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OZET

Bu caligmada egitim amagli {i¢ katli bir insan asansorii prototipinin programlanabilir lojik kontrolér (PLC)
kullanilarak kumandas1 gergeklestirilmistir. Asansoriin otomatik olarak calistirilabilmesi igin gerekli olan ve
otomasyonu saglayan Merdiven Diyagrami bilgisayar ortaminda hazirlanip test edildikten sonra PLC’ye
yiiklenmistir. Laboratuar boyutlarinda gelistirilmis olan {i¢ katli asansor sisteminde bir dogru akim motoru, her katta
birer sensor, asansor i¢inde ve katlarda bulunan kumanda anahtarlar1 ve ikaz lambalar1 gibi ana elemanlardan
olusmaktadir. Yapilan ¢alisma sonunda gesitli kontrol tekniklerinin de gelistirilebilecegi, gorsel bir asansor egitim
seti gerceklestirilmistir.

Anahtar Kelimeler : PLC, Otomasyon, Asansor.

DESIGN AND APPLICATION OF A PLC CONTROLLED ELEVATOR
EDUCATION SET

ABSTRACT

In this study, a PLC controlled elevator education set has been designed and implemented. Ladder diagram for
automatic operation of elevator has been prepared and tested on a PC. The prototype of elevator includes a direct
current motor, three sensors used at every floor and inside and outside of elevator control unit. Visual elevator set
developed can be used to implement different control techniques for education purposes at undergraduate level.
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1. GiRiS

Calisanlarin is degistirme ve is bulma yetenegiyle dogrudan ilgili olarak isgiicli hareketliliginin artirilmasi, isgiicii
piyasasinin seffaflastirilmasi ve verimliligin artirilmasi istihdamla ilgili her tiirlii girisimde 6ne ¢ikmaktadir [1].
Calisma yasaminin istedigi ve ihtiyag duydugu insanlarin niteliklerinin tanimlanmasinda, is yasaminca gelistirilen
ve benimsenen meslek standartlar biiyiik 6nem tagimaktadir. Bu standartlara uygun insan yetistirilmesi ve istihdami
ise ancak meslek standartlari hazirlanip bu egitimi verecek Teknik Ogretmenler yetistirdikten sonra
gerceklestirilebilecektir [2].

Tiirkiye’de 6zellikle kentlerdeki hizli niifus artis1 ve ¢ok katli yapilagsma sonucunda asansorlere olan talep giderek
artmaktadir. Hayat standardinin ve insana gosterilen 6zenin artmasi ile birlikte teknolojideki gelismeye paralel
olarak, asansor sistemleri geligmekte, daha hizli, daha giiclii ve daha kaliteli asansdrler iiretilmektedir. Asansor
talebindeki artisla birlikte, bu alanda faaliyet gdsteren elemanlara olan talep de artmaktadir. Onceleri sadece asansér
montajina énem verilirken, 6zellikle 1980'lerden sonra asansdr bakim ve ariza elemanlarina duyulan ihtiya¢ da
artmaya baglamistir [2].

Ithalatin serbest birakilmasi, yeni malzemelerin basta fuarlar olmak iizere ¢esitli yollarla tamtimi ve yeni
teknolojinin hizla iilkemize girmesiyle Asansér sanayi gozle goriiliir bigimde gelismektedir. Insaat sektoriindeki
hizli biiylimeye paralel olarak bu alanda pazar hizla genislemekte; Tiirkiye, Avrupa asansor firmalar igin ¢ok
O6nemli bir pazar olarak kabul edilmektedir [1]. Ancak Tiirk firmalar1 heniiz istenilen diizeyde gelisme
saglayamadigi i¢in, yabanci firmalarla rekabetin yapilamadigi sdylenebilir [2].

Teknolojideki gelismeler sonucunda, asansorlerde ¢arpmali (otomatik olmayan) kapilarin yerini otomatik kapilar;
roleli tablolarin yerini mikroislemcili elektronik tablolar (kartlar); tek hizli asansorlerin yerini ¢ift hizli veya hiz
kontrollii asansorler almaktadir. Elektronik olmayan asansorlerin sayisi giderek azalmakta, elektronik asansorler
hizla yayginlagmaktadir. Elektronige gecis, arizalarin elektronik gdstergelerle tespitini kolaylastirmaktadir. Ayrica,
teknolojik gelismeler asansor sistemlerinde kalitenin artmasma, montaj ve bakim-onarimda kullanilan arag ve
gerecin ¢esitlenerek gelismesine ve dolayisiyla, yapilan isin daha 6nceki yillara kiyasla kolaylagsmasina ve asansor
giivenilirliginin artmasina neden olmaktadir. Siirekli biiyliyen asansor talebine paralel olarak rekabet artis1 ve
teknolojik gelismeler, asansor kalitesini giderek artirmaktadir. Gelecekte, tiim bu parametrelerle ilgili olarak olumlu
gelismelerin devam etmesi halinde kalitenin daha da artmasi beklenmektedir [1].

