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PLC KONTROLLU OTOMATIK KATLI OTOPARK SISTEMIi

Okan BINGOL*, Tuncay AYDOGAN™, Harun Resit DIDIN, Ayse Seda YALCINER, Kadir DUYGULU

Ozet

Otomatik otopark sistemleri 6zellikle biiyiik sehirlerde genis bir kullanim alanina sahip olup, trafik probleminin
¢ozlimiine katki saglamaktadirlar. Bu ¢alismada egitim amach ¢ katli ii¢ sirali toplam dokuz arag¢ kapasitesine
sahip otomatik otopark sistem prototipi tasarlanmistir. Tasarlanan bu prototipin uygulamasi ise programlanabilir
lojik kontrolér (PLC) tarafindan gergeklestirilmistir. Gergeklestirilen bu sistemde PLC sinir anahtarlarmin
durumlarina gore kabinin hangi konumda oldugunu belirler. Kullanici sifresi ve islem istegine gére aracin kabine
yerlestirilme veya kabinden alinma iglemleri gerceklestirilir. Gergeklestirilen bu PLC kontrollii otomatik otopark
egitim seti iizerinde farkli asansor algoritmalari ¢alistirilabilir.

Anahtar Kelimeler: PLC, Otopark, Asansor.

A PLC CONTROLLED AUTOMATIC MULTI-STOREY CAR PARK
SYTEM

Abstract

Automatic parking lots at present have wide range of usage contributing to solution of traffic problems
especially in metropolitan cities. In this study, a prototype automatic parking lot for training purpose having
three floors and three arrays resulting nine vehicles capacity has been designed. Application of the designed
prototype has been realized by programmable logic controller (PLC). In the realized system, position of the
cabin was determined by the PLC with respect to states of border switches. Procedures of placing in and
removing out of the vehicle were realized by considering user password and operation requests. This PLC
controlled automatic car parking training set can allow running different elevator algorithms on it.

Key Words: PLC, Car Park, Elevator.

1. GIRIS

Otopark, motorlu araglarin toplu halde park ettikleri agik ya da kapali alandir. Otoparklar
araclarin disiplin i¢inde park etmesi ve trafigi sikistirmamasi i¢in yapilmistir. Sehirlerde artan
ara¢ sayisi ile orantili bir sekilde, siiriiciilerin park yeri ihtiyacini karsilayamamalar1 sonucu,
ortaya cikan ara¢ dolasim problemi ve bunun dogurdugu olumsuz etkilerinin tiimii otopark

problemi olarak karsimiza ¢ikmaktadir. Problem sehir i¢i ulasim diizeyinde diisiiniildiigiinde,
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arac hareketlerine ayrilmis arazi seritleri olan yollar, otopark haline gelerek; baglanti, erisim

ve hareket fonksiyonlarini yapamayan bir sistem haline donlismektedir [1].

Klasik otoparklar hantal, ¢ok fazla yer isgal eden ve arag sahibi agisindan kullanimi zor
demode binalar haline gelmislerdir. Bu nedenle giliniimiizde bu sorunun ¢oziimiinde ileri
teknoloji ile donatilmis, zamandan tasarruf saglayan, c¢evre dostu, ekonomik, otomatik
otopark sistemi veya mekanik katl otopark olarak bilinen sistemlerine ihtiya¢ duyulmakta;
diinyanin bir¢ok sehrinde sikisik kent merkezlerindeki otopark sorununu ¢ézmek amaciyla

mekanik otopark sistemlerine gidilmektedir [2].

Otopark probleminin sehir hayatina etkileri, giiniimiizde goz ardi edilemeyecek boyutlara
erigmigtir. Problemin, kamuya ve kisilere yiikledigi maddi maliyetlerin yanmi sira, yasam

kalitesindeki diisiis, sagliksiz bir ¢evre olusumu gibi yonleri de vardir [1].

