Siileyman Demirel Universitesi,
Fen Bilimleri Enstitiisii Dergisi,
13-2 (2009),193-200

RTXS1 ile Asansor Otomasyonu

Akif KUTLU', Yusuf Erkan GORGULU
Siileyman Demirel Universitesi, Teknik Egitim Fakiiltesi, Elektronik-Bilgisayar Egitimi Béliimii / ISPARTA
Aliis Tarihi:18.02.2009, Kabul Tarihi:02.06.2009

Ozet: Bu calismada mikrodenetleyici bazinda gercek zamanli isletim sistemi kullanilarak bir asansor otomasyon uygulamasi
yapilmigtir. Uygulamada ti¢ katli bir asansér maketinin yonetimi, PC aracilifi ile uzaktan izlenmesi ve uzaktan yonetilmesi islemleri
gerceklestirilmistir. Bu islemlerin yapilabilmesi amaciyla T89C51CCO1 mikrodenetleyicisi ile uyumlu bir platform gergeklenmis ve
bu platform araciligiyla uzaktan izleme ve yonetme islemleri, Kontrol Alan Ag1 (CAN) tizerinden saglanmistir. PC iizerinden izleme
ve kontrol islemleri i¢in gelistirilen yazilim, NET C# dili ve Kvaser Canlib SDK siiriiciileri kullanilarak olusturulmustur.

Anahtar Kelimeler: Asansoér Otomasyonu, Gercek Zamanl sletim Sistemleri, Kontrol Alan Agi-CAN, 8051

Elevator Automation System Based On RTX51

Abstract:In this study an elevator automation application is developed using a real time operating system, targeting 8051 based
microcontrollers. In the application, task of controlling a three-level elevator model, also monitoring and remote control of the
system over a PC are implemented. In order to fulfill these tasks, a platform for T89C51CCO1 microcontroller is designed. Remote
monitoring and remote controlling of the system is established by this platform via Controller Area Network (CAN). The software
developed for monitoring and controlling the system from a PC is created using .NET C# language and Canlib SDK drivers provided

by Kvaser.

Keywords: Elevator Automation, Real Time Operating System, Real Time Kernel, Controller Area Network-CAN, 8051

Giris

Asansorler , teknolojinin, insanligin hizmetine sundugu
bir hizmet aracidir ve su anda asansorler giinliik hayatta
insanlarin isini kolaylagtiran temel araclardan bir tanesi
haline gelmistir (Orman, 2005).

Asansor kontrol sistemleri ¢ok teferruath, kati gergek
zamanl sistemlerdir. Belirlenen zamanlama Kkistaslari
icinde cesitli islemleri gerceklestirmelidirler. Asansor
denetleyici sistem, asansoriin o andaki konumunu
saptamalt ve kabin hizina bagli olan siire¢ icerisinde
verileri islemelidir (Choi vd., 1999). Aym bina
icerisindeki kontrol edilecek kabin sayisi arttik¢a denetim
mekanizmalarida karmagik hale gelmektedir. Kisilerin
asansor kullanimini efektif hale getirebilmek icin fuzzy
kontrollii sistemler gelistirilmistir (Kim vd., 1995). Coklu
kabin kontrolii i¢in kontrol sistemleri arasinda yerel alan
agt (LAN) kullanimi1 da diisiiniilmiigtiir. (Bertran vd.,
1995).

Temel olarak gercek zamanli sistem; gorevlerin,
tanimlanan bir siire icerisinde yapildig1 sistemdir. Bu gibi
sistemler olay gudiimlii calisgan sistemler olarak
belirtilmektedir. Zorlugu ise tiim taleplerin yerine
getirilmesindeki gecikmelerdir. (Hong ve Leung, 1992)

Gergek zamanli sistemler elektronik denetleyiciler ile
kontrol edilmektedirler. Bu nedenle mikrodenetleyiciler
veya PLC denetleyiciler bu alanda genis kullanim alanina
sahiptirler. ~ Sistemdeki  kontrol edilmesi gereken
bilesenlerin ¢coklugu ve bazi uygulamalar i¢in gerekli olan
zaman kisitlamalar1 bu tiir sistemler {iizerinde gergek
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zamanli isletim sistemlerinin  kullanilmasim1  tesvik

etmektedir.