Bu gelismeler, meslegin icrasi i¢in mekanik bilgisinin yani sira giderek elektrik ve elektronik bilgisini de gerekli
kilmaktadir. Meslekte istihdam olanaklari teknolojik gelismeleri izleyebilme ile dogrudan orantilidir. Yukarida da
belirtildigi gibi meslekte yetigsmis eleman sikintisi oldugu goézlenmektedir. Ayrica, mevcut deney setlerindeki
eksikliklerde egitimin pratikten ¢ok teoriye dogru kaymasina neden olmaktadir. Mevcut deney setlerinin sadece
klasik kumanda (roleli sistemler) sistemiyle kontrol edilmesi, deney setlerinin sebeke gerilimiyle g¢aligmasi
nedeniyle sistemde deney amacgli arizalar yapmak miimkiin olmamasi, yapilan asansdr maket degil gercek
boyutlarda olmasi nedeniyle deney seti iizerindeki ayn1 anda izleme biitiinliigiiniin kaybolmasi ve 6zel is giivenligi
alinmasi gereklligi gibi dezavantajlari mevcutur.

Biiyiik 6lcekli isletmelerde, asansdr montdrii, asansor bakimcist ve asansor arizacisi olarak {i¢ ayr1 uzmanlik alani
goriilmekte, ancak kiiciik dlgekli isletmelerde montaj ve bakim-onarim ayni kigiler tarafindan yapilabilmektedir. Bu
meslekte edinilen bilgi ve becerilerin, makine bakim-onarimciliginda ve elektrik alanindaki diger mesleklerde
kullanilabilecegi diistiniilmektedir.

Bu caligmanin yapilmasindaki amaglardan biri, gerek meslek liselerimizde, gerekse teknik {iniversitelerimizde
elektromekanik tagiyicilar teknik elemani yetistirilmesi konusunda ¢ok biiyiik egitim agiklarinin bulunmasidir.

Bu calismanin diger bir amaci, gerek Is-Kur Genel Miidiirliigii’nden alnan veriler, gerekse Bursa ilinde asansor
sektoriine hizmet veren 20 kurulus ve 60 kisi lizerinde yapilan anketler sonucunda, Tiirk sanayisinde 6nemli bir yeri
olan asansor imalat ve kontrol sanayinin aradigi kriterlere uygun yetismis kalifiye eleman bulamadiklarini ifade
etmis olmalaridir.

Yukaridaki belirtilen amaclar1 saglayabilmenin ilk adimi kalifiye elemanlar1 yetistirecek olan, asansor sistemi
konusunda egitim verebilecek egiticileri yetistirmektir. Bu amactan yola ¢ikarak, egiticilerin yetistirilmesi, ¢esitli
kontrol teknikleri gelistirmesinde kullanilmak iizere gorsel ve uygulamali bir asansor egitim seti gerceklestrilmistir.
Bu egitim setinin sektore ara eleman yetistirecek olan egiticilerin, egitimine biiyiikk katki saglayacagi
distinilmektedir.
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Bursa’da Elektromekanik Tagtyicilar alaninda faaliyet gosteren 25 firmanin katildig1 ankette;
“Sektoriin Rekabet edebilirliginin artirilmasi sizce nasil saglanabilir?” sorusuna

Katilanlarin yiizde 80’1 (24 isletme) bu alanda yetigmis miithendis ve ara eleman agigini gidererek cevabini
vermislerdir.

“Isletmenizde ¢alisanlarin yiizde kact Meslek lisesi mezunu?” sorusuna
Katilanlarin tamami, Yiizde % 100’0 cevabini vermislerdir.
“Calisanlarinizin Mesleki beceri eksikligi var mi?” sorusuna
Katilanlarin % 80’1 evet cevabini vermislerdir.

