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AE-LIFT, asansor motoru sirmek icin 6zel olarak gelistirilmis bir frekans inverterdir. Asansor
uygulamalarinda kat hassasiyeti ve yliksek konforu saglayan uzay vektor kontrol sistemini kullanir.
Sayisal isaret islemcisi (DSP) tarafindan yonetilmesi sayesinde vektor kontrol sisteminde gerekli
olan tim matematiksel islemleri ¢cok hizl bir sekilde yapar. Bu sayede hiz gegislerinde istenilen
konforu yakalamak ¢ok kolaydir. AE-LIFT'de asansore 6zel kumanda giris ve cikislari icin standart
terminaller ve fonksiyonlar 6nceden tanimlanmistir. Fren bobini ve seri kontaktorler direkt olarak
surdlur. Hata cikisi, reset girisi ve kata yaklasirken kapi agma fonksiyonu icin gerekli hiz bildirme
cikisi icin gerekli olan her sey yazilim ve donanimda hazir olarak sunulmustur. Tim terminaller
sokulebilir fis soketler halinde olup tamamen kutu disindadir. Herhangi bir baglanti yapilmasi igin
kutunun acgilmasina ihtiyag yoktur. Sistem devamli gelisme halinde oldugundan bu kilavuzdaki bazi
bilgiler guincelligini yitirmis veya eksik kalmis olabilir. Kilavuzun giincel strimiini ve oOrnek

uygulama semalarini www.aybey.com sitesinden indirebilirsiniz.
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BOLUM 1-UYARILAR

®  Kurulumdan énce kullanim kilavuzunu mutlaka okuyunuz.

® (Cihazin kapagini agmaniz gereken bir durum olursa, cihazi besleyen (sebeke, UPS veya aki) tiim

elektrik kaynaklarini kapattiktan sonra 10 dakika bekleyiniz.

® (Cihaza enerji vermeden once topraklama (PE) terminal baglantisini mutlaka yapiniz.

® (Cihaz, frenleme direncini baglamadan kullanmayiniz.

® (Cihazin enerjisi acikken, klemens terminallerinden herhangi bir baglantlyi s6kmeyiniz ya da

baglanti yapmaya c¢alismayiniz.

® Cihazin montajini yaparken, etrafinda mutlaka asgari havalandirma bosluklari birakilmalidir. Sekil
1.1'de gosterildigi gibi cihazi kutuya monte ettiginizde alt ve Ust kisminda en az 100 mm; sag ve
sol yanlarinda ise en az 50 mm bosluk birakiniz. Aksi takdirde cihaz hava sirkiilasyon sorunu

yasayacaktir.

® Cihazi su, asiri sicak, asiri soguk, asiri nemli, toz, metal tozu, kimyasal buhari ve benzeri durumlarin
oldugu ortamlarda bulundurmayiniz.

® Cihazi direkt glines i1sigina maruz kalacak sekilde monte etmeyiniz.
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BOLUM 2-TEKNiK OZELLIKLER

2.1 ELEKTRIKSEL OZELLIKLER 3x400V Serisi

AE-LIFT stirticlilerin modellerine gore teknik 6zellikleri ve maksimum kapasiteleri Tablo 2.1'de gosterilmistir.
Cihazinizi maksimum degerlerinin Uzerinde ylklemeniz veya uygun yan uniteleri kullanmamaniz
durumunda beklediginiz performansi alamayacaginiz gibi cihazinizin hasar gérmesine de neden
olabilirsiniz. Bu nedenle, dncelikle motorunuzun akim, gerilim ve diger 6zniteliklerini tam olarak 6greniniz.
Bu degerleri gdz onilinde tutarak motorunuzu siirebilecek siriici modelini belirleyiniz. Kumanda
sisteminde bulunan diger pargalari da bir sonraki bélimde bulunan Tablo 3.1'deki degerlere uygun olarak

seciniz. Ancak bu sekilde motor-siriicli grubundan istenilen performansi alabilirsiniz.

Tablo 2.1 Teknik Ozellikler 3x400V Serisi

MODEL AELO4 | AELO5 | AELO7 | AEL11 | AEL15 | AEL22

Nominal Motor Giicii 4 kw 5.5 kW 7.5 kW 11 kw 15 kw 22 kW
(5.5hp) | (7.5hp) | (10hp) | (15hp) | (20hp) | (30 hp)
Nominal Cikis Akimi 9A 13 A 18 A 25A 32A 45 A
Maksimum Akim 18 A 26 A 36 A 50 A 64 A 90 A
izin Verilen Siire 5s 5s 5s 5s 5s 5s
Kontrol Devresi Giig Giris Gerilimi Tek-Faz 100V.......240V AC 50/60 Hz +- %5
Nominal Giig¢ Giris Gerilimi Ug-Faz 340V........ 420V AC50/60 Hz +- %5
Nominal Giig¢ Cikis Gerilimi Uc-Faz OV........ 420V ACO0...100 Hz
Tasiyici Frekans 6....16 KHz
Sogutma 2 Fan 3 Fan
Agirhik 7 kg 7 kg 7 kg 7.6 kg 12.4kg | 12.4kg
3X400V Serisi AE-Lift icin Frenleme Direng Degerleri

MODEL AELO4 | AELO5 | AELO7 | AEL11 | AEL15 | AEL22
Direng Degeri 1200 80Q 60 Q 40 Q 30Q 20Q
Asenkron (rediiktorlu) uygulamalar |-\ | 1500w | 1500w | 2200w | 3000w | 4400 W
icin min. Direng Giicii (Hiz < 1.6m/s)
Asenkron (rediiktorlu) uygulamalar | .\ | 1900\ | 2250w | 3300w | 4500W | 6600 W
icin min. Direng Giicii (Hiz 2 1.6m/s)
Senkron (dislisiz) uygulamalaricin -, o)\ | 1900\ | 2250w | 3300w | 4500W | 6600 W
min. Direng Giicii (Hiz < 1.6m/s)
Senkron (dislisiz) uygulamalaricin )\ | 5000w | 3000w | 4400w | 6000w | 8800 W
min. Direng Giicii (Hiz 2 1.6m/s)
Senkron (dislisiz) uygulamalaricin .\ 1 3500\ | 3750w | 5500 W | 7500W | 11000 W
min. Direng Giicii (Hiz 2 2.0m/s)
F/7.5.5.02.94 R:22 2 AE-LIFT



2.2 MEKANIK OZELLIKLER 3x400V SERISi

AE-LIFT motor sirici kutusu Sekil 2.1'de; 6lcller de Tablo 2.2'de verilmistir. Kasa montaj delikleri ise Sekil
2.2'de gosterilmistir.

Ce

ALEED ot 5
- )
i.\,%:&
& WARNING H
6
Sekil 2.1 Surici Kutusu Sekil 2.2 Montaj Delikleri
Tablo 2.2 Mekanik Olgiiler 3x400V Serisi

Cihaz Modeli H w D di d2
AELO4 / AELO5 / AELO7 320 183 187 100 295
AEL11 350 183 197 100 325
AEL15 / AEL22 410 203 216 120 385
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BOLUM 3-AE-LIFT iCiN UYGUN MALZEME SECIiMi

AE-LIFT motor surictu ile birlikte kullanilmasi gerekli olan gii¢, baglanti, anahtarlama ve filtreleme pargalari
ile ilgili teknik veriler Tablo 3.1'de listelenmistir. Bu pargalarin uygun secilmemesi durumunda istenilen
performans alinamayacagi gibi parcalarda kalici hasar da meydana gelebilir.

Tablo 3.1 AE-LIFT igin Uygun Malzeme Tablosu 3x400V Serisi

Kontaktor Segimi AELO4 AELO5 AELO7 AEL11 AEL15 AEL22
Motor Kontaktorleri (K1-K2) 12 A 18 A 22A 32A 40 A 50A
Sebeke Giris Kontaktérii (MC) 12 A 18 A 22A 32A 40 A 50A
Yard. Giig Giris Ko_njca_ktoru (KUPS) 9A 9A 9A 12 A 18 A 29 A
(Kurtarma Devresi Igin)
Sigorta Secimi AELO4 AELO5 AELO7 AEL11 AEL15 AEL22
Gli¢ Girisi Besleme Sigortasi (F3X) 16 A 20 A 25A 32A 40 A 63 A
Giris Besleme Sigortasi (F4)
g 1A

(Kontrol Devresi Igin)
AKU Sigortasi (FBAT) 16 A 16 A 16 A 25 A 25 A 32A

6 A (1000 VA UPS igin)

8 A (1200 VA UPS igin)

10 A (1500 VA UPS igin)
UPS Sigortasi (FUPS) 16 A (2000 VA UPS icin)

20 A (3000 VA UPS igin)

25 A (4000 VA UPS igin)

32 A (5000 VA UPS igin)
Minimum Kablo Kesitleri AELO4 AELO5 AELO7 AEL11 AEL15 AEL22
Giig Girisi ve Motor Kablolari 2.5mm? | 2.5mm? | 4 mm? 4 mm? 6 mm? | 10 mm?
Frenleme Direng Kablolari 25mm? | 25mm? | 2.5mm? | 25mm? | 4 mm? 6 mm?
Kontrol Terminal Kablolar 0.75 mm?
Enkoder Terminal Kablolari 0.35 mm?

0.75 mm?(1000-1200 VA UPS igin)
1.5 mm? (1500-2000 VA UPS igin)
UPS Kablolan 2.5 mm? (3000-4000 VA UPS icin)
4 mm? (5000 VA UPS icin)

AKU Kablolan 4 mm? (7Ah Akii icin) / 6 mm? (12Ah Ak igin)
F/7.5.5.02.94 R:22 4 AE-LIFT



KURTARICI AELO4 | AELO5S | AELO7 = AEL11 | AEL15 | AEL22
UPS-Gii¢ Devresi 1200 VA | 1500 VA | 2000 VA | 3000 VA | 4000 VA | 5000 VA
UPS-Kontrol Devresi 1000 VA

L . 5 x 7Ah 5x9Ah | 5x12Ah
Akii-Giig Devresi 60V DC 60V DC | 60V DC

* Tablodaki UPS, Ak, sigorta ve kablo secimleri, kurtarma modunda hareketin, kolay yone (Parametre

[C18] Kurtarma Y6n Segimi: KOLAY YON) oldugu duruma gére hesaplanmistir.

** Kurtarict modunda komut yonii secildiginde ve aki kullanildiginda, bara gerilim seviyesi en az 60V DC
olmahdir. UPS kullanilmasi halinde UPS'in glicli en az motor giicliniin yarisi kadar olmalidir. Glg kaynagi

sec¢imi, katlar arasi en uzun mesafe dikkate alinarak yapiimaldir.

Sebeke Filtresi (EMC) AELO4 AELO5 AELO7 AEL11 AEL15 AEL22
Akim Kapasitesi 20A 20A 20A 30A 40A 60 A
F/7.5.5.02.94 R:22 5 AE-LIFT



BOLUM 4-ELEKTRIKSEL BAGLANTILAR VE TERMINAL LiSTESi

4.1 SURUCU TEMEL BAGLANTILARI

_Ana Gii¢ Devresi - - - - - - - 0 0 - 0 = 7 = 7 7 7
Frenleme
| Direnci ‘
| \
| \
| \
ANA
| SALTER FILTRE |
N F3X
| L1o :' — L1 L L1\R |
1
| seBEKE L2o—H t L2 L2' L2\S " - |
| 3x380V | 4, :I — L3 L3’ L\T u : { — " otor |
N v N S
f - [ ] ‘l
| pEr - -4 ———q9--+d ke AE LIFT Wo N e |____.\
| é 1 ra Motor Siiriicii @ @ |
1 — L
| 1 220V AC ‘
. N
| b e o - - b PE \
Kontrol Devresi n
| GND |
15V of
| 5V o R Enkoder \
| Ortak coM A o f---- |
1
- Etkinlestirme ENB B of 1
| Yavas Bo 1 ‘
Vi 1
| Revizyon Hizi va PEol = = = = - ‘
| P Ara Hiz ‘
v3 OA o= Enkoder Simiilasyon
| - Hizh va oB o Cikislar ‘
P Yiiksek Hiz
V5
| _~ Seviyeleme Hizi Ve Mc1 | Kom:ﬁ-':ﬁnﬁ |’<_1‘* |
- Hata Reset MCa o " o
| Yukan RoT I sl " ‘
| . o BR1 . K2* |
Asad FREN |
| -~ RV BR4 KONTAKTORU Az| [T ‘
- Kurtarma RSC KF
ER1
| __ Programlanabilir Giris-1 1 :g::st = \
| . Programlanabilir Giris-2 2 ER2 A ‘
_~_Programlanabilir Giris-3 ER4
| R ey |
ERKEN KAPI AGMA
| DB1 |
024 I: ———0]
PROGRAMLANABILIR
| o021 CIKIS -2 ‘
| 014 —f \
PROGRAMLANABILIR
| 011 GIKIS -1 ‘
L L A | T b o e
Ki*  K2* Motor kontaktdrleri (K1*-K2*) AE-LIFT motor siirlicli tarafindan anahtarhginda,
| come———"<1x(McF) programlanabilir girislerden herhangi birine (I1,12,13) kontaktor
| denetimi (MCF) ozelligi tanimlanmali ve yandaki baglanti sekli uygulanmalidir. |
Sekil 4.1 AE-LIFT Ana Baglanti Semasi
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4.2 SURUCU MOTOR BAGLANTILARI

Surticliniin motor-kontaktor baglantilari motor tipine goére degismektedir. Rediiktorli asansér motorlari
icin cikis terminalleri, kontaktér ve motor baglantilari Sekil 4.2'de; diglisiz makinelerde kullanilan senkron
motorlar igin ise Sekil 4.3'de gosterilmistir.

AE-LIFT
K1
U
2 ( 1 U
i 'f\ I
1 ) [
! ] K2 [
szJ = [ I| I| .L' v 2 /I/ I 4 3 v
! |
I !
CT " |
| |
I I ; I : L u < w
| by Iy
e — — — — l.—: ——————— 4—,— —_— e e — m m e e m e e e m —m m m m —— = = = = — A o PE
¢ é
Sekil 4.2 Rediiktorlii / Asenkron Motor (Dislili Makine) Baglantilari
AE-LIFT
K1
v 2 /1/ 1 U
/ fy [
r‘| I [
i I K2 [
téu = N lL ] ll v 2 4/ 1 4 3 v
I I |
A 5 |
I ' [
I i : ' i 2 - w
| ] | 1 i
e — — — — ID—-—-——-=--= ol e e S e T R o PE
\ i
@ é K2
21 4 22
K2
51 452

Sekil 4.3 Senkron Motor (Dislisiz Makine) Baglantilari

Senkron Motor (Dislisiz Makine) baglantilari yapilirken, motor enerjisizken, motor fazlarinin K2 kontaktéri
Gzerinden koprilenebilmesi icin, ana kontaklari 2 Agik - 2 Kapali (2NO-2NC) model kontaktor kullanilabilir.
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4.3 MOTOR KONTAKTORLERININ SURULMESI

4.3.1 Motor Kontaktorlerinin AE-LIFT Tarafindan Siirtilmesi

AE-LIFT, motor kontaktorlerini direkt olarak siirmek icin gerekli donanim ve yazilima sahiptir. Kontaktoriin
cekmesi ve birakmasiile ilgili zamanlama parametreleri sayesinde kontaktor kontrolli ¢ok hassas bir sekilde
gerceklestirilebilir.

Sekil 4.4'de verilen semada kumanda sistemi sadece ENB (enable) girisini tetiklemekte, kontaktorleri ise
AE-LIFT motor siriici kumanda etmektedir. Kontaktor ve ENB girisleri farkli cihazlardan verildiginden
dolayi senkronizasyon |1 girisine tanimlanmis olan (MCF-Kontaktdr Denetimi) fonksiyonu ile yapiimaktadir.
Bu uygulamada hem ENB hem de K1 ve K2 aktif olmadan motora akim génderilmez. Sekil 4.5 ise ayni
devrenin REN rélesi ile kontrol edilmis halidir. Burada kumanda devresi REN rolesini ¢ektirir, REN rélesi de
ENB girisini tetikler. Her iki devre de kullanilabilir.

KONTAKTOR
GERiLin
KAYNAGI
AE-LIFT
KUMANDA .
SISTEMI R . [mci
McC4
R AL 1 R AL 2 RQ -
c A2 [ A2 c KF
_J.' A2 »

—
K1 K2

I 13 14 13 14

Sekil 4.4 Motor Kontaktorlerinin AE-LIFT Tarafindan Sirilmesi

KONTAKTOR
GERl'ILi‘IyI
KAYNAGI
AE-LIFT
] e
MC1
* ! MC4
= REN R Nk R T R A1
A2 [= A2 c A2 c KF
J |
KUMANDA REN
SiSTEMi -
K1 K2
13 14 13 14

Sekil 4.5 Motor Kontaktorlerinin AE-LIFT Tarafindan Suirtilmesi (Role Gzerinden)
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4.3.2 Motor Kontaktorlerinin Kumanda Sistemi Tarafindan Siiriilmesi

Kontaktorlerin anahtarlanmasi kumanda sistemi tarafindan yapilmasi istendigi takdirde ise Sekil 4.6'daki
devre kullanilmahdir.

Bu baglantida kumanda sistemi hareket emri verdiginde, K1 ve K2 kontaktor bobinlerini ve REN rdlesini
aktive eder. K1, K2 ve REN kontaklari ise ENB girisini aktive ederler. Kumanda sistemi motoru kapatmak
icin kontagi actiginda kontaktorlere gére ¢ok daha hizli bir tepki sliresi olan REN rolesi ENB girisini daha
kontaktor ana kontaklari geri diismeden pasif yapar ve o anda siirlicii motor ¢ikisini kapatir. Bundan sonra
kontaktorlerin gecikmesi herhangi bir tehlikeli durum yaratmaz. Bu ylizden kontaktorler kumanda sistemi
tarafindan surildiginde REN rolesi kullanilmalidir. REN rélesinin kullanilmamasi halinde hem ENB girisi
hem de motor-sirticii akim yolu sadece kontaktorler tarafindan kontrol edilmektedir. Asansor seyahat
halindeyken glivenlik devresi kesintisi gibi motorun ani olarak durdurulmasi gereken durumlarda
kontaktorlerin ana kontaklari agilmaya basladiginda yardimci kontaklarin hala ENB gikisini sirmeye devam
etme riski vardir. Bu durumda kontaktorlerin ana kontaklari ve siiriiciiniin ¢ikis devresi hasar gorebilir.