RTX51 gercek zamanli isletim sistemi ev otomasyonu
(Yang vd., 2006) ziraat (Correia vd., 2007), uzay
bilimleri (Kuitunen vd., 2001) gibi farkli alanlardaki,
elektronik  cihazlarin  kontrol ~ ve  yOnetiminde
kullanilmaktadir. Bu ¢aligma ile RTX51 Ger¢cek zamanl
igletim sistemi kullanilarak asansor sisteminin ihtiyag
duydugu siireclerinin denetimi ve yoOnetimi saglanmis
olacaktir.

Asansor kontrol sitemindeki dikkat edilmesi gereken diger
bir konu sistemin diger asansorlerle ve merkezi
bilgisayarla iletisim kurabilecek imkana sahip olmasidir.
Buda tiim sistemin tek merkezden yoOnetimine ve
denetimine imkan tanir. Asansor sistemlerinin gerg¢ek
zamanli sistemler olmasi dolayisiyle, yerel alan agi
kullanmak yerine gercek zamanli sistemleri destekleyen
endiistriyel ~ haberlesme  protokolin  kullanilmasi
gerekmektedir.

Kontrol aglari, cesitli endiistri alanlarinda basariyla
kullanilmakta ve giiniimiizde kullanilmakta olan fabrika
ve bina otomasyonu alanlarinda uygulanmaktadir. Son
zamanlarda, otomasyon ve dagitik kontrol
teknolojilerindeki  hizli  gelismeyle, farkli  kontrol
cihazlarina sahip cesitli kontrol aglar1 diinya genelinde
yayilmaktadir (Hur vd. 2006). Bina igersinde kullanimina
Yangin Denetleme Sistemi Ornek olarak gosterilebilir.
(Lee, 2004)



Bu calismada 8051 tabanli bir mikro denetleyici olan
T89C51CCO1 tizerinde RTXS51 gercek zamanli isletim
sistemi kullanilarak, CAN veri yolu standardi iizerinden
haberlesen  bir  asansor  otomasyon  uygulamasi
gerceklestirilmistir. Boylece hem asansor sisteminin
ihtiya¢ duydugu gercek zamanli kontrol ve sistem
yonetimi gercgeklestrilmig, hemde asansor sitemin diger

Bu uygulama temel olarak yazilm ve donanim
unsurlarindan olugsmaktadir. Yazilim kismi PC yazilimi ve
mikro denetleyici yazilimi olarak iki kisimda incelenebilir.
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asansorler ve merkezi bilgisayar ile endiistriyel ag
tizerinden haberlesebilecegi bir alt yap1 olugturulmustur.
Yapilan bu c¢aligma ile binalarda bulunan asansor
kabinlerinin ger¢ek zamanli olarak izlenmesi ve sicaklik,
konum, agirlik S1niri, v.b. bilesenlerinin
kontrol edilmesi amaglanmustir.

Asansor Kontrol Sistemin Yapisi

Sekil 1’ de uygulamaya ait blok sema goriilmektedir.
Uygulamada donanimsal kisim olarak iki modiil ve bir
adet asansoOr kontrol maketi kullanilmaktadir.

Sicaklik
Senstril

Gosterge -

LCD

Sicakhik Slgim Modili

-

CAN Veriyolu
PCICan-D Kart
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Asansdr
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PC - Kigisel Bilgisayar

Fonum-Dhgme Bilalled,
Motor Kontolld, Gosterge

Kontrol - |

Asarstr Kentral Madild

Diiame Bilgileri

Sekil 1. Asansor kontrol sisteminin genel yapist.

Donanim

Asansor kontrol maketi 12V DC gerilim beslemeli bir
dogru akim motoruna sahiptir. Maket kabini icerisinde
konum bilgisini gosteren bir gosterge ve li¢ adet kat
yonlendirme diigmesi bulunmaktadir.

Maket kabininden ayr1 olarak katlar i¢in maketin 6n
yiiziine yerlestirilen panel {iizerinde de kat cagirma
butonlar1 bulunmaktadir. Panelde ayrica her ii¢ katta da
asansoriin konum bilgisini gésteren gostergeler mevcuttur.
Sekil 2’ de makete ait kabin ve On panel goriilmektedir.
Model kabininin hareket ettigi yol iizerinde katlara gelinip
gelinmedigini kontrol etmek amaciyla belirli araliklarla 3
adet siir anahtar1 bulunmaktadir.