Otopark sorunu yasayan bazi iilkeler 1960’larin baginda bu sorunlarini ¢é6zmek igin otomatik
otopark sistemleri tizerinde ¢alismaya baslamislardir. Otomatik otopark sistemleri ilk 6nceleri
hizli bir sekilde Japonya ve Amerika’da kullanilmaya baglamis olup; 1970’lerin basi ile
1980’lerin sonu arasindaki donemde ise Cin, Filipinler ve Singapur olmak iizere cesitli
iilkelerde yiizlerce otomatik otopark insa edilmistir. Ozellikle Japonya'da halen 2.000.000’dan
fazla ara¢ bu sistemlere park etmektedir ve her yil yaklasik 150.000 araclik yeni sistem
kurulmaktadir. Ayrica Miinih, Berlin, Paris, Londra, Viyana, Ziirih, Varsova, ve Edinburg
gibi biiylik her Avrupa kentinde de bu sistemler yillardir kullanilmaktadir [1]. Tiirkiye’de ise
bilgisayar kontrollii tam otomatik otopark sistemi Istanbul Levent’te 2002 yilinda hizmete
girmis olup Avrupa’nin en biiyiik otomatik otopark sistemlerinden biri olarak bilinmektedir.
Artan diinya niifusuna bagl olarak ¢ogalan trafik sorununda otomatik otoparklar, 6nemli bir

¢Oziim seklidir.

Avrupa birligi tilkelerinin iiyesi oldugu EPA (Avrupa Otopark Birligi) [3], otopark sorunlarin
¢Oozmek, yeni yontem ve Onerilerde bulunmak ve otoparklarin standartlarinin gelistirilmesi
konusunda caligmalar yapilmaktadir. Ayrica ABD’de bulunan IPI (Uluslararasi Otopark
Enstitiisti)’de [4] EPA gibi benzer konularda akademik caligmalar yaparak, ihtiyaci ve

¢Oziimlerini bilimsel olarak incelemektedir [1].
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Otomatik otopark sistemleri daha ¢ok isyerleri yakininda bulunmakla birlikte, giderek
yerlesim merkezleri etrafina da yayilmislardir. Girislerindeki bariyerler, uzaktan kumanda
cihazi, kart sistemi vb. yontemlerle kontrol edilirler ve elektromekanik sistemlerle calisir.

Bunlarin az gelismisleri en az bir operatoriin kontroliinde hizmet veren asansorlii sistemlerdir.

Otomatik otoparklar, tamamen otomasyon sistemlerine tabi olduklarindan, kontrol
yazilimlarina bagl olarak calisirlar. Giinlimiizde Programlanabilir mantiksal denetleyiciler
(Programmable Logic Controller - PLC) endiistrinin hemen hemen her alaninda 6zellikle de
otomasyon sistemlerinde yaygin bir sekilde kullanilmaktadir. Kullanim alan1 olarak; klima ve
asansor tesisleri, havalandirma ve sogutma tesislerinde, paketleme, ambalajlama ve depolama
tesislerinde, tagima tesislerinde, otomobil endiistrisinde, petrol dolum ve yikama tesislerinde,
¢imento sanayinde, aydinlatma ve ving tesislerinde, her tiirlii makinelerde, elektro pnomatik-
hidrolik sistemlerde ve robot teknigi gibi endiistrinin tiim alanlarinda ¢ok genis bir uygulama

alanina sahiptirler [5].

PLC, analog/dijital giris/¢cikis baglantilar1 araciligiyla bir sistemi ya da sistem gruplarim ile
denetleyen endiistri alaninda kullanilmak iizere tasarlanmis, i¢inde barindirdigi zamanlama,
sayici, veri isleme, karsilastirma, siralama, veri transferi ve aritmetik islem fonksiyonlari ile

genel denetim saglayan elektronik bir cihazdir [5,6].

Bu c¢alismada PLC denetimli egitim amaclh otomatik otopark sistemi prototipi
gerceklestirilmistir. Gergeklestirilen sistem PLC sinir anahtarlarinin durumlarina gore kabinin
hangi konumda oldugunu belirler. Kullanicidan gelen isteklere gore araci kabine yerlestirme

veya kabinden alma islemlerini gergeklestirir.

2.0TOMATIK OTOPARK SiSTEMLERI

Otomatik otopark sistemleri, kisaca, kullanicilarin otopark icerisine girmeyip araclarini bir
kabul odasinda biraktiklar1 ve araclarin otomatik tasiyicilarla park hiicrelerine yerlestirildigi
akilli sistemlerdir. Sistemin temel ¢aligma prensibi, siiriiciilerin herhangi bir miidahalesi
olmaksizin, araglarin sisteme giris yaptiklar1 kabul odalarindan hareketli platformlarla alinip,

robot asansorler vasitasiyla, dnceden belirlenmis park yerlerine gotiiriilerek park edilmesidir

