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LA PREFACE  

 

AE-MAESTRO est un système de contrôle d'ascenseur intégré. Le contrôleur d'ascenseur et le 
pilote de moteur sont regroupés dans un seul appareil. Un appareil intégré présente de 
nombreux avantages par rapport aux autres systèmes de contrôle d'ascenseur. Un appareil 
intégré est beaucoup plus facile à connecter et à configurer. Tout le câblage et les paramètres 
nécessaires pour communiquer le pilote de moteur et la carte de commande dans le dispositif 
intégré ont été supprimés. Le mouvement du moteur est contrôlé directement par le logiciel de 
contrôle d'ascenseur. Ainsi, une efficacité maximale de la commande de mouvement est 
obtenue. 

 

Vous pouvez trouver des informations détaillées sur l'appareil et ses applications dans ce manuel. 
Cependant, il est possible que le logiciel que vous utilisez ne soit pas entièrement compatible 
avec ce guide car il y a des développements constants dans le logiciel. Dans ce cas, vous pouvez 
télécharger le guide le plus récent sur www.aybey.com. 

 

Vous pouvez envoyer un e-mail à destek@aybey.com pour obtenir des informations techniques 
plus détaillées sur le système ou pour envoyer vos commentaires. N'hésitez pas à nous 
contacter pour tout problème ou commentaire. N'oubliez pas que tous ces systèmes sont 
essentiellement développés en bénéficiant des critiques des clients et des utilisateurs. 

   

 

Aybey Electronique  

 

 

  

http://www.aybey.com/
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CHAPITRE 1- LA DEFINITION DU SYSTÈME  

1.1a) LA STRUCTURE GENERALE DU SYSTÈME  

Le système de commande AE-MAESTRO est un système de commande d'ascenseur intégré 
compact qui comprend un pilote de moteur, un filtre CEM et un starter CC. Avec cette structure, 
il offre une conformité CEM complète et réduit les coûts de main-d'œuvre et de matériaux dans 
la production de peinture par rapport à la structure classique. 

 

AE-MAESTRO a une architecture à double microprocesseur. Alors que le contrôle général de 
l'ascenseur est effectué par un microprocesseur haute performance, la commande du moteur 
est laissée au processeur de signal numérique (DSP). De cette manière, le DSP génère des 
signaux moteur très sensibles sans déranger. 

 

 

Figure 1.1a 

 

AE-MAESTRO est un appareil certifié STO (Safe toque off). De cette manière, il peut être 
directement connecté au moteur sans utiliser de contacteur. Il y a plus d'un avantage du 
système de commande sans contact. Premièrement, le coût des matières premières de la 
table diminue. Deuxièmement, le bruit de la commutation dans la table est considérablement 
réduit. Cependant, techniquement, le plus important est que les sorties des transistors de 
commande de moteur ne soient jamais commutées mécaniquement. Dans ce système, les 
transistors de sortie de l'onduleur sont toujours directement connectés aux enroulements 
du moteur. L'amortissement naturel des courants de transistor sur les enroulements du 
moteur prolonge considérablement la durée de vie de ces éléments vitaux. 

 

Figure 1.1b 



   

F/7.5.5.02.112  R:0 5               AE-MAESTRO 

 

Le dispositif intégré est fabriqué pour répondre aux exigences des normes d'ascenseurs EN81-20 
/ 50 pour les ascenseurs électriques. Cependant, il peut également être utilisé conformément 
aux normes EN81-1 + A2 ou EN81-1 + A3 en réglant les paramètres correspondants. Il peut 
également être utilisé dans tous les types d'ascenseurs électriques jusqu'à 64 étages. En plus de 
pouvoir fonctionner en boucle fermée avec des machines à engrenages et sans engrenages dans 
les nouveaux ascenseurs, il peut également être utilisé en boucle ouverte avec des machines à 
une et deux vitesses à des fins de modernisation. L'appareil prend également en charge les 
applications home-lift conformément à la directive machine avec son logiciel. 

La gestion de la vitesse AE-MAESTRO est très avancée. Le dispositif détermine la vitesse de 
croisière optimale en prenant en compte les accélérations et décélérations définies en fonction 
de la distance au étage cible à chaque départ. La distance entre les étages ou la présence d'étages 
courts ne pose aucun problème. Même l'encodeur du moteur est suffisant pour une gestion 
intelligente de la vitesse. De plus, l'appareil prend en charge le mode vitesse intelligent avec un 
encodeur de puits et un encodeur absolu. 

La configuration principale d'AE-MAESTRO est fournie avec du matériel compatible avec la norme 
EN81-20 / 50. Par conséquent, presque aucune carte supplémentaire n'est requise dans la 
plupart des applications. 

AE-MAESTRO prend en charge les connexions parallèles et série de jusqu'à huit ascenseurs pour 
les boutons-poussoirs et les opérations de groupe. Il dispose d'un système de contrôle d'accès 
aux ascenseurs et d'une fonction de voyage VIP pour limiter l'utilisation des ascenseurs. 

AE-MAESTRO prend en charge de nombreuses normes d'ascenseurs. Par conséquent, il peut être 
utilisé dans de nombreux pays à la fois dans les nouveaux ascenseurs et dans la modernisation. 

EN81-1, EN81-1+A3, EN81-20/50, EN81-70, EN81-72, EN81-73, EN81-41, EN81-28 

AE-MAESTRO dispose de fonctionnalités avancées de communication d'informations. Des 
interfaces Ethernet et USB sont disponibles pour tous les utilisateurs pour modifier les 
paramètres avec le dispositif de contrôle ou pour surveiller le mouvement de l'ascenseur avec 
un ordinateur ou un appareil intelligent localement ou depuis Internet. 

1.1b) LES CARACTERISTIQUES ELECTRIQUES (3x400V Series) 

Les spécifications techniques et les valeurs maximales sont données dans le tableau T-1. 
L'appareil peut être endommagé lorsque les valeurs maximales sont dépassées ou lorsque des 
unités supplémentaires inappropriées sont utilisées. Veillez donc à utiliser les unités 
supplémentaires comme indiqué dans les tableaux ci-dessous. 
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Tableau T-1 Les caractéristiques techniques pour la série 400V  

MODÈLE (400V Série) AEM404 AEM405 AEM407 AEM411 AEM415 AEM422 AEM430 

 Puissance nominale du 
moteur  

4 kW 

(5.5 HP) 

5.5 kW 

(7.5 HP) 

7.5 kW 

(10 HP) 

11 kW 

(15 HP) 

15 kW 

(20 HP) 

22 kW 

(30 HP) 

30 kW 

(40 HP) 

Courant de sortie 
nominale  

9 A 13 A 18 A 25 A 32 A 45 A 60 A 

 Courant maximum 

Durée autorisée  

 

18 A 

5 s 

26 A 

5 s 

36 A 

5 s 

50 A 

5 s 

64 A 

5 s 

90 A 

5 s 

120 A 

5 s 

Tension d’alimentation 
de circuit de contrôle  

1-Phase 100V.......240V AC 50/60 Hz +- %5 

Tension de réseau 3-Phase 340V........420V AC 50/60 Hz +- %5 

 Tension de sortie moteur  3-Phase 0V......420V AC 0......100 Hz 

Fréquence transport 6....16 kHz 

 