Konum Bilgisi

Motor Kontrol Bilgisi
Gosterge Kontrol Bilgisi

Sekil 2. Asansor kabini ve on paneli
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Platformda temel olarak kullanilan elemanlar; seri iletisim
alicist1 ve siiriictisi  olarak ST232 entegresi, mikro
denetleyici olarak 8051 tabanli ve CAN uyumlu
T89C51CCO1 mikro denetleyicisi, CAN alici-vericisi
olarak PCAS82C251 entegresi ve seri port iizerinden
programlama modunu veya calisma modunu se¢mek igin
bir adet 8’li anahtardan olugmaktadir. Sekil 3‘te platforma
ait acik devre semasi verilmistir.

Tasarlanan platform iizerinden olugturulan asansor kontrol
modiili 3 katli asansor modelini kontrol etmek, konum ve
diigme bilgilerini islemek ve CAN veriyolu {izerinden PC
ile haberlesmek amaciyla olusturulmustur. Sekil 4’te
asansOr kontrol modiiline ait acik devre semast
goriilmektedir
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Sekil 4. Sinir anahtar ve buton kontrol devre semasi

Sekil 4’te goriildiigii gibi 6 adet diigme kabin ve kat
cagrilarin1 iletmek {izere mikrodenetleyici tarafindan
taranmaktadir. Temsili sinir anahtarlari ile maketin hangi
kata geldigi bilgisi islenmektedir. Sinir anahtarlarindan
almman bilgi dogrultusunda maket iizerinde bulunan
gostergelere kat bilgisi gonderilmekte ve aym1 zamanda
mikrodenetleyicinin aym bilgiyi almas1 saglanmaktadir.
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Modiil ayn: zamanda CAN veriyolu iizerinden mesaj alis-
verisi yapmaktadir. Mesaj tamimlayicist 16 olan ii¢
byte’lik ve 19 olan bir byte’lik iki mesaj iiretmekte, mesaj
tammlayicist 17 ve 18 olan mesajlart dinlemektedir.
Gonderilen mesajdaki 3 byte’lik bilgi sirastyla konum ve
gidilecek ilk 2 kat bilgisini icermektedir. Modiil aym
zamanda PC lizerinden gelen 17 tanimlayici numarasina
sahip mesaj aracilify ile kontrolii PC’ye birakmakta veya



kontrolii kendisi yapmaktadir. 19 tanimlayicisina sahip
mesaj ise PC yaziliminin ¢aligtirilmaya basladigin kabinin
bulundugu konumu bildirmek i¢in kullanilmistir.

Tasarlanan diger modiil ise sicaklik 6l¢iim modiiliidiir. Bu
modiilde standart modiil elemanlarinin haricinde, asansor
modelinin kabinine ait sicakligi 6l¢mek icin DS18B20
dijital termometresi ve sicakligin goriintiilenmesi amaciyla
2 satir ve 16 karakterden olusan metin tabanli bir sivi
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kristal gosterge eklenmistir. DS18B20 entegresinin
sicaklik artig-azalis ¢oziiniirligi 0.5 °C’a ayarlanmustir.
Sekil 5’te sicaklik 6l¢iim modiiliine ait acik devre semasi
goriilmektedir.

Sicaklik 6l¢ctim modiilii, sensorden aldig1 sicaklik bilgisini
tanimlayicisi 18 olan 2 byte’lik CAN mesaj1 seklinde hatta
iletmekte ve aynit zamanda bu bilgiyi siv1 kristal gosterge
tizerinde giincellemektedir.
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Sekil 5. Sicaklik olciim modiiliine ait acik devre semast

Yazilim

Uygulama yazilimlari, PC yazilimi ve modiillerde
kullanilan mikro denetleyicilere ait yazilimlar olarak iki
grupta incelenmektedir. PC iizerinde gelistirilen yazilim
C#.NET kullanilarak ve Kvaser CANLIB SDK siiriicii
dosyalarindan faydalanilarak gelistirilmistir.

Mikro denetleyiciler iizerinde kullanilan yazilimlar ise
Keil firmasmin gelistirmis oldugu RTXS51 Tiny gercek
zamanl isletim sistemi gorevlerine bagli kalinarak
olusturulmustur.

Her iki yazilim grubunda da coklu programlama goz
oniinde bulundurulmaktadir. Uygulamalar, kendi iglerinde
gorevlere ayrilmakta ve bu gorevlerin paralel islendigi
varsayilmaktadir. C#.NET te her bir gorev “Thread” adim

Girevier i
Girev 4
Gorev 3
Gorev 2]

Girev 1

alirken, Keil RTX51 Tiny uygulamalarinda her bir gorev
“Task” olarak adlandirilmaktadir.

