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Tumlesik Asansor Kontrol Sistemi

EK-1

EK-01 LIMAX 2M ENKODER KAT SECiCi KURULUMU

ONSOz

Bu doékiiman, A05=4 olmasi durumunda kat segici
olarak MUTLAK ENKODER 2M secilmesi durumunda
kat segici sistemin kurulumu ve kat seviyesi
ayarlanmasindan bahsetmektedir.

Eger asansor sistemi kat secici olarak sadece manyetik
salter veya mutlak enkoder (Limax harig) kullaniyorsa
ilgili diger dokiimanlara bakiniz.

Kat secici sistemlerle ilgili detayl bilgiye kullanim
klavuzunda boéliim 5.1’den ulasabilirsiniz.
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LIMAX 2M, asansorin yerlesim planina bagli olarak kuyu igerisinde herhangi bir pozisyonda kurulabilir.
Manyetik band, kuyu icerisinde askiya alinarak kurulur. Kilavuz ray tzerinde (opsiyonel olarak mevcut) RMS
montaj kiti ile sabitlenir. Alternatif olarak, kuyu Ustlinde sabitleme ya kirislere ya da dogrudan tavana civata
ile yapilir. Bant Gzerinde gerekli olarak gerginlik, yay vasitasiyla saglanir.

Sensor, asansoriin 6zel durumuna bagh olarak kabin gévdesine veya kabin karkasina monte edilir.

Kurulumla ilgili daha fazla bilgi igin, www.elgo.de web sayfasindan LIMAX 2M kurulum kilavuzuna ulabilirsiniz.
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KAPI BOLGESI SALTERLERI ML1 ve ML1 KURULUMU

ML1 ve ML2, kapilarin acilabilecegi kapi bolgesi saptamak icin
kullanilir.

Bunlar mono-stabil manyetik salterlerdir ve serit miknatisla birlikte
kullanilir.

Yandaki resimde goriilecegi lGzere salterlerden bir tanesi, digerinin
Uzerine konumlandirilir.

Resimde gorildiigi gibi salterle birlikte verilen adaptor ile kabin Usti
veya karkasina ML1 ve ML2 monte edilir.

ML1 asagida, ML2 ise yukarida olmalidir. Mutlak encoder
secildiginde kat sayici olarak ML1 kullanildigi icin dogru bir sekilde
konumlandirma olduk¢a 6nemlidir.

ML1 ve ML2'nin giris terminalleri sabittir ve giris tanimlamasina
ihtiyac duymaz.

Manyetik salterler ve serit miknatis arasindaki mesafe 1 cm
civarindadir.

‘ML2

ML1

Manyetik salterlerin 6ngne raylarin (zerine serit miknatislari
yerlestiriniz.

Serit miknatislari yerlestirirken, yonleri (kutuplari) 6nemsizdir.

Serit miknatislarin  uzunlugu, kapi bdlgesinin  uzunlugunu
belirlemektedir.

Asansor kapisi, sadece ve sadece ML1 ve ML2’'nin her ikisi, serit
miknatislarin hizasindayken agllir.

Bu nedenle, miknatislarin merkezi kat seviyesi ile tam olarak ayni
hizada olmalidir.

ML1 ve ML2'nin fonksiyonel olarak calisip calismadigini kontrol
etmek igin asansori revizyon veya manuel kurtarma elle kumanda
butonlari ile hareket ettiriniz.

ML1 ve ML2, kapi bolgesine vyerlestirilen serit miktanislarin
hizasindayken ACIK konumunda olmalidir aksi halde KAPALI
konumunda olacaktir.
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ELEKTRiIK BAGLANTILARI

e Limax 2M enkoder kablosu, revizyon kutusu icerisinde XC-L2M klemensine baglidir. Limax trin koduna bagli
olarak klemensin CH-CL arasina sonlandirma direnci konulabilir.
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PARAMETRELER

Parametreleri asagidaki gibi ayarlayiniz :
[A28] 817 Yol = 1400

[A29] 818 Yol = 1400

[E10] Enkoder CAN kanal =0 — CANO
[A11] Seviye Detektorli = 1 - Enkoder




KUYU OGRENME

Asansor icin dogru karsi agirlik konulduktan ve kontroli yapildiktan sonra kat
seviye ayarina baslanabilir.