REN rolesi, Senkron motor (dislisiz makine) uygulamalarinda mutlaka kullaniimalidir. Asenkron motor
(dislili makine) uygulamalarinda ise, istege baglh olarak kullanilabilir. REN rélesi icin, her tipte role uygun
olmayabilir, kontak birakma zamani 20ms'yi gegmeyen tipte bir réle kullaniimahdir.

KONTAKTOR
GERILIM
KAYNAGI

AE-LIFT
] B

JBRI |
R AL R AL A1 1BR4
K1 K2 REN R Al
c a2 c a2 A2 KF
CT a2

Kl._lMAND_A KL K2 REN
SISTEMI i T

|[ENB

o
ICOM

Sekil 4.6 Motor Kontaktoérlerinin Kumanda Sistemi Tarafindan Siiriilmesi (Role Gzerinden)

NOT : Sekil 4.4, Sekil 4.5 ve Sekil 4.6'da kontaktor gerilim kaynagi AC olarak gériinmektedir. Kontaktor
gerilim kaynagi DC oldugunda, kontaktor bobinlerine paralel RC filtre yerine uygun bir diyot takilmalidir.
REN rolesine kesinlikle diyot takmayiniz.

4.4 FREN BOBINiNiN ANAHTARLANMASI

Fren bobininin baglantisi Sekil 4.7'de gosterilmistir.

Fa

F

. |
L < T3 o Varet FREN
N < . | ki K2 aristor U poBini
3 4 | > Z !
5 6 5 6

Sekil 4.7 Fren Bobini Baglantisi

Fren bobinin DC devresi, motor kontaktorlerinin (K1-K2) ana kontaklari tizerinden anahtarlanmasi tavsiye
edilir. Fren bobinin AC devresi ise, fren kontaktéri (KF) ana kontaklari tizerinden anahtarlanmalidir. Fren
bobinin gerilimine gére uygun secilmis bir varistor, Sekil 4.7'deki gibi fren bobinine paralel baglanmalidir.
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4.5 GUC DEVRESiI TERMINALLERI

Guc¢ devresi terminalleri, cihazin alt kisminda bulunmaktadir. Kontrol devresi besleme terminalleri ise
cihazin sag tarafindadir. Bu terminallere ait bilgiler Tablo 4.1'de verilmistir.

Tablo 4.1 Gl Devresi Terminalleri

GUC TERMINALLERI ISLEV ACIKLAMA
L1, L2,L3 Sebeke Girisi 3-Faz sebeke kablolarini baglayiniz.
u,v,w Motor Cikisi 3-Faz motor kablolarini baglayiniz.
P+, DB Frenleme Direnci Frenleme direnci kablolarini baglayiniz.

L, N

Beslemesi

Kontrol Devresi

Tek-Faz Sebeke (100-240V AC) beslemesine baglayiniz.

PE

Topraklama

Sebeke Topraklama terminaline baglayiniz.

4.6 KONTROL DEVRESiI TERMINALLERI

Kontrol devresi terminalleri sag yan tarafta bulunmaktadir. Kontrol devresi giris terminalleri Tablo 4.2'de;
cikis terminalleri de Tablo 4.3'de agiklanmistir.

Tablo 4.2 Kontrol Devresi Giris Terminalleri

TERMINAL ISLEV ACIKLAMA
coM Ortak Ug Giris terminalleri i¢in besleme ucu. (0V)
ENB Etkinlestirme Sur}qu etkinlestirme ucu. Giris gelmeden IPM ve réle cikislari
aktif olmaz.
Vi,V2,...,V6 Hizlar Hiz referans girisleri
RST Hata Reset Hata mesajlr.m.\ ekurandan silinmesini ve cihazin tekrar komut
kabul etmesini saglar
FW Yukari Yon Asansor yukari yon bilgisi
RV Asagi Yon Asansor asagl yon bilgisi
RSC Kurtarma Modu Elektrik kesintisinde kurtarma moduna gegcisi saglar
e Programlanabilir Giris 1
' Programlanabilir Giris I1 (Program secgenekleri Boliim 8.5'de agiklanmistir)
e Programlanabilir Giris 2
12 P I I 12
rogramlanabilir Giris (Program secgenekleri Boliim 8.5'de agiklanmistir)
13 Programlanabilir Giris 13 Programlanabilir Giris 3

(Program secgenekleri Boliim 8.5'de agiklanmistir)

F/7.5.5.02.94 R:22
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Tablo 4.3 Kontrol Devresi Cikis Terminalleri

TERMINAL iISLEV ACIKLAMA KONTAK
MC1 - MC4 Motor Kontaktérleri | Motor ¢ikis (K1-K2) kontaktérleri, 250V AC/10A
(COM - NO) Yardimci Rolesi  |anahtarlama rélesi. 30V DC/10A
BR1 - BR4 Fren Kontaktori . R 250V AC/10A
(COM - NO) Yardime! Rblesi Fren kontaktori (KF) anahtarlama rolesi. 30V DC/10A
ER1-ER2 - ER4 R . 250V AC/10A
(COM - NC - NO) Hata Rolesi Hata durumunda aktif olur. 30V DC/10A
011-014 Programlanabilir F;ffrfarmaszak;':;;z:? I;;tl')lfilfrl'nlS o'da 250V AC/3A
(COM - NO) Cikis 01 & ¢ ' 30V DC/3A
actklanmustir)
021-024 Programlanabilir F;ffrfarmaszak;':;;z:? I;;tl')lfilfrl'nzS o'da 250V AC/3A
(COM - NO) Cikis 02 & ¢ ' 30V DC/3A
actklanmustir)

4.7 ENKODER DEVRESiI TERMINALLERI

4.7.1 Asenkron Motor

Motor sirici kapal gevrim olarak kullanildiginda, hiz geri beslemesi amaciyla motor Uzerindeki enkoder
kablolarinin, enkoder terminallerine baglanmasi gerekmektedir. Asenkron motorlar icin gerekli enkoder
arabirimi motor siriicliniin sag yan tarafinda standart olarak bulunmaktadir. Artimsal enkoder baglanti
terminalleri Tablo 4.4'de aciklanmistir. Artimsal enkoderi cihaza bagladiginizda parametre [M10]'a
kullandiginiz enkoderin darbe/tur (pulse/revolution—ppr) sayisini girmeyi unutmayiniz. Aksi takdirde cihaz
dogru sekilde calismayacaktir. Sekil 4.8'de en fazla kullanilan artimsal enkoderlerin siriciye nasil
baglanacag gosterilmistir. Sekil 4.9'da da cihazin simulasyon gikislarinin kumanda panosuna baglantisi

verilmistir.
Tablo 4.4 Artimsal Enkoder Terminalleri
TERMINAL ISLEV ACIKLAMA
GND 0V DC Besleme Besleme gerilimi ortak ucu (OV/GND)
15V +15V DC Besleme |Besleme gerilimi gikisi, HTL enkoder igin
5v +5V DC Besleme | Besleme gerilimi ¢ikisi, TTL enkoder igin
A Fazi Enkoder A fazi sinyal girisi
A- Fazi Enkoder A fazi sinyal girisi
B Fazi Enkoder B fazi sinyal girisi
B B- Fazi Enkoder B fazi sinyal girisi
OA SimUlasyon A Fazi | Enkoder similasyon ¢ikisi A faz
OB SimUlasyon B Fazi | Enkoder similasyon gikisi B fazi
PE Topraklama Enkoder topraklama (kablo ekranlamasi igin) vidasi

F/7.5.5.02.94 R:22
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Sekil 4.8
Artirimsal EnkoderBaglantilari
1
15vA . . oo
OA
LT rirlr
1
15v4. ...
OB
LT T T
KUMANDA
SISTEMI
AE'LIFT El:ulfode_r
Girisleri
fnkoder ke Sy
B+  Karti
OB B-
15V

Sekil 4.9 AE-Lift — Kumanda Panosu Enkoder Simulasyon Cikisi Baglantilari
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MARKA : NEMICON MARKA : ROTAPULS LIKA

MODEL : NOC-S-1024-2MD MODEL : 158-H-1024-ZCU-48
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MARKA : OPKON
MODEL : PRI-50-HLD-1024-ZZ-V3-7MR
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MARKA : A TEK

MODEL : ARC-S-50-1024-HPL-6-8-Y
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YESIL
BEYAZ
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MARKA : MECAPION ROTARY
MODEL : S48-8-1000ZT

[sv]isvleno[ ATZ [ | & |

KIRMIZI
SiYAH
YESIL

MAVI
BEYAZ
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-/

Sekil 4.10 Farkh Artimsal Enkoder Modellerine Gore Baglanti Sekilleri

! Enkoder baglantisini yaparken enkoder besleme gerilimini kontrol ediniz.
I Motor sirilcl ¢alisir durumdayken baglanti yapmayiniz.
| Diger marka/model enkoder baglantilari icin enkoder Ureticisinin montaj kilavuzuna bakiniz.
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4.7.2 Senkron (Dislisiz) Motor

Senkron motor kullanildiginda cihaziniza ilave bir enkoder karti takilmasi gerekmektedir. Cihaz Endat, SSI,
Biss ve SinCos enkoderleri desteklemektedir. Bunlar cihaza takildiginda kullanilacak terminaller Tablo
4.5'de gosterilmistir.

=)
>

1

KL_IMAND‘_.R
AE-LIFT SISTEMI
Enkoder
VENT Girigleri
Erknder " Erapser
Tersninadien ;: D
o8 4 .-
15V

Sekil 4.11 AE-Lift Kumanda Panosu Enkoder Simulasyon Cikisi Baglantilari

Tablo 4.5 Mutlak Enkoder Terminalleri (Senkron Motor igin)

TERMINALLER EnDat, SSI ve BISS Enkoder SinCos Enkoder
5V 5V DC (UP) ve (UP Sensor) Besleme Gerilimi
GND 0V DC (UP) ve (UP Sensor) Besleme Ortak Ucu

A
A
B
B B
DT DATA
DT DATA
CK CLOCK
CK CLOCK
C C
C C
D D
D D
GND 0V DC (UP) ve (UP Sensor) Besleme Ortak Ucu
OA Enkoder Simiilasyon Cikisi A Fazi
OB Enkoder Similasyon Cikisi B Fazi
PE Enkoder Topraklama (Kablo Ekranlama) Vidasi
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MARKA : HEIDENHAIN MARKA : SICOR

MODEL : ECN 1313 MODEL : ECN 1313

ARAYUZ : ENDAT ARAYUZ : ENDAT
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MARKA : XINDA
MODEL : ECN 1313
ARAYUZ : ENDAT
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SIYAH
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MARKA : HEIDENHAIN = MARKA : HEIDENHAIN
MODEL : ERN 1387 pas MODEL : ECN 413
ARAYUZ : SINCOS ARAYUZ : ENDAT

[svlenol A [a 8| B[ c[c][p] D] |svienol A [a [8 | B [or [o7]ck ]| ck]

YESIL - SIYAH
SARI - SIYAH
MAVI - SIYAH
BEYAZ | BEYAZ - YESIL
YESIL - SIYAH
SARI - SIYAH
MAVI - STYAH
KIRMIZI - SIYAH
GRI
PEMBE
MOR
SARI

BEYAZ | BEYAZ - YESIL

MAVI /| KAHVERENGI - YESIL
KIRMIZI - SIYAH
GRi
PEMBE
SARI
MOR
MAVI | KAHVERENGI - YESIL

Sekil 4.12 Farkh Mutlak Enkoder Modellerine Gére Baglanti Sekilleri

! Enkoder baglantisini yaparken enkoder besleme gerilimini kontrol ediniz.
I Motor sirilcl ¢alisir durumdayken baglanti yapmayiniz.
| Diger marka/model enkoder baglantilari icin enkoder Ureticisinin montaj kilavuzuna bakiniz.
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BOLUM 5-LCD EKRAN VE TUS TAKIMI
AE-LIFT kapaginin Uzerinde, kullanicinin parametreleri kolayca ayarlayabilmesi ve sirliclinin bilgilerini
inceleyebilmesi icin 2 satir, 16 karakterli bir LCD ekran ve 6 tustan olusan bir tus takimi mevcuttur. Ayrica

LCD ekranin hemen (st tarafina yerlestirilmis 2 adet uyari ledi vardir.

5.1 TUS TAKIMI

([ — pa—

HATA DURUM |
| ERROR | STATUS

Mentu giris
Parametre kayit

Menii ¢ikis

Parametrede haneyi saga kaydir

G010 0/0l6

t" ! ‘-!‘ Parametrede haneyi sola kaydir
' 3 | Ana ekranda giris/cikis ekranina gecis
|
- - = Bilgi ekrani degistirme
|| Parametre degistirme
- Parametre dederini arttirma/azaltma
| ESC \ 3 \ENTER

Sekil 5.1 Tus Takimi

5.2 EKRAN UYARI LEDLERI

Tablo 5.1 Uyari Ledleri

RENK ACIKLAMA

HATA / ERROR : AE-LIFT motor siiriicii ekraninda bir hata mesaji ¢iktiginda, hata ledi
yanarak ikaz verir. Cihazda hata mesaji yoksa led sonuktr.

Sari

DURUM / STATUS : AE-LIFT motor siiriiciiniin enerjisi acildiktan sonra mikroislemci
devresinin problemsiz olarak calisip calismadigini gosterir. Durum ledi diizenli olarak flas
Yesil ettigi sirece (1 saniye yanik, 1 saniye soniik) mikroislemci normal calisiyordur. Motora
enerji verdigi sirede durum ledi daha hizli (0,5sn) flas eder. Led stirekli yanik veya siirekli
sonik kaliyorsa, mikroislemci devresinde sorun vardir.
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5.3 ANA EKRAN VE BiLGi EKRANLARI

AE-LIFT ile ilgili tim bilgileri cihaz tizerindeki LCD ekrandan gorebilirsiniz.

5.3.1 Agilis Ekrani

o

Bu ekran cihazin enerijisi verildiginde gortnir ve kaybolur. “v
karakterlerinden sonra gelen “1.11e” cihazin yazilim strimin
gosterir.

AE-Lift vi.1l1le
AYBEY ELEKTRONiIi K

5.3.2 Ana Ekran

Cihazin herhangi bir tusuna basilmadigi veya bir hata ¢cikmadigi siirece cihazin ekraninda yer alan goérinti
ana ekran olarak adlandirilmaktadir. Ana ekran cihaza hareket emri gelip gelmedigine bagl olarak iki farkh
sekildedir.

5.3.2.1 Bekleme Modunda Ana Ekran

Bu ekran, cihaza herhangi bir komut gelmediginden bekleme
modunda oldugunu gosterir. Bu ekranda (E) olgllen hizi, (A)
karakteri ise motor akimini gosterir.

E:Orpm 0.0A
BEKLEME MODU

5.3.2.2 Seyahat Modunda Ana Ekran:

Referans Hiz Durum

T:1500rpm B:4
E:1500rpm 12.4A

Olgiilen Hiz Cikis Akimi

Sekil 5.2 Ana Ekran (Seyahat Modunda iken)

Cihaz seyahat emri aldiginda bu ekrana otomatik olarak gecer. Ekranda referans hiz (T), durum modu (B),
aktif hiz (E), ¢cikis akimi (A) sembolleri ile gorlinr.

5.3.3 Versiyon ve Seri Numarasi Bilgi Ekranlari

Versiyon bilgi ekranina gecis, klavyedeki ESC butonuna sirekli basing uygulanmasi ile saglanir, ESC
butonuna 3 saniyeden daha fazla basili tuttugunuzda ekran sayfa 2'ye gecer, cihaz seri numarasini ve gli¢
(KW) degerini gosterir. Eger motor tipi 'senkron'ise basili tutmaniz durumunda sayfa 3' e gecer. Bu ekranda
da i-ENC karti ile ilgili bilgiler gortnr.

5.3.3.1 Versiyon Bilgi Ekrani

AE-Lift vi.1l1le Bu ekranda cihazin yazilim siiriimii (v), kalkis sayisi (Ornek-

1672) ve sicaklik bilgisi (°C) yer alir.
1672 25°C
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5.3.3.2 Seri Numarasi Ekrani

SN:000032 7.5kw
AYBEY ELEKTRONIiK

5.3.3.3 i-ENC Karti Bilgi Ekrani

i -ENC v:1.08
AYBEY ELEKTRONiIi K

5.3.4 Giris-Cikis Ekranlari

Bu ekranda cihazin seri numarasi (SN) ve giicti (kW) yer alir.

Bu ekranda cihazin i-ENC kartinin yazilim versiyon numarasi
(v) yer alir. (Motor tipi [M01] = 2-Senkron ise)

Giris-Cikis ekranina gecis, cihaz ana ekrandayken, klavyedeki sol ok (&) butonuna basilmasi ile gerceklesir.
Giris-Cikis ekraninda sayfa degistirmek icin yukari, asagi (/) butonlarini kullanabilirsiniz.

5.3.4.1 Komut Giris Ekrani

EN[e]
RC[]

RS[]
11[]

F WJ[e]
12[]

RVI[]
13[]

5.3.4.2 Hiz Girig Ekrani

Vi[]
Val.]

V2[]
V5[]

V3I[]
Veé[]

5.3.4.3 Cikis Ekrani

MC [o]
BRI[]

ER[]
DB[]

01[]
02[]

5.3.4.4 Giris-Cikis Ekrani

F/7.5.5.02.94 R:22

Bu ekranda komut girislerinin durumu goriinir. Girisin aktif veya
pasif oldugunu giris kodunun vyanindaki [e] sembolden
anlayabilirsiniz. Sag tarafinda [e®] olan girisler aktif; [ ] olanlar ise
pasiftirler. Ornekte EN[®] girisi aktifken, RV[ ] girisinin pasif
oldugunu gorebilirsiniz.