 Sélectionnez la résistance de freinage en vous référant au tableau T-2. Veuillez noter 
que ces valeurs ne sont valables que pour un réseau 3x400V. 
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Tableau T-2 Les caractéristiques électriques des resistances de ( Série 400V) 

Les resistances de freinage 

Série 400V   
AEM404 AEM405 AEM407 AEM411 AEM415 AEM422 AEM430 

Valeur de résistance 120 Ω 80 Ω 60 Ω 40 Ω 30 Ω 20 Ω 15 Ω 

Minimum requis Pour les 
applications avec moteur 
asynchrone (avec 
réducteur). Force de 
résistance au freinage 
(vitesse <1,6 m / s) 

1.000 W 1.200 W 1.500 W 2.200 W 3.000 W 4.400 W 6.000 W 

Minimum requis Pour les 
applications avec moteur 
asynchrone (avec 
réducteur). Force de 
résistance au freinage 
(vitesse ≥ 1,6 m / s) 

1.500 W 1.800 W 2.250 W 3.300 W 4.500 W 6.600 W 9.000 W 

Minimum requis Pour les 
applications avec moteur 
synchrone (sans 
engrenage). Force de 
résistance au freinage 
(vitesse <1,6 m / s) 

1.500 W 1.800 W 2.250 W 3.300 W 4.500 W 6.600 W 9.000 W 

Minimum requis Pour les 
applications avec moteur 
synchrone (sans 
engrenage). Force de 
résistance au freinage 
(vitesse ≥ 1,6 m / s) 

2.000 W 2.400 W 3.000 W 4.400 W 6.000 W 8.800 W 12.000 W 

Minimum requis Pour les 
applications avec moteur 
synchrone (sans 
engrenage). Force de 
résistance au freinage 
(vitesse ≥ 2,0 m / s) 

2.500 W 3.000 W 3.750 W 5.500 W 7.500 W 11.000 W 15.000 W 

Sélectionnez les disjoncteurs à utiliser dans le panneau de commande conformément au 
tableau T-3. 
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Tableau T-3 les valeurs des coupe-circuits (Série 400V) 

Valeurs des coupe-circuits AEM404 AEM405 AEM407 AEM411 AEM415 AEM422 AEM430 

Entrée réseau triphase  
(F3X) 

16 A 20 A 25 A 32 A 40 A 63 A 80 A 

Tension alimentation 
circuit contrôle  (F4) 

1 A 

Alimentation 
accumulateur  (FBAT) 

16 A 16 A 16 A 25 A 25 A 32 A 50 A 

Alimentation UPS (FTR1) 4 A 

Les diamètres des câbles à utiliser dans le tableau sont indiqués dans le tableau T-4.  

(for 400V Series) 

Diameter du plus petit câble AEM404 AEM405 AEM407 AEM411 AEM415 AEM422 AEM430 

Entrée de puissance et 
cables de moteur  

2,5 mm2 2,5 mm2 4 mm2 4 mm2 6 mm2 10 mm2 10 mm2 

Cables de résistance de 
freinage  

2,5 mm2 2,5 mm2 2,5 mm2 2,5 mm2 4 mm2 4 mm2 6 mm2 

Cables de connexion UPS  1,5 mm2 2,5mm2 2,5mm2 2,5mm2 4 mm2 4 mm2 6 mm2 

Cables de connexion 
accumulateur  

4 mm2 4 mm2 4 mm2 4 mm2 4 mm2 6 mm2 6 mm2 

Cables de circuit de contrôle  0,75 mm2 

Cables de raccordement 
incodeur  

0,35 mm2 
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1.1c) LES DIMENSIONS MECANIQUES  

Figure  1.1c Dimensions extérieures de boîte        Figure 1.1d Orifices de montage       

         

 

 

   

Tableau T-5 Dimensions de la boîte et trous de montage [mm] 

Modèle de 

l’appareil 

Dimensions  Orifices de montage  

H W D d1 d2 d3 

AEM04…AEM15 375 250 215 220 356 220 

AEM22…AEM30 380 330 290 300 368,4 300 
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1.2) LA COMMUNICATION DE SERIE ET LES CONFIGURATIONS  

Il y a toujours une communication série entre la cabine et le contrôleur. Les boutons poussoirs 

peuvent être connectés à la fois en série et en parallèle. La communication série se fait via le bus 

CAN. Si les boutons-poussoirs de étage  sont parallèles, le système est appelé "Série d'armoire", 

si les barrières de boutons de étage  sont en série, il est appelé "Série complète". La carte 

terminale ALSK doit être utilisée dans les systèmes série complets et ALPK dans d'autres. 

L'appareil prend en charge trois interfaces CAN. C0 basse vitesse tolérante aux pannes, norme 

CAN haute vitesse C1 et ils sont à l'intérieur de l'appareil. C3 peut être utilisé avec l'ajout d'une 

carte d'interface (CCI ou CSI). Les cartes et configurations utilisées dans la communication série 

sont expliquées en détail dans le CHAPITRE 2.3. 

1.3) LES PORTES  

Le système d'ascenseur AE-MAESTRO supporte deux portes d'ascenseur séparément l'une de 

l'autre. Il existe des entrées séparées d'ouverture de porte, de fermeture de porte, de cellule 

photoélectrique et de limite de porte pour deux portes. Des tests de portes adéquats pour les 

systèmes de portes semi-automatiques et entièrement automatiques conformément à la norme 

d'ascenseur EN81-20 / 50 ont été développés selon les systèmes de porte simple et double. Si la 

norme EN81-20 / 50 est sélectionnée [A10 = 2], le panneau de pontage de porte SDB est toujours 

nécessaire pour tester les portes au sol. Par conséquent, lors de l'utilisation de la norme EN81-

20 / 50, cette carte doit toujours être installée sur l'AE-MAESTRO même lorsque le mise à niveau  

automatique et l'ouverture anticipée de la porte ne sont pas nécessaires. 

1.4) LES POINTS DE RACCORDEMENT CAN 

Il y a trois ports CAN sur l'appareil. CAN0 et CAN1 sont disponibles en standard sur l'appareil. 

CAN0 fonctionne en mode basse vitesse et tolérant aux pannes et est utilisé comme bus de 

connexion de cabine. CAN1 fonctionne en mode haute vitesse et est utilisé pour les boutons 

d'étage. CAN2 est disponible en installant une carte d'interface CAN supplémentaire. Cependant, 

n'importe quel canal CAN peut être configuré pour communiquer avec les appareils souhaités en 

ajustant les paramètres E7… E10. 

1.5) LA LIGNE DE SECURITE 

1.5.1) La tension de circuit de sécurité 

L'alimentation du circuit de sécurité est étiquetée 110 et 150; où 110 est la borne de départ et 

150 est la borne de retour. La tension du circuit de sécurité peut être sélectionnée par le client. 

Les tensions 48Vdc et 220 / 230Vac peuvent être sélectionnées pour le circuit de sécurité. 

1.5.2) La structure du circuit de sécurité  

Le circuit de sécurité commence par 110 de la table et se tourne vers la table à 120 borne en 

faisant le tour des éléments de sécurité du puits. 120 est le début du circuit de sécurité pour les 
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portails, 140 est sa fin. Si les éléments de sécurité ou l'une des portes sont ouverts, ce doit être 

140 zéros. Sinon, il y a une erreur dans les connexions de puits. 