Normal kullanima baslamadan evvel kuyu 6grenme basariyla yapiimalidir.
A05-KAT SEGICi parametresini kontrol ediniz.

MUTLAK ENKODER-LIMAX 2M icin 4 olmalidir.

ML1 ve ML2 salterleri ve serit miknatislarinin yukari anlatildigl sekilde
kuruldugundan ve dogru bir sekilde ¢alistigindan emin olunuz.

Eger toplam durak sayisi 2’den fazla ise R02 — KUYU OGRENME islemini
yapabilirsiniz.

Eger toplam durak sayisi sadece 2 ise o zaman sonraki bolime gecip, 2 KAT
iICIN KUYU OGRENME béliimiine geciniz.

RO1 UCM ERROR CLEAR

R03 FLOOR PULSE ADJUST
R04 TUNING

RO5 UCM TEST

R0O6 LIMIT STOP TEST

R0O7 OPERATIONS

R08 FACTORY DEFAULTS
R09 CLEAR ERROR LOG

R10 CLEAR ENCODER DATA

2’DEN FAZLA DURAKLI SISTEMLERDE KUYU OGRENME

El terminalinde SERVISLER'in altinda R02 KUYU OGRENME béliimiine gidiniz.
isleme baslamak icin asansdériin NORMAL MODDA olmasi gerekir. Revizyon
moduna gegis islemi sonlandiracaktir.

Asansér, SO4-REVIZYON HIZI parametresinde kayitli
gerceklestirecektir. Bu nedenle parametreyi kontrol ediniz.
Kuyu 6grenme isleminde asansor kuyu boyunca seyahat eder. Disardan komut
veya ¢agri kabul etmez. Bu islem esnasinda kabinde kimsenin olmamasina
dikkat ediniz.

Kuyu 6grenme islemini baslatmak icin YUKARI y6n butonuna basiniz.

hizda bu slemi

RO2 SHAFT LEARNING

SHAFT LEARNING

~ - CONTINUE

ML1 ve ML2 icn kullanilan serit miknatis uzunlupu sorulacaktir.
Bu bilgi encoder pulse uzunlugunu hesaplamak icin kullanilir.
Sistemde kullanilan serit miknatis uzunlugunu mm cinsinden buraya giriniz.

RO2 SHAFT I FARNING
SHAFT LEARNING
(™) -START

ML LENGTH

2000300 [mm]

e Daha sonra kabin serit miknatis uzunlugunu ve pals/mm oranini 6lgmek
icin hareket eder.

e Bu noktada tiim 6lgiimler mm cinsinden verilir.

e Kabin, kat miknatislarinin konumlarina ulasmak igin kuyu icerisinde yukari
asaglya seyahat edecektr.

RO2 SHAFT TEARNING
~LP: (40/46)

5LF:. 0

817 ML1 MLZ 818*

Pos: 2204 pm:1.




e Ogrenme isleminden sonra, kat seviyeleri kabaca hafizaya alinir.

R0O2 SHAFT LEARNING
e Ana meniye doniiniz.
e Kuyu boyunca seyahat ederek kat seviyelerini kontrol ediniz. -LP:12 LF: 0 (38/48)
e Kat seviyesi ayarlamanin 2 yolu vardir : 817 ML1* ML2* §18*
1) Elterminaliigerisinden her katin offset degerlerini degistirerek Pos: 1007 pm:31.113
2) Kabinle seyahat ederek ve seviyeleme hizinda hareketle kat kat diizeltme | | cOMPLETED!
yaparak

e Sonraki bolimi atlayip OFFSET DEGERLERINi DUZENLEME bélimiinden
devam ediniz.