[7].
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Klasik otoparklarin ¢ok katli olmasi durumunda diisey dolasim i¢in rampali kat gecisleri
kullanilir. Otopark i¢indeki siiriis koridorlar1 ve rampa gecisleri hesaba katildiginda bir arag
icin yaklagtk 30-35m® yap1 alami kat yiikseklikleri ile birlikte hesaplandiginda bir arag igin
yaklagik 90m® yap1 hacmi kullanilir. Otomatik otoparklarda ise ara¢ dolasimi i¢in koridor ve
rampalara ihtiyag duyulmaksizin, katlar1 sadece istenilen arag¢ yiiksekliklerine insa ederek,
alanlardan ve hacimden kazang¢ saglanmasi, boylelikle otopark yapilamayacak kadar kiiciik
oldugu diisiiniilen (47m? den baslayan) alanlarda dahi otopark yapilabilmesi, otopark i¢in ayni
sartlarda saglanan yapi alanlarinda, normal katli otoparklarin iki katindan fazla kapasiteye

ulasabilmesidir [8].

Ayn1 zamanda otomatik otoparklarda (insan olmadigindan dolay1 ara¢ calismaz ve egzoz gazi
olusmaz) havalandirma, aydinlatma donanim ve enerji sarfiyat1 ile temizlik, giivenlik
personeli gibi gereksinimlere otomatik otoparklarda ihtiyag¢ duyulmamasidir. Yine bu
sistemler sayesinde siirliciiler ve araglart i¢in yiliksek giivenlik saglanmaktadir. Cok kath
otoparklarin koridor ve rampalarinda zor manevralar, park yeri arama, park yerine girme,
cikma, yaya olarak park yerine ulagsmada karsilasilan istenmeyen kazalar, kotii niyetli

saldirilar, hirsizlik vb. gibi sorunlar %100 olarak ortadan kalmaktadir [8].

3. PROGRAMLANABILIR MANTIK DENETLEYICILER (PLC)

PLC, endiistriyel otomasyon sistemlerinin kumanda ve kontrol devrelerinin
gergeklestirilmesine elverisli yapida giris/cikis birimleri ve iletisim birimlerinden olusan,
kontrol sekli ile es bir sistem programi altinda ¢alisan endiistriyel bilgisayardir. PLC, roleli
kumanda sistemlerinin yerine kullanilmak {izerine diisliniilmiis ve ilk ticari PLC Modicon
firmasi tarafindan 1969 yilinda ortaya cikarilmistir. O yillarda PLC yalniz temel mantiksal
(lojik) islem komutlar ile islem yapabilmekteydi. Allen Bradley’in ilk ticari PLC’sinin basar1
elde etmesi lizerine, Siemens, General Electric, GEC, Westinghouse gibi firmalar yiiksek

performansli orta maliyette PLC’ler tiretmislerdir [9].

Glniimiizde iretilen PLC’ler mantiksal temelli islemlere ek olarak aritmetik ve 0Ozel
matematiksel islemlerin gerceklestirilmesini saglayan komutlar da icermektedir. Komut
grubunun biiyiimesi ile daha karmagik kumanda ve kontrol islemleri yapilabilmektedir. PLC’
lerin en yaygin kullanildigi alanlar endiistriyel otomasyon sistemleridir. Otomasyon
sistemlerinin kontrolii kumanda devreleri ile gergeklestirilmektedir. Kumanda devreleri;

kontaktor, yardime1 réle, zaman rolesi, sayici gibi elemanlarla gergeklestirilen devrelerdir.
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Giliniimiizde bu tiir devrelerin yerini ayn1 islevi saglayan PLC’li kumanda sistemleri almistir

[10].

Bir PLC, genel olarak ii¢ temel birimden olusmaktadir. Bunlar giris birimi, merkezi iglem
Birimi (CPU) ve ¢ikis birimidir. Sekil 1’ de bir PLC’nin igyapis1 goriilmektedir. Ayrica bir
PLC’de programlayici birimi, bellek, giic kaynagi ve diger birimler de olmalidir [11].

Sekil.1’de goriildiigli gibi bir PLC temel olarak;
e  Girig birimi
e Merkezi islem birimi (CPU)

e Cikis birimi,

gibi temel kisimlardan olugmaktadir.

Buton, Anahtar,
Algilayici, Kontrol
Sinyalleri

v

Girig Birimi

Programlayici — islemci | Besleme
Birimi (CPU) Kaynagi

Cikis Birimi

!

