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ABSTRAK 

 

Tuntutan masyarakat modern akan faktor keselamatan dan kenyamanan 

saat menggunakan teknologi lift semakin meningkat seiring dengan 

perkembangan teknologi. Faktor keselamatan penumpang agar tidak terjebak 

dalam lift pada saat energi penggerak lift terputus dan faktor kenyamanan 

penumpang yang merasakan hentakan pada saat lift mulai bergerak atau pun saat 

akan berhenti layak untuk lebih diperhatikan. 

           Penumpang tidak akan terjebak dalam lift dikarenakan terdapat sistem yang 

berfungsi pada saat energi sekunder dipakai untuk menggantikan energi utama. 

Hentakan pada saat lift mulai bergerak atau pun saat akan berhenti dapat 

diminimalisir dengan mengendalikan pertambahan dan pengurangan kecepatan 

putaran motor penggerak lift. 

            Pada saat energi utama digantikan energi sekunder, lift dioperasikan untuk 

turun ke lantai terdekat dan pintu lift akan membuka sehingga tidak ada 

penumpang yang terjebak di dalam lift. Pengendalian level tegangan yang 

diberikan secara bertahap sebesar 0,5 volt sesuai dengan pertambahan counter 

dilakukan untuk menghasilkan respon pertambahan dan pengurangan kecepatan 

putaran motor. 
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ABSTRACT 

 

 In modern society there is a high urgency of safety and comfort factors in 

elevator technology as human technology is developing. Safety factor of 

passenger in which they will not get trapped inside the elevator when power is 

accidentally shut off and comfort factor of passenger when hard impact felt when 

the elevator starts to move or when it is about to stop are necessary to be 

observed. 

Passenger inside the elevator will not get trapped because system will still 

function as the secondary energy is used to substitute the primary energy. Shocks 

on the elevator when it starts to move or when it is about to stop can be minimized 

by controlling the addition and reduction of rotational speed of the elevator motor. 

 When the main power is substituted by secondary energy system, elevator 

will go down to the nearest level and the elevator door will open so that 

passengers will not get trapped inside the elevator. The performed control system 

gradually in voltage level equal 0.5 volt as counter progress results in the addition 

and reduction of the motor velocity. 
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