RTX51 Tiny igletim sistemi tanimlanan gorevleri
cizelgelemek i¢in iki farkli cizelgeleme algoritmasi
kullanmaktadir. Bunlardan birincisi Round Robin olarak
adlandirilan cevrimsel sirali ¢izelgeleme algoritmasidir.
Bu algoritma bilinen en eski, en adil ve en ¢ok kullanilan
algoritmadir. Sistemde bulunan her gorev i¢in esit siireye
sahip belirli bir zaman aralig1 (kuantum) tanimlanmistir.
Eger bu zaman aralifi sonunda gorev calismaya devam
ediyorsa gegersiz kilinir ve bir sonraki islem devreye
sokulur (Tanenbaum, 2001). Sekil 6’da ¢evrimsel sirali
cizelgelemede gorevlerin zamana gore nasil isledigi
goriilmektedir.

0 S50 100 150 200 250 200 350 400 Zam;rl[mz:.

Sekil 6. Cevrimsel sirali cizelgelemede gorevier
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Desteklenen diger cizelgeleme algoritmast ise isbirlikli
gorev  degisimidir. Bu cizelgeleme tiirii coklu
programlamanin en basit tiiriidiir. Her gorev islemciyi
istedigi siire kadar kullanabilmektedir. Isbirlikli gorev
degisimin zayif noktasi, gorevlerden herhangi birinin
islemciyi birakmasi durumudur. Bu durumda islemci
sadece iglemciyi devralan gorevde calisacak diger
gorevlerle isbirligine girmeyecektir (Schultz, 1999).

PC icin gelistirilen yazilim, C# programlama dili ve
Kvaser CANLIB SDK siiriiciileri ile ¢ok kanalli
programlama teknigi kullanilarak gerceklestirilmistir.
Program icerisinde iki ayr1 gorev birlikte yuriitiilmektedir.
Birinci gorev  CAN veri yolundan gelen mesajlarin
tanimlayicilart bazinda islemleri ele almaktadir. Bu gorev
gelen mesajlara gore asansoriin konum bilgisini ve
katlarda bulunan veya kabin icerisinde bulunan
diigmelerden gelen bilgileri islemektedir. Ikinci gorev,
birinci gorevle mesaj verilerini elde etmek iizere isbirligi
yaparak sicaklik kontrol modiilinden gelen mesaj
verilerinin islenmesini saglamakta ve grafiksel kullanici
arayiiziine aktarmaktadir.

Uygulamada dort adet 11 bitlik CAN mesaj
kullanilmaktadir. Bu mesajlardan iicii modiiller tarafindan
iretilmekte, digeri ise PC tarafindan olusturulmaktadir.
Her iki modiil tarafindan iiretilen mesajlar PC tarafindan
islenmektedir. PC tarafindan iiretilen mesaj ise asansoriin
kontrol modunu belirlemekte ve ayn1 zamanda konum
bilgilerini icermektedir.

Sicaklik: 24,5 Santigrad Derece
®
@
@

Sekil 6. PC uygulama yazilimi ekran goriintiisii

Sekil 6’da gelistirilen bilgisayar yazilimmin ekran
goriintiisii verilmistir. PC uygulama yazilimi ile asansor
maketi izlenebilir veya yonetilebilir. Eger maket
yonetilmek isteniyorsa “Yonet” butonuna tiklanilmasi

197

yeterli olacaktir. Bu sayede asansor kontrol modiiliinde
kullanilan kontrol gorevleri devre dist birakilmaktadir.
Gidilmek istenen iki kat i¢in yazilimda bulunan 1, 2 ve 3
numarali diigmelere tiklanilmasi yeterli olmaktadir. Eger
kontrol, asansor kontrol modiiliine birakilmak istenirse
“Izle” diigmesi tiklanmahdir. Boylelikle devre dist
birakilan kontrol gorevleri aktiflestirilerek kontrol,
modiile birakilmaktadir. Uygulama yazilimiyla aym
zamanda bir saniyelik periyodik mesajlarla sistem
sicakligr siirekli olarak izlenmektedir.

Asansor kontrol modiilii ve sicaklik kontrol modiiliinde
kullanilan T89C51CCO01 mikro denetleyicisi i¢in derlenen
yazilimlar Keil GmbH firmasinin {drettigi pVision
biitiinlesik gelistirme ortaminda temel sistem programlama
mantiginin yani sira, RTX51 Tiny gercek zamanl igletim
sistemi fonksiyonlar1 aracilifiyla ¢oklu programlama
teknigi kullanilarak kodlanmustir.