“Bu a¢igi kapatmak igin ne gibi énlemler aliyorsunuz? ” sorusuna

Katilanlarin %48°1 isletme disinda ¢esitli kurslara ve seminerlere gondererek, % 39’u firma i¢inde egitim faaliyetleri
diizenleyerek,.% 13’1 igsbasinda cevabini vermislerdir.

Bu caligmada gelistirilen egitim setinin sektore ara eleman yetistirecek olan egiticilerin egitimine biyik katki
saglayacagi diisiiniilmektedir. Bu egitim setiyle birlikte sekiz adet deney hazirlanmustir. Istenildigi takdirde ¢ok daha
fazla sayida kontrol ve program cesitliligi bu egitim setine uygulanabilir.

Gelistirilen egitim setindeki hazirlanmis programlar ile dgrenciler, sistemin gerektirdigi giris ve cikis elemanlarini
tespit edebilme, PLC’ye giris ve ¢ikis iinitelerini baglayarak devreye alabilme, PLC’de program yazabilme, PLC
programinda degisiklikler yapabilme, sisteme uygun sensor se¢imini yapabilme, baglantisi yapilan ve programi
yiiklenen PLC kontrol sistemini ¢alistirarak test edebilme ve gerekiyor ise diizeltme yapabilme, sistem i¢in gerekli
hata mesajlarini anlama ve hatalar1 giderebilme yeteneklerini kazanacaklardir.

Prototip asansor, PLC ve mikrodenetleyici uyumlu, 3 katli, modiiler yapi, DC 24 V beslemeli, aliminyum malzeme
ve elektrostatik boyali, 240 x 440 x 1100 mm boyutlarinda, 18 kg teknik 6zelliklerine sahiptir. Otomasyon igin S7
200 serisi CPU 222 modiil, algilayici olarak algilama mesafesi 2 mm silindirik endiiktif sensor kullanilmigtir.

2. PROGRAMLANABILIR LOJiK KONTROLOR (PLC)

Programlanabilir Lojik Kontrolér (Programmable Lojik Controller, PLC) endiistriyel otomasyon sistemlerinin
kumanda ve kontrol devrelerini gergeklemeye uygun yapida giris / ¢ikis birimleri ve iletisim arabirimleri ile
donatilmis, kontrol yapisina uygun bir sistem programi altinda ¢alisan bir endiistriyel bilgisayardir [3]. Baglangicta,
roleli kumanda sistemlerinin yerine kullanilmak {izere diisiiniilmiis ve ilk ticari PLC 1969 yilinda Modicon firmasi
tarafindan gelistirilmistir. O yillarda roleli kumanda devreleri yerine kullanilmak iizere gelistirilen bu aygit yalniz
temel lojik islem komutlari ile islem yapabilmekteydi. ilk ticari PLC’nin endiistride basari ile uygulamasindan sonra
Allen Bradley, General Electric, GEC, Siemens, Westinghouse gibi firmalar orta maliyette yiiksek performansl
PLC’ler tiretmisglerdir.

Gilinliimiizde iiretilen PLC’ler ise lojik temelli islemlerin diginda ek olarak aritmetik ve 6zel matematiksel islemlerin
yapilmasini saglayan komutlar icermektedir. Komut kiimesinin gelismesi ile daha karmasik kumanda ve kontrol
islemleri yapilabilmektedir. PLC’lerin en yaygin olarak kullanildigi alanlar endiistriyel otomasyon sistemlerinin
kumanda devreleridir. Bilindigi gibi kumanda devreleri yardimci role, kontaktdr, zaman rolesi ve sayict gibi
elemanlarla gerceklesen devrelerdir. Giiniimiizde bu tlir devrelerin yerini aymi iglevi saglayan PLC’li kumanda
sistemleri almugtir [5].

PLC’ler endiistriyel otomasyon sistemlerinde dogrudan kullanima uygun o6zel giris ve c¢ikis birimleri ile
donatilmislardir. Girise basing, seviye, sicaklik algilayicilar1 ve buton gibi iki degerli lojik bilgisi tasiyan elemanlar,
¢ikisa ise kontaktdr, selenoid valf gibi kumanda devre elemanlarinin siiriicii elemanlar1 dogrudan baglanabilir.

Sekil.1’de goriildiigii gibi bir PLC temel olarak;
e Bir sayisal islemci bellek,
e  Giris ve ¢ikis birimleri,

e  Programlayici birimi,
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e Besleme gii¢ kaynag: gibi temel kisimlardan olugsmaktadir[1].