Bu ekranda hiz referans girislerinin durumu gérinir. Girigin aktif
veya pasif oldugunu giris kodunun yanindaki [e] sembolden
anlayabilirsiniz. Ornekte V4[e] girisi aktifken, V2[ ] girisinin pasif
oldugunu gorebilirsiniz

Bu ekranda siiriicti réle gikislarinin durumu goriinir. Cikisin aktif
veya pasif oldugunu c¢ikis kodunun yanindaki [e] sembolden
anlayabilirsiniz. Ornekte MC[®] cikisi aktifken, ER[ ] gikisinin pasif
oldugunu gorebilirsiniz.
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Suriclnin tim girisleri ve tim role gikislarinin durumlari ayni
anda gorunr. Girisler (1), cikislar (O) sembolleri ile gorindr. Giris
ve cikislarin aciklamalarini Tablo 5.2'de gorebilirsiniz.

1:11000000100000
0:110000

® Her bir karakter sadece, bir girisi veya ¢ikisi sembolize eder. Sembol 0 ise ilgili giris veya ¢ikisin
durumu pasiftir. Sembol 1 ise ilgili giris veya ¢ikisin durumu aktiftir.

Tablo 5.2 Giris-Cikis Ekranin Agiklamalari

GIRISLER (1)
Sira No 1/2(3|4|5 /6|7 |89 |10|/11 |12 13|14
Durum o, o0/ /0|0 O0|O|]O|lO|O0O|]O|O|0O0]|O0]O
Terminal Kodu | EN |[FW | RV | RS |RC|V1 | V2 |V3 V4 |V5|V6 | I1 |12 |13
CIKISLAR (O)
Sira No 1,234 ]5]6
Durum o, 0j]0|0|0]O
Terminal Kodu |MC| BR | ER | DB | O1 | 02

5.3.5 Enkoder Agisi ve PID Ekrani

Enkoder aci degeri ve PID ekranina gegis, cihaz ana ekrandayken, klavyedeki alt ok (J/) butonuna basiimasi
ile gerceklesir. Ana ekrana donmek icin yukari (1) butonuna basabilirsiniz.

Bu ekranda Ust satirda enkoderin agisi, derece ve dijital bilgi olarak yer alir. Alt satirda ise sistemdeki anhk
Kp ve Ti degerleri bulunmaktadir.

Q:0.17° 2364
Kp:16.0 Ti:300ms

5.3.6 PID Cikis ve Aki Referans Degerleri

Sistemde 3 farkh PID modiil calismaktadir. Bunlarda D ile belirtilen aki ¢ikisini; Q ile belirtilen tork ¢ikisini
ve S ile belirtilen de hiz cikisinin degerini gostermektedir. Bu ekrana gecis cihaz ana ekrandayken,
klavyedeki sag ok (=) butonuna basilmasi ile gergeklesir. (1) butonuna basiimasi ile de sisteme uygulanan
aki referans degerlerini gorebilirsiniz.

5.3.6.1 PID Cikis Degerleri ve Bara Gerilimi
Bu ekranda D ile belirtilen deger aki PID gikisini; Q ile
D: . : .24 !
0.06 Q 0 belirtilen deger tork PID ¢ikisini; S ile belirtilen deger hiz PID
S: 0.62 V:542V cikisini ve V ile belirtilen deger de bara gerilim degerini
gostermektedir.

5.3.6.2 Aki Referans ve Uygulama Degerleri
FIx:12.5

Bu ekranda Fix ile ile belirtilen deger aki referans degerini;
IdR ile belirtilen deger ise uygulanan aki referansini
IdR:12.5 gdstermektedir.
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BOLUM 6-LiSAN SECiMi / LANGUAGE
Mendi lisanini bu parametre ile TURKCE veya iINGILIZCE seceneklerinden birine ayarlayabilirsiniz.

BOLUM 7-OZEL SERVIS

Sadece yetkili personelin kullanmasi icin tahsis edilmistir. Kullanici bu menliyl sadece, kayith arizalari
hafizadan silmek, kalkis sayisini sifirlamak ve cihazi fabrika ayarlarina déndirmek icin kullanabilir.

Kodu | Ozel Komut

399 | Kayith Arizalari Sil

356 | Kalkis Sayisini Sifirla

Fabrika Ayarlarini Yiikle
161 | Mecbur kalmadikga fabrika ayarlarinin yliklenmesi tavsiye edilmez. Fabrika ayarlarini
ylklediginizde cihaza girdiginiz tim bilgilerin kaybolacagini unutmayiniz.

Kalici Hatayi Sil
834 | Kullanici kontroli disinda sistemin ¢alismasi istenmeyen durumlarda verilen hatalari silmek igin
kullanilir. (Parametre Kaybi Hatasi)

Il Cihaz sirme modunda iken parametre menusiine girilemez. Ayni sekilde cihaz parametre menisiinde
iken sirme komut girisleri gelse bile cihaz motoru siirmez.
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BOLUM 8-PARAMETRE AYARLARI

8.1 HIZ PARAMETRELERI

Hiz parametreleri bolimiinde asansoriin hiz ayarlar ile ilgili tim parametreler bulunmaktadir. Bu

parametrelerin listesi ve agiklamalarinin bulundugu bolimler asagidaki Tablo 8.1'de verilmistir.

Tablo 8.1 Hiz Parametreleri

KODU | PARAMETRE ADI BOLUM

S0l V1 Hizi (Yavas hiz) 8.1.1 Hiz Segimi
S02 V2 Hizi (Revizyon hizi) 8.1.1 Hiz Segimi
S03 V3 Hizi (Ara hiz) 8.1.1 Hiz Segimi
S04 V4 Hizi (Hizl) 8.1.1 Hiz Segimi
S05 V5 Hizi (Yuksek hiz) 8.1.1 Hiz Segimi
S06 V6 Hizi (Seviyeleme hizi) 8.1.1 Hiz Segimi
S07 VR Kurtarma Hizi 8.1.1 Hiz Segimi
S08 Baslama Modu 8.1.1 Hiz Segimi
S09 Baslama Hiz 8.1.1 Hiz Segimi
S10 Hizlanma 8.1.2 Hizlanma
S11 Hizlanma Egri-1 8.1.2 Hizlanma
S12 Hizlanma Egri-2 8.1.2 Hizlanma
513 Yavaslama 8.1.3 Yavaslama
S14 Yavaslama Egri-1 8.1.3 Yavaslama
S15 Yavaslama Egri-2 8.1.3 Yavaslama
S16 Durma Modu 8.1.4 Durus
S17 Durma Hiz 8.1.4 Durus
S18 Durma Referansi 8.1.4 Durus
S19 Hiz Girisi 8.1.1 Hiz Se¢imi
S20 DB (Kapi Koéprileme) Hizi 8.1.1 Hiz Segimi
S21 Hiz Formati 8.1.1 Hiz Se¢imi
S22 Yon Komutu Hizi 8.1.1 Hiz Se¢imi
S23 Oncelikli Hiz 8.1.1 Hiz Segimi

8.1.1 Hiz Se¢imi

Asansor hizlari [S01]-[SO7] arasindaki parametreler ile belirlenir. Bu hizlara asagida o6zel goérevler
yuklenmistir. Bu segimler sadece kilavuzluk etmek ve kullanimda biitinlik saglamak amaci ile yapilmis
olup cihazda istenilen hiz girisi istenilen amacg icin kullanilabilir ve izin verilen sinirlar iginde istenilen degeri

alabilir.
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8.1.1.1 Hizlarin Tetiklenmesi

1) [S19] =0 oldugu durumda: V1, V2,...., V5, V6 dijital girislerin aktive edilmesi yoluyla,
2) [S19] = 1 oldugu durumda binary kod ile segilmesi yoluyla olur.
3) [S19] = 2 oldugu durumda gray kod ile secilmesi yoluyla olur.

8.1.1.2 Hizlarin Onceligi

Cihaza ayni anda birden fazla hiz girisi gelebilir, bu durumda 6ncelik sirasi asagidaki gibidir.

1) Saricd kurtarma modundayken (RSC-aktif), asansor sadece VR referans hizi ile hareket edebilir.

2) RSC pasif iken, stiriciintin hiz referans se¢imi bliylk ayarlanan hizdan kii¢lik ayarlanan hiza dogrudur.
Ayni anda birden fazla hiz girisi aktif olursa, asansor aktif edilen en biiyiik hiz ile hareket eder. Ornegin V1
ve V4 hizlari ayni anda aktif olursa ve V4 hizi V1 hizindan deger olarak yiiksek ise V4 hizi gecerli hiz komutu
kabul edilir. V4 girisi pasif oldugu anda hiz komutu olarak V1 kabul edilir.

8.1.1.3 Hizlarin Nitelikleri

S01 | V1 HIZI (YAVAS Hiz) Min: 0.01 m/s Maks: 5 m/s Fab: 0.06 m/s

Asansorin hedef kati bulduktan sonra kat seviyesinde durmak lzere kata yanasma (yavas) seyahat
hizidir.

S02 | V2 HizZI (REVIZYON HIZI) Min: 0.01 m/s Maks: 5 m/s Fab: 0.30 m/s

Asansorin revizyon (Bakim) modundaki seyahat hizidir.

S03 | V3 HIZI (ARA HIZ) Min: 0.01 m/s Maks: 5 m/s Fab: 0.50 m/s

Asansorde birden fazla seyir hizi oldugunda ara hiz olarak kullanilir.

S04 ‘V4 HIZI (HIZLI HI1Z) Min: 0.01 m/s Maks: 5 m/s Fab: 0.90 m/s

Asansorin ana seyir hizidir.

S05 | V5 HIZI (YUKSEK HIZ) Min: 0.01 m/s Maks: 5 m/s Fab: 0.90 m/s

Gerektiginde kullanilmak lizere birakilmis yiksek seyir hizidir.

S06 | V6 HIzZI (SEVIYELEME HizI) Min: 0.01 m/s Maks: 5 m/s Fab: 0.03 m/s

Kata yeniden seviye diizeltme hareketi igin seyahat hizidir.

S07 | VR HIZI (KURTARMA Hizl) Min: 0.01 m/s | Maks: 0.20 m/s Fab: 0.05 m/s

VR kata getirme (kurtarma modu) islemi icin kullanilacak seyahat hizidir. Cihaz kurtarma modunda iken,
yani RSC-girisi aktif oldugunda, hangi hiz komutu gelirse gelsin, asansér seyahat hizi olarak bu
parametrede kayitli hiz ile hareket eder.
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S08 |BASLAMA MODU Min: 0 Maks: 5 Fab: 0

Cihazin motorda olusan kalkistaki geri kacirmalara karsi verecegi tepkilerini ayarlar. Dislisiz motorlarda 4
yapilmasi 6nerilmektedir.

[S08] |ACIKLAMA

Pasif
Baslama modu pasif.

Akilli
1 |Kalkista hareket yoniinde kaydirma oldugu takdirde bekleme siirelerinden bagimsiz olarak
hareketine baslar.

Hizli
Kalkista kaydirmaya karsi daha hizli tepki verir.

0

Hizhi+Akilli
3 |Kalkista kaydirmaya karsi daha hizli tepki verir ve hareket yoniinde kaydirma oldugu taktirde
bekleme siirelerinden bagimsiz olarak hareketine baslar.

On-Tork (Dijital Giris Opsiyon)
4 | Sifir hizasamasinda 6n-tork yontemi kullanilir. Geri beslemesiz uygulanabilecegi gibi kabin
agirhk sensoriinden gelen dijital bilgiden de faydalanilabilir

On Tork-Analog
5 |Sifir hiz asamasinda kabin agirlik sensériinden alinan analog geri besleme ile 6n-tork yontemi

kullanilir.

Dijital veri almak icin LS1, LS2 ve LS3 adlarinda 3 adet giris fonksiyonu bulunmaktadir. Agirlik sensori
olarak kullanilan cihazin dijital ¢ikislari bu girislere baglanip cihazin gikislari da Tablo 1.3’te gosterildigi
sekilde ayarlanabilir.

x% : Kabin Yiikii / Nominal Kabin Yukii LS1 LS2 LS3
CL: Kabin Yuk %25 %50 %75
CL<25% 0 0 0

25% <= CL< 50%
50% <= CL< 75%
CL>75%

B R e
= | = | O
= O | O

Sistem kalkista kabinin 6l¢tlen yiki ile ne yone kayacagini tahmin edip bunu 6nleyici bir ters 6n tork
uygulayarak sabit tutmaya calisir. Geri besleme maksimum 3 veriden olusmaktadir. Eger sistemde 1 adet
¢ikis varsa o cikisin %50 olarak ayarlanmasi; 2 adet gikis varsa sirasiyla %30 ve %60 olarak ayarlanmasi
Onerilmektedir.
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$23 | ONCELIKLI HIZ

Min: 0

Maks: 6

Fab: 0

Bu parametre diger hiz girislerinden daha 6ncelikli bir hiz girisine ihtiya¢ duyuldugunda kullanilir. Bu

parametrede secilen hiz girisi otomatik olarak en yliksek dncelige sahiptir.

[S23]

DEGERI

Yok

V1

V2

V3

Va

V5

AN WN R O

V6

Hiz
[S04] fmmmmm e e e e £
[SO1]p-————m e i = 1—]—11 ————————————————————————————————————— b
07— -
| s Zaman
BUSY 770 /EWWWWWVWWWWEWAWEE
ENB| — ! ‘ ! ! ‘
FwRY | ‘
va | _
VA I
MC | ______ F |
BRI _______ I ——
MOTOR| ______:__ ]
e e >
_[TD'[] [TO2] [T03]_[T04] [T05) [T06):[TO7]:[T08]
Sekil 8.1 Hiz-Zaman Grafigi
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S09 | BASLAMA HIzI ‘ Min: 0 m/s Maks: 0.1 m/s Fab: 0 m/s

Asansor harekete baslarken direkt olarak hizlanma
(ACC) moduna ge¢mez. Once cihaz, motoru sifir
hizdan sabit bir ivme ile hizlanarak [S09] baslama
hizina ulasmak (izere sirer. [S09] baslama hizina
ulasma sliresi parametre [T04]'de ayarlanmis siire
sonunda olur. Daha sonra asansor bu parametrede | 599 -
ayarlanan sabit hizda [T05]'deki sire kadar hareket
eder. Asansor [TO5] sliresi bitiminde hedef hiza
ayarlanan ivme degerleri ile hizlanmaya baslar. & T04 > | < T05 > | zaman
Baslama hizi [S09]=0 olarak ayarlanirsa, bu 6zellik
pasif olur ve asansor sifir hizdan direkt olarak
hizlanma rampasina gecerek kalkis yapar.

hiz

$19 | HIZ GiRiSi Min: 0 Maks: 2 Fab: 0

Bu parametre kumanda sisteminden gonderilen hiz komutlarinin cihaz tarafindan ne sekilde okunacagini
belirler. Secenekler sunlardir:

Hiz Girigleri [S19] Parametre Degeri

V6 V5 V4 V3 V2 V1 0-Paralel 1-Binary 2-Gray

0 0 0 0 0 1 V1 hizi ([SO1]) V1 hizi ([SO1]) V1 hizi ([SO1])

0 0 0 0 1 0 V2 hizi ([S02]) V2 hizi ([S02]) V3 hizi ([S03])

0 0 0 1 0 0 V3 hizi ([S03]) V4 hizi ([S04])

0 0 1 0 0 0 V4 hizi ([S04]) -

0 1 0 0 0 0 V5 hizi ([SO5]) -

1 0 0 0 0 0 V6 hizi ([S06]) -

0 0 0 0 1 1 V2 hizi ([S02]) V3 hizi ([S03]) V2 hizi ([S02])

0 0 0 1 0 1 V3 hizi ([S03]) V5 hizi ([SO5]) V6 hizi ([S06])

0 0 0 1 1 0 V3 hizi ([S03]) V6 hizi ([S06]) V4 hizi ([S04])

0 0 0 1 1 1 V3 hizi ([S03]) - V5 hizi ([SO5])
* Paralel secimde ayni anda birden fazla giris olmasi durumunda parametre degeri en yiksek
ayarlanan hiz girisi aktif kabul edilmektedir. Tabloda da [S03] degerinin [S02]'den ve [S02] degerinin de
[S01]'den yiiksek olarak ayarlandigi varsayilimistir.

S20 | DB (KAPI KOPRULEME) HizI \ Min: 0 m/s Maks: 0.2 m/s Fab: 0 m/s

Asansor hareket halinde iken kapilarin agilabilmesi icin hizin kontrol edilmesi gerekmektedir. Kapi agma
devresine seri olarak baglanmasi gereken DB cikisi bu parametrede kayith bulunan hiza gore aktif
edilmektedir. DB cikisinin aktif olabilmesi icin asansér hizi bu parametrede kayith degerden distk
olmalidir.

S$21 |HIZ FORMATI ‘ Min: 0 Maks: 2 Fab: 1

AE-LIFT motor striiciiniin hiz birimini belirleyen parametredir. Cihazdaki, tim hiz parametrelerinin birimi,
bu parametrede kayitl bulunan degere gore gorinir. Secenekler sunlardir:

[S21] DEGERI
0 m/s
1 rpm
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S22 |YON KOMUTU Hizl ‘ Min: 0 Maks: 6 Fab: 0
ENB komutuyla birlikte yon komutlarindan herhangi birinin geldigi durumda, bu parametrede secilen hiz
girisi otomatik olarak aktif algilanir.

