrollii led stirlict ile Dot Matrix surtlir. Buradaki bitln
adimlar MCU olan STM32F042C6 iizerinden caligtirilir.
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=

Blok Diyagrami

Sekil 3.2. Sistemde kullanilan materyaller

CAN _! GUC KATI |
HATTI
{ CANBLOK
STM32F030
GOSTERGE
BILGISAYAR — e
—>
CANBLOK
_owmox Jle=

@
c
)

HATTI

Sekil 3.3. Sistemin blok diyagrami
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3.2.Gostergeler

4 adet prototipi hazirlanmig Dot Matrix gostergeler STM tabanli MP2451 gii¢
hatli ve SN65HVD1050 CAN-Bus entegresi ile hazir edilmistir.

Sekil 3.4. 4 adet protatip gésterge

3.3. UART CAN-Bus Déniistiiriicii

Bilgisayar araylzindeki program ile bilgisayar tzerindeki bilgileri USB TTL ile
CAN-Bus’ a doniistiirmesi i¢in aract bir devredir. Bilgisayar araylziinden verilen

yetkileri CAN-Bus’ a cevirip gostergeye iletir.



C#

=
uy Forml

'CAN DOT1
UART to
CAN BUS
e S CAN DOT2
T g
o
- CAN DOT4

Sekil 3.5. Sistemin genel baglant1 semast
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3.4.Sistemin Arayuzi
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USB TTL ile COMS segilerek baglanti kurulur. Baglanti sonrast kat atamalari

icin gostergeler 1. kat dan 8. kata kadar siralanmaktadir.

Kontrol Program 1- Nese Ozen Demir =|
Baglanti
Port COMS 2 Baglan l

Sekil 3.6. Baglanmadan 6nceki arayiiz.

Kontrol Program 1- Nege Ozen Demir n
Baglanti
Port COMS5 l Baglantiyi Kes l
Kat Secimi
U1 02 03 0O4 Os Oe O7 U8
0 Tama Temizle

Sekil 3.7. Baglanmadan sonraki arayiiz.



3.5. Gosterge Kat Atamalar:
®

all:fem:]

; Tl

ggg@ g

2.Durag|n Kat Yetkisini F02 2 durak UP Up basarak secilen
degistirmek igin ENT butonuna basilarak F04 durak ENT '
Butonuna 5 saniye Istenilen durak butonuna53an|¥§
Basilmalidir. segilir. basilarak kaydedilir.

Sekil 3.8.Gdstergede kat yetkilendirme yapma

Kontrol Program i- Nese Ozen Demir n
Baglanti
Kat Segimi
@1 02830405 06 07 08
[ Tama

Temizle

Sekil 3.9. 1.ve 3 kat arayiizde secildiginde gostergede goriilmesi



Kontrol Program i- Nege Ozen Demir n

Baglanti
Port COMS Baglantiyi Kes

Kat Segimi
8 8838405060708

O Toma Temizle

Sekil 3.10. 1-2-3-4 durak i¢in kat atamalarinin goriillmesi

Kontrol Program - Nege Ozen Demir n

Baglanti

Kat Segimi
8182030405 D@7 B8

O Tama Temizle

Sekil 3.11. 3. ve 4. katin 7. ve 8. katla degistirilip atamasinin yapilmasi
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4. ARASTIRMA SONUCLARI VE TARTISMA

CAN protokolii baslangicta otomobillerdeki elektronik kontrol sistemlerinin tek
bir hat lizerinden birbirleri ile haberlesmesi i¢in kullanilmasina ragmen, kisa zaman
icerisinde farkli yerlerde uygulama alani bulmus ve tiim diinyada hizli ragbet
gormiistiir(Ekiz 1997; Fu and Liu 2001).

CAN-Bus haberlesme protokol yapisi sayesinde 127 kadar cihaz baglama imkani
sunar(Uziilmez, Canan, and Akdemir 2020). Ayrica bu durum kullanilan CAN-Bus
haberlesme entegrelerine gore degismektedir.