Selonoid Valf, Kontaktor
Lambalar, Géstergeler,
Motor Suriculeri

Sekil 1. PLC’nin basit yapis1

PLC’li sistemi programlamanin ti¢ farkli yontemi vardir. Birinci yontem makine dili kodlar1
gibi kodlarla tek tek komutlar yazilarak programlamay:1 saglayan STL yéntemidir. ikinci
yontem grafik ortamda kumanda elemanlarin1 ag¢ik ya da kapali olarak gosteren
programlamay1 saglayan LADDER yéntemidir. Ucgiincii ydntem yine grafik ortamda
fonksiyon blok diyagramlar1 ile programlamay1 saglayan FBD yontemidir. Gorsel oldugu igin
hata ayiklamanin ve analiz yapmanin daha kolay olmasi sebebiyle LADDER ydntemi

kullanilmustir.
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4. SISTEMIN TASARIMI

4.1. Sistemde kullanilan PLC’ nin 6zellikleri

Bu caligmada egitim amagh olarak gelistirilen maket asansoriin ii¢ katli ve {i¢ sirali olmasi,
giris ¢ikis sayisinin uygunlugu, gerektiginde ek modiillerle (maksimum 7 modiil) projenin
gelistirilebilmesine olanak saglamasi ve ekonomik olmasi sebebiyle 14 DI giris ve 10 DO

c¢ikisa sahip olan Siemens S7-200 serisi CPU 224 modeli tercih edilmistir.

PLC’nin enerji baglantilari modeline gore degisir. S7-200 ailesi CPU’lara iki farkli sekilde
enerji verilir. DC/DC/DC modelinde islemci, dijital giris ve dijital ¢ikis birimleri DC sinyal
ile calistirilir. AC/DC/Réle modelinde ise islemci kisminin besleme gerilimi AC’dir. Giris
birimleri DC sinyal ile caligtirilacaktir. Ve Cikis birimleri ise rdleli oldugu i¢in ¢alisma
gerilimi kullanictya baghdir. Kullanici role kontaklarindan DC sinyal veya AC sinyal gegirir.

Tablo 1’ de bu durum 6zetlenmistir.

Tablo 1. S7-200 CPU224 Cihaz modelleri

Model Cikas sekli Besleme gerilimi Giris gerilimi Cikis gerilimi Cikis akim
0.75A,
DC/DC/DC DC Cikis 24V DC 24V DC 24V DC )
Transistor
24V DC,
AC/DC/Réle Role Cikis 85..264V AC 24V DC 2A, Role
24...230V AC

4.2. Otomatik otopark asansorii prototip tasarimi ve uygulamasi

Prototip otomatik otopark asansorii 3 katli 3 sirali toplam 9 ara¢ konulabilecek sekilde egitim
amagch olarak tasarlanmigtir. Prototip tasarimin hafif ve islenebilir olmasi i¢in ahsap malzeme
kullanilmigtir. PLC baglantilar1 ve motor kontrol devrelerinin daha rahat gézlenmesi ve
kullanim rahatligi bakimindan prototipin iistine monte edilmistir. Ayn1 zamanda role
baglantilarinin kolay baglanabilmesi ve kisa devre korumasi saglamak i¢in soketlerden
faydalanilmistir. Prototip otomatik asansor ilk once Sekil 2’de goriildiigii bilgisayarda

tasarimi yapilmis olup tasarimi gergeklestirilen prototipinin uygulamasina gegilmistir [12].
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Sistemi olusturan parcalarin kontrolii:

Asansorii hareket ettiren mekanizma Sekil 3’de goriildiigii lizere ahsap malzeme lizerine
yerlestirilen asansoriin asagi/yukart ve ileri/geri hareketini saglayan iki motordan
olusmustur. Uygulamada 24V’ luk besleme gerilime sahip DA rediiktorlii motorlar
kullanilmistir. Ayrica asansér mekanizmasinin lizerinde motor miline bagli sonsuz bir
disli ve bu disliye bagl bir palet sistemi mevcuttur.

Araglarin konulacagi yerlerde ve asansor paletinin {izerinde aracin kabine konulmasi veya
kabinden alinmasi i¢in gerekli olan hareketi saglayacak yiiriiyen bant sistemi mevcuttur.
Bu bandin ileri veya geri hareketi i¢in bir DA motor, bir makara, motor miline bagli bir
kasnak ve makaranin etrafinda donen bir bant mevcuttur.