Asansor kontrol modiiliinde kullanilan sistem yazilimi igin
yedi farkli gorev tamimlanmistir. Bu gorevlerden ikisi
kabin ve kat cagrilarin1 taramak amaciyla olusturulmustur.
Bu gorevler sirasiyla 200 milisaniye ve 600 milisaniyelik
periyotlarla ¢alistirilmaktadir. Uglincii gorev ise kabin ve
kat cagrilarindan olusabilecek cakigmalar1 engellemek ve
cagrilar1 bir diizene sokmak {iizere her 100ms’ de
calistirilmaktadir. Dordiincii gorev ise PC tarafindan
tiretilen CAN mesajlarin iglemek i¢in olugturulmustur ve
gerektiginde; 17 tanimlayicili mesajin ilk byte’ma gore,
birinci ve ikinci gorevleri sistemden kaldirip, dahil
etmektedir. Bu gorev 20ms araliklarla gelen CAN
mesajlarint yoklama (polling) esasina gore iglemektedir.
Besinci ve altinci gorevler diger gorevlerden farkli olarak
periyodik  degildir. Besinci gorev  kabinin  sinir
anahtarlarina gelmesiyle tetiklenen harici kesme 1 hizmet
yordami ile HAZIR durumuna getirilmekte ve uygun bir
zamanda c¢alistirilmaktadir. Altinc1 gorev ise herhangi bir
cagr1 yapildiginda, 16 tanimlayicili mesajin iiretilebilmesi
icin CAN kesmelerini aktiflestirmek ve boylece sistemin
CAN kesme yordamina dallanmasi saglamak amaciyla
kodlanmistir. Boylece mesaj iiretilmekte ve PC tabanli
yazilim konum ve diigme bilgilerini giincellemektedir. Bu
gorevlerden sonuncusu sistemde ©6n  hazirliklarin
yapilmasin1 ve diger gorevlerin sisteme dahil edilmesini
saglayan baslangic gorevidir ve bu ayarlar1 yaptiktan
sonra kendisini sistemden ¢ikarmaktadir.



BASLANGIG GOREVI
-Gerekli baglangig
ayarlanm yapip sistemden
ayrilir.

GUREV 3
- Gidilecek konum
bilgilerini diizenle
-Konuma gére Motoru
gidilecek y&nde galistir ve
200 ms. bekle
(Sisteme geri déner)
-Kata gelindiyse Harici
zeme Yordamina dalls

prosediirleri igle

-igaret gelinceye kadar
bekle

(Sisteme geri déner)

K

A

T
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‘é GOREV 5

L - Isaretin kontroliini
| yaparak gerekli

N
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i

H,
iR arey

HARICI KESME
YORDAMI
-Kata gelindi, konum
bilgilerini giincelle
-Motoru durdur
-CAN hattina gerekli
bilgileri génder
-Gorav 5's Hazir igaretini
gonder

GOREV 1
abin diigmelerini kontrd

et

-Basildiysa konum
bilgisini kaydet ve Gérev
6'y1 hazir durumuna gegir.
-Basiimadiysa 200 ms

CiZELGELEYicCi
-Gérevierin durumlanna
gore caligma kuyrugunu
{Sistemi) diizenle
(ROUND ROBIN'e gire)

GOREV 4
-Can Kanahm ag
-Mesaj var mi?
-Eger mesaj varsa igerigini
isle ve gerekli bilgiler
11ginda Gorev 1 ve 2 yi
sisteme dahil et veya
kaldir. 20 ms bekle.
(Sisterne geri déner)
Mesaj yoksa Sisteme ger|
don.
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CAN KESME YORDAMI

GOREV 6
= Gorev 1 veya Z HAZIR
sinyali liretti mi?

- Sinyal varsa CAN
kesmelerini ag ve CAN
kesme yordamina dallan
-Yoksa sisteme don
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GOREV 2
“Kat diigmelerini kontrol ef
-Basildiysa konum
bilgisini kaydet ve Gérev
6'y1 hazir durumuna gegir.
-Basiimadiysa 600 ms
bekle
Sisteme geri doner)

Gérev 2'yi sisterme dahil g
veya kald

Gorev 1'i sisteme dahil et veya kaldir.