[S22] DEGERI
0 Yok
1 V1
2 V2
3 V3
4 Va
5 V5
6 V6
8.1.2 Hizlanma
8.1.2.1 [S10]-Hizlanma ivmesi
hiz [m/s]
1.0
0.0 25 zaman [s]

Sekil 8.3 [S10] Hizlanma ivmesi

Asansor duruyorken veya sabit hizla hareket halinde iken daha yliksek bir hedef hiz gelirse, asansor ACC
hizlanma ivmesi ile hizini hedef hiza ulasincaya kadar kademeli olarak arttirir. Sekil 8.3'de gorildugi gibi
hiz-zaman egrisi bir dogrudur. Bu dogrunun egimi hizlanma ivmesini (ACC) verir. AE-LIFT sisteminde
hizlanma rampasi [S10] parametresinde kayith bulunan veri ile belirlenir. Sekildeki uygulamada asansor
dururken (0,0 saniyede) 1m/s hiz (hedef hiz) ile gitmesi seklinde bir komut almistir. [S10] bu hiza ne
kadar sire iginde erisileceginin 6lglistidir. Asansor 2.5'inci saniyede hedef hiza ulagsmistir. Buna gore
hizlanma ivmesi:
[S10]= HIZ / ZAMAN = (1,0 m/s) / (2,5 saniye) = 0,4 m/s?'dir.

[S10] arttigi oranda hedef hiza daha kisa siirede ulasilir ancak bu takdirde hiz gegis konforlarini yakalamak
zorlasir. [S10] parametresinin kigllmesi hiz gecislerinde konforu yakalamayi kolaylastirir ancak buna
karsilik seyahat zamanini uzatir.

$10 |HIZLANMA iVMESI Min: 0.01 m/s? Maks: 3 m/s? Fab: 0.6 m/s?

Asansorin hizlanma ivmesini belirler. [S10] degeri arttikga hedef hiza daha kisa stirede ulasilir, hizlanma
rampasi diklesir. [S10] degeri azaldik¢a hizlanma rampasi uzar, hedef hiza daha gec ulasilir.
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8.1.2.2 Kalkigta S-Egrisi Yumugatmasi

hiz
SA2
SA1
) zaman
ivme
ACC
SA1 SA2
zaman

Sekil 8.4 Hizlanmada S-Egrisi

Asansor duruyor veya sabit hizla hareket etmekte iken daha yliksek bir hiz komutu hedef olarak
geldiginde sistem [S10] ivmesi ile hizlanir. Sabit hiz veya duran bir sistemde ivme sifirdir. Sifir ivmeden
direkt olarak hizlanma ivmesine gegcis yapildiginda bu ani ivme farki “sert kalkis” olarak kabindeki yolcular
tarafindan hissedilir. Sekil 8.4'deki hizlanma egrisi incelendiginde hareket baslangicinda (0,0) aninda ivme
sifirdir. Hareket basladigi andan hedef hiza ulasilincaya kadar ivme [S10]' dur. Hedef hiza ulasildigl anda
ivme tekrar sifir olur. Kabinde daha yumusak bir hareket baslangici hissedilmesi, hareket baslangicinda
ivmenin yavas yavas artmasi ve hedef hiza ulasildig noktada ivmenin yavas yavas azalmasi sayesinde
gerceklesebilir. iste bu hizlanma basi ve sonundaki hareket gecis yumusamalarina S-egrisi denilmektedir.

Sekil 8.4'de goruldiigu gibi [S11] bélimiinde ivme sifirdan yavas yavas ylkselerek nominal ivme olan [S10]
degerine ulasir. Bu noktadan sonra ivme [S10] olarak devam eder. Hedef hiza yaklasildiginda, [S12]
bolimiinde bu defa ivme [S10] degerinden yavas yavas azalarak hedef hizda sifira diser. [S11] parametresi
ivmenin sifirdan [S10] parametresine artma orani ve [S12] ise ivmenin [S10] degerinden sifira diisme
oranini belirler. [S11] ve [S12] parametre degerleri ne kadar diislikse S-egrisi o denli diiz dogrudan sapar
ve hizlanma o denli yumusak olur. Buna karsilik [S11] ve [S12] bdlgelerini yumusatmanin toplam seyir
sdresini uzattigl unutulmamalidir.

S11 ‘ HIZLANMA EGRi 1 (BASLANGIC) Min: 0.01 m/s3 Maks: 3 m/s® Fab: 0.4 m/s?

Hizlanma baslangicinda ivmenin sifirdan ACC ye ulasincaya dek kademeli artma hizi. Deger arttikca ACC
hizlanma ivmesine gecis zamani kisalir, deger azaldikg¢a uzar.

$12 |HIZLANMA EGRi 2 (BiTiS) Min: 0.01 m/s®> | Maks: 3 m/s® Fab: 0.5m/s?

Hizlanma sonunda ivmenin [S10] degerinden sifira ulasincaya kadar kademeli azalma hizi. Deger arttikca
[S10] hizlanma ivmesinden sabit hiza gegis zamani kisalir, deger azaldik¢a uzar.
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8.1.3 Yavaglama
8.1.3.1 [S13]-Yavaslama ivmesi

Asansor sabit hizla hareket halinde iken durma emri veya daha
disuk bir hedef hiz gelirse, asansér DEC yavaslama ivmesi ile
hizini hedef hiza ulasincaya kadar dustrir. Sekil 8.5'de
goruldigi gibi hiz-zaman egrisi bir dogrudur. Bu dogrunun
egimi yavaslama ivmesini (DEC) verir. AE-LIFT sisteminde
yavaslama rampasi [S13] parametresinde kayitli bulunan DEC
verisi ile belirlenir. Sekildeki uygulamada asansér (0.9 m/s)
sabit hizla seyir halinde iken 6. saniyede durma komutu almistir.
[S13] asansoriin ne kadar sire icinde duracaginin dlgisuddr.
Asansor [S13] ivmesi ile yavaslayip, 8. saniyede sifir hiza ulasmis
ve durmustur. Buna gore sekildeki grafikteki yavaslama ivmesi:

[S13]= HIZ FARKI / ZAMAN FARKI =
(0,9-0,0)m/s / (8,0 -6,0) saniye
0,9m/s [/ 2,0saniye =0,45 m/s?dir.

hiz
0.9

[m/s]

6.0

[s]

8.0 zaman

Sekil 8.5 Yavaslama ivmesi

[S13] parametresinin degeri arttigl oranda hedef hiza daha kisa stirede ulasilir ancak bu takdirde hiz gecis
konforlarini yakalamak zorlasir. [S13] degerinin kiiclilmesi hiz gegislerinde konforu yakalamayi kolaylastirir

ancak buna karsilik seyahat zamanini uzatir.

S13 |YAVASLAMA iVMESI Min: 0.01 m/s?

Maks: 3 m/s?

Fab: 0.8 m/s?

Asansorin yavaslama ivmesini belirler. [S13] degeri arttikca hedef hiza daha kisa stirede ulasilir,
yavaslama rampasi diklesir. [S13] degeri azaldik¢ca yavaslama rampasi uzar, hedef hiza daha gec ulasilir.
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8.1.3.2 Durusta S-Egrisi Yumusatmasi

Asansor sabit hizla hareket etmekte iken daha kicik bir
hiz komutu hedef olarak geldiginde sistem [S13] ivmesi ile
yavaslar. Sabit hiz veya duran bir sistemde ivme sifirdir.
Sifir ivmeden direkt olarak yavaslama ivmesine gegis
yapildiginda bu ani ivme farki kabindeki yolcular tarafindan
hissedilir. Hareket basladigi andan hedef hiza ulasilincaya
kadar ivme [S13] degeridir. Hedef hiza ulasildigl anda ivme
tekrar sifir olur. Kabinde daha yumusak bir yavaslama
baslangici hissedilmesi ancak yavaslama baslangig
ivmesinin yavas yavas artmasi ve hedef hiza ulasildig
noktada ivmenin yavas yavas azalmasi sayesinde
gerceklesebilir. iste bu yavaslama basi ve sonundaki
hareket gecis yumusamalarina S-egrisi denilmektedir. [S14]
bolimiinde ivme sifirdan yavas yavas yukselerek nominal
yavaslama ivmesi olan [S13] degerine ulasir. Bu noktadan
sonra ivme [S13] olarak devam eder. Hedef hiza
yaklasildiginda, [S15] bolimiinde bu defa ivme [S13]'ten
yavas yavas azalarak hedef hizda sifira diiser. [S14] ivmenin
sifirdan [S13]'e artma orani; [S15] ise ivmenin [S13]'den
sifira disme oranini belirler.

hiz 501

501 02

DEC
wme

[S14] ve [S15] ne kadar dusikse S-egrisi
o denli diiz dogrudan sapar ve yavaslama
o denli yumusak olur. Buna karsilik [S14]
ve [S15] bolgelerini yumusatmanin
toplam seyir siresini uzattig
unutulmamalidir.

S14 | YAVASLAMA EGRi 1 (BASLANGIC) Min: 0.01 m/s3 Maks: 3 m/s? Fab: 0.7 m/s?

Yavaslama baslangicinda ivmenin sifirdan [S13]'e ulasincaya dek kademeli artma hizi. Deger arttikca [S13]
yavaslama ivmesine gecis zamani kisalir, deger azaldikca uzar.

S15 | YAVASLAMA EGRIi 2 (BITiS) Min: 0.01 m/s? Maks: 3 m/s? Fab: 0.5 m/s®

Yavaslama sonunda ivmenin [S13]'ten sifira ulasincaya kadar kademeli azalma hizi. Deger arttik¢a [S13]
yavaslama ivmesinden durma hizina gecis zamani kisalir, deger azaldik¢a uzar.

F/7.5.5.02.94 R:22 30

AE-LIFT



8.1.4 Durus

Asansor durmak icin yavaslama egrisinde ilerlerken hizi durma hizinin altina distiglinde hareket
modundan g¢ikar ve durma moduna girer. Bu noktanin dogru bir sekilde tanimlanmasi durus konforu igin
cok onemlidir. Hareketin bitmesi ve durma islemlerinin baslamasi Sekil 8.7'de gorildugi gibi hiz egrisinin
[S17] parametresindeki degere ulastigi noktadir. Ancak karsilastirma vyapilacak hiz egrisi [S18]
parametresinde belirlenir. Burada gercek hiz enkoder ile dlgilen hiz; siirme hizi ise cihazin Uirettigi sinyalin
asansori stirmesini bekledigi hizdir. Stirme hizi ile gercek hizin farkli olabilecegini unutmayiniz.

gercek sirme

hiz [s18]=1 hizi [s18]=2
[S17] [517] N
Zaman Zaman
S16  DURMA MODU Min: O Maks: 4 Fab: 1

Cihazin durustaki geri kacirmalara karsi verecegi tepkilerini ayarlar. Asenkron motorlarda 1; senkron
motorlarda 4 yapilmasi 6nerilmektedir.

[S16] |ACIKLAMA

0 |Senkron motor durus modu.

Asenkron motor durus modu.

1
2 | Senkron motorlarda durusta kaydirmaya karsi daha hizli tepki verir.
3

Asenkron motorlarda durusta kaydirmaya karsi daha hizl tepki verir.

4 Azalan Tork
Durma islemi sonunda motor lzerindeki tork kademeli olarak azaltilarak sifirlanr.
S17 |DURMA Hizi Min: 0.001 m/s | Maks: 0.1 m/s | Fab:0.002 m/s

[S18] parametresinde tanimlanmis referansa gére asansor yavaslama egrisinde iken referans hiz bu
parametrede kayitl bulunan degerin altina distliglinde sistem bunu durma komutu olarak algilar, hiz
cikisini sifir hizda stirerek hareket modundan ¢ikip durma sirecini baslatir. Referans hiz icin mutlaka [S18]
parametresini kontrol ediniz.

$18 | DURMA REFERANSI Min: 1 Maks: 2 Fab: 1

Asansorin durma noktasini belirleyen ve [S17] parametresinde kayith hiz degerinin referans kaynagini
belirler. Se¢enekler sunlardir:

[S18] DEGERI | ACIKLAMA

Asansorin enkoder ile 6lcilen gergek hizi durma referansi olarak alinir. Gergek
1 GERCEK HIZ | hiz [S17]'deki degere esit veya daha diisiik oldugunda hareket gikisi kesilir. Kapali
cevrim uygulamalarinda bu segenegin kullanilmasi daha uygundur.

AE-LIFT slrlcUnln anlik olarak hesaplayip ¢ikis katini stirdigi hizdir. Bu hiz

2 | SURME HIZ| gercek hizdan farkli olabilir.
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8.2 ZAMANLAR

Kullanici tarafindan ayarlanabilen tim zaman parametreleri bu bélimde toplanmislardir. Tim zamanlar
100 ms hassasiyet ile ayarlanabilirler. Zaman parametrelerinin dogru ayarlanmasi konforlu bir kalkis ve
durus icin gcok 6nemlidir. Kullanici tarafindan ayarlanan zaman parametrelerinin agiklamalarinin bulundugu

boélimler asagidaki tabloda belirtilmistir.

Tablo 8.2 Zaman Parametreleri

KODU |PARAMETRE BOLUM
TO1 |KONTAKTOR BEKLEME SURESI 8.2.1 Kalkista Zamanlar
TO2 | FREN BEKLEME SURESI 8.2.1 Kalkista Zamanlar
TO3 | MOTOR TUTMA SURESI 8.2.1 Kalkista Zamanlar
T04 |BASLAMA HIZ RAMPASI 8.2.1 Kalkista Zamanlar
TO5 |BASLAMA HIZ BEKLEME 8.2.1 Kalkista Zamanlar
TO6 | DCFREN PERIYODU 8.2.2 Durusta Zamanlar
TO7 | FREN GECIKME SURESI 8.2.2 Durusta Zamanlar
TO8 |KONTAKTOR BIRAKMA GECIKMESI |8.2.2 Durusta Zamanlar

8.2.1 Kalkista Zamanlar

MC (SEBEKE)

KONTAKTORLER GEKILI

CiHAZIN GUC CIKISI AKTiF

MEKANIK FREN BOBINI AKTIF

|
SURUCU CIKISI |
BR (FREN) :

TO1 - KONTAKTOR BEKLEME SURESI ' ‘ ‘

TO2 - FREN BEKLEME SURESI

T03 - MOTOR TUTMA SURESI

TO4 - BASLAMA HIZ RAMPASI

TOS - BASLAMA HIZ BEKLEME

Sekil 8.8 Kalkista Zamanlar

Asansorin kalkisinda kullanilmakta olan ve kullanici tarafindan ayarlanabilir zamanlar Sekil 8.8'de
gosterilmislerdir. Zamanlarin tetiklendigi noktalar (>) isareti ile belirtilmistir. Harekete baslama komutu
geldiginde cihaz ilk olarak MC c¢ikigi Uzerinden kontaktorleri aktive eder. Kontaktér ¢ekme komutu
gonderildikten sonra kontaktor kontaklarinin mekanik olarak yerine oturup akim iletmeye hazir hale
gelmesi icin bu parametrede kayitli bulunan sire [TO1] kadar beklenir. [TO1] siiresi bitiminde cihaz,
motorun enerjilendiriimeden 6nce hareketsiz kalmasi i¢in elektronik fren uygulanmasina baslar ve fren
bekleme siresinin tamamlanmasinin ardindan [TO3] sliresi boyunca devam eder. Motoru sabit tutma
islemi bittiginde cihaz artik motoru dondirmeye baslar. Eger baslama hizi [S09] tanimlanmissa cihaz direkt
olarak hizlanma egrisine gegmek yerine [T04] slresi icinde [S09] Baslama Hizina yikselir ve [TO5] siresi
boyunca baslama hizinda motoru siirmeye devam eder. [TO5] siresi sonunda artik kalkis faz
tamamlanmistir ve cihaz hedef hiza dogru [S10] ivmesi ile hizlanmaya baslar.

TO1 KONTAKTOR BEKLEME SURESI Min: 0.2 s Maks: 5 s Fab: 0.2 s

Harekete baslama komutu geldiginde cihaz ilk olarak MC c¢ikisi lzerinden kontaktoérleri aktive eder.
Kontaktér cekme komutu (MC=1) gonderildikten sonra kontaktér kontaklarin mekanik olarak yerine
oturup akim iletmeye hazir hale gelmesi icin bu parametrede kayith bulunan siire kadar beklenir. Stire
bitiminde cihaz, motorun enerjilendirilmeden ©6nce hareketsiz kalmasi igin, elektronik fren
uygulanmasina baslar.

F/7.5.5.02.94 R:22 32 AE-LIFT



T02 |FREN BEKLEME SURESI Min: 0.2 s Maks: 5 s Fab:0.2 s

Fren bekleme siiresi zamani [T01] sliresi bitiminde ¢calismaya baslar. [T02] slresi sonunda fren bobinleri
aktive edilir.

TO03 |MOTOR TUTMA SURESI Min: 0.2 s Maks: 5 s Fab: 0.3 s

Mekanik fren agildigi anda heniiz cihaz motoru stirmeye baslamamistir. Frenin agildig anda kabindeki yiik
dengesizlikleri nedeniyle bir kayma hareketi olusabilir. Daha sonradan gergek hareket emri geldiginde,
hareket halindeki bir sistemin kalkis yapmasi ise bir darbe hissine yol acabilir. Bu nedenle [TO1] siresi
bitiminde, yani kontaktor kontaklari artik iletken olarak hizmete hazir hale geldiginde, motor milini sabit
tutmak amaci ile sifir hiz komutu (kapal ¢evrimde) veya dc fren (agik gevrimde) islemi baslatilir.

[T0O3] zamani kalkis esnasinda motorun sifir hizda (hareketsiz) bekleme siresidir. Asansor kalkis rampasi
bu slire sonunda baslar.

T04 ‘ BASLAMA HIZ RAMPASI Min: 0.2 s Maks: 5 s Fab:0.4s

[TO3] siresi sonunda motoru sabit tutma islemi biter ve hareket baslar. Hiz [TO4] siiresi icinde sifirdan
[S09] parametresinde kayitl baslama hizina kadar yukselir. [TO4] siresi arttirilirsa baslama hizina ulasan
rampa uzar (ivme kigdlir), sire azaltilirsa rampa diklesir (ivme biyr).

[S09] parametre degeri 0 yapildigi takdirde bu parametreye erisilemez.

TO5 |BASLAMA HIZ BEKLEME Min: 0.2 s Maks: 5 s Fab: 0.3 s

[TO5] zamani sistemin baslama hizinda bekleyecegi siireyi belirler. Sistem bu sirenin bitiminde direkt
olarak [S10]ivmesiile hizlanma egrisine geger.