Arag park yerlerinde ve asansoriin {izerinde sinir anahtarlari ve sensorler mevcuttur. Bu
sensorlerin gorevi hem araclarin konumunu belirlemek hem de asansoriin konumunu
belirlemek icin uygun yerlere yerlestirilmistir.

Her katta ve her kabin igerisinde siir anahtarlari mevcuttur ve PLC nin girisine

baglhdirlar. Buradan gelen bilgilere bagli olarak PLC programu ¢ikis verir.

Sekil 3. Gergeklestirilen sistemin goriintiisi
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4.3. Programin Akis Semasi

1Katin Sifresj

Asansorilleri
(saga) Dondur

Asansor 1.
Bloga
Geldimi ?

HAYIR

Asansor ve
kabin ilk
konumundami?

Arag Kabin
igerisindemi ?

Gidilecek Katin
Sifresini Giriniz

Katin Sifresi

Girilen

Sifre

Asansoriiileri
(saga) Déndir

Asansér1. HAYIR

Bloga
Geldimi ?

Asansér Motorunu
Durdur 2snSonra
1. PaletMotorlarini
Ileri(sadg Donddr

Arag Kabin
Igerisinde
mi?

Palet Motorlarini
Durdur Asansor
Motorunu Geri
(sola) Déndiir

Asansor Ik
konumuna
Geldimi ?

Asansdr
Motorunu
Durdur

HAYIR

HAYIR

/Asansdr Motorunu
Durdur 2sn Sonra
Kabin Motorunu

Yukari(sagd Déndiir]

Y

Asansor HAYIR
Kabini 2.
Kata Geldimi 2

Kabin Motorunu
Durdur 2sn Bekle ve|
2. Palet Motorlarini

fieri(saga Dondiir

Palet Motorlarini
Durdur ve Asansér
Kabinini Asagi

(sola) Dondir

Asansor HAYIR

Kabini Zemine
Geldimi ?

eldimi

EVET

/Asansor Kabin

Asansér ilk HAYIR
Konumuna

Geldimi?

Asansdr
Motorunu
Durdur

BITIR

Asansérii ileri
(saga) Dondur

Asansdr 1.
Bloga
Geldimi ?

HAYIR

|Asansor Motorunu
Durdur 2snSonra
Kabin Motorunu
|Yukari(sadg Dondil

Y

Asansor HAYIR

Kabini 3.
Kata Geldimi 2,

Kabin Motorunu
Durdur 2sn Bekle ve|
3. Palet Motorlarini
fleri (saggd Dondiir

HAYIR

Palet Motorlarini
Durdur ve Asansér
Kabinini Asagi
(solg) Dondur

Asansor
Kabini Zemine
Geldimi ?

HAYIR

Asansor Kabin
MotorunuDurdurve
Asansor Motorunu
Geri(sold) Déndur

HAYIR

Asansérilk
Konumuna
Geldimi?,

Asansdr
Motorunu
Durdur

Sekil 4. Programin akis semasi.
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4.4. Programin Ladder Diyagramu ile ifade Edilmesi

PLC’yi programlamak i¢in Step 7 Micro/win 4.0 programi kullanilmistir. Program PLC’nin
calisma sekline gore programlama yapmaktadir. Programlar ladder denilen diyagramlarla
olusturulmaktadir. Bu diyagramlar da ayr1 ayr1 networklerden olusmaktadir. Programlanan
asansOr diyagraminda her networkiin farkli bir islevi vardir. Tablo 2°de PLC’nin giris ve ¢ikis

terminal u¢larinin adresleri verilmektedir.

Tablo 2. PLC giris ve ¢ikis terminal u¢larinin adresleri

Giris Gorevi Cikis Gorevi

10.0 1. Blok sinir anahtari Q0.0 Asansor ileri
10.1 1. Blok 1. kat sinir anahtari Q0.1 1. Palet ileri
10.2 2. Blok 2. kat sinir anahtari Q0.2 2. Palet ileri
10.3 3. Blok 3. kat siir anahtari Q0.3 3. Palet ileri
10.4 2. Blok simir anahtari Q0.4 1. Palet geri
10.5 3. Blok simir anahtari Q0.5 2. Palet geri
10.6 1. Kabin bos mu/ dolu mu Q0.6 3. Palet geri
11.7 2. Kabin bos mu/ dolu mu Q0.7 Asansor yukart
I1.0 3. Kabin bos mu/ dolu mu Q1.0 Asansor geri
I1.1 Asansor kabini iizerinde arag var mi Q1.1 Asansor ileri
1.2 Sifre sinyali