Sekil 7. Asansor kontrol modiiliine ait yazilmun algoritmik semast

Asansor kontrol modiilii yaziliminda, gorevler haricinde
iki adet kesme hizmet yordam fonksiyonu, genel
kullanimda  gecerli  paylasilan  degiskenler  v.b.
programlama yapilar1 kullamilmustir. Sekil 7°de asansor
kontrol modiiline ait yazilimin algoritmik semasi
goriilmektedir.

Sicaklik kontrol modiiliinde ise tanimlanmis dort gorev
bulunmaktadir. Asansor kontrol modiiliinde oldugu gibi
bu modiile ait baslangic gorevi gerekli ayarlar
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tamamladiktan sonra sistemden cekilmektedir. Birinci
gorev  sicaklik  sensorundan gelen verileri 250
milisaniyelik periyotla islemektedir. Ikinci gorev ise
sicaklik bilgisini CAN veriyoluna yoklama (polling)
yontemi ile 500 milisaniyelik periyotla aktarmaktadir.
Uglincii ve son gorev ise sivi1 kristal gostergenin sicaklik
bilgisini okumakta ve bilginin  goriintiilenmesini
saglamaktadir. Gosterge her saniyede bir kere
giincellenmektedir. Sekil 8’de sicaklik kontrol modiiliine
ait yazilimin algoritmik semasi goriilmektedir.
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BASLANGIG GOREVI
-Gerekli baglangig
ayarlanm yapip sistemden
ayrilir.

GOREV 2
-Saklanan sicaklik bilgisini
CAN hattina gonder
- 500 ms ile bekle
(Sisteme geri déner)

=250 ms ile bekle
(Sisteme geri doner)

GiZELGELEYicI
-Garevierin durumlanna
gore galigma kuyrugunu
(Sistemi) diizenle
(ROUND ROBIN'e gore)

GUOREV 1
-Sensdrden gelen sicakhk
bilgisini al ve sakla

GOREV 3
-Ham sicaklik bilgisini LCD
igin anlamii hale getir.

- 1sn. ile bekle
(Sisteme geri doner)

Sekil 8. Sicaklik kontrol modiiliine ait yazilimin algoritmik semasi

Tartisma ve Sonu¢

Bu calismada, gercek zamanli isletim sistemleri ve
asansor kontrol yapilar1 incelenmis ve RTXS51 Tiny
gercek zamanl igletim sistemi ile asansér modeli herhangi
bir aksama meydana gelmeden gercek zamanli olarak
kontrol edilmis ve ayn1 zamanda PC iizerinden izlenmistir.

Asansor maketinin ii¢ katli ve tek kabinli olmasi nedeniyle
gelistirilen algoritma gilinlimiiz binalarinda kullanilan
asansorlerin ¢ok kiiciik bir kismini temsil etmektedir.
Bununla birlikte yapilan bu ¢alisma sayesinde tek kabinli
asansoOr sistemlerinin merkezi bir bilgisayardan izlenip
kontrol edilebilecegi goriilmiistiir.

Calismada gercgeklestirilen algoritma ile kabin “ilk gelen
cagri ilk islenir” mantif ile hareket etmektedir. Gerek kat
cagrisi, gerek kabin cagrist bu mantikla bir siraya
konmaktadir. Ug kath bir bina icin bu algoritma kullanic
isteklerine cevap vermektedir. Fakat binanin kat sayis1 ve
kabin sayis1 arttikga olusturulan algoritmanin da yeni
isteklere cevap vermek iizere degistirilmesi
gerekmektedir.

Modiiller ve PC haberlesmesi i¢in kullanilan CAN
veriyolu sayesinde asansorlerde bulunan kablo karmasasi
azaltilmistir. Uzun mesafelerde (500 kbit/s’ de 100 metre)
kullanilabilen ve elektromanyetik girisimlere kars1 yiiksek
bagisikliga sahip CAN veriyolu yiiksek binalarda veri
iletigsimi icin rahatlikla kullanilabilir. Ayrica kendi hata
mesajlarim1 iiretmesi sayesinde herhangi bir ariza yada
aksakligin nereden kaynaklandiginin tespit edilmesi
kolaylagirken, aym1 zamanda bakim siiresi cok uzun
slirmeyecektir. Prototipte yalnizca bir asansér maketinin
kontrolii gerceklestirilmistir. Ancak tasarlanan CAN
altyapisi sayesinde birden fazla asansor sistemin kontrol
edilebilmesi miimkiindiir.

Not:Bu makale “RTX 51 ile Asansoér Otomasyonu” isimli
Yiiksek Lisans tezinden iiretilmistir.
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