[S09] parametre degeri 0 yapildigi takdirde bu parametreye erisilemez.

8.2.2 Durusta Zamanlar

MC (SEBEKE)
SURUCU cIKISI

KONTAKTORLER CEKILI '

CiHAZIN GUC CIKISI AKTIF

BR (FREN) MEKANIK FREN BOBiNi AKTiF
T06 - DC FREN PERiYODU

TO7 - FREN GECIKME SURESI
TO8 - KONTAKTOR BIRAKMA GECIKMESI
HIZ > DURMA HizI [$17]

I |
T T
| |
I |
] |
I |

1

|

Sekil 8.9 Durusta Zamanlar

Durus slireci yavaslama egrisi sonunda, hizin [S17]'de kayitli durma hizina diismesi ile baslar. Sifir hiz
komutu bu noktada devreye girer. Durma hizi fark edildikten itibaren [T07] fren gecikmesi siiresi sonunda
mekanik frenin sikismasi igin fren bobinlerinin akimi kesilir. [TO6] durusta tutma stiresi sonunda cihazin gig
devresi kapatilir. [TO8] durus kontaktor gecikme siresi sonunda da kontaktdr bobinlerinin akimlari kesilir
ve boylece durus islemi tamamlanmis olur.
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TO6 |DC FREN PERIYODU Min: 0.2 s Maks: 5 s Fab:0.2 s

Hizin yavaslama egrisi sonunda [S17]'de kayith seviyenin altina diismesinden itibaren frenin mekanik
olarak motoru tutabilecegi hale gelmesine dek cihaz motoru elektronik olarak sifir hizda hareketsiz olarak
tutmalidir. Clinki [TO6] slresi bittiginde cihazin giig ¢ikisi kesilir ve 0 anda mekanik fren aktif degilse yik
kisa bir an bile olsa kontrolsiiz kalabilir. Bu da durus aninda sarsintiya yol acabilir. [TO7] durus fren
gecikmesi siiresinin bitmesinden itibaren [T06] sliresi ¢alismaya baslar ve bu parametredeki deger
sliresince motor sabit tutulur.

TO7 |FREN GECiKME SURESI Min: 0.2 s Maks: 5 s Fab: 0.3 s

Bu zaman parametresi yavaslama egrisi sonunda hizin [S17]'de kayith hizin altina diismesiyle aktif olur ve
[TO7] siiresi sonunda fren bobinlerine gerilim uygulanmasina son verir.

TO8 |KONTAKTOR BIRAKMA GECIKMESi Min: 0.2 s Maks: 5 s Fab: 0.2 s

[TO6] durus tutma siresi bittiginde cihaz motora gerilim uygulamayi sonlandirir bu parametredeki siire
islemeye baslar. [T08] siiresi sonunda MC cikisi kesilir, kontaktorler diiser ve hareket siireci sonlandiriimis
olur.
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8.3 KONTROL PARAMETRELERI

Kontrol parametreleri cihazin hiz, zaman ve motor 6zellikleri disindaki slireglerin ayarlarini kapsar.

Tablo 8.3 Kontrol Parametreleri

KODU | PARAMETRE BOLUM
C01 |Surme Tipi 8.3.1 Genel Kontrol Parametreleri
C02 |Enkoder Filtresi 8.3.1 Genel Kontrol Parametreleri
CO03 |Sifir Hiz KP 8.3.2 PID Kontrol
C04 |Sifir HizKD 8.3.2 PID Kontrol
CO5 |Baslama Hizi Kp 8.3.2 PID Kontrol
C06 |Baslama Hizi Ti 8.3.2 PID Kontrol
CO07 |Duslk Hiz Kp 8.3.2 PID Kontrol
C08 |Dusik HizTi 8.3.2 PID Kontrol
C09 |Yuksek Hiz Kp 8.3.2 PID Kontrol
C10 |Yiksek Hiz Ti 8.3.2 PID Kontrol
C11 |Dusuk Hiz (PID) 8.3.2 PID Kontrol
C12 |Yuksek Hiz (PID) 8.3.2 PID Kontrol
C13 |Taslyici Frekansi 8.3.1 Genel Kontrol Parametreleri
C14 |DC Fren Seviyesi 8.3.3 Acik Cevrim Kontroli
C15 |Tuning Akimi (%) 8.3.1 Genel Kontrol Parametreleri
Cl6 |V/fBaslama Hizi 8.3.3 Acik Cevrim Kontroli
C17 |V/f Baslama Gerilimi 8.3.3 Acik Cevrim Kontroli
C18 |Kurtarma Yon Segimi 8.3.3 Asansor Kurtaricl Kontroli
C19 |Kurtarma Gerilimi 8.3.3 Asansor Kurtarici Kontroli
C20 |Alan Zayiflatma 8.3.1 Genel Kontrol Parametreleri
C21 |Akim Kp 8.3.2 PID Kontrol
C22 |AkimTi 8.3.2 PID Kontrol
C23 |Tork Kp 8.3.2 PID Kontrol
C24 |Tork Ti 8.3.2 PID Kontrol
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8.3.1 Genel Kontrol Parametreleri

€01 |SURME TiPi Min: 1 Maks: 2 Fab: 1

Motor kontrol yontemi parametresidir. Secenekler sunlardir:

[co1] | DEGERI ACIKLAMA

Motor hizi enkoder ile cihaza geri besleme olarak baglanir. Konfor ve 6zellikle
kat hassasiyeti ¢ok iyidir. Enkoder baglantisi icin Bolim 4.7'ye bakabilirsiniz.
Parametre [M01]=2/SENKRON secildiginde [CO1] parametresi cihaz tarafindan
1 olarak ayarlanir.

1 |KAPALI GEVRIM

Cihaz enkoder baglantisini okumaz. Kontrol sisteminde geri besleme yoktur.
Ancak 1 m/s'nin altindaki hizlarda ve disik yuklerde kullanilabilir. Geri besleme
olmadigindan kat hassasiyeti ylik degisimlerine duyarlidir. Yiksek verimli
makinelerde kullaniimasi tavsiye edilmez.

2 |ACIK CEVRIM

C02 |ENKODER FiLTRESI Min: 1 Maks: 5 Fab: 3

Bu parametredeki veri, motor dénis hizini 6lcen enkoderden gelen bilgilerin cihaz tarafindan ne siklikla
degerlendirilecegini belirler. Cok kigclUk olmasi cihazin anlik hiz degisikliklerine c¢ok hizli tepki
gostermesine; cok buyilk olmasi ise cihazin hiz degisikliklerini gec fark etmesine sebep olur. Enkoder
darbe sayisi/tur (ppr) degerinin kiicik oldugu durumlarda (500 ppr ve alti) enkoder filtresinin klguk
ayarlanmasi 6nerilir.

[Cc02] DEGERI
1 1 ms

2ms

2

3 4 ms
4 8 ms
5 16 ms

C13 |TASIYICI FREKANSI Min: 1 Maks: 6 Fab: 2

Cihazin kendisine gelen hiz emrini yerine getirebilmek icin, kayith parametreler dogrultusunda ve
enkoderden gelen hiz bilgisini de geri besleme olarak degerlendirerek motoru siirmek icin en uygun
frekans ve gerilimi belirler ve buna uygun bir siirme sinyalini motora gdnderir. iste biitiin bu hesaplamayi
her saniyede 1/[C13] kadar yapar. Ornegin tasiyici frekans 10 kHz ise her saniyede cikis gerilimi ve frekansi
10.000 kez yeniden hesaplanir. Motor sesinin ana kaynagi tasiyici frekans ile motorun etkilenmesidir. Bu
nedenle motor sesini bu parametre ile ayarlayabilirsiniz. Deger azaltilir ise motor sesi artabilir; arttirilirsa
motor sesi azalir. Tasiyici frekans igin se¢im tablosu asagidadir:

[C13] DEGERI
1 6 kHz

2 8 kHz

3 10 kHz

4 12 kHz

5

6

14 kHz
16 kHz
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C20 |ALAN ZAYIFLATMA Min: 0 Maks: 2 Fab: 2

Motor nominal hizinin lzerinde kullanilmak istendiginde motora uygulanan miknatislanma akiminin
duslrilmesi gerekir. Bu isleme alan zayiflatma denilmektedir.

[C20] parametresi alan zayiflatmanin kullanilip kullaniimayacagini ve yontemini belirler. Yontem 1 ile
Yontem 2'nin farki alan zayiflatma isleminin basladigi frekans ve zayiflatma siddeti ile ilgilidir.

[c20] ACIKLAMA
PASIF Alan zayiflatma yok. Miknatislanma akimi distrilmez.
(Motor ayarlanan yiksek hiza ¢ikamayabilir)
AKTIF 1 Alan zayiflatma var. Miknatislanma akimi hiz artisina ters orantih diistraldr. (Y1)
AKTIF 2 Alan zayiflatma yok. Miknatislanma akimi hiz artisina ters orantili distralir.(Y2)
C15 |[TUNING AKIMI (%) Min: 1 Maks: 100 Fab: 10

Senkron motor tuning isleminde uygulanacak ylzdesel olarak motor akimi. Tuning islemi
tamamlanamamasi durumunda artiriniz.

8.3.2 PID Kontrol
istenilen hiz
CIKIS SINYALI
URETECI + A

e(t)

u(t) P Ke(t) le—

I &femir]e

de(t
D K%V

A

Sekil 8.10 PID Kontrol

AE-LIFT vektor kontrolli bir motor siriiciidir. Asansorii kumanda sistemi tarafindan belirlenen hizda
sirmek icin her saniyede tasiyici frekans kez matematiksel hesaplar yapar ve motora iletilecek sinyalin
suris gerilim ve frekansini belirler. Bunun yaninda motorun miline bagh enkoder olarak adlandirilan
hizélger cihaz tarafindan olglilen motor hizi da cihaza iletilir. Cihaz, istenilen hiz 6lgilen hizdan farkl oldugu
takdirde hesaplarini bu farki yok edecek sekilde yeniden yapar. iste PID kontrol sistemi bu diizeltme
isleminin ne sekilde yapilacagini tanimlar.

PID, geri beslemeli bir kontrol donglsudir. Geri besleme sinyalinin islenerek c¢ikisin istenilen seviyeye
getirilmesi amaciyla ¢ogu endustriyel uygulamada kullaniimaktadir. Genel anlamda istenilen cikis
seviyesinden bir sapma oldugunda sistemin ne sekilde tepki gostereceginin kullanici tarafindan énceden
tanimlanmasi demektir. Ornegin asansor bizim istedigimiz hizda hareket etmiyorsa bu hataya nasil ve ne
kadar hizli bir tepki gosterilecegi bu kontrol mekanizmasi tarafindan organize edilir. Sekil 8.10'da tipik bir
PID motor hiz kontrol sistemi gosterilmistir. A noktasinda istenilen hiz ile motor hizini 6lcen enkoder sinyali
karsilastirilarak farki alinmaktadir. Bu fark sistemin hata sinyalidir ve e(t) olarak gosterilmistir.

Daha sonra bu hata sinyali li¢ ayri kanalda paralel olarak islenir. Bunlar oransal (P), integral (I) ve tiirevsel
(D) islemlerdir. Her kanal kendi karakteristiginde ve kullanici tarafindan tanimlanmis katsayisi ile
hesapladigi diizeltme sinyalini B noktasina gonderir. Bu (g sinyal B noktasinda toplanarak yeni ¢ikis sinyali
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Uretilmesinde kullanilacak sinyali (u(t)) olustururlar. Sistem u(t)'yi kullanarak yeni ¢ikis sinyalini Giretir. Bu
dongi bu sekilde devam eder. Bu U¢ kanalda fark (hata) sinyali t¢ farkli islemden gecger. Bu islemlerin ana
fonksiyonlari asagidaki tabloda agiklanmistir.

TERIM | iISLEM | KATSAYI ACIKLAMA

Dizeltme sinyali hataya Kp katsayisi ile direkt orantilidir. Tipik olarak
P Oransal Kp kontrol dénglsiindeki ana dizeltici islemdir. Kp genel hatanin en biyik
bolimind azaltir.

Dizeltme sinyali gegmis hatalarin toplamlarina Ki katsayisi ile orantilidir.
| integral | Ki(1/Ti) |Sistemdeki son hatayl azaltir. Anlik hata diizeltmelerinden ¢ok statik
dogruluk seviyesini arttirir.

Sistemin dinamik diizeltme kabiliyetini artirir. Cikistaki ani sigramalari
D Tirevsel Kd Onler. Son hata Uzerinde hic¢ etkisi yoktur. Hatanin degisme hizina Kd
katsayisi ile orantihdir.

8.3.2.1 Sifir Hiz PD Kontrolii

Kalkista, mekanik frenin acilmasi sirasinda kabinde yiik dengesizliginden dolayi olusacak kaymayi 6nlemek
amaciyla sifir hiz siirme islemi uygulanir. Bu islem sirasinda bir hareket yoktur ve aslinda islemin gorevi
hareketi engellemektir. Sifir hiz slirecinde PD, yani oransal ve tiirevsel kontrol sistemi kullanilir. [CO3] ve
[C04] parametrelerinde bunlara ait katsayilar belirlenir.

C03 |[SIFIR HIZ Kp Min: 1 Maks: 200 Fab: 16

Kalkis ve durus sirasinda sifir hiz isleminde kullanilan oransal katsayi Kp'yi saklar.

C04 |SIFIR HIZ Kd Min: 0 Maks: 200 Fab: 20

Kalkis ve durus sirasinda sifir hiz isleminde kullanilan tirevsel katsayi Kd'yi saklar.

8.3.2.2 Baglama Hizi Pl Kontrolii

Sifir hiz kontroli bittigi andan itibaren asansoriin tamamen durmasina kadar gegen siire¢ icinde sadece Pl
(oransal ve integral) kontrol yapilir. Genellikle kalkis ve durus sirasinda, yani disiik hizlardaki Kp ve Ti
katsayilari ile yiksek hizlardaki farklidir. Bu nedenle baslama hizi, diistik hizlar ve ylksek hizlar igin ayri ayri
Kp ve Ti degeri belirleme imkani sunulmustur.

C05 |BASLAMA HIZI Kp Min: 0.1 Maks: 100 Fab: 16

[S09] baslama hizinin hedef olarak alindigi, baslama hizina yikselme rampasi siresi ([T04]) ve baslama
hizinda bekleme siiresi ([TO5]) icinde kullanilan oransal katsayi Kp bu parametre ile belirlenir.

C06 |BASLAMA HIZI Ti Min: 0 ms Maks: 9999 ms Fab: 300 ms

[S09] baslama hizinin hedef olarak alindigl, baslama hizina yikselme rampasi siiresi ([T0O4]) ve baslama
hizinda bekleme stiresi ([TO5]) icinde kullanilan integral katsayisi Ti (1/Ki) bu parametre ile belirlenir.
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8.3.2.3 Hareket Pl Kontrolii

Sistem baslama hizinda gecirecegi zamani ([T05]) bitirip hizlanma egrisine gectigi andan itibaren Kp ve Ti
katsayilari Sekil 8.11'de goriilecegi gibi [C07]-[C12] arasindaki parametreler tarafindan belirlenir. Hiz [C11]-
Disik Hiz PI parametresinde kayith hiza ulasincaya dek [CO7] parametresi Kp, [CO8] parametresi ise Ti
katsayilarini belirler. Hiz [C12]-Yiiksek Hiz Pl parametresinde kayitl hizi gectiginde ise Kp katsayisi [CO9], Ti
katsayisi da [C10] parametrelerinden alinir. Bu noktanin tzerindeki hizlar icin ayni katsayilar kullaniimaya
devam edilir. [C11] ile [C12] hizlari arasinda ise hem Kp hem de Ti katsayilari bu iki noktadaki degerleri
baglayacak sekilde dogrusal bir egri lizerindeki degerleri alirlar.

Kr 4 T 4

co7

co9g

|
! | '
en c12 hiz c11 c12 ol

Kp nin hiza gére degisimi Ti nin hiza gore degisimi

Sekil 8.11 Pl
Katsayilarinin Hiza Gére Degisimi

€07 |DUSUK HIZ Kp Min: 0.1 Maks: 100 Fab: 8

Hiz [C11] parametresindeki degerden diisiik oldugu siirece sistem Kp katsayisini bu parametreden alir.

€08 |DUSUK HIZ Ti Min: 0 ms Maks: 9999 ms Fab: 300 ms

Hiz [C11] parametresindeki degerden diisiik oldugu siirece sistem Ti katsayisini bu parametreden alir.

C09 | YUKSEK HIZ KP Min: 0.1 Maks: 100 Fab: 4

Hiz [C12] parametresindeki degerden yiiksek oldugu siirece sistem Kp katsayisini bu parametreden alir.

C10 |YUKSEK HIZ Ti Min: 0 ms Maks: 9999 ms Fab: 300 ms

Hiz [C12] parametresindeki degerden yiiksek oldugu siirece sistem Ti katsayisini bu parametreden alir.

\ c11 | PI DUSUK HIz Min: 0 m/s Maks: 5 m/s Fab: 0.12 m/s

Hiz bu parametrede kayith bulunan degerin altinda oldugu silrece sistem Kp katsayisini [CO7], Ti
katsayisini [CO8] parametresinden alir. Hiz [C11]-[C12] parametrelerindeki hizlarin arasinda oldugunda
Kp ve Ti Sekil 8.11'de gosterildigi gibi Kp ve Ti katsayilarinin [C11] ve [C12] hizlarindaki degerlerini
birbirine baglayan dogru lizerinde bulunan ve o andaki hiza karsilik gelen degeri alirlar.

C12 | Pl YUKSEK HIz Min: 0 m/s Maks: 5 m/s Fab: 0.6 m/s

Hiz bu parametrede kayith bulunan degerin Ustliinde oldugu sirece sistem Kp katsayisini [C09], Ti
katsayisini [C10] parametresinden alir. Hiz [C11]-[C12] parametrelerindeki hizlarin arasinda oldugunda
Kp ve Ti Sekil 8.11'de gosterildigi gibi Kp ve Ti katsayilarinin [C11] ve [C12] hizlarindaki degerlerini
birbirine baglayan dogru lzerinde bulunan ve o andaki hiza karsilik gelen degeri alirlar.
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C21 |AKIM Kp Min: 0.1 Maks: 10 Fab: 1

Sistemin akim bileseninin Kp katsayisidir.