Les connexions du circuit de sécurité varient en fonction du nombre de portes et de la norme 

appliquée. Vérifiez que le schéma de sécurité dont vous disposez est compatible avec votre 

application. Sinon, contactez le service d'assistance agréé. 

Les leds nommées 120… 140 sur le côté droit de l'appareil représentent le circuit de sécurité. Si 

la ligne associée est éteinte, la led sera active. 

1.6) SAFE TORQUE OFF (Application sans contacteur) 

AE-MAESTRO est un appareil certifié STO et les câbles moteur peuvent être connectés 

directement à la sortie de l'appareil sans contacteurs entre les deux. Cette application présente 

de nombreux avantages. Tout d'abord, le manque de contacteurs réduira le coût. Un deuxième 

avantage est que les bruits du panneau sont considérablement réduits. Le manque d'éléments 

de commutation mécaniques à la sortie des transistors d'entraînement du moteur (IGBT) est 

l'avantage technique le plus important. Le fait que les courants IGBT soient toujours 

naturellement amortis dans les enroulements du moteur au lieu d'être coupés mécaniquement 

par un élément, prolonge considérablement la durée de vie de ces éléments vitaux. Cette 

fonctionnalité est décrite en détail dans le CHAPITRE 3.1.2. 

1.7) LE VOLTAGE DE PANEL  

À l'exception de la ligne de sécurité, il n'y a qu'une seule alimentation 24 Vdc dans le système. Il 

s'agit de l'alimentation électrique qui alimente toutes les cartes électroniques, signaux et 

détecteurs du contrôleur. Avec une puissance de la source d'au moins 75W, il convient de la 

sélectionner en tenant compte de la consommation de courant des panneaux. 

1.8) LES ENTREES  

Toutes les entrées sont isolées galvaniquement à 100% du circuit du microcontrôleur car elles 

sont connectées à ce circuit avec des connecteurs optiques. Les fonctions d'entrée et les 

procédures de tâche du terminal d'entrée sont décrites au CHAPITRE 2.5. 

1.9) LES SORTIES 

Toutes les sorties sont isolées galvaniquement à 100% du circuit du microcontrôleur car elles 
sont connectées à ce circuit avec des connecteurs optiques. Fondamentalement, les relais sont 
utilisés comme sorties. Certaines bornes de sortie telles que RU, RH, RF sont affectées par défaut 
pour certaines fonctions, tandis que d'autres sont programmables. Les utilisateurs peuvent 
attribuer n'importe quelle fonction à ces bornes de sortie programmables. Les fonctions de sortie 
et les procédures d'affectation des bornes de sortie sont décrites au CHAPITRE 2.6. 

1.10) LE MOUVEMENT DE CABINE HORS DEMANDE (UCM)  

Le système AE-MAESTRO prend en charge un grand nombre de tests UCM et d'outils de contrôle 
pour les systèmes d'ascenseur avec et sans engrenage. L'UCM est décrite en détail dans le 7e 
CHAPITRE. Les fonctions UCM ne sont pas activées si le paramètre A10 est réglé sur EN81-1 + A2 
[A10 = 0]. 
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1.11) L’INFORMATION DE POSITION DE CABINE   

Les informations sur la position de la cabine peuvent être fournies via des interrupteurs 
magnétiques ou des encodeurs. Si les informations de position de la cabine (sélecteur d'étage) 
sont fournies via l'encodeur, le fonctionnement basé sur la distance est automatiquement activé. 
En dehors de cela, l'appareil prend également en charge les systèmes avec de simples 
commutateurs magnétiques. Les types et applications des sélecteurs d'étage sont décrits dans le 
CHAPITRE 3.2.  

1.12) LE FONCTIONNEMENT À BASE DE DISTANCE  

Lorsque l'encodeur est sélectionné pour obtenir des informations sur la position de la cabine, 
l'appareil fonctionne en fonction de la distance. Dans cette fonction, le étage cible est toujours 
calculé en mm. La vitesse de croisière vers le étage  cible est automatiquement sélectionnée par 
l'ILC en fonction des paramètres entrés par l'utilisateur tels que la décélération, l'accélération et 
la vitesse de croisière. L'accélération, la décélération et la vitesse de croisière sont calculées en 
fonction de la distance et de la vitesse maximale limitées par les paramètres utilisateur.  

1.13)  LES OPERATIONS INCENDIE  

AE-MAESTRO prend en charge les normes EN81-72 et EN81-73. La norme qui sera utilisée dans 
l'utilisation des ascenseurs doit être définie dans le paramètre [A14]. Les fonctions et paramètres 
liés au comportement de l'ascenseur en cas d'incendie et son utilisation en fonctionnement 
pompier sont décrits en détail au CHAPITRE 9. 

1.14) LE SYSTÈME DE CONTRÔLE ACCÈS   

La fonction de contrôle d'accès permet uniquement aux utilisateurs disposant des autorisations 
appropriées d'utiliser l'ascenseur. En déterminant pour quels étages ou à quel intervalle de 
temps les utilisateurs peuvent utiliser l'ascenseur, l'utilisation de l'ascenseur par des personnes 
non autorisées peut être restreinte. À cette fin, chaque utilisateur d'ascenseur doit disposer 
d'une carte RFID ou d'une clé i-Button avec un identifiant d'utilisateur unique. Cette fonction est 
disponible dans le logiciel AE-MAESTRO et aucun système de contrôle d'accès externe n'est 
nécessaire. Les lecteurs de contrôle d'accès ne sont nécessaires que sur les boutons-poussoirs et 
les panneaux de cabine. Le système de contrôle d'accès est expliqué au CHAPITRE 5.2. 

1.15) L’UTILISATION DE GROUPE 

Le contrôleur AE-MAESTRO peut être utilisé dans des groupes d'ascenseurs jusqu'à huit 
ascenseurs. Pour la connexion de groupe, une carte d'interface CAN CSI doit être installée dans 
chaque appareil et un module gestionnaire de groupe ICG doit être utilisé pour chaque groupe. 
Les opérations de groupe sont décrites au CHAPITRE 5.6. 

1.16) LE VOYAGE VIP 

A E-MAESTRO a la fonction de VIP Travel. Lorsqu'une des fonctions d'entrée VP1 (46), VP2 (47) 
ou VP3 (48) connectées VIP devient active, l'ascenseur se déplace immédiatement vers l'étage 
défini dans les paramètres B23, B24 et B25 respectivement. Si l'ascenseur se déplace dans la 
même direction que la nouvelle cible, il continue son mouvement jusqu'à ce qu'il atteigne l'étage 



   

F/7.5.5.02.112  R:0 13               AE-MAESTRO 

 

VIP. Si la direction du mouvement et la nouvelle direction cible sont dans la direction opposée, 
l'ascenseur s'arrête au premier étage où il arrive, inverse la direction du mouvement vers l'étage 
VIP et se déplace à nouveau. VIP 1 a la priorité la plus élevée, VIP 2 est de niveau intermédiaire 
et VIP 3 est le plus bas. Cela signifie que lorsqu'il y a plus d'un terminal VIP actif, le terminal de 
priorité la plus élevée est sélectionné (VP1> VP2> VP3) 

1.17) LE SYSTÈME D’APPEL PRIORITAIRE  

Le logiciel AE-MAESTRO a une fonction prioritaire. Cette fonction est très utile dans les bâtiments 
où fonctionnent des ascenseurs publics. En cas d'urgence, ces ascenseurs peuvent être appelés 
et utilisés comme ascenseur privé, ce qui restreint l'utilisation normale. Ce système ne peut être 
utilisé que dans les systèmes Full Series où les porte-boutons sont en série et des lecteurs de 
contrôle d'accès (RFID ou i-Button) sont nécessaires à tous les étages et cabines. La fonction de 
priorité est expliquée au CHAPITRE 5.3.  