I1.3 Asansor kabini yerinde mi

11.4 Start butonu

I1.5 Stop butonu

MO0.0 Yardime1 rdle

Sekil 5’de aracin 2. blok 2. kata yerlestirilmesine ait PLC’nin ladder program diyagrami
verilmistir. Hazirlanan ladder program diyagrami S7-200 serisi CPU 224 PLC’ye yiiklenerek

calistirilmistir.
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[PROGRAM COMMENTS | Network 12
Notwork 1 BASLATMA [45ANSTIR FATA BELINCE DUR BEKLE
[518RT | blok_2_kat 2 pukan
START _stop yard_rdle |_—( R )
—) !
TH
vard_rale N TOM
201ET 10ms
Symbal Addiess Comment
_stop 11.5 STOPBUTONU
START 1.4 START BUTONU
yard_rdle M0.0 vardme rile Symbol Addess Comment
biok_2_kat_2 0.2 2 blok 2. kat
vukan g7 asanstr pukan
Network 2
GIRILEN BILGIVE GORE SECME YAP | Network 13
vad role _as_kab_vem bak _as_iiz_arac_bak _gifre_sinyal 1 ‘ 2 KABIN PALTETIILE ASANSOR PALETIILER] CALIS
I I I I I I H P |_ tu cTu TH _palet_2_ileri
)
_palet_1_ileni 1
|
I R
; [ Symbol [ Adoress [ Comment |
2 e T3z MR [_pde_Z ik o0z [Z okl er |
IN TON
) Network 14
el et 1AL 100 [ARAC KEEINE YERLEGINCE PALETLERI DURDUS \
kabin_2_durum _palet_2_ileri
)
1
Svmbol Addiess Comment
_8s_kab_yem_hak 1.3 a3, kabn yerinde var/pok
_as liz_alac_bak 11.1 as, izm, arag varfyok Symbol Address Comment
_palet_1_ileri 401 1. palet ilei _palet 2 ileri 602 2. palet ileri
_palet_2_ileri 402 2. palet lei kabin_2_dunm 17 2. kabin bog/dolu
_palet_3 leri 403 3. palet iler
_sifre_sinpali 1.2 sife sinpali
vad_rale MO0 vardme rile Network 15

[AGANSTR KABTNINT AG AR INDIR

N rg kabin_2_durum _palet_2_ileri asagi
etworl ( 5 )
1

/
[ 2 BLOKA ARAC KOY// ASANSOR ILERT |

] T _asanstr_ileri
o ( $ ) Symbol Addiess Comment
Z 1 _palet_2_jleri gz 2. palet leri
asagl 411 a3aN307 83aQ)
‘ e | TR | o | kabin_2_durum 0.7 2. kabin bog/dolu
[ _asansiir_ili |00 | asansi leri |
Network 10 Network 16
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Sekil 5. Aracin 2. blok 2. kata yerlestirilmesine ait PLC’ nin ladder program diyagrami
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Sekil 6’de aracin 2. blok 2. kattan alinmasina ait PLCnin ladder program diyagrami

verilmistir. Hazirlanan ladder program diyagrami S7-200 serisi CPU 224 PLC’ye yiiklenerek

calistirilmastir.
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Sekil 6. Aracin 2. blok 2. kattan alinmasina ait PLC’nin ladder program diyagrami

5. SONUC

Bu calismada ti¢ katli 3 sirali (3 katli 3 blok) toplam 9 araglik bir otopark prototipi siemens
simatic S7-200 CPU model PLC kullanilarak tasarlanmis ve kontrolii gerceklestirilmistir.
PLC’ nin giris ve ¢ikis terminallerinin sayis1 yetmedigi i¢in her blokta sadece 1 kat icin

program yazilmistir. PLC’ ye ek modiil eklenerek diger tiim katlar i¢inde program yazilabilir.
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Hazirlanan asansér, PLC ders laboratuar uygulamalarinda ders materyali olarak

kullanilabilecek ve program gelistirmeye olanak saglayacak sekilde tasarlanmistir.
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