C22 |AKIMTi Min: 0 ms Maks: 9999 ms Fab: 4 ms

Sistemin akim bileseninin Ti katsayisidir.
Senkron makinede fabrika ayari 40ms’dir!!!

C23 | TORK Kp Min: 0.1 ms Maks: 10 ms Fab: 1 ms

Sistemin tork bileseninin Kp katsayisidir.

C24 [ TORKTi Min: 0 ms Maks: 9999 ms Fab: 4 ms

Sistemin tork bileseninin Ti katsayisidir.
Senkron makinede fabrika ayari 40ms’dir!!!

8.3.3 Agik Cevrim Kontrolii

V Agerilim v A gerilim
[MO06] —

Vi — — — — [C17]
|
| [C14]
|
\ frekans frekans
1 f [S08] [C16] [M04]  f

Sekil 8.12 Acgik Cevrim V/f Egrisi Sekil 8.13 Agik Cevrim Reel V/f Egrisi

AE-LIFT asansor uygulamalari igin tasarlanmis uzay vektor kontrol sistemi ile ¢alisan bir motor siirGcudur.
Vektor kontrol algoritmasi bir geri besleme dongiisline ihtiyag duyar. Bu sistem asansor kat hassasiyeti ve
konforu igin en etkin yontemdir. Ancak bazi asansor uygulamalarinda enkoder kullanilmasi igin mekanik
diizenek uygun degildir. Bu durumlarda asansor enkodersiz siiriilebilir. Geri besleme déngusii olmadigi igin
bu sisteme acik ¢cevrim hiz kontroli denir.

Acik cevrimde geri besleme olmadigi icin durus hassasiyeti degisken yiikte kararli olmayabilir. Bu nedenle
aclk cevrim sadece 1 m/s hizin altindaki disik tasima kapasiteli asenkron motorlu asansorlerde
kullanilabilir. Senkron motorlarda ise (dislisiz makineler) kullanilamaz.

Acik cevrim Gerilim/Frekans (V/f) egrisini kullanir. Sekil 8.12'de goraldigi gibi her hiz (f) icin karsihg: bir
gerilim (V) vardir. Motora giden sinyalin frekansi (hiz) yikseldikge stirtict gerilimini de yukseltir. Ancak
disuk frekanslarda, durus ve kalkista, bu sistem degisir. Clnk{ sistemin hizi ne kadar distik olursa olsun
belirli bir gerilimin altinda motoru sliremez. [C16] ve [C17] parametreleriile Sekil 8.13'de de goriilen dislik
frekans diizeltmeleri ayarlanmaktadir.
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C14 |DC FREN SEVIYESI Min: 0 Maks: 100 Fab: 15

[C14] parametresi kalkista ve durusta uygulanacak dc frenin seviyesini belirler. Kalkis esnasinda mekanik
fren acilmadan 6nce ve durusta fren kapatmadan 6nce motor sargilarina dc fren uygulanarak motor mili
sabit tutulur. Mekanik fren motoru sabit tutabilecek hale geldiginde dc fren uygulanmasina son verilir. Bu
parametredeki degerin yiksekligi elektronik fren siddetine dogru orantilidir. Yiiksek deger motorun daha
kuvvetli bir sekilde tutulmasini saglar fakat parametre degerinin olabildigince disiik secilmesinde fayda
vardir. Clinki dc fren motor sargilarina direkt olarak dc gerilim uygulama islemi oldugundan motorun
Isinmasina neden olunur. Parametre degeri gereginden distk girilirse, kalkis esnasinda motor sabit
kalmayip agir olan tarafa hareket edebilir.

C16 |V/f BASLAMA HizI Min: 0.01 m/s Maks: 0.5 m/s Fab: 0.08m/s

Acik cevrim kalkis isleminde statik yUki yenme gereksiniminden dolayl V/f egrisi tam sifir hizdan
baslatilamaz. Bunun yerine belirli bir hiza kadar V/f egrisindeki degerin tsttinde bir gerilim uygulanir. [C16]
parametresi V/f egrisinin dogrusal olarak kullaniimaya basladigi hizdir. [C16] hizi sifira ne kadar yakin
olursa disik hiz glicti o denli yiksek olur.

C17 |V/f BASLAMA GERILiMi Min: 0.01 Maks: 1 Fab: 0.12

Kalkis ve durusta, hiz [C16] parametresinde belirlenmis seviyenin altina distiginde, [C17] motora
uygulanacak sabit gerilimi belirler. Agik cevrim kalkis isleminde statik yliki yenme gereksiniminden dolayi
V/f egrisi tam sifir hizdan baslatilamaz. Bunun yerine belirli bir hiza kadar V/f egrisindeki degerin Ustlinde
bir gerilim uygulanir.

[C17] direkt olarak durus ve kalkis giclini etkiler. [C17] gereginden fazla yiksek oldugunda motorda
glriltiye neden olur. Disik oldugunda da distik hizlarda, 6zellikle striklenme hizinda asansori siirmeye
glicl yetmeyebilir.

8.3.4 Asansor Kurtarici Kontrolii

AE-LIFT motor slirlicli elektrik kesintisi sonucu asansor kat arasinda kaldiginda gtic girisleri aki veya UPS
ile beslendiginde motoru dénduriip kurtarma islemini yapabilir. Bunun ile ilgili ana baglanti semasi Sekil
8.15 ve 8.16'da verilmistir. Normal asansor hiz kontrol uygulamasinda sebeke gerilimi belirli bir seviyenin
altina distiglinde cihaz diistk gerilim hatasi bildirerek islemine son verir. Kurtarma isleminde ise sebeke
girisi gerilim kontrol sistemi devre disi birakilir ve sebeke giris terminallerine baglanacak bir akl grubu veya
UPS ile, motor [SO7]=Kurtarma Hizi/VR ile strdlir.

AE-LIFT sUrlciyd kurtarma islemine baslatmak igin:

1- Elektrik kesildiginde, AE-LIFT strticliniin yeniden agilabilmesi icin, kontrol devresi besleme girisinin (L-
N terminallerine) 100-240V AC bir gerilim kaynagi ile desteklenmesi gerekir.

2- Cihazi kurtarma moduna almak igin, RSC dijital giris terminali aktif edilmelidir.

3-Cihazi besleyecek enerji kaynagi dogru kapasitede secilmelidir (Boliim-3'li inceleyiniz). [C19] parametresi
ile kurtarmada kullanilacak gli¢ kaynagi gerilimi cihaza bildirilmelidir.

4-[C18] parametresi ayarlanirken 6zel bir durum yoksa [C18]=1/KOLAY YON secilmesi tavsiye edilir.
[C18]=0/KOMUT YONU secildigi takdirde kullanilacak gii¢ kaynaginin kapasitesi cok daha yiiksek olacaktir.
Bunun nedeni [C18]=1 se¢iminde yercekimi kuvveti yardimi ile kurtarma yapilmakta olmasidir.
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Sekil 8.16 Gii¢ Kaynagi UPS olan Kurtarma Devresi

C18 |KURTARMA YON SECiMi Min: 0 Maks: 1 Fab: 1

Bu parametrede kurtarma islemi esnasinda asansoriin hareket edecegi yoniin belirlenmesi icin cihazin
uygulayacagl prosediiriin tanimi yapilmaktadir. Ozel bir durum yoksa bu parametrenin 1-KOLAY YON
olarak ayarlanmasi tavsiye edilir.

[Cc18] SECIM ACIKLAMA

Suricl hareket edecegi yoni kumanda panosundan gelen sinyale
(FW/Yukari-RV/Asagi) gore secer. Bu durumda dikkat edilmesi gereken nokta
kabin icindeki yik seviyesidir. Kumanda panosundan gelen yon sinyaline gore
yukld kabini yukari yonde veya yari yiikiin altindaki kabini asagi yonde hareket
ettirmek oldukca zordur.

Bu segenek ayarlandiginda yardimci gli¢ kaynagi en az 110V ve glici de motor
glcinin yarisindan blyiik glice sahip olmalidir.

KOMUT
YONU

Surict hareket emri aldiginda, kolay hareket edebilecegi yoni bulabilmek
icin, iki yonde kisa sireli bir test hareketi olusturur. Sirici bu test sonucuna
gore, panodan gelen yon (FW/Yukari-RV/Asagl) bilgisini dikkate almadan
kendinin belirledigi kolay yonde kurtarma islemine baslar.

Bu segenek ayarlandiginda kullanilacak yardimci gli¢ kaynagi ile ilgili teknik
bilgi Tablo 3.1'de verilmistir.

1 KOLAY YON
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C19

KURTARMA GERILiMi

Min: 0 Maks: 4

Fab: 0

Kurtarma islemi esnasinda strtcilinlin glg girislerine uygulanan gerilim seviyesi bu parametrede cihaza
bildirilmesi gereklidir. Parametre degerlerinin gerilim karsiliklari asagidaki tabloda verilmistir.

[C19] GERILIM
0 220V AC
1 380V AC
2 110V AC
3 60V DC
4 48V DC

Bu bolimde motor ve enkoder ile ilgili parametreler bulunmaktadir. Bunlardan bir kisminin kullanici
tarafindan motor tuning isleminden 6nce girilmis olmasi gerekir. Bir kismi ise motor tuning islemi
sonucunda ilgili parametreye kaydedilir. Asagidaki tabloda motor parametrelerinin degerlerinin ne sekilde
belirlendigi agciklanmaktadir.

8.4 MOTOR PARAMETRELERI

Tablo 8.4 Motor Parametreleri

KODU |PARAMETRE BiLGI KAYNAGI

MO1 |Motor Tipi

MO02 | Motor Hizi Motor etiketindeki deger girilecektir
MO03 | Motor RPM Degeri Motor etiketindeki deger girilecektir
MO04 | Motor Frekansi Motor etiketindeki deger girilecektir
MO5 | Motor Akimi Motor etiketindeki deger girilecektir
MO06 | Motor Gerilimi Motor etiketindeki deger girilecektir
MO7 | Motor Cos Degeri Motor etiketindeki deger girilecektir
M08 | Motor Kutup Sayisi Motor etiketindeki deger girilecektir
M09 |Yiksiiz Motor Akimi Kullanici tarafindan belirlenecektir
M10 |Enkoder Pals Sayisi Enkoder etiketindeki deger girilecektir
M11 |Motor Rs Tuning isleminde otomatik olarak oél¢lir
M12 |MotorLs Tuning isleminde otomatik olarak oél¢lr
M13 |Motor Rr Tuning isleminde otomatik olarak o6l¢lir
M14 |MotorLm Tuning isleminde otomatik olarak o6l¢lir
M15 |Motor Tr Tuning isleminde otomatik olarak o6l¢lir
M16 |Komut Yoni Gerekirse degistirilecektir

M17 |Enkoder Yoni Gerekirse degistirilecektir

M18 |Enkoder Tipi Kullanici tarafindan belirlenecektir
M19 |Enkoder Offset Tuning isleminde otomatik olarak oél¢lir
M21 |Hareket Yonu Kullanici tarafindan belirlenecektir
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MO1 | MOTOR TiPi Min: 1 Maks: 2 Fab: 1

Asansor tahrik motorunun tipi bu parametre ile belirlenir.

[Mo01] SECIM
1 ASENKRON MOTOR
2 SENKRON MOTOR

* Motor Tipi 2-Senkron/Dislisiz ayarlandiginda, P8-MOTOR TUNING mentsinden MOTOR TANIMA islemi
yaptirilmadan motora kesinlikle hareket emri vermeyin!

MO02 MOTOR HIzZI Min: 0.1 m/s Maks: 5 m/s Fab: 1 m/s

Asansor tahrik makinesi nominal hiz degeridir. Bu deger makine Ulzerindeki etiketten okunabilir veya
makine Ureticisinden 6grenilebilir.

MO03 | MOTOR RPM DEGERI Min: 10 Maks: 3000 Fab: 1500

Asansor tahrik motorunun devir sayisidir. Bu deger motor etiketinden okunabilir. Bazi motor etiketlerinde
Devir sayisi, rpm yerine, d/d (devir/dakika) olarak yazilmis olabilir.

MO04 | MOTOR FREKANSI Min: 5 Hz Maks: 100Hz Fab: 50 Hz

Asansor tahrik motorunun nominal calisma frekans degeridir. Bu deger motor Uzerindeki etiketten
gorilebilir veya makine treticisinden 6grenilebilir.

MO05 | MOTOR AKIMI Min: 1A Maks: 45 A Fab: 14 A

Asansoér tahrik motorunun tam yikte ¢ektigi akim degeridir. Bu deger (In) motor lizerindeki etiketten
gorilebilir veya makine treticisinden 6grenilebilir.

MO06 | MOTOR GERILiMi Min: 100 V Maks: 500 V Fab: 380 V

Asansor tahrik motorunun galisma gerilim (volt) degeridir. Bu deger motor lizerindeki etiketten gérilebilir
veya makine Ureticisinden 6grenilebilir.

MO07 | MOTOR COS DEGERI Min: 0.1 Maks: 1 Fab: 0.85

Asansor tahrik motorunun gli¢ faktéri (motor verimliligi) degeridir. Bu deger motor tizerindeki etiketten
gorilebilir.

M08 | MOTOR KUTUP SAYISI Min: 2 Maks: 99 Fab: 4

Asansor tahrik motorunun kutup (pole) sayisidir. Bu deger motor (izerindeki etiketten gorulebilir. Eger
motor etiketi lizerinde kutup sayisi gérinmiyorsa, asagidaki formil ile kutup sayisina ulasabilirsiniz.

Kutup Sayisi =120 x f
d
Burada f: frekans [Hz], d: devir sayisi [rpm]

Ornek: Frekansi (f) 50Hz , devir sayisi (d) 1500 rpm olan bir motorun kutup sayist:

Kutup Sayisi =120 x 50 =4 Kutup
1500

M09 | YUKSUZ MOTOR AKIMI (%) Min: 15 Maks: 100 Fab: 50
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Asansor tahrik motorunun yiksiiz ¢alismada gektigi akim degerinin, nominal (In) akima olan oranidir.
Deger ylkseltilirise motor fazla akim ¢ekip cabuk isinabilir. Deger diisiik girilirse asansor sarsintili bir kalkis
yapabilir veya hig kalkis yapamayabilir. (*Senkron motorda islevi yoktur)

M10 | ENKODER PALS SAYISI

Min: 100

Maks: 5000

Fab: 1024

Gergek motor hizini 6lgmek icin kullanilan enkoder (pals jeneratorii) cihazinin, bir tam tur déniste Urettigi
darbe (pals) sayisidir. Kapali cevrim uygulamalarda gereklidir.

M11 | MOTOR Rs

Min: 0.1 Ohm

Maks: 10 Ohm

Fab: 0.7 Ohm

Asansor tahrik motorunun stator direng degeridir. Tuning isleminde otomatik olarak 6l¢ulr.

M12 ‘ MOTOR Ls

‘ Min: 10 mH ‘ Maks: 3000 mH ‘ Fab: 100 mH

Asansor tahrik motorunun stator endiiktans degeridir. Tuning isleminde otomatik olarak 6lgulir.

M13 ‘ MOTOR Rr

‘ Min: 0.1 Ohm ‘ Maks: 10 Ohm ‘ Fab: 0.9 Ohm

Asansor tahrik motorunun rotor direng degeridir. Tuning isleminde otomatik olarak 6l¢ulir.

M14 ' MOTOR Lm

Min: 10 mH

Maks: 3000 mH

Fab: 110 mH

Asansor tahrik motorunun bagil endiktans degeridir. Tuning isleminde otomatik olarak 6lculir.

M15 MOTOR Tr

Min: 50 ms

Maks: 3000 ms

Fab: 85 ms

Asansor tahrik motoru rotor zaman sabiti degeridir. Tuning isleminde otomatik olarak 6l¢tlar.

M16 KOMUT YONU

Min: 1

Maks: 2

Fab: 1

[M16] FAZ SIRASI
1 FWD>YUKARI
2 FWD>ASAGI

Sistemde FWD girisinin komut déniis yonini degistirir. Asansore hareket verildiginde motor doniis yond,
hareket verilen yoniin tersi olmasi durumunda, bu parametre ile motor doniis yoni degistirilebilir. Motor
kablo baglantilarini degistirmeye gerek yoktur. Secenekler sunlardir:
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M17  ENKODER YONU

Min: 1 Maks: 2

Fab: 1

Enkoderden gelen yon darbesinin dncelik sirasini degistirir. Artimsal (inkremental) enkoder baglantilarin
terminallere dogru olarak bagladiktan sonra, asansore hareket verildiginde, kalkis esnasinda makinada
geri kagirma veya darbeli bir hareket olusursa (motor sifir hizda tutulamiyorsa), cihazdan bu parametre
ile enkoder sinyal yoniinii degistirebilir ve yeniden start verip kalkis hareketinin sorunsuz olmasini
saglayabilirsiniz. Enkoder kablo baglantilarini degistirmeye gerek yoktur. Secenekler sunlardir:

[M17] HAREKET YONU
1 SAAT YONUNDE
2 SAAT YONUNUN TERSINE
M18 ENKODER TiPi Min: 0 Maks: 5 Fab: 1
Sistemin enkoder tipi.
[M18] ENKODER TiPi
0 ARTIMSAL
1 ENDAT
2 SINCOS
3 BISS (Gray)
4 SSI (Gray)
5 ENDAT-SPI
6 BISS-BINARY
7 SSI-BINARY
M19 |ENKODER OFFSET Min: 0 Maks: 359.998 Fab: 0

Senkron motor kontroliinde enkoder offset a¢i degeri. Tuning isleminde otomatik olarak él¢ldr.

M21 | HAREKET YONU

Min: 0 Maks: 1

Fab: 0

M21 parametresi elle kurtarma durumunda test deney paneli ekraninda gériinen yon bilgisini ayarlamak
icin kullanilmaktadir. Ekranda goriinen yon bilgisi ile asansoriin hareket yoni uyusmazsa bu parametrenin

degeri degistirilerek diizeltilebilir.