CAN-Bus haberlesme entegrelerine ne kadar cihaz baglanacag: veri sayfalarinda
yazmaktadir.

Asansor sistemlerinde ve mevcut giincel calismalar incelendiginde CAN-Bus
calismalarinin her alanda var oldugu ve gilin gectikce mevcut calismalarin arttig
gorulmektedir.

Asansor sistemlerinde her katta kullanilan gostergeler ve cagirma butonlari, uyari
zilleri ve konusma modiilleri igerebilir. Bunlardan bazilari kabin ile hareket ettikleri igin
birer tane olmasi yeterlidir. Ancak buton ve gostergeler her katta olmalidir. Bu
caliymada 8 adet buton ve gostergelerin CAN-Bus veri yolu ile denetlenmesi
gerceklestirilmistir.

Asansor sistemlerinde hazir tesisatlar ikiye ayrilmaktadir. Paralel hazir tesisat ve
hazir tesisattir. Paralel hazir tesisat ¢cok kablolarin derlenip ustanin sahada rahatca
baglant1 yapmasi i¢in vardir. Boylece ¢ok fazla kablonun toplanmasiyla saha da montaj
yapilmaktadir. Seri tesisatlarda 4 tane kablo ile gostergeler ve kabin arasinda iletisim
kurulmaktadir. CAN-Bus sistemler seri tesisatlarda mevcuttur, paralel tesisatlarda
bulunan kablolama en aza indirilmis sistem verimli hale getirilmistir. Bu durum
caligmada da anlatildig: gibi bilgisayar arayiiziinde bilgi okunmug USB TTL’ den CAN-
Bus haberlesmeyle baglanmistir. Buradan gostergelere baglanti olmustur. Hem kat

atamalarinda hem de gostergeler ve kabin iizerinde kablolama en aza indirgenmistir.
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5. MALIYET HESABI

Yedi segmentli bir gosterge kullanilan 10 durakli asansor tesisinde butonlar ve

gostergelerde kullanilan kablolarda maliye hesabi:

Yedi segment gostergelerde kumanda panosundan gostergelere toplamda 16
kablo gitmektedir. Kumanda panosu son kat gdsterge arasi ortalama 12 m, Kat
gostergeleri aras1 5 m, 0,22 mm? kesitli NYAF kablo kullanilmaktadir. Kumanda
panosu ve butonlar arasina her kata 6zel kat ucu kablosu ¢ekilmektedir. Kat ucu kablosu
son kattan zemin kata kadar aritmetik dizi seklinde artis gostererek hesaplanmaktadir.

NOT: Katlar aras1 sabit 5 m fark olacak sekilde hesaplanmaktadir.

10 durakli asansor tesisi i¢in kumanda panosundan yedi segmentli gdstergeye
giden bir kablonun uzunlugu kablo uzunlugu=12+(9x5) = 57 m 0,22 mm? kesitli NYAF
kablodur.

7 segment gostergelerde kumanda panosundan gelen ¢ikiglar:
A segmenti

B segmenti

C segmenti

D segmenti

E segmenti

F segmenti

G segmenti

2G segmenti

2BC segmenti

YOK: Yukar1 yonde ok

AOK: Asag1 yonde ok

SD: Servis dis1

FIRE: Yangin

MES: Mesgul

100: +24V

1000: GND seklinde olmaktadir.



SERI
10metre SISTEM
LIYY kablo
2x0.75mm?| 2metre

LIYY kablo

2x0.35mm?
4x0.22mm?

3metre
LIYY kablo |

2 2metre
260750 L [0V kablé

2
2x0.35mm?zll_, oS

3metre
LIYY kablo St

2 metre
2x0.75mMm7 | vy kablo

2
2x0.35mm2l_ 4.6 22mm?