1.18) APPLICATIONS EN81-21 PUITS BAS ET FINITION COURTE 

La norme EN81-21 spécifie les règles de base pour la conception d'ascenseurs qui ne satisfont 
pas aux exigences de distance requises pour les étages inférieurs et supérieurs de la fosse EN81-
20 / 50. L'appareil prend en charge certains équipements spéciaux conçus pour les applications 
EN81-21. En outre, il offre des fonctions spéciales à cet égard. Voir le CHAPITRE 11 pour une 
explication plus détaillée. 

1.19) L’ANNULATION D’APPEL DE CABINE  

Les appels de CABİNE peuvent être annulés en appuyant à nouveau sur le bouton. Cependant, 

l'appel ciblé et déplacé par l'ascenseur ne peut pas être annulé. Cette application est contrôlée 

par le paramètre B45. 

1.20) LA TRANSMISSION DES DONNEES 

Le système de contrôle AE-MAESTRO prend en charge la connexion informatique via USB ou 
Ethernet avec le logiciel AYBEYnet. En utilisant AYBEYnet, un ordinateur peut être connecté 
directement via un réseau local (LAN) ou Internet. 

AYBEYnet présente les caractéristiques suivantes: 

 Les mouvements et les appels de l'ascenseur peuvent être suivis en temps réel 

 Tous les horaires et l'état des entrées et sorties peuvent être observés en temps réel 

 Les listes d'erreurs peuvent être considérées comme des informations numériques 

 Tous les paramètres peuvent être vérifiés et modifiés 

 Tous les paramètres peuvent être enregistrés, chargés, transférés et imprimés 

 Vous pouvez télécharger le logiciel AYBEYnet et les pilotes associés à partir du site Web 
www.aybey.com. Des informations détaillées sur l'installation et l'utilisation sont 
disponibles dans le Guide d'installation AYBEYnet. 
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1.20.1 L’USB 

Pour connecter n'importe quel ordinateur au contrôleur d'ascenseur via USB avec AYBEYnet, il 
est nécessaire de connecter une carte USN supplémentaire à la prise SPx (x: 1, 2). De cette 
manière, la commande peut être surveillée dans la salle des machines pour régler les 
paramètres et les heures ou pour détecter les erreurs. 
 

1.20.2 L’ ETHERNET 

Pour connecter un ordinateur au réseau local (LAN) ou à Internet, il est nécessaire d'insérer la 
carte d'extension ETN dans la prise SPx (x: 1, 2). La carte ETN est l'interface Ethernet. De cette 
façon, le contrôle peut être surveillé de n'importe où dans le monde avec une connexion 
Internet pour ajuster les paramètres et les heures ou pour détecter une erreur. 
 

1.21) LE CONTRÔLE DE MAINTENANCE  

Il existe deux systèmes de contrôle indépendants pour activer le mode maintenance. La première 
consiste à définir une heure de maintenance pour une date future et la seconde à définir le 
nombre maximum de départs pour l'ascenseur. Si le temps de maintenance réglé ou le nombre 
de départs est dépassé, l'ascenseur passe en mode maintenance et ne répond plus aux appels à 
partir de ce moment Le contrôle de la maintenance est expliqué dans la section 5.4. 

 

1.22) LE MENU DE TEST 

Il existe une fonction spéciale pour tester l'ascenseur lors d'une utilisation normale. Le menu de 
test est décrit au CHAPITRE 10.1. 
 

1.23) LA PREVENTION DEL’ALLEE EN ARRIERE AU DEMARRAGE ET L’APPLICATION DE TORQUE 

AVAN 

Le dispositif intégré dispose de diverses fonctions pour éviter les jeux de choc au décollage. La 

fonction à sélectionner dépend de la présence du système de mesure de charge et du type de 

moteur. Les applications sont contrôlées par le paramètre [S19] et sont décrites en détail au 

CHAPITRE 5.5. 

 

1.24) LE DIAGRAMME DE TEMPS  

Le chronogramme AE-MAESTRO est illustré à la Figure 1.21.a. L'appareil a deux variables 
principales, ce sont la phase de mouvement (étape) et les étapes d'entraînement du moteur 
(mphase). Dans la chronologie, vous pouvez voir ce qui se passe lorsqu'un ordre de mouvement 
est reçu sur l'appareil. Dans la figure 1.21.a, la ligne nommée étape montre les étapes de contrôle 
et la ligne nommée mphase montre la phase de mouvement. Vous pouvez voir l'état instantané 
de ces deux variables sur le terminal manuel. En regardant de plus près le graphique, vous pouvez 
voir à quels stades le moteur, le frein, la validation et les contacteurs sont actifs ou inactifs. 
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CHAPITRE 2- L’EQUIPEMENT GENERAL 

 

                                     

Figure  2.1.a Les bornes de l’appareil 

 

2.1) L’EQUIPEMENT GENERAL 

2.1a) LES BORNES DE L’APPAREIL 

Toutes les bornes de l'appareil se trouvent sous le capot avant. Les emplacements des cartes 
supplémentaires y sont indiqués. La figure 2.1a montre les bornes de l'appareil. Il y a des 
indicateurs LED et un affichage numérique à l'avant de l'appareil. L'appareil est fourni avec un 
couvercle vierge en standard. Le terminal manuel TFT est nécessaire pour modifier les 
paramètres de l'appareil. Cette unité est fournie en option et peut être utilisée sur l'appareil et 
n'importe où dans le puits auquel le bus CAN est connecté. 

Les paramètres matériels généraux d'AE-MAESTRO sont conçus pour prendre en charge la norme 
EN81-20 / 50. Par conséquent, presque aucune carte supplémentaire n'est requise pour de 
nombreuses applications. Deux cartes supplémentaires de base peuvent être nécessaires en 
fonction du type de moteur standard et. Il s'agit de la carte de pontage de porte et des cartes 
codeur absolu. Si vous le souhaitez, l'appareil peut également fonctionner conformément à la 
norme EN81-1 + A3. La figure 2.1a montre le schéma synoptique AE-MAESTRO.  
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Figure  2.1b Les lieux des bornes principales et des cartes supplémentaires sur l’appareil  



   

F/7.5.5.02.112  R:0 18               AE-MAESTRO 

 

2.1b) LES SUJETS À PRENDRE EN ATTENTION LORS DE L’UTILISATION DE L’APPAREIL  
 

 

 

 

2.1c) LES CARTES ELECTRONIQUES DU SYSTÈME  

Les cartes électroniques utilisées dans le système AE-MAESTRO et leurs définitions sont ci-
dessous. 