[M21] DURUM
0 (+) -> YUKARI
1 (+) -> ASAGI
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8.5 PROGRAMLANABILIR GIRISLER

AE-LIFT standart girisleri sayesinde genel ihtiyaclara cevap verebilecek sekilde tasarlanmistir. Bununla
beraber ihtiya¢ duyulmasi durumunda, cihaz lizerinde 3 adet programlanabilir giris terminali mevcuttur.
Bunlar 11, 12 ve 13 terminalleridir. Programlanabilir girislerde kullanilabilecek 6zellikler Tablo 8.5'de
listelenmistir.

Tablo 8.5 Programlanabilir Giris Kodlari ve Agiklamalar

GIRIS KODU | SECILEN OLAY |ACIKLAMALAR

00 - Herhangi bir 6zellik tanimh degil.

MC KONTROL: Motor kontaktorleri geri besleme kontroll. Siriicii MC
rolesini aktif ettikten sonra bu giris aktif olana kadar motora akim gikigi
vermez. Giris [TO1] stiresi sonunda aktif olamaz ise Hata No:16 "Kontaktor
Hatasi" mesaji gikar. Kontaklarin baglantisi Sekil 8.17'de gosterilmistir.

01 MCF

FREN KONTROL: Makine Uzerindeki mekanik fren kontrol kontaklarinin
denetimini saglar. Kontaklarin durumu fren bobini enerjisizken normalde
kapali (NC) durumda olmalidir. Stirlict kalkista fren kontaktéri cektiginde
denetim yapar. Kontaklar dogru sekilde calismazsa siiriicii hata mesaiji
cikartir ve hareket izni vermez. Kontaklarin baglantisi Sekil 8.17'de
gosterilmistir.

02 BRF

REVIZYON: Asansér bakim modu girisidir. Bu giris aktif oldugunda asansor
0,63 m/s hizi gecemez.

ACIL DURUM MUDAHALE: Cihaz 6zel acil durum modu ekranina geger.
04 EMO Ekranda asansoriin hiz ve yon bilgisi goriintilenir. Kabin hizi 0,30 m/s
Uzerine giktiginda cihaz sesli ve gorsel uyari verir.

03 INS

05 LS1 Agirhk senori dijital giris 1
06 LS2 Agirhk senori dijital giris 2
07 LS3 Agirhk senori dijital giris 3
08 MRC Manuel kurtarma
BR1 BR2 K1 K2
com C _a NC C _aNC IX(BRF) COM C _~NO C _~NO IX(MCF)
Fren Denetimi MC Motor Kontaktdér Denetimi

8.6 PROGRAMLANABILIR CIKISLAR

AE-LIFT standart role gikislari sayesinde ihtiyaglara cevap verebilecek sekilde tasarlanmistir. Buna ilaveten
gerek duyulmasi halinde cihaz lzerinde bulunan 2 adet programlanabilir cikis, 6zel fonksiyonlar igin
kullanilabilir. Programlanabilir ¢ikislar O1 ve 02 olarak adlandirilirlar. 01 ¢ikisi 011-014, O2 gikisi ise 021-
024 terminalleri arasinda bulunan kuru réle kontagi seklindedir. Kontak 6zellikleri ile ilgili bilgiler Tablo
4.3'te anlatilmistir.

Programlanabilir ¢ikis kodlari ve 6zellikleri Tablo 8.6'da belirtilmistir.
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Tablo 8.6 Programlanabilir Cikis Kodlari ve Agiklamalar

CIKIS KODU | SECILEN OLAY |ACIKLAMALAR

00 - Herhangi bir 6zellik tanimh degil

01 STP Hareket yok

02 MTN Hareket var

03 NLA Cikis akimi motor yiiksiiz akiminin Gizerinde

04 NLB Cikis akimi motor yiksiiz akiminin altinda
Erken kapi agma isleminde asansor hizini bildiren referans ¢ikisi. Durma

05 DBS isleminde asansorin hizi, parametre [S20]'de kayith bulunan hizin
altina distiigiinde aktif olur.

06 MCK MC cikisi aktif

07 BRK BR ¢ikisi aktif

8.7 SiFRE DEGISTIRME

AE-LIFT'de istenildigi takdirde, ayar menusi sifre korumali hale getirilebilir. Bu sayede yetkisiz kisilerin
herhangi bir sekilde cihazin parametrelerine erisimi engellenmis olur. Cihazin fabrika ayari her zaman
'00000'd1r, yani sifre pasiftir. Cihaza 5 haneden olusan 00001 ile 65000 arasinda bir deger girerek sifreyi
aktif edebilirsiniz. islemin sonunda "SIFRENiZ DEGISTIRILDI" mesaji ¢iktiktan sonra, sifre korumasi aktif olur.

8.8 MOTOR TUNING (MOTOR TANIMA)

11 Motor Tanima islemi boyunca ENB girisi aktif olarak kalmalidir.
111 Motor Tuning islemini, motor yiiksiiz (bosta) durumdayken yapiniz.

Motor Tuning islemi kisaca motor parametrelerini tanima islemidir. Asenkron veya Senkron motorlarda
Durarak Tuning isleminde motorun dénmesine gerek yoktur. Senkron motorda Donerek Tuning isleminde
motor bir ka¢ derece donmektedir.

Tuning mendsiine girildiginde, ekranda " AUTOTUNING iGIN YUKARI OKA BASIN" mesaji cikacaktir. Eger K1
ve K2 kontaktorleri kontrol panosu tarafindan kontrol ediliyor ise, islem siiresince bu kontaktorler manuel
olarak aktive edilmelidir. Asenkron makinalar igin tuning ekraninda yukari (") isareti ¢ikacaktir. Bu ekran
gorildikten sonra ‘Yukari Ok’ a basildiginda tuning islemi baslayacaktir. Senkron makinalarda tuning
isleminde sistem ‘Donerek Tuning’ ya da ‘Durarak Tuning’ seceneklerini soracaktir. Bu ekranda Doénerek
Tuning igin (&) tusuna; Durarak Tuning igin (=) tusuna basiimalidir. Tuning tipi segildikten bir siire sonra
tuning islemi baslayacaktir. Eger herhangi bir hata ile karsilasiimaz ise islem basaril bir sekilde bitecektir.
islem sonunda kontaktdrleri kumanda panosundan cektirdiyseniz kontaktdrlerin manuel olarak
birakmalarini saglayin.

Senkron makinalarda Tuning igin iki secenek bulunmaktadir.
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8.8.1 Senkron Motor Durarak Tuning

Senkron motor durarak tuning islemi, motor yikte iken veya yiiksiz iken yapilabilir. Bu islem sirasinda
motora yliksek frekansli ve degisken sinyaller gonderildiginden dolayi islem glirtiltili olabilir.

Tuning islemimi basarili olarak tamamlanmasinin ardindan motora hareket komutu verdirilerek test
edilmesi gerekir. Yapilan testte motor kontrolsiiz olarak dénerse ya da hi¢ donmezse [M17]-Enkoder Yonii
parametresinin degeri degistirilerek tekrar hareket vermeniz ile motor istenilen sekide dénmeye
baslayacaktir.

islem sirasinda ekranda Tuning islemi Basarisiz hatasi belirirse, hata kayitlarini kontrol ediniz. Eger sistem
ENB Hatasi verir ise ENB girisinin baglantisi kontrol edilmelidir. Eger sistem Enkoder Hatasi verirse enkoder
baglantisi kontrol edilmelidir. Baglanti dogru olmasina ragmen hata giderilememisse sistemin topraklama
baglantisi kontrol edilmelidir.

8.8.2 Senkron Motor Donerek Tuning

Senkron motorlarda dénerek tuning islemi asansériin halatlari atilmadan 6nce yapilmahdir. Eger halatlar
atilmis ise ya halatlar yerinden gikarilmali ya da Durarak Tuning islemi’ne gecilmelidir.

Donerek tuning isleminde motor az miktarda donme hareketi yapmaktadir. Eger hicbir donme hareketi
gerceklesmez ise motor Uzerinde yik vardir ya da [C15]-Tuning Akimi degeri motoru déndirmek igin
yeterli degildir. Ykl ortadan kaldirarak ya da halatlar atilmamissa ‘[C15]-Tuning AkimI’ parametresi
kademeli olarak 10’ar 10’ar artirilarak tuning denenmelidir.

Donerek tuning isleminin durarak tuning islemine gore daha yliksek dogruluk payi vardir! “Tuning
Tamamlandi” yazisi ekranda gosterilmesi ile tuning islemi tamamlanmistir.

Tuning islemimi basarili olarak tamamlanmasinin ardindan motora hareket komutu verdirilerek test
edilmesi gerekir. Yapilan testte motor kontrolsiiz olarak dénerse ya da hic donmezse [M17]-Enkoder Yonii
parametresinin degeri degistirilerek tekrar hareket vermeniz ile motor istenilen sekide donmeye
baslayacaktir.

Eger ekranda ‘Tuning islemi Basarisiz’ hatasi belirirse hata kayitlari kontrol edilmelidir.

ENB Hatasi alinmasi durumunda, ENB girisi ve baglantilari kontrol edilmelidir. Enkoder Hatasi alinirsa
enkoder baglantisi kontrol edilmelidir. Baglantilarin dogru olmasi durumunda bu hata giderilemiyorsa
sistemin topraklamasi kontrol edilmelidir.

Motor Tuning isleminden 6nce ayarlanmasi gereken parametreler:

[MO1]-Motor Tipi = (Asenkron/Dislili veya Senkron/Dislisiz)

[M02]-Motor Hizi = (m/s)

[M03]-Motor RPM Degeri = (rpm-d/d)

[MO4]-Motor Frekansi = (Hz)

[MO5]-Motor Akimi = (In-Amp)

[MO6]-Motor Gerilimi = (Vn)

[MO7]-Motor Cos Degeri = (Cos 6)

[MO08]-Motor Kutup Sayisi = (Pole)

[M10]-Enkoder Pals = (Pulse)

[M18]-Enkoder Tipi
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8.9 OZEL PARAMETRELER
[X08] - ON-TORK Kp

1-100

Bu parametrenin degeri 6n-tork uygulamasindaki tork buyulkligini belirler. Deger

blyudikce uygulanan tork buydr.

[X09] ON-TOR

K PALS

2-50

Kalkista motor bu parametrede kayith darbe sayisi kadar kaydiginda sistem 6n tork
uygulamasini baslatir.

[X10] - ON-TORK BASLAMA HIzI

0.0-0.01

Kalkista motor geri kaymasi bu parametrede kayitli hiza ulasirsa sistem 6n tork

uygulamasini baslatir.

[X11] - ON- TORK ZAMANI

1-500

Bu parameter 6n-tork uygulamasinda kullanilacak Ti peryodunu belirler. Ti azaldik¢a 6n-
torkun kuvveti artar.

[X12] - HIZ FILTRESI

| 120 |

Hiz geri besleme dongistindeki alcak gecirgen filtre seviyesi.

8.10 ON TORK ve GERi KACIRMA KONTROLU

Motorun kalkistaki davranisi SO8 parametresi tarafindan kontrol edilmektedir. Bu parametre kalkista sifir

hiz asamasinda hangi fonksiyonlarin devreye girecegini belirler. Eger [S08=0] ise bu asamada higbir
kontrol yapilmaz. Geri kagirma énleme ve 6n tork uygulama seklinde iki farkl yéntem kullaniimaktadir.

8.10.1 Geri Kagirma Kontrolii

Bu yontemde kabinin kaymasi gézlenmekte ve motora karsi yonde bir tork uygulanmaktadir. Herhangi bir

agirhik geri bes

leme kullaniimamaktadir. Se¢enekler sunlardir:

[S08] Kontrol Methodu

0 Kontrol Yok
Geri Kacirma Kontroli - Akilli

1 Hareket yonlinde bir kayma gozlenirse hemen sifir hiz modundan cikilip hizlanma
fazina gecilerek normal harekete baslanir.
Geri Kacirma Kontroli — Hizli

2 Enkoder okuma periyodu kisaltilarak her tiir kaymaya cok hizh tepki verilerek ters
yonde tork uygulanir.
Geri Kacirma Kontroli — Akilh+Hizl
Bir ve ikinci secenekler bir arada uygulanir. Hem enkoder okuma periyodu kisaltilarak
her tir kaymaya ¢ok hizli tepki verilir hem de hareket yoniinde bir kayma goézlenirse
hemen sifir hiz modundan ¢ikilip hizlanma fazina gecilerek normal harekete baslanir.

8.10.2 Senkron Motorlar igin On-Tork Uygulamasi

8.10.2.a) On-Tork (Dijital Geri Besleme Opsiyonel)

[S08] Kontrol Metodu
On-Tork
4 Sifir hiz asamasinda 6n-tork yontemi kullanilir. Geri beslemesiz uygulanabilecegi gibi

kabin agirlik sensoriinden gelen dijital bilgiden de faydalanilabilir.

Kabin agirlik sensériinden veri almak icin LS1, LS2 ve LS3 adlarinda (i¢ adet giris fonksiyonu bulunmaktadir.
Bu girisler agirlik sensori olarak kullanilan cihazin dijital ¢cikislarina baglanip cihazin c¢ikislari da Tablo 8.7
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de gosterildigi sekilde ayarlanmalidir.

Kurulum ve ayarlama i¢cin AP06_AEL_INSTR_PRET_SENSOR kurulum kilavuzunu kullaniniz.

Tablo 8.7. LS1, LS2 velS3 girisleri

x% : Kalkigtaki Kabin Yiikii / Nominal Kabin Yiki LS1 LS2 LS3
CL: Kalkigtaki Kabin Yiku %25 %50 %75
CL< 25% 0 0 0
25% <= CL < 50% 1 0 0
50% <= CL< 75% 1 1 0
CL>75% 1 1 1

Tumlesik cihaz kalkista kabinin 6l¢lilen yiiki ile ne yone kayacagini tahmin edip bunu 6nleyici bir ters 6n
tork uygulayarak sabit tutmaya calisir. Geri besleme maksimum 3 veriden olustugundan dolayl bu

yontemle miikemmel bir sonug elde edilemeyebilir. Bu yontem geri beslemesiz de kullanilabilir.

8.10.2.b) On-Tork Analog

[S08] Kontrol Metodu
On-Tork Analog
5 Sifir hiz asamasinda kabin agirlik sensoriinden alinan analog geri besleme ile 6n-tork
yontemi kullanilr.

Bu yontemi en iyi kayma 6nleme sistemidir. Kabin icindeki anlk yiike orantili ¢ikis veren bir analog agirlik
sensori kullanilmasi sarttir. Timlesik cihaz bu veri ile kabini sabitleyecek en uygun kayma 6nleyici 6n torku
hesaplayarak motora uygular.

Bu yontemde timlesik cihaz her yiik degeri icin basarili olan 6n-tork degerini kayit ederek daha sonraki
uygulamalarda kullanir. Sistem degisik yikler geldiginde bu tabelayi doldurarak belirli bir siire sonra tiim
ylklerde en uygun 6n-torku kaydetmis olacaktir. Bu nedenle sistemin performansi ancak degisik yikler ile
yapilan belirli bir kalkis sayisindan sonra ortaya ¢ikacak ve vuruntu veya kayma gorilmeyecektir. Agirlik
tablosu 6zel servis bolimiinde “6712” kodu ile silinebilir.

Bu yontemi kullanmak i¢in gerekli donanim ve baglantilar, kullanilan agirlik sensoriine gére degistigi icin
uygulama detaylari icin saticiniza veya Teknik servise basvurunuz.
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BOLUM 9-ARIZA (HATA) KAYITLARI

AE-LIFT yaziiminda degisik durumlara gére tanimlanmis ¢esitli hata kodlari vardir. Bu hata mesajlarindan
herhangi biri olustugu durumda, sirici IPM ile birlikte tim réle cikislarini keser ve olusan hata mesajini
LCD ekraninda gosterir. Olusan hata mesaji, gerektiginde sonradan incelenebilmesi icin, cihaz hafizasina
kayit edilir. Kayith hatalarin listesini incelemek icin, ARIZA KAYITLARI menisuni kullanabilirsiniz.

AE-LIFT olusan son 100 hata mesajini, Bolim 9.1'de gosterildigi gibi detaylari ile hafizasinda saklayabilir.
Olusan son hata mesajl, listede her zaman 1. siraya kayit edilir. Hata listesi doluyken hata mesaji olusursa,
listenin sonundaki hata mesaj kaydi silinerek yeni mesaj ilk siraya kayit edilir, hata durumu ortadan
kalkincaya kadar, hata mesaji LCD ekranda gériinmeye devam eder. Hata durumu RST girisi tetiklenmesiyle
ortadan kalkar. Kalici hatalarda ise “Ozel Servis” meniisiinden 834 kodunu girerek hatayr silmeyi
onaylamaniz gereklidir.

9.1 ARIZA KAYITLARININ iNCELENMESI

9.1.1 Ana Menii Ekrani

[D2] ARI ZA Ana menlideki Ariza Kayitlari ekrani.
KAYITLARI

9.1.2 Ariza Listesi Ekrani

01)03 Kayith ariza listesi. (01)- Kayit sira numarasi. (03)- Ariza kod
numarasl. "ASIRI AKIM" Ariza kodu.

ASIRI AKIM

9.1.3 Ariza inceleme Ekrani 1

ASIRI AKIM Arizanin detaylarini bu ekranda gérebilir'siniz.
(T) Referans hiz. (B) Durum modu. Ariza inceleme ekrani-2'ye
T:0.00 B:2 gecmek icin alt ({/) ok butonuna basiniz.

9.1.4 Ariza inceleme Ekrami 2

S:0.0 1:0.0 Arizanin detaylarinin devamini bu ekranda goérebilirsiniz. (S)
B N Setpoint / Takip edilen hiz. (E) Aktiiel hiz. (1) Akim. (V) DC Bara
E:0.0 V:540 voltaji.