3metre

LIYY kablo ‘

2x0.75mm?2 2metre
LIYY kablo

2
2x0.35mm 4x0.22mm2| -

3metre 1
LIYY kablo | Smetre

2x0.75mm? | | vy kablo
2x0.35mm?%,4x0.22mm?|

3metre :
LIYY kablo [ 5 etre
2x0.75mm?| LIvy kablo
2x0.35mm?2l_4x0.22mm?2|

3metre
LIYY kablo , SR atTE
2x0.75mm LIYY kablo

2x0.35mm? 4x0.22mm?2[ . 1

3metre
LIYY kablo 2metre
2x0.75mm? | | \vv kablo

2x0.35mm?2l_ 4,0 22mm?

3metre
LIYY kablo o | 2metre
2x0.75mm? | | yy kablo

2x0.35mm?2.l_4x0.22mm?

3metre
LIYY kablo Jatia
2x0.75mm?2 | LIYY kablo
2x0.35mm?2 4x0.22mm?

Sekil 5.1. Seri tesisath sistemlerde kablo uzunluk gdsterimi

29



WARNEBARES raraice

12+5+5+5...metre SiSTE M

12metre
NYAF kablo
16x0.22mm?

Smetre
NYAF kablo
16x0.22mm?

Smetre
NYAF kablo
16x0.22mm?2

S5metre
NYAF kablo
16x0.22mm?2

Smetre
NYAF kablo
16x0.22mm?

Smetre
NYAF kablo
16x0.22mm?

Smetre
NYAF kablo
16x0.22mm?2

Smetre ;
NYAF kablo 15
16x0.22mm?

Smetre
NYAF kablo
16x0.22mm?2

Smetre
NYAF kablo
16x0.22mm?2

Sekil 5.2. Paralel tesisatl sistemlerde kablo uzunluk gdsterimi
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Toplamda 16 kablo ¢ekildiginden 16X57=912 m 0,22 mm? kesitli NYAF kablo olarak

bulunur.

Kumanda panosu butonlar arasi aritmetik dizi artisi:
an = a1(n-1)xd formiilii ile hesaplanmaktadir.

e a, dizinin n. terimi

e al, ilk terim

e 1, terim numarasi

e d, ardisik terimler arasindaki fark

n= 10 durakl1 asansor tesisi i¢in 10

d= her iki asansor kat1 arasindaki varsayilan fark 5 m’dir

al=12m
a2=12+5=17m

a10=12+(10-1)x5=57 m

al+a2+a3+....... +al0 toplanirsa kumanda panosu ve butonlar arasinda ayr1 ayri ¢ekilen
kablolarin hesaplanmasi yapilabilir.

Bir aritmetik dizinin ilk n teriminin toplam1 Sn ile ifade edilmektedir.

Sn=n/2[al+(n-1)d]=n/2(al+an) formiiliiyle bulunmaktadir.

10 durakli asansor tesisi i¢in kumanda panosu asansor son kat butonu 12 m diger katlar

arast butonlar 5 m olan yerde kullanilan toplam kablo uzunlugu yukaridaki formiilden:
Sn=10/2(12+57) = 345 m 0,22 mm2 kesitli NYAF kablodur.

0,22 mm? kesitli NYAF kablonun birim maliyeti 2 TL dir.
Toplam maliyet = (912+345)x2 = 2514 TL dir.
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CAN-Bus haberlesmeli sistemlerde asansor saftinda arakat Kkartlar
bulunmaktadir. Arakat kartlarinin amaci katlar aras1 baglantiy1 saglamak, hattin diizgiin
ilerlemesini saglamak ve gostergeler arasindaki baglantiyr kurmaktir. Kumanda panosu
son kat arakat kart1 arasinda 10m, 2x0,35+2x0,75 mm? kesitli LIYYY sinyal ve kontrol
kablosu kullanilmaktadir. Katlar arasi arakat kartlar1 arasinda 3,3 m 2x0,35+2x0,75
mm2 Kesitli LIYY sinyal ve kontrol kablosu kullanilmaktadir. Arakat kartlar1 buton

arasinda ise 2 m 4x0,22 mm?2 kesitli LIY'Y sinyal ve kontrol kablosu kullanilmaktadir.