SCB: Cette carte est utilisée dans la boîte de révision et fonctionne comme une carte de 
commande de cabine. Les appels de cabine et les entrées de détecteur sont collectés dans le 
circuit de la cabine. Il dispose de 5 sorties relais programmables et 12 entrées programmables, 
16 enregistrements d'appels, un chargeur de batterie pour l'alimentation de secours et des 
équipements pour d'autres fonctions d'ascenseur dans la cabine. Il prend également en charge 
le système d'annonce lorsque l'AFM (carte d'annonce) est installé. 

PWL: Cette carte est utilisée uniquement dans les systèmes précâblés, dans la boîte de révision. 

Il fonctionne comme un contrôleur d'armoire. Il recueille les appels de cabine et les entrées de 

détecteur dans le circuit supérieur de la cabine. Il dispose de 5 sorties relais programmables et 

de 14 entrées programmables, d'un circuit de charge de batterie pour l'alimentation de secours 

et d'équipements pour d'autres fonctions dans la cabine. 

PWH: Cette carte est utilisée uniquement dans les systèmes précâblés, dans la boîte de révision. 
Il fonctionne comme la carte de connexion du terminal du câble flexible dans l'armoire. 

LES AVERTISSEMENTS  

 Lisez attentivement le manuel d'utilisation avant 

l'installation. 

 Avant d'ouvrir le couvercle de l'appareil, coupez 

l'alimentation (du secteur, de l'onduleur ou de la 

batterie) et attendez au moins 5 minutes.  

Connectez la borne de terre (PE) avant la mise 

sous tension. 

 Ne connectez ni ne déconnectez aucune borne 

lorsque l'appareil est sous tension. 

 Assurez-vous de laisser suffisamment d'espace 

libre autour de l'appareil pour la circulation de 

l'air. La circulation de l'air est très importante 

pour refroidir l'appareil. Comme le montre la 

figure 2.1b, il est recommandé d'avoir au moins 

50 mm d'espace libre sur les côtés de la boîte et 

au moins 100 mm au-dessus et au-

dessous.N'utilisez pas l'appareil dans des 

endroits avec une humidité excessive, de la 

poussière, des substances explosives ou des 

produits chimiques extrêmes. 

N'utilisez pas l'appareil dans des conditions ambiantes 

inférieures à -10 oC ou supérieures à 40 oC. 

N'installez pas l'appareil dans un endroit exposé à la 
lumière directe du soleil. 
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PWS (PWF): Cette carte n'est utilisée que pour piloter les boutons de cabine Aybey dans les 
systèmes pré-câblés. Il recueille les appels de cabine, gère les signaux et les affichages d'écran 
sur le bouton de la cabine et effectue des annonces dans la cabine. Lorsque la carte AFM est 
installée, son nom est appelé PWF. 

PWSC (PWFC): Cette carte est utilisée pour piloter le bouton de la cabine dans les systèmes pré-

câblés. Il recueille les appels de cabine, gère les signaux et les affichages d'écran sur le panneau 

de la cabine et effectue des annonces dans la cabine. Lorsque la carte AFM est insérée, son nom 

est appelé PWFC. 

ALSK: Cette carte est utilisée dans les systèmes où les panneaux de palier sont en série et 

fonctionnent comme un terminal pour les entrées et sorties programmables dans le dispositif de 

commande et le PTC. Il dispose de 12 entrées programmables. 

ALPK: Cette carte est utilisée dans les systèmes où les boutons-poussoirs sont parallèles et 

fonctionne comme une carte terminale pour les entrées et sorties programmables dans le 

contrôleur et PTC ainsi que pour l'enregistrement des appels. Il a 12 entrées. 

SPT: Cette carte fonctionne comme la carte de contrôle de la fosse. Il communique via CAN-BUS. 

SDB: C'est le panneau de pontage de porte installé sur AE-MAESTRO. 

SGD: Il contrôle l'activation de la bobine sur le régulateur de vitesse. 

OUT: Cette carte a 4 relais de sortie programmables. 

INPS: Cette carte dispose de 4 entrées programmables. 

CSI: Cette carte est une carte d'interface CAN en mode de tolérance aux pannes. Il peut être 

utilisé pour communiquer avec d'autres ascenseurs dans des opérations de groupe ou pour une 

ligne CAN BUS séparée pour les appels d'étage. 

CCI: Cette carte est une carte d'interface CAN en mode haute vitesse. Il peut être utilisé comme 

bus CAN séparé pour les boutons-poussoirs dans les cas où les boutons-poussoirs ont des 

interfaces CAN haute vitesse. 

IO: Cette carte a 8 enregistrements d'appels. Il est utilisé pour augmenter le nombre de registres 

d'appels sur ALPK. 

USN: Il s'agit d'une carte d'interface USB pour la connexion à un ordinateur local. 

ETN: Cette carte est une carte d'interface Ethernet et est utilisée pour connecter le contrôleur à 
un ordinateur via un réseau local ou Internet. 

CAN-IO: Cette carte communique via CAN-BUS et agit comme un enregistreur d'appels. Une carte 
CAN-I / O peut contenir 16 enregistrements d'appels. Il est utilisé pour augmenter le nombre de 
registres d'appels dans le circuit de la cabine au-dessus de 16 étages ou de plus de 16 registres 
d'appels dans les systèmes où les boutons ne sont pas en série. 

AFM: carte d'annonce montée en externe sur des cartes SCD, PWS ou TPS. 

APE: Il est utilisé uniquement pour augmenter le nombre d'enregistrements d'appels sur la carte 
PWS dans le système d'installation prêt. Il y a 16 enregistrements d'appels 
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HTKL (KLN / KLU): Le panneau de commande est utilisé comme borne pour la sortie dans les 

systèmes préinstallés. 

ICA: C'est une carte d'interface codeur absolu. Il est monté sur l'appareil intégré dans les 

applications de machines sans engrenage. Prend en charge les types de codeurs Endat, SSI, BISS 

et SinCos. 

2.2) LES INDICATEURS ET L’APPAREIL DE REGLAGE  

2.2.1) Le panel avant LED  

Il y a 16 indicateurs LED et un affichage numérique à l'avant de l'appareil. 

 

 
 

2.2.2) LA BORNE MANUELLE TFT  

 

                           L’écran principal 

 

16 LED sur deux colonnes montrent les 
variables d'état les plus importantes de 
l'ascenseur. En plus du numéro d'étage, 
l'affichage numérique peut être utilisé pour 
afficher des variables telles que le courant, la 
tension, la vitesse en ajustant le paramètre 
[D03]. 

La lumière rectangulaire centrale informe l'état 
général de l'ascenseur avec des couleurs. Il 
devient vert en contrôle normal, jaune en 
révision et rouge en cas d'erreur. Il commence 
à clignoter tout en gardant la couleur de la 
lumière en mouvement. 

Le terminal manuel TFT peut être utilisé tel 
que monté sur l'appareil et peut également 
être utilisé n'importe où dans le puits via le 
bus CAN. 

 

Les graphiques de voyage peuvent être 
visualisés à l'écran. Le logiciel peut être mis 
à jour et les paramètres peuvent être copiés 
avec la carte SD insérée. 