BUTON, SENSOR, ANAHTAR

Yy v
GIRiS BiRiMi

A

Programlayict
arabirimi ISLEMCI
(Bilgisayar)

CIKIS BiRiMi

A \ 4 Y \ 4 \ 4 \

KONTAKTOR SELENOID VALF

Sekil 1. PLC’nin basit yapisi.

Bu calismada egitim amagli gerceklestirilen {i¢ katli insan asansorii PLC kumanda sistemi ile kontrol edilebilir hale
getirilerek test edilmistir.

3. ASANSOR SISTEMi

Asansorler, yiik ve insanlari, kilavuz raylar arasinda hareketli kabin veya platformlar ile diisey dogrultuda tasimaya
yarayan mekanik tesislerdir. Asansorler kat farki olan yerler arasinda gabuk, kolay, rahat, giivenli olarak tasimay1
gergeklestirirler. Her tiirlii konut, fabrika, is, santral, degirmen, hastane, okul, tiyatro binalari, devlet daireleri,
kuleler, depolar, antrepolar, tren ve metro istasyonlari, bakim tamir atdlyeleri, trafik terminal binalar1 otoparklar,
yolcu, savas ve ugak gemileri, fiize rampalari, insaat yerleri, maden kuyulari, anten ve aydinlatma direkleri vb. gibi
degisik yerler ¢cok yaygin kullanim alanlarindandir. Asansorler, kullanma yerlerine gore insan, yiik asansorleri ve
kumanda sistemlerine gore kollu, digmeli, cagirmali, toplamali ve grup toplamali olarak toplam 5 sinifta incelenir.
Kollu kumanda sistemi; asansor kumandasinin en basit seklidir. Asansor, bir asansorcii tarafindan yalniz kabin
icinden idare edilir. Diigmeli kumanda sistemi; Asansoriin her isteyen tarafindan kullanilabilmesini saglar [3].
Cagirmali kumanda sistemi; Cagirmali kumanda sisteminde ¢agirma diigmesine veya kabin igindeki diigmelerden
birine basmak kabinin gelmesini veya istenilen kata ulasmasini saglar. Toplamali kumanda sistemi; Asansorlerden
ekonomik bir sekilde yararlanmak, kabinin bos hareketlerini 6nleyerek daha ¢ok insanin istegini yerine getirmek
ancak toplamali kumanda sistemi ile miimkiindiir. Grup toplamali kumanda sistemi; Asansorlerin tagima giiciinden
ekonomik bakimdan optimum diizeyde bir fayda saglamak i¢in, iki veya daha ¢ok sayida asansdrden olusan asansor
gruplar1 genellikle tam otomatik calisan, grup toplamali kumanda sistemi ile donatilirlar. Giiniimiizde en c¢ok
kullanilan kumanda sistemi olarak toplamali ve grup toplamali asansorler 6n plana ¢ikmaktadir [2].

4. UC KATLI iNSAN ASANSORU EGITIiM SETI
4.1. Sistemin Tasarimi

Bu uygulamada giinliik hayatimizda sik karsilasmis oldugumuz asansérlerle ile ilgili bir kontrol islemi yapilmistir.
Sekil.2a’da gergeklestirilen egitim seti ve Sekil.2b’de gercek bir asansore ait kesit goriiniis verilmistir. Hazirlanan
asansor uygulamasinda 3 kat bulunmaktadir. Asansor kontroliinde yapilmasi gerekli kontroller su sekilde
siralanabilir.

e Asansor kabininin agagi ve yukari ¢ikmast igin motoru ileri ve geri yonde hareket ettirilmesi gereklidir.
Calismanin prototip olmasi, ebatlarinin tasarima daha uygun olmasi ve kontroliiniin kolay olmasi nedeni ile
¢alismada dogru akim motoru tercih edilmistir.

e Bilindigi gibi motorlar enerjisi kesildikten sonra da, sistemin ataletinden dolay1 bir siire daha déonmeye
devam eder. Bu durumda asansor kabini tam olarak istenen yerde durmaz, bu nedenle asansdrde bir
frenleme islemine ihtiya¢ duyulur.
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Cikista sadece motor ve asansOr kabin aydinlatmasi kontrol edilmigtir. Ancak c¢ok sayida giris
bulunmaktadir. Bunlar; kabin icersinde 3 adet kat diigmesi ve bir adet acil stop, her katta bir adet ¢cagirma
diigmesi ve asansor kabininin hangi katta oldugunu algilamak icin her katta birer sensor kullanilmistir.