2 DURAKLI SiISTEMLERDE KUYU OGRENME

e Asansor sadece 2 duraktan olusuyorsa kuyu 6grenme
islemi pals orani 6l¢cimi ve kat pozisyonu 6grenmek _I 1 _I - j
olmak lizere 2 asamadan olusur. q;

e ML uzunlugu o6lgmek icin gecici olarak Ust ML serit
miknatisin yerini degistiriniz. _| = | _| e | —I e |

e Herhangi bir isleme baslamadan evvel, kuyu igerisine
giriniz ve Gst ML miknatisi 2 kat arasinda herhangi bir yere
asagiya dogru kaydiriniz.

—— J— —

|____R17 GET ENC.PULSE RATIO |

e Daha sonra pals/mm oranini &grenmesi igin R17- ENCODER ML READING

ENKODER ML OLCUMU yiiriitiiniiz. (") -START
e YUKARI y6n butonuna basarak islemi baslatiniz.

|
ﬂ ﬂ R17 Enkoder ML ol¢imii | N
| 'F'I islemi tamamlandiktan
Asansor yukari gidecek —I ﬁ —I skonra' I.<u'yu "|ger|sme b!r @
and st MLyi gectikten e | | ez girinip st ML ?_er't _I 1
miknatisi orjinal : = l
sonra tekrar alt kata @ _ I
dénecektir. _ _ pozisyonuna aliniz.
MOTION UP MOTION DOWN —_
R18 ENC.LEARNING FLOORS
e Daha sonra R18- ENKODER KAT OGRENME islemini ENC.LEARNING FLOORS

secerek kat pozisyonlari 6gretiniz.
e isleme baslamak icin YUKARI butonuna basiniz.

A-CONTINUE




Asansor ilk olarak alt kattan baslayarak yukariya dogru I
daha sonra asaglya dogru hareket eder.

islem tamamlandiginda, tim kat pozisyonlari hafizaya =1 T 1 ] 1 T =1
kaydedilir. @
OFFSET DEGERLERININ DEGIiSTIRILMESI
Kat seviyeleri, SISTEM PARAMETRELERI altinda HO4-ENKODER KAT
SEVIYELERI mendisiiyle degistirilebilir.
ilk olarak diizenlemek istediginiz kati seginiz ve ENT tusuna basiniz.
Daha sonra her bir kat seviyesi icin 2 offset degeri géreceksiniz, bir tanesi
R o .. . > HO1 DEFINE INPUTS
kata yukarindan yanasmayi, digeri ise kata asagidan yanasmayi gosteriyor. | |5 go —
Asansor kata asagidan yanasirken ki kat ayarini yapmak igin, YUKARI altinda | |» HO CURRENT PULSE: 3000
yazan degeri degistiriniz. e P DOWN
Asansoriin kata yukarindan yanasirken ki kat ayarini yapmak icin ASAGI
altinda yazan degeri degistiriniz.
Offset degerleri mm cinsinden negative veya pozitif olabilir.
Negatif deger kat seviyesini diistirirken pozitif deger ise artiracaktir. [
Yukarindan ve asagidan yanasma icin offset degerleri birbirinden
bagimsizdir.
POO -
Eger kabin yukan yonde hareket CLRRENT PULSE: 5000
sonunda hedef kati x mm kadar UP_ DOWP\L ﬁ
. [ |00 %
geciyorsa o zaman yukari offset
degerini x kadar azaltiniz. ‘ﬁ X
-X
POO
Eger kabin yukan yonde hareket CHRRENT PULSE: 3000
sonunda hedef katin x mm kadar UP‘ DOW“L
RS |-o10 [ 2]
altinda duruyorsa o zaman yukari {}
offset degerini x kadar artiriniz. ﬁ .
X
POD
Eger kabin asagl yonde hareket CURREMT PULSE: 3000
sonunda hedef kati x mm kadar P DOWN
geciyorsa asagl offset degerini +x @
kadar artiriniz.
i ;
X




FOO

. . N CURRENT PLILSE: 3000
Eger kabin asagi yonde hareket

sonunda hedef katin x mm kadar [nm;P 5 [ EF;WNA |
altinda kaliyorsa asagi offset degerini x = —
kadar azaltiniz.

KABIN iCINDEN KAT AYARLAMA

Kabin icinden kat ayari, kabin kasedi kullanilarak yapilabilir.

