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SONUÇ 

 
Birbiri ile donanım üzerinden haberleşen iki elektronik cihaz yerine tek bir cihazın kullanılması 
birden fazla avantaj getirir: 
 

• Kumanda tablosunda bulunan elektriksel bağlantı sayısı azalır.  
• İki cihaz arasındaki bağlantı kanalları donanım olarak ortadan kalkar. 
• Elektronik devrelerin ve elektriksel bağlantıların azalması arıza ihtimalini azaltır. 
• Seyir konforu cihaz tarafından otomatik olarak ayarlanır. Bu sayede en yüksek seviyede 

konfor elde edilir. 
• Toplam parametre sayısı ikili sisteme göre azalır ve basitleşir. 
• Sistemi devreye alma süresi ikili sisteme göre kısalır ve basitleşir. 
• Gerekli personel kalifikasyonu azalır.  
• Sistem hacimsel olarak küçülür ve bu sayede montaj kolaylaşır.  
• Sistem maliyeti düşer. 