 

Le terminal manuel n'est pas fourni avec 
l'appareil en standard, il est proposé en 
supplément. 

 

Pour des informations détaillées sur le 
terminal manuel, veuillez lire le manuel du 
terminal manuel. 
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                             Le menu principal 

2.3) LES BORNES D’ETAGE ET DE CABINE  

2.3.1) Les connexions entre étage, cabine et panneau  

Les cassettes de étage peuvent être connectées en série ou en parallèle. La connexion parallèle 

des cassettes de étage est appelée «Série d'armoire» et la connexion en série est appelée 

«Série complète». Le chemin du panneau aux étage s est rapide et le chemin vers la cabine 

est un système CAN résistant aux pannes à basse vitesse. 

La connexion du système Ready-Installation est illustrée à la Figure 2.3a. Les cassettes de étage 

utilisées sur les sols sont les cassettes de étage utilisées dans le système FULL Serial. Le 

jeu de cartes PWL-PWH est utilisé dans la boîte de révision de la cabine. 

2.3.2) LES APPELS 

2.3.2.1) Les appels de cabine  

i) Dans les systèmes sans installation prête: les appels de cabine sont collectés avec la carte SCB, 
qui est une carte de commande de cabine pour un maximum de 16 arrêts. Pour plus de 16 arrêts, 
la carte auxiliaire CAN-IO doit être ajoutée à la carte cabine et les appels doivent être récupérés. 
Chaque carte CAN-IO a 16 arrêts supplémentaires de capacité. 

ii) Dans les systèmes avec câblage prêt: les appels de cabine sont collectés avec la carte de 
commande de cabine PWS jusqu'à 16 arrêts. Pour plus de 16 arrêts, les appels doivent être 
récupérés en ajoutant une carte auxiliaire APE à la carte cabine. Chaque carte APE a une capacité 
de 16 arrêts. 

2.3.2.2) Les appels de cabine: 

i) Dans les systèmes série de cabine: la carte terminale ALPK dispose de 8 registres d'appels 
intégrés. Une carte auxiliaire d'E / S peut être installée sur ALPK pour augmenter les 
enregistrements d'appels à 16. Le nombre de cartes d'E / S CAN peut être augmenté pour plus 
d'enregistrements d'appels d'étage. Chaque carte CAN I / O possède 16 registres d'appels. 

ii) Dans les systèmes Full Serial: les unités à bouton poussoir des appels d'étage contrôlés par 
CAN collectent et envoient les appels. Aucune carte supplémentaire n'est requise, quel que soit 
le nombre d'arrêts. Les protocoles des cartes utilisées dans cette application doivent être 
compatibles avec le système. 

Vous pouvez accéder au menu principal en 
appuyant sur le bouton ENT sur l'écran principal. 

De là, vous pouvez afficher et modifier les 
paramètres, exécuter diverses applications de 
service et afficher les variables système. 
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Figure  2.3a  
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Figure 2.3b 
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2.4) L’EQUIPEMENT D’ENTREE 

Toutes les entrées sont négatives actives sauf ML1-ML2 et le circuit de ligne de sécurité. Cela 
signifie que lorsqu'une entrée est connectée à la référence de masse (0V) d'une source 
d'alimentation en courant continu, le système accepte cette entrée comme active. Voir Figure 
2.4a Toutes les entrées sont isolées galvaniquement à 100% du microprocesseur et connectées 
à ce circuit avec des connecteurs optiques. 

 

Figure 2.4a  

Grâce à la structure flexible du système, les bornes d'entrée sont réparties sur différentes cartes. 

Les emplacements de ces terminaux sont répertoriés ci-dessous. 

ENTREE NO LIEU / DOUILLE NOM DE CARTE NOM DE BORNE  

I1…I8 PANEL / BORNE ICM I1…I8 

I9…I20 PANEL / BORNE ALSK / ALPK I9…I20 

I21…I24 PANEL / BORNE 
ALSK (INPS) 

ALPK (INPS) 
I21…I24 

N1…N12 CABINE / BORNE  SCB / PWL N1…N12 

N13…N16 CABINE / BORNE 
SCB (INPS) 

PWL (INPS) 
I1…I4 

N17 CABINE / BORNE PWS N17 

N18…N21 CABINE / BORNE PWS (INPS) I1…I4 

Y1…Y7 
COMMANDE DE 

PUITS  
SPB / SPT Y1…Y7 

Tableau 2.4a les emplacements des bornes d’entrée  

2.5) LES FONCTIONS D’ENTREE 

Il existe différentes fonctions d'entrée définies dans le logiciel de l'appareil. Chaque information 
de connexion a un numéro de fonction unique. Certaines bornes d'entrée telles que ML1, ML2 
et la ligne de sécurité se voient attribuer certaines fonctions par défaut; d'autres peuvent être 
programmés. L'utilisateur peut attribuer n'importe quelle fonction à ces entrées 
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programmables. Vous pouvez le faire en appuyant sur l'icône PARAMÈTRES SYSTÈME dans le 
menu principal et en entrant dans le CHAPITRE DES PARAMÈTRES D'ENTRÉE H01. 

 

ENTR
EE NO 

 

ENTREE 
CODE 

EXPLICATION DEFINITION 
SITUATION 

ACTIVE  

1 869 Clé de révision sur cabine  UTILISATEUR OUVERT  

2 870 Clé de révision de panneau UTILISATEUR FERME 

3 871 Clé de révision de puits UTILISATEUR OUVERT 

4 817 Lent obligatoire vers le bas  UTILISATEUR OUVERT 

5 818 Lent obligatoire vers leh aut  UTILISATEUR OUVERT 

6 500 Clé de mouvement de révision de cabine vers le bas   UTILISATEUR FERME 

7 501 Clé de mouvement de révision de cabine vers haut  UTILISATEUR FERME 

8 550 Clé de révision de panneau vers le bas UTILISATEUR FERME 

9 551 Clé de révision de panneau vers le haut  UTILISATEUR FERME 

10 BYP Clé bypass  UTILISATEUR OUVERT 

11 510 Clé de mouvement de révision de puits vers le bas  UTILISATEUR FERME 

12 511 Clé de mouvement de révision de puitsvers leh aut  UTILISATEUR FERME 

13 KRR Clé de réinitialisation de révision de puits  UTILISATEUR GEÇİŞ 

14 MKD Stoppeur dans le sens vers le bas  UTILISATEUR FERME 

15 MKU Stoppeur dans le sens vers leh aut  UTILISATEUR FERME 

16 804 Contact de charge excessive (NO) UTILISATEUR FERME 

17 805 Contact de charge complète  UTILISATEUR FERME 

18 K20 Bouton d’ouverture de porte pour la porte 1  UTILISATEUR FERME 

19 DTS Bouton d’ouverture de porte pour la porte 1 UTILISATEUR FERME 

20 FOT Contact de la photocellule 1 pour la porte 1  UTILISATEUR FERME 

21 AL1 Limite d’ouverture de porte pour la porte 1  UTILISATEUR FERME 

22 KL1 Limite de fermeture  de porte pour la porte 1  UTILISATEUR FERME 

23 K1C Contact de compression pour la porte 1  UTILISATEUR OUVERT 

24 BR1 Contact de premier frein du moteur  UTILISATEUR BİLGİ 

25 BR2 Contact de deuxième frein du moteur  UTILISATEUR BİLGİ 

26 SGC 
Contact d’inspection de vitesse excessive (fermé 
normalement)  

UTILISATEUR BİLGİ 

27 SGO 
Contact d’inspection de vitesse excessive (ouvert 
normalement) 

UTILISATEUR BİLGİ 

28 DTP 

Température du moteur de porte 

Si le moteur de porte est excessivement chauffé, cette 
opération d’entrée devient active et la commande empêche 
toutes sortes de mouvement. 