- BALATALI
P FREN
I,_f-ﬂ" DUZENEG]
]
MOTOR
L
. q --’."
- KABIN =
ARG ASELE
RAYLAR ,./
4 E
/ -
sup T
ANAHTARLARI

(a) Kontrolii yapilacak asansoriin kesiti (b) Gergek bir asansoriin kesiti

Sekil 2. Asansor kesitleri.

Sekil 3.’de gerceklestirilen prototip goriilmektedir. Asansdr maketi hem PLC, hem de mikro denetleyicilerle
kontrole uygun olarak tasarlanmustir. 3 katli bir asansoriin bire bir modellemesidir ve sistem sokiilebilir yapidadir.
Dayanikli ve elektrostatik boyali aliiminyum malzemeden yapilmistir. Kit {izerinde endiiktif sensorlerle algilanan ve
kontrol edilen asansoér mekatronik ve kontrol konularinda kavramayi kolaylastiran, akilda kalici bir egitim vermeye

uygundur.

Sekil 3. Ug katl1 asansor sisteminin genel griiniimii.
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4.2. Sistemin Akis Semasi

Akis diyagrami ¢ikarilirken asansoriin ilk anda 1. katta oldugu kabul edilmistir. Sekil.4’te PLC’ye yiiklenen 6rnek
programin ¢alismasina ait akis diyagrami goriilmektedir. Bu akis diyagrami bu egitim setiyle gerceklestirilmis sekiz
programlama seklinden bir tanesine aittir. Istenildigi takdirde cok daha fazla sayida kontrol ve program cesitliligi bu
egitim setine uygulanabilir. Sistemin akig diyagraminda asansor kabininin baslangigta 1. katta oldugu varsayilmistir.
Sistem kapmin kapali olmast ve herhangi bir istikamet butonuna basilmasi halinde motorun ileri ve geri
calistirilmasi prensibine dayanmaktadir. Kata gelindiginde frenleme sistemi ile motoru durdurulmaktadir

Gidilecek katin
butonuna bas

Basilan buton

Yukari istikamet butonu

sag1 istikamet butonu

4
Motoru saga dondiir, Motoru sola dondiir
kabini aydinlat kabini aydinlat

l -

Kata gelindi mi? >

Hayir

Evet

Frenleme sistemini calistir,
Motoru durdur ve 5 s sonra
Kabin aydinlatmasini kapat

\

Dur

Sekil 4. Sistemin akis semasi.

4.3. Sisteme Ait Giris ve Cikislarin Belirlenmesi ve Kontrol Programinin Olusturulmasi

PLC ile devre tasarlarken kabin igersine stop butonu yerlestirecek bir diizenek konulmustur. Tasarlanan devrede
kapinin elle agilip kapanacagi kabul edilmistir.

Tablo.1’deki PLC giris ve ¢ikis adresleri tablosunda goriildiigii gibi 6 adet ¢ikis ve 12 adet giris gerekmektedir.
Kullanilan PLC’nin giris ve ¢ikis sayisi yeterli degilse modiil ekleyerek giris ve ¢ikis sayisi arttirilabilir.
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Sekil 5. PLC ile asansor kontrolii PLC ve gii¢ devresi baglant1 semasi.
Tablo 1. PLC giris ve ¢ikis adresleri.
Giris Gorevi Cikis Gorevi
10.0 Zemin kat sensérii Q0.0 Zem%n kat kabin i¢i mesgul lambas1
Zemin kat mesgul lambasi
0.1 | kat sensérii Q0.1 1.kat kabin i¢i mesgul lambasi
1.kat mesgul lambasi
0.2 2 kat sensérii Q02 2.kat kabin i¢i mesgul lambasi
2.kat mesgul lambasi
103 3 kat sensérii Q0.3 3 kat kabin i¢i mesgul lambasi
3.kat mesgul lambas1
10.4 Kabin i¢i zemin kat butonu Q0.4 Motorun ileri ¢aligma rolesi
10.5 Kabin i¢i 1. kat butonu Q0.5 Motorun geri ¢alisma rolesi
10.6 Kabin i¢i 2. kat butonu T37 Kabin aydinlatma ve mesgul lambas1 zamanlayicisi
10.7 Kabin i¢i 3. kat butonu MO.0 1.kat sensorii
11.0 Zemin kat ¢agirma butonu MO.1 2 kat sensoril
I1.1 1. kat ¢agirma butonu MO0.2 3 kat sensorii
11.2 2. kat g¢agirma butonu
1.3 3. kat ¢agirma butonu
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Sekil.6’da gergeklestirilen sisteme ait ladder diyagramu verilmistir. Hazirlanan ladder diyagrami S7-200 serisi CPU
222 PLC’ye yiiklenerek galistirilmigtir. Programda giris kati 1.kat olarak ifade edilmistir.