10 durakl: bir asansor tesisinde son kat arakat kart1 ve katlar arasi arakat kartlar
arasinda toplam kullanilan LIY'Y kablo uzunlugu:

10 m+(9x3,3 m) =39,7 m 2x0,35+2x0,75 mm? kesitli LYY kablodur.

Arakat kartlar1 buton aras1 LIY'Y kablo uzunlugu :
10x2 m =20 m 4x0,22 mm? kesitli LIY'Y kablodur.
2x0,35+2x0,75 mm? kesitli LIYY kablonun birim maliyeti 16 TL dir.
4x0,22 mm? kesitli LIY'Y kablonun birim maliyeti 6,90 TL’dir.
Toplam maliyet =(39,7x16)+(20x6,90)=773,2 TL

10 durakli bir asansor tesisi i¢in;
Yedi segmentli gostergeler icin panodan gosterge ve butonlara cekilen toplam kablo
maliyeti=2.514 TL dir

CAN-Bus haberlesmeli sistemde panodan gdstergelere ¢ekilen toplam kablonun

maliyeti=773,2 TL dir.

Hesaplamadan da anlasacagina gore 1 adet 10 durakli asansor tesisi icin CAN-

Bus haberlesme sistemi, kullanildiginda 1.740,8 TL kar elde edilmektedir.

10 adet asansor tesisinde bunu diisiinecek olursak 17.408 TL yapmaktadir CAN-

Bus haberlesme her tiirlii avantaj olarak goriilmektedir.

Dikkat: Kablonun halojen olma durumuna gore maliyetler degiskenlik
gosterebilir. Ayrica konnektor, vida, terminal maliyetleri benzerlik teskil ettigi i¢in

maliyetlendirmeye eklenmemistir.
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6. SONUCLAR VE ONERILER

CAN Veri yolu ile iletisim kuran, ¢coklu veri kaynaklarindan gelen bilgileri hiz,
sicaklik, ariza kodlar1 vb. Dot Matrix ekranda gercek zamanli olarak goriintiileyen
diisiik maliyetli ve modiiler bir sistemdir. Bu ¢alisma da asansor buton ve gdstergelerini
kapsayan bir uygulama yapilmistir. Coklu asansor baglantilarinin azaltilmasi adina
yapilan bu uygulamada kablo sayisinin azaltilmasi ile meydana gelen bakim ve ayarlar
icinde bir arayiiz yazilarak sistemin dinamikligi esnekligi saglanmistir. Bu calisma
asansorler i¢in uygulanabilir ve gercek¢i bir deneme olmasinin yaninda ileriki

caligmalar i¢in de kilavuzluk edebilir.

Asansor sistemlerinde kullanilmakta olan geleneksel yedi segmentli gostergeler
stirli  gosterim ve Dot Matrix gibi ¢esitli gosterim saglayamazlar. CAN-Bus
haberlesmeli Dot gostergeler daha esnek sik bir goriiniime sahiptir. CAN-Bus’in
asansore sagladigr givenilirlik ile asansor haberlesmesinde kesintisiz iletisimi
saglanacaktir. Ayrica paralel tesisatlara géore CAN-Bus haberlesmede sahadaki hatalarin
en aza indirilmesi saglanacaktir. Diisiik maliyetli ve bakimi kolay bir ¢6ziim sunarak
asansor Ureticilerine avantaj saglamasi hedeflenmistir. Endustriyel standartlara uygun,
uzun 6miirlii ve dayanikli bir sistem olmasi verimliligi artiracaktir. Bu proje, akilli bina
ve asansor otomasyon sistemlerinde kullanilabilecek modern bir gosterge ve iletisim

¢6zUmU olarak akademik ve endiistriyel uygulamalara katki saglayacaktir.