Bu amagla SERVISLER simgesinin altinda R03-KAT PALS AYARI olarak
adlandirilan 6zel bir fonksiyon yer almaktadir.

Bu islemi gerceklestirebilmek igin el terminalini COP veya revizyon
kutusunda CAN-BUS baglayiniz.

Kabin icinden kat ayari icin kapi kdpriileme kartinin olmasi zorunludur.
Ayarlama esnasindaki hiz, yeniden seviyeleme hizidir.

R01 UCM ERROR CLEAR
R02 SHAFT LEARNING

RO03 FLOOR PULSE ADJUST
R04 TUNING

RO5 UCM TEST

RO6 LIMIT STOP TEST

R0O7 OPERATIONS

R08 FACTORY DEFAULTS
R09 CLEAR ERROR LOG

R10 CLEAR ENCODER DATA

Bu islemde kabin kasedi lizernde 2 adet ¢agri ve kapi agma butonlari
kullanihr.

Kabin, bu isleme baslarken kat seviyesinde bekler.

islem basladiginda kumanda sistemi kapilarin tamamen acacak ve tim
kat caprilariniiptal edecektir fakat kabinden yapilan ¢agrilar aktif halde
kalacaktir.

ee

islemi baslatmak icin el terminali tizeirnde YUKARI tusuna basiniz.
Tum katlar bir kez asagl istikametten daha sonra bir kez de yukari
istikametten gidilir.

Her bir kat icin yeni kat pozisyonlari asagida bahsediligi sekilde
kaydedlir.

SHAFT LEARNING
(1)-START

Diyelim ki asansor 0. Katta bekliyor.
islem basladiginda...

Kabin kaset butonlarini kullanarak bagka bir kata gidiniz.

Baska bir kata gitmek igin

Asansor hedef kata geldiginde ( mesela 1. kat), Kabin ile kat arasinda seviye

farki olup olmadigina bakiniz.

Eger kabin kat seviyesinin yukarisinda duruyorsa ...

e Kapi ag¢ butonunu basil halde tutarken “0” butonuna basiniz.

e ML1 ve ML2, serit miknatislari gérmesi kosuluyla butonlar basil
tutuldukega kabin asagi yonde hareket edecektir.

e Eger sadece 0 butonuna basilirsa, kumanda sistemi bu bir kabin ¢agri
olarak kabul edip 0 kata gidecektir.

Kabini asagi yonde hareket
ettirmek igin




Eger kabin, kat seviyesinin altinda duruyorsa ...

Kapi a¢ butonunu basili tutarken 1 tusuna basiniz.

ML1 ve ML2 serit miknatislari gormesi kosuluyla kabin her iki butona
basildigi sirece yukari hareket edecektir.

Eger sadece 1 butonuna basilirsa, kumanda sistemi bunu bir ¢agri olarak
kabul edip 1. Kata gidecektir.

Kabini yukari yonde
hareket ettirmek icin

Eger kabin tam olarak kat seviyesinde ise ...

2 saniye boyunca mevcut katin kabin ¢agri butonunu basili tutunuz.

2 saniye sonra buton led’inin yanip séndigi goriilecektir. Bu o kat igin
yapilan kat ayari isleminin basarili oldugu anlamina gelir.

El terminalinin ekrani kaydin yapildigini onaylayacaktir.

FLR: 01 [ 2000 ] ad]
SAVED

Kat pozisyonunu
kaydetmek igin

Eger ilgili katin ayarlamasi tamamlandi ise...

Diger bir kata gitmek o katin kabin cagri butonuna basiniz.
Yukari agiklandigi sekilde kat ayarlama prosedirinin tim katlar icin ve
her iki yénde yapiniz.

Diger bir kata gitmek igin

Tim katlar igin ayarlama yapildiktan sonra, el terminalinde ENT
butonuna basarak bu islemden ¢ikiniz.

Yukari agiklandigl sekilde HO4-ENKODER KAT SEVIYELERI icerisinde
offset degerlerini degistirerek daha hassas degisiklikler yapmak
mumkinddr.

islemden ¢ikmak igin