Metwork 1 MNetwork 7
Meggul lambasi we kabin aydinlatrmas igin zamanlayia 3 kat gafirrna we kabin 3, kat
I0.z 106 Q0.5 0.2
I1E T37 _| 1 Ipl I,I'I | | ’S)
_| IH TOF 1 1 I 1 1 1 I LY
1
Qn.o +oneL
—| Network 8
3 . kat durdurma
o0l I0.6 0.3
—] '} I o | (=)
1 1 I LY
1
Metwork 2 Newwork 9
Kabin aydinlatma we meggul lambasi Matar geri yinde galizma
T3 Q0.5 10,0 0.1 Q0.0
—] ) L1} 15 !
1 1 I LY
0.2
Metwork 3 _|
1, kat cadirna we kabin 1, kat
IU.GI f i IIU.4I IQU.SI ’I'\"IU.U
I 1P 101 I {5 ) | Nework 1o
1 Ileti wiinde calizma
10,1 0.0 0.1
Network 4 _| : : i : { )
1. kat durdurmna |
0.3
I0.4 0.0
1 | 1 ra
— | 1 F T {r) I
1
MNetwork 5 MNetwork 11
2 . kat gagwrna we kabin 2, kat Balatal galigma
0.1 104 Q05 (Xt Q0.0 Q.
1 ] 1 ] 1 ] 1 Fa —|
I 1P T 1T 1T {s) J
1
| 1046 Q0.5 10,2 Q0.1
1 | 1 ra —|
I 1 T {s)
1
MNetwork 6 MNetwork 12
2 . kat durdurma Stop butonu
I0.3 0.0
05 0.2
| | | r —| l—‘ [
I 1P {r) . J
1

Sekil 6. PLC ile asansor kontroliine ait ladder diyagrama.
5. SONUC

Bu caligmada egitim amagli {i¢ katli bir insan asansorii prototipinin programlanabilir lojik kontrolér (PLC)
kullanilarak kumandasi gergeklestirilmistir. Analog sistemde giiniin ve ¢agin degisen sartlarina uyum saglamak
miimkiin olmazken, PLC'nin kullanildig: sistemler her tiirlii soruna optimal ¢6ziim getirebilmekte, ek yatirim, kablo
baglant1 degisikligi vb. gibi bir¢ok ayrintiya gerek kalmadan ihtiyaglar zamaninda karsilanabilmektedir.

Hazirlanan bu egitim seti ile, belirlenen amaglar1 saglayabilmenin ilk adimi kalifiye elemanlar yetistirecek olan,
asansOr sistemi konusunda egitim verebilecek egiticileri yetistirmektir. Bu amagtan yola ¢ikarak, egiticilerin
yetistirilmesi, ¢esitli kontrol teknikleri gelistirmesinde kullanilmak iizere gorsel ve uygulamali bir asansér egitim
seti ile miimkiin olacaktir..

Bu egitim setinin  sektore ara eleman yetistirecek olan egiticilerin egitimine biiyiik katki saglayacagi
diisiiniilmektedir. Bu egitim seti ile ¢ok sayida farkli asansor deneyi gerceklestirilebilmektedir. Ayrica, prototip
modiiler bir yapiya sahip oldugu i¢in istenildiginde PLC yerine mikrodenetleyici kontrollii olarak da kullanilabilir.

Sistem kurulurken ihtiyaca uygun olarak kat ve kabin sayisi arttirilabilecegi gibi, asansor kabininin tasariminda ve i¢
donaniminda sesli anons ve ¢agr1 sistemleri, sensorlii otomatik kapilar, yangin aninda asansorleri asagi kata indirip
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kilitleme, tehlike aninda telefon haberlesmesi, elektrik kesildiginde generator ¢aligarak kata yanastirma gibi ilaveler

yapilabilir.
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