Asansor sistemlerinde CAN-Bus tabanli ¢ok noktali Dot Matrix gostergeli bir
haberlesme sistemi gelistirerek; asansor kontrol izleme
sistemlerinde kullanilabilecek gercek zamanli, modiiler ve yiiksek dayanikliliga sahip
bir gorsel arayliz ¢6zimu sunulmustur. Asansor sistemlerinde asansor durum bilgilerin
anlik gosterimi, CAN-BuUs ile merkezi kontrol ve izleme, enerji verimliligi ve glivenilir
giic yonetimi, modiiler ve Olceklenebilir tasarim, ariza tespit ve bakim kolayligi

saglanmustir.

Ayica mevcut sistemlerde donanim zorunlulugu bulunmaktadir. Bu donanim
genellikle pahali bir sistem oldugu i¢in binadan binaya kurulumlarda tagimabilmektedir.

Haliyle kurulumu bitmis bir binada bu donanima miisteri hemen ulasamamaktadir. Bir
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ayar ya da mesaj vermek i¢in giivenlik veya bina gorevlisi bakim firmasini aramasi ve
cagirmas1 gerekmektedir. Bu calismada bilgisayar arayliz veya agik kodlu bir apk
(android yukleme) dosyasi ile asansoriin genel isleyisi ve giivenligine zarar vermeyecek
sekilde giivenlik veya bina gorevlisi; mesaj ya da asansOr durum bilgisi alabilecektir.

Calisma daha erisilebilir ve kullanimi basit olacaktir.

Bu ¢alisma hakkinda “Remotely Addressable Buttons with Can-Bus Data Path in
Elevator Applications” yayimi yapilmistir.
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EK -1 MP2451 36V Datasheet

mes

MP2451

36V, 2MHz, 0.6A
Step-Down Converter

The Future of Analog IC Technology =

DESCRIPTION

The MP2451 is a high frequency (2MHz) step-
down  switching  regulalor  with  integrated
internal high-side high voltage power MOSFET.
It pravides single 0.6A (or less) highly efficient
output with current mode control for fast loop
FESpONSE.

The wide 3.3V to 38V inpul range
accommodates a  varety of  step-down
applications in automotive input envirenment. A
ApA shutdown mode quiescent curment allows
use in battery-powered applications.

High power conversion efficiency over a wide
Ibad range is achieved by scaling down the
swilching frequency at light lad condition to
reduce the switching and gate driving losses.

Frequency fold-back helps prevent inductor

current runaway during  start-up.  Thermal
shutderwn  provides  refiable,  faull-tolerant
aperation.

The MP2451 is available in the cost-efiective
S0T23-6 and TSOT23-6 packages.

FEATURES

130pA Dperating Quiescent Current

Wide 3.3V to 36V Operating Input Range
500mAY Infermial Power MOSFET

2MHz fixed Switching Frequency
Internally compensated

Stable with Ceramic Output Capacitors
Internal Soft-Start

Precigion Current Limit YWithout
Sensing Resistor

= 90% Efficiency

Output Adjustable from +0.8V 10 085V
Jus Lew Shutdewn Supply Current
S0T236 and TSOT23-6 Packages

APPLICATIONS

High Voltage Power Conversion

Automotive Systems

Industrial Power Systams

Distributed Power Systams

Battery Powered Syslems
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cH":ﬁNE ICN20385 16-Chanmel Constant Current
LED 8ink Driver with Dusl Latch

Description

The ICN20385 is a 16-channel constant current
sink output LED driver, All 16-channels constant
current cam be set by a single external resistor, which
provides users flexibility in controling the light
intensity of LEDs,

Package

The ICM20385 exploits curent precision
controlling technology . which makes emor bebween ;
ICs less than +2.0%, and emor between channels Shrink SOP

-
-

less tham +20%. At ICMN20385 output stage |
16-regulated output ports are designed to provide
uniform and constant cument sinks for driving LEDs
within a large range of foreward voltage(VF) variations,

ICN2038S contains two 16-bit shift registers and $50P24-150-0.636
latches which convert serial input data into parallel
output format. For integrated dual latches, ICN20385
could get higher refresh rate.