UTILISATEUR OUVERT 

29 K22 Bouton d’ouverture de porte pour la porte 2  UTILISATEUR KAPALI  
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ENTR
EE NO 

 

ENTREE 
CODE 

EXPLICATION DEFINITION 
SITUATION 

ACTIVE  

30 DT2 Bouton de fermeture de porte pour la porte 2  UTILISATEUR FERME  

31 AL2 Limite d’ouverture de porte pour la porte 2  UTILISATEUR FERME  

32 KL2 Limite de fermeture de porte pour la porte 2  UTILISATEUR FERME  

33 K2C Contact d’obstacle pour la porte 2  UTILISATEUR OUVERT  

34 FT2 Photocellule pour la porte 2  UTILISATEUR FERME  

35 PFK 
Cette entrée devient active avec la mise en circuit du frein 
parachute  

UTILISATEUR OUVERT  

36 EKS 

La clé de sauvetage 

Si au départ cette entrée et l’entrée FKK est acitve, le 
système est lancé en mode de sauvetage du système. 

UTILISATEUR FERME  

37 HD 

Limite de vitesse élevée vers le bas 

Cette entrée est utilisée dans les applications ascenseur sur 
1,2 m/s.  

UTILISATEUR OUVERT  

38 HU 

Limite de vitesse élevée vers le haut 

Cette entrée est utilisée dans les applications ascenseur sur 
1,2 m/s. 

UTILISATEUR OUVERT  

39 MCI L’entrée de réalimentation du contacteur  UTILISATEUR FERME  

40 M0 

L’interrupteur du compteur M0 

.Lorsque A05=1, Entrée du compteur d’étage pour 
l’interrupteur magnétique bi-stable  

UTILISATEUR BİLGİ  

41 

42 

FR1 

FR2 

Les signaux incendie 1 et incendie 2 

Un signal actif à cette entrée passe le système en mode 
incendie. 

Se conférer au chapitre 9.2.  

UTILISATEUR 
Bakınız 

[B40] 

43 FRM La clé de pompiers dans la cabine  UTILISATEUR FERME 

44 FRC La clé de pompiers dans la cabine UTILISATEUR FERME 

45 DSB 

L’interrupteur de désactivation 

Lorsque cet interrupteur est actif, tout mouvement de 
l'ascenseur est limité. Cependant, une mise à niveau 
automatique peut être effectuée si nécessaire. 

UTILISATEUR FERME 

46       VP1 

Entrée VIP 1 

Lorsqu'un signal actif arrive à cette entrée, l'ascenseur se 
déplace vers l'étage spécifié dans le paramètre [B23] 
PREMIER ÉTAGE VIP. 

UTILISATEUR FERME 

47 VP2 

Entrée VIP 2 

Lorsqu'un signal actif est reçu sur cette entrée, l'ascenseur 
se déplace vers l'étage spécifié dans le paramètre [B24] 
SECOND VIP FLOOR. 

UTILISATEUR FERME 
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ENTR
EE NO 

 

ENTREE 
CODE 

EXPLICATION DEFINITION 
SITUATION 

ACTIVE  

48 VP3 

Entrée VIP 3 

Lorsqu'un signal actif est reçu à cette entrée, l'ascenseur se 
déplace vers l'étage spécifié dans le paramètre [B25] THIRD 
VIP FLOOR. 

UTILISATEUR FERME 

49 THR 

Entrée de contrôle de la température de la salle des 
machines 

. Lorsque la température de la salle des machines est en 
dehors des limites définies, cette entrée doit être activée par 
un appareil de mesure externe. 

UTILISATEUR OUVERT 

50 LDB 

Bouton de chargement 

Cette fonction d'entrée permet de maintenir la porte 
automatique ouverte pendant une longue période pendant 
le chargement. Le temps de maintien ouvert est déterminé 
par le paramètre [T39] LOAD TIME. Pendant ce temps, 
toutes les demandes de fermeture de porte à l'exception de 
DTS / DTS2 sont ignorées. 

UTILISATEUR FERME 

51 WTM 

Clé Vatman 

Lorsqu'ils sont actifs, les appels d'étage sont bloqués, seuls 
les appels de cabine sont traités. 

UTILISATEUR FERME 

52 UCR 

Entrée d'effacement d'erreur UCM 

S'il y a une erreur UCM dans le système et qu'il n'y a pas de 
mouvement, l'erreur UCM est supprimée lorsque le système 
est révisé et la position dans cette entrée est modifiée. 

UTILISATEUR GEÇİŞ 

53 917 

Interrupteur de limite de niveau inférieur 

Cette fonction d'entrée ne fonctionne que lorsque [A05 <4] 
et [A17 = 1]. S'il y a plus d'un étage sous le commutateur 
817, les informations de l'étage le plus bas sont envoyées au 
système de commande avec le commutateur 917. Dans ce 
cas, la référence de étage  la plus basse est le commutateur 
917. 

UTILISATEUR OUVERT 

54 918 

Interrupteur de fin de course de niveau supérieur 

Cette fonction d'entrée ne fonctionne que lorsque [A05 <4] 
et [A17 = 1]. S'il y a plus d'un étage au-dessus du 
commutateur 818, les informations de l'étage le plus bas 
sont envoyées au système de commande avec le 
commutateur 918. Dans ce cas, la référence du dernier étage 
est le commutateur 918. 

UTILISATEUR OUVERT 

55 DIK 

Commande d'ouverture manuelle de la porte de étage  

Il est utilisé pour détecter si la porte palière peut être 
ouverte manuellement avec une clé triangulaire. Voir 
CHAPITRE 11.2. 

UTILISATEUR OUVERT 



   

F/7.5.5.02.112  R:0 28               AE-MAESTRO 

 

ENTR
EE NO 

 

ENTREE 
CODE 

EXPLICATION DEFINITION 
SITUATION 

ACTIVE  

56 CAL 

Bouton d'appel de cabine Entrée enfoncée 

Lorsqu'une touche de cabine est enfoncée, elle active le son 
BEEP. 

UTILISATEUR FERME 

57 802 

Contact de charge minimum 

Cette entrée doit être FERMÉE s'il n'y a pas de charge ou de 
personnes dans la cabine. 

UTILISATEUR FERME 

58 PNB 

Bouton de secours 

Lorsque cette entrée est active, l'ascenseur se dirige vers le 
étage  de panique défini dans le paramètre [B28]. 

UTILISATEUR FERME 

59 DOA 

Commutateur de sélection de porte pour porte 1 

Cette fonction d'entrée est disponible lorsque [B11] -DUX 
PORTES SELECTION = 1 (ENTREE DE BORNE). 