® Hata mesaj kodlari ve acgiklamalarini Tablo 9.1'den inceleyebilirsiniz.
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Tablo 9.1 Hata Kodlari ve Agiklamalari

NO  HATA MESAJI | ACIKLAMALAR OLASI HATA NEDENLERI
a) Frenleme direncinin P+, DB terminallerine
01 YUKSE!( pABA DC Bara gerilimi belirlenen |baglandigindan emin olun.
GERILIMI Ust limitin Gzerinde b) Frenleme diren¢ degerinin, cihaz modeline gore,
dogru secildiginden emin olun.
o DC Bara gerilimi a) Sebeke giig girisinin (L1,L2,L3) kesilmediginden emin
02 DUSUI.( PABA belirlenen alt limitin olun.
GERILIMI b) Sebeke giris fazlarinin gerilim seviyelerini kontrol
altinda .
edin.
a) Motor etiket degerlerinin cihaza dogru girildiginden
emin olun.
b) Mekanik frenlerin tam olarak agildigindan emin
olun.
ASIRI e . c) Hizlanma rampasinin ([S10]) asiri dik bir ivme ile
03 YUKLENME Strlicti asirt akim cekiyor ayarlanmadigindan emin olun.
d) Asansor karsi agirhk dengesinin dogrulugunu
kontrol edin.
e) AE-LIFT sdrdcinidn, motor akimina gére dogru
secildiginden emin olun.
04 AKIM OKUMA | Siirtict akim cikis bilgisi §Ur[jci] akim okuma devresi arizalanmis olabilir.
HATASI dogru okunamiyor Uretici ile irtibat kurun.
a) Motor etiket degerlerinin cihaza dogru girildiginden
emin olun.
b) Mekanik frenlerin tam olarak acildigindan emin
olun.
05 ASIRI AKIM | Siirlict anlik agirt akim c) Hizlanma rampasinin ([S10]) asiri dik bir ivme ile
HATASI cekiyor ayarlanmadigindan emin olun.
d) Asansor karsi agirlik dengesinin  dogrulugunu
kontrol edin.
e) AE-LIFT siricinin, motor akimina gére dogru
secildiginden emin olun.
a) Enkoder cihazinin modeline goére, baglantilarinin
06 ENKODER |Enkoder cihazindan sinyal |siriciye dogru olarak yapildigindan emin olun.
HATASI gelmiyor b) Enkoder ile motor arasindaki mekanik aktarmanin
(kaplin) dogrulugunu kontrol edin.
N Enkoder doniis yoniine a) Enkoder yoni parametresi [M17]'yi kontrol edin.
MOTOR YON | . e . s
07 gbre motor doniis yoni b)Motor baglantisinda faz sirasi (U,V,W) ters olabilir.
HATASI .
ters (IM16]'y1 kontrol edin)
08 HABHI;I:_;E;ME Haberlesmede hata var Haberlesme kablolarini kontrol edin.
Sarucu glg giris
09 | FAZ HATASI |fazlarindan biri veya bir Sebeke giris fazlarini (L1,L2,L3) kontrol edin
kaci gelmiyor
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NO | HATA MESAJI | ACIKLAMALAR OLASI HATA NEDENLERI
a) Siricu havalandirma fanlarinin ¢alistigindan emin
Surlci sicaklig olun.
YUKSEK . . gf b) Siuricinin etrafindaki Griinlerde, minimum montaj
10 belirlenen limitin - N .
SICAKLIK L mesafelerinin uygunlugunu kontrol edin.
Ustlinde . . .
c) Pano ici ve makine dairesi havalandirmasini kontrol
edin.
a) Motor etiket degerlerinin cihaza dogru girildiginden
Tuning islemi (Motor emin olun.
TUNING g1 . b) Motor kablolarinin dogru sekilde baglandigindan
11 tanima) dogru .
HATASI apilamadi emin olun.
yap c) Tuning esnasinda motor kontaktorlerinin (K1-K2)
cektiginden emin olun.
Enkoderden algilanan a) Motor etiket degerlerinin cihaza dogru girildiginden
ASIRI HIZ motor hiz bilgisi, emin olun.
12 . .. .
HATASI belirlenen referans b) Enkoder pals sayisi ([M10]) parametresinin dogru
hizin %15 Gstlinde ayarlandigindan emin olun.
Enkoderden algilanan a) Motor etiket degerlerinin cihaza dogru girildiginden
DUSUK HIZ | motor hiz bilgisi, emin olun.
13 . - .
HATASI belirlenen referans hiza |b) Enkoder pals sayisi ([M10]) parametresinin dogru
ulasmiyor ayarlandigindan emin olun.
Enkoderden. a!g.llanan a) Motor etiket degerlerinin cihaza dogru girildiginden
motor hiz bilgisi motor .
14 MOTOR HIZ ctiketindeki hiz emin olun.
ASIMI bilgisinden %15 daha b) Enkod?r pals saym (IM10]) parametresinin dogru
ayarlandigindan emin olun.
fazla
Cihazin 3 faz giris
15 BESLEME gerilimlerinde hata Motor 3 faz giris gerilimlerini kontrol edin.
HATASI
algilandi
Surlici MC rolesini aktif |a) Motor kontaktorleri (K1-K2) yardimci kontak ve
16 KONTAKTOR | ettikten sonra, [TO1] baglantilarini kontrol edin.
HATASI suresi icinde MCF girisi |b) MCF girisi tanimlanan terminale (11, 12 veya 13)
aktif olmadi baglantinin dogru yapildigindan emin olun.
a) Fren kontaktoriiniin (KF) cektigindan emin olun.
Siiriicdi BR rélesini :Znil\r:lzlrjrr]nk fren balatasinin tam olarak ¢ektiginden
17 | FREN HATASI g?ktlITt‘Eh sonra, [Tp.z]. c) Mekanik fren kontrol anahtarlarinin dogru
slresi icinde BRF girisi . o o . .
aktif olmadi baglandigindan ve dogru galistigindan emin olun.
d) BRF girisi tanimlanan terminale (I1, 12 veya 13),
baglantinin dogru yapildigindan emin olun.
PARAMETRE |Cihaz parametresi a) Hatayr silmek icin “Ozel Servis” menisiine 834
18 KAYBI kaydedilen degerden kodunu girin ve silmeyi onaylayin.
(Kalict Hata) | farkh b) Motor parametrelerini kontrol edin.
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NO | HATA MESAIJI | ACIKLAMALAR OLASI HATA NEDENLERI
a) i-ENC kartinin anakart lzerine dogru sekilde monte
. Senkron motorda o pees .
19 I-ENC KART enkoder karti (i-ENC) ile edildiginden emin olunuz.
HATASI S b) i-ENC karti tGzerinde bulunan RUN ledinin periyodik
haberlesilemiyor e ewe -
olarak yanip séndigini kontrol ediniz.
20 | IPM HATASI S‘urucy |?|ndelf| IPM hata ?uruFL.J .IPI\./I modulunden hata algiliyor.
sinyali gobnderiyor Uretici ile irtibat kurun.
YON KOMUT | Yén komutlari ayni anda | .. . -
21 HATASI geliyor Yon komutlarinin baglantilarini kontrol ediniz.
MOTOR Sistem motora akim
22 BAGLANTI Snderemivor Motor baglantisini kontrol ediniz.
HATASI |8 y
AutoTuning islemi
23 ENB KOMUT esnasinda ENB komutu | ENB giris baglantinizi kontrol ediniz.
HATASI .
kesildi
Sifir hiz esnasinda motor i
ja | SFRHIZ - geyek turdondivada | J000 KECETE OO0 B KTt
HATASI gelen enkoder datasi 3 . 8 P 8
kontrol ediniz.
bozuldu
28 | i-DATA HATASI I—PATA Clhézmdan hata I—DATA cihazinin sokete tam oturup oturmadigini kontrol
bilgisi geldi ediniz.
Motor fazlarindan en az | Motor uglarini cihazdan ayirip 6lct aleti ile direng
STATOR . . o . e -
29 DIRENCi bir tanesinde dengesizlik | degerlerini olgtiikten sonra dengesizlik durumunda
var motor Ureticisi ile gortsiniz.
Manuel kurtarma e . o
30 MRC AKTIF | modunda hareket emri Manuel kurtarma girisinin (MRC) aktif olup olmadigini

algilandi

kontrol ediniz.
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BOLUM 10-BiLGiSAYAR (SERi PORT) VE SERi HABERLESME BAGLANTISI (CANBus)

10.1 BiLGISAYAR BAGLANTISI (ETHERNET)

AE-LIFT slrlclyl, istenildigi takdirde bir bilgisayara baglayip, asagida listelenmis islemleri
gerceklestirebilirsiniz. Bilgisayara baglanmak igin stirlici Uzerindeki PC soketine ETH karti takiniz. ETH
kartindan (RJ45 soketli) bilgisayara direkt baglanabileceginiz gibi, yerel ag lzerinden veya ag lzerinde
internet baglantisi varsa uzaktan da baglanmaniz mimkiinddr.
Bilgisayar baglantisi icin gerekli programlari http://www.aybey.com/tr/programlar.htm linkinden
indirebilirsiniz. Ayrintili bilgi icin "AE-LiftCom" kurulum kilavuzuna bakiniz.
Bilgisayar lizerinden yapilabilecek uygulamalar;

Tum parametreler tzerinde Degisiklik / Kaydetme / Yikleme / Tasima.

Asansor seyahat grafiginin izlenebilmesi ve kayit edilmesi.

Seyahat esnasinda siirtict ¢ikis akimi, voltaji, torku vb. bilgilerin izlenebilmesi ve kayit edilmesi.

Ariza kayitlarinin incelenebilmesi ve kayit edilmesi.

Tum terminal girislerinin ve réle ¢ikislarinin ayni anda izlenebilmesi.

10.2 SERi HABERLESME BAGLANTISI (CANBus)

Bu 6zellik hen(iz aktif edilmemistir.
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BOLUM 11-EK UNITELER

11.1i-ENC KARTI

Sistemin mutlak enkoder baglanti kartidir. Senkron motorlu uygulamalarda kullanilmasi zorunludur.
Sisteme sonradan da eklenebilen bu karti monte ederken 6ncelikle yaninda gelen plastik distanslar IMB
karti Gzerine takilmaldir. Bunun ardindan kartin pinlerinin ilgili sokete dogru sekilde takildigindan emin
olunuz. i-ENC kartinin yazilim versiyonunu, sistem ana ekranda iken ESC tusuna basili tutarak kontrol
edebilirsiniz.

Sekil 11.1 i-ENC Kart

11.2 i-DATA

Sistemin parametrelerini yedekleme ve tasima moduliidiir. AE-Lift Gist tarafinda bulunan mini USB portuna
takilarak galistirilir.

Porta takildiginda Uzerinde bulunan led, modiliin normal sekilde calistigini gbstermektedir. Parametre
kopyalamak ya da cihaza parametreleri kaydetmek igin modul {izerinde bulunan tusa basiimalidir. Tusa
basilmasinin ardindan AE-Lift ekraninda otomatik olarak i-DATA menlisu ¢alisacaktir. Bu meniden istenen
fonksiyon segilip ENT tusuna basiimasinin ardindan islem tamamlaninca sistem yazili ve sesli olarak
kullaniciyr uyaracaktir.

Sekil 11.2 i-DATA Modiili
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EK1 - PARAMETRE LISTESI

PARAMETRE ADI BRIV | \pALIGH | AVARLARI | GEVRIM | GEVRIM | DISLSIZ
HIZ PARAMETRELERI
S01-V1 Hizi (Yavas hiz) m/s 0.01-5 0.06 0.06 0.06 0.06
$02-V2 Hizi (Revizyon hizi) m/s 0.01-5 0.30 0.30 0.30 0.30
S03-V3 Hizi (Ara hiz) m/s 0.01-5 0.50 0.50 0.50 0.50
S04-V4 Hizi (Hizh) m/s 0.01-5 0.90 0.90 0.90 0.90
S05-V5 Hizi (Yiiksek hiz) m/s 0.01-5 0.90 0.90 0.90 0.90
S06-V6 Hizi (Seviyeleme hizi) m/s 0.01-5 0.03 0.03 0.03 0.03
S07-VR Kurtarma Hizi m/s | 0.01-0.2 0.05 0.05 0.05 0.05
S08-Baslama Modu - 0-5 0 0 0 4
S09-Baslama Hizi m/s 0-0.10 0 0 0 0
$10-Hizlanma m/s? | 0.01-3 0.6 0.6 0.6 0.6
S11-Hizlanma Egrisi 1 m/s® | 0.01-3 04 0.4 04 04
S$12-Hizlanma Egrisi 2 m/s® | 0.01-3 0.5 0.5 0.5 0.5
S13-Yavaglama m/s? 0.01-3 0.8 0.8 0.8 0.8
S14-Yavaglama Egrisi 1 m/s® | 0.01-3 0.7 0.7 0.7 0.7
S15-Yavaslama Egrisi 2 m/s® | 0.01-3 0.5 0.5 0.5 0.5
$16-Durma Modu - 0-4 1 1 1 4
$17-Durma Hizi m/s | 0.001-0.1 | 0.002 0.002 0.002 0.002
$18-Durma Referansi - 1-2 1 1 1 1
$19-Hiz Girisi - 0-2 0 0 0 0
$20-DB (Kapi Kopriilleme) Hizi m/s 0-0.2 0 0 0 0
$21-Hiz Formati - 0-2 1 1 1 1
$22-Yon Komutu Hizi - 0-6 0 0 0 0
$23-Oncelikli Hiz - 0-6 (] 0 0 0
ZAMAN PARAMETRELERI
TO1-Kontaktor Bekleme Siiresi s 0.2-5 0.2 0.2 0.2 0.2
TO2-Fren Bekleme Siiresi s 0.2-5 0.2 0.2 0.2 0.6
T03-Motor Tutma (Sifir Hiz) Siiresi s 0.2-5 0.3 0.3 0.3 0.3
T04-Baslama Hiz Rampasi S 0.2-5 0.4 0.4 0.4 0.4
T05-Baslama Hiz Bekleme s 0.2-5 0.3 0.3 03 03
T06-DC Fren Periyodu s 0.2-5 0.2 0.2 0.2 0.7
T07-Fren Gecikme Siiresi s 0.2-5 0.3 0.3 0.3 0.3
T08-Kont. Birakma Gecikmesi s 0.2-5 0.2 0.2 0.2 0.2
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PARAMETRE ADI BRIV | \CALIGH | AVARLARI| GEVRIM | GEVRIM | DISLSIZ
KONTROL PARAMETRELERI
CO01-Siirme Tipi - 1-2 1 2 1 1
C02-Enkoder Filtresi ms 1-5 3 - 3 3
C03-Sifir Hiz KP - 1-200 16 - 16 16
C04-Sifir Hiz KD - 0-200 20 - 20 20
C05-Baglama Hizi Kp - 0.1-100 16 - 16 12
C06-Baslama Hizi Ti ms 0-9999 300 - 300 300
C07-Diisiik Hiz Kp - 0.1-100 8 - 8 12
C08-Diisiik Hiz Ti ms 0-9999 300 - 300 300
C09-Yiiksek Hiz Kp - 0.1-100 4 - 4 4
C10-Yiiksek Hiz Ti ms 0-9999 300 - 300 300
C11-PI Diisiik Hiz m/s 0-5 0.12 - 0.12 0.12
C12-PI Yiiksek Hiz m/s 0-5 0.6 - 0.6 0.6
C13-Tasiyici Frekansi kHz 6-16 10 10 10 10
C14-DC Fren Seviyesi % 0-100 15 15 15 15
C15-Tuning Akimi (%) % 1-100 10 - - 10
C16-V/f Baglama Hizi m/s | 0.01-0.5 0.08 0.08 - -
C17-V/f Baslama Gerilimi - 0.01-1 0.12 0.12 - -
C18-Kurtarma Yon Se¢imi - 0-1 1 1 1 1
C19-Kurtarma Gerilimi Vv 0-4 0 0 0 0
C20-Alan Zayiflatma - 0-2 2 2 2 0
C21-Akim Kp - 0.1-10 1 - 1 1
C22-Akim Ti ms 0-9999 4 - 4 40
C23-Tork Kp ms 0.1-10 1 - 1 1
C24-Tork Ti ms 0-9999 4 - 4 40
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PARAMETRE ADI BRIV | \CaLGI | AYARLARI| GEVRIM | CEVRIM | DisLisiz
MOTOR PARAMETRELERI
MO1-Motor Tipi - 1-2 1 1 1 2
MO02-Motor Hizi m/s 0.1-5 1 1 1 1
MO03-Motor RPM (Devir) Degeri rom | 100-3000 1500 1500 1500 1500
MO04-Motor Frekansi Hz 5-100 50 50 50 50
MO05-Motor Akimi 1-45 14 14 14 14
MO06-Motor Gerilimi Vv 100-500 380 380 380 380
MO7-Motor Cos Degeri - 0.1-1 0.85 0.85 0.85 1
MO08-Motor Kutup Sayisi - 35-100 4 4 4 4
MO09-Yiiksiiz Motor Akimi % 15-100 50 50 50 50
M10-Enkoder Pals (Darbe) Sayisi ppr | 100-5000 1024 - 1024 2048
M11-Motor Rs Ohm 0.1-10 0.7 0.7 0.7 0.7
M12-Motor Ls mH 10-3000 100 100 100 100
M13-Motor Rr Ohm 0.1-10 0.9 0.9 0.9 0.9
M14-Motor Lm mH 10-3000 110 110 110 110
M15-Motor Tr ms 50-3000 85 85 85 85
M16-Komut Yonii - 1-2 1 1 1 1
M17-Enkoder Yonii - 1-2 1 - 1 1
M18-Enkoder Tipi - 0-5 1 - 1 1
M19-Enkoder Offset derece |0-359.998 0 - - 0
M21-Hareket Yonii - 0-1 0 0 0 0

® Yukaridaki parametre listesinde, hiz birimi olarak metre/saniye (m/s) verilmistir. [S21]'in degerini
degistirerek hiz birimini RPM (Devir Sayisi) veya Hz (Frekans) olarak da ayarlayabilirsiniz.
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