Quad Flat No-Lead
Features

4 16-channel constant current output
4 Output current setting range :
0 5= Brndoc] 63 Vee=bY constant currant output
0.5~26mAx1 6@ Vee=3, 3Voonstant current output QFN24-4'4-0.5
< Current accuracy
Betwean channel "< £2.0%
Between |Cs < £ 2.0%
Fast response of output currant,
o (min)40ns@Voo=5V
1/0: Schmitt trigger input ICN2038S
Data transfer frequancy fuau=30MHz(Manx)
Power supply valtage: VDD=3.3~ &V
Operating Temperature: <40°C to +85°C
4 bit current gain: 25%~100%
Adjustable Pre-Charge for Ghosting Reduction
LED Protection Circuit
Enhanced Circuit for Caterpillar Cancelling
Low-Gray Scale Enhancement
Integrated Dual Latches for higher refresh rate
Ciim line at the first =can line

LL LD LLBLLE &



EK-3 SN651050 Datasheet

Product Sampis & # Tooks & Support &
E Falder -.|-=- Bugy wunr::-lﬂ Solftwane: (Commimiinisy
Texas
INSTRUMENTS SHESHVD1050

ELLSEIIC — DECEMEER 2005 REWVISED FEBRUARY 20415

SNE5HVD1050 EMC Optimized CAN Bus Transceiver

1 Features

* Improved Replacement for the T1A1050
= High Electromagnetic Immunity (EMI)
= Very Low Electromagnetic Emissions (EME)
= Meests or Exceeds the Requirements of
150 11808-2
« CAMN Bus-Fault Protection of -27 W to 40 W
=  Dominant Time-Out Functicn
=  Power-Up and Power-Down Glitch-Free CAN Bus
Inputs and Outpuis
— High Input Impedance With Low V-
— Monotonic Outputs During Power Cycling

2 Applications

= Industrial Automation
— DeviceMet™ Data Buses (Vendor 1D #806)

= SAE 2284 High-Speed CAM Bus for Automotive
Applications

= SAE J1930 Standard Data Bus Interface

= 150 11783 Standard Data Bus Interiace

«  MWMEA 2000 Standard Data Bus Interface

3 Description

The SNESHVD1050 meets o exceeds the
specifications of the 150 11898 standard for use in
applications employing a8 Coniroller Area Metwork
(CAM).

As & CAN transceiver, this device provides differential
tranemit capability to the bus and differential receive
capability to a CAM controller at signaling rates up to
1 megabit per second (Mbps) 1.

The SMESHVD1050 is designed for operation in
especially harsh environments. As a result, the device
features cross-wire, overvoltage and loss of ground
protection from —-27 V io 40 W, owertemperature
shutdown, & —12-V to 12-¥ common-mode range, and
will withstand voltage transients from —200 V to 200 V
according to 150 TE37.

Device Information"!

PART NUMBER PACKAGE BODY SIZE [NOM)

ENGEHVDI0ED BOIC () 480 men = 3,91 mm

{1) For all available packages, se= the cederable addendum at
the end of the data sheet

{1) The signaling rate of a line is te numibsr of w
Fransitions that are mads per ssoond expressed in e units
bps (bits per second)

Functional Block Diagram

Timii-0ut
Ve | 3 B |camL
RXD | 4 *0@ 5 [Vagr

An IMPORTANT NOTICE at the end of this data sheet addresses avaiabiity, wa
ik indslechsl property mafiers and other impartant disdaimers. PRODUCTION OATA.

. changes, use in safety.critical applications,
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