S'il y a deux portes de cabine qui peuvent être ouvertes sur 
le étage  et que seule la porte 1 est souhaitée pour être 
ouverte, cette fonction est activée. Dans de tels cas, tout 
signal d'ouverture de porte à cet étage n'ouvrira que la porte 
1. La porte restera fermée même après 2 commandes 
d'ouverture de porte. Pour la porte 1 

UTILISATEUR FERME 

60 DOB 

Commutateur de sélection de porte pour porte 2 

Cette fonction d'entrée est disponible lorsque [B11] - DEUX 
PORTES SELECTION = 1 (ENTREE DE BORNE). 

S'il y a deux portes de cabine qui peuvent être ouvertes sur 
le étage  et que seule la porte 2 est désirée s'ouvrir, cette 
fonction est activée. Dans de tels cas, tout signal d'ouverture 
de porte à cet étage n'ouvrira que la porte 2. La porte 1 
restera fermée même après les commandes d'ouverture de 
porte. 

UTILISATEUR FERME 

61 DPM 

Entrée d'alarme de tremblement de terre 

Lorsque cette fonction d'entrée est active, le système passe 
en mode de récupération. Si l'ascenseur est en mouvement, 
il va à l'étage le plus proche. Aucun mouvement n'est 
autorisé lorsque l'ascenseur s'arrête. 

Elle a la même fonction que l'entrée DEP mais le sens de 
détection est inversé. 

UTILISATEUR OUVERT 

62 SIM 
Entrée du mode de simulation 

Voir CHAPITRE 12.2. 
UTILISATEUR FERME 

63 FE1 

Entrée d'erreur de la photocellule externe de la première 
porte 

Cette entrée doit être connectée à la sortie de défaut de la 
cellule photoélectrique utilisée pour la porte 1. 

UTILISATEUR FERME 
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ENTR
EE NO 

 

ENTREE 
CODE 

EXPLICATION DEFINITION 
SITUATION 

ACTIVE  

64 FE2 

Entrée d'erreur de la photocellule externe de la deuxième 
porte 

Cette entrée doit être connectée à la sortie de défaut de la 
cellule photoélectrique utilisée pour la porte 2. 

UTILISATEUR FERME 

65 DRB 
Entrée de réinitialisation de la porte du fond de la fosse 

Voir CHAPITRE 11.2. 
UTILISATEUR FERME 

66 ARN 
Cette entrée doit être active lorsque le piston de l'appareil 
AMI est rétracté. Voir CHAPITRE 11.1. 

UTILISATEUR FERME 

67 ARD 
Cette entrée doit être active lorsque le piston du dispositif 
AMI est en avant (non tiré). Voir CHAPITRE 11.1. 

UTILISATEUR FERME 

68 PER 
Lorsque le téléphone d'urgence tombe en erreur, cette 
entrée est activée et notifie. 

UTILISATEUR FERME 

69 FI1 

Entrée privée 1 

Dans les sorties programmables, FREE OUTPUT-1 suit cette 
entrée. Si FI1 est ON, FREE OUTPUT-1 est ON ou vice versa. 
La fonction de cette entrée est de transférer une 
information numérique vers n'importe quelle partie du puits, 
en utilisant les cartes à puce CAN dans le système. 

UTILISATEUR FERME 

70 FI2 
Entrée privée 2 

Comme dans FI1, FREE OUTPUT 2 est géré par FI2 
UTILISATEUR FERME 

71 FI3 
Entrée privée 3 

Comme dans FI1, FREE OUTPUT 3 est géré par FI3. 
UTILISATEUR FERME 

72 CDC 
Lorsque cette entrée est active, tous les appels d’étage sont 
supprimés. 

UTILISATEUR FERME 

73 CDH 
Lorsque cette entrée est active, tous les appels d’étage sont 
supprimés. 

UTILISATEUR FERME 

74 CDA 
Lorsque cette entrée est active, tous les appels en attente 
(cabine + étage) sont supprimés. 

UTILISATEUR FERME 

75 PAS 
Lorsque cette entrée est active, le contrôle  d'accès dans la 
cabine est suspendu. 

UTILISATEUR FERME 

76 FR3 

Signal d'incendie 2 

Un signal actif à cette entrée met le système en mode 
incendie. Voir CHAPITRE 9.2. 

UTILISATEUR 
Bakınız  

[B40] 

77 FR4 

Signal d'incendie 3 

Un signal actif à cette entrée met le système en mode 
incendie. Voir CHAPITRE 9.2. 

UTILISATEUR 
Bakınız  

[B40] 

78 814 

Contact de surcharge (NC) 

La fonction d'entrée est la fonction inverse de 804. Lorsque 
l'entrée est en circuit ouvert, la fonction de surcharge est 
activée. 

UTILISATEUR OUVERT 
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ENTR
EE NO 

 

ENTREE 
CODE 

EXPLICATION DEFINITION 
SITUATION 

ACTIVE  

79 MDK 

CONTRÔLE MDK 

Vérifie si les contacteurs KDK fonctionnent de manière 
synchrone. Un état actif signifie une opération erronée et 
l'erreur 4 se produit. 

UTILISATEUR FERME 

80 TKF 
CONTRÔLE DES CONTACTEURS TKF 

Se conférer au CHAPITRE 12.1  
UTILISATEUR FERME 

81 MRC 

SAUVETAGE MANUEL 

Si la cabine est déplacée en ouvrant manuellement le frein, 
l'entrée MRC doit être activée pour surveiller la vitesse de la 
cabine. 

Voir CHAPITRE 8.2.2. 

UTILISATEUR FERME 

82 LS1 

CAPTEUR DE POIDS 25% 

Si [S19 = 4], LS1 sera utilisé dans le calcul du pré-couple. Voir 
CHAPITRE 5.5. 

UTILISATEUR FERME 

83 LS2 

CAPTEUR DE POIDS 50% 

Si [S19 = 4], LS2 sera utilisé dans le calcul du pré-couple. Voir 
CHAPITRE 5.5. 

UTILISATEUR FERME 

84 LS3 

CAPTEUR DE POIDS 75% 

Si [S19 = 4], LS3 sera utilisé dans le calcul du pré-couple. Voir 
CHAPITRE 5.5. 

UTILISATEUR FERME 

85 DEP 

SÉISME SANS CONTACT 

Lorsque cette entrée est active (OFF), le système passe en 
mode tremblement de terre. Si l'ascenseur est en 
mouvement, il va à l'étage le plus proche et s'arrête. Il ne 
bouge pas tant que l'entrée tremblement de terre est active. 

Cette fonction d'entrée est l'inverse de la direction de 
déclenchement d'entrée du DPM. 

UTILISATEUR FERME 
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2.6) L’EQUIPEMENT DE SORTIE 

Tous les contacteurs et sorties programmables sont isolés galvaniquement du circuit du 
microprocesseur avec des connecteurs optiques comme sur la figure 2.7a. 

 

 

Figure 2.7a 

 

2.6.1) EMPLACEMENTS ET CARACTÉRISTIQUES DES SORTIES 

L'appareil dispose de 22 sorties programmables. Les emplacements, types et propriétés électriques des 
sorties sont indiqués ci-dessous. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 RANG  NO CODE LIEU CONTACT V/U TYPE DE CONTACT 

 1 S1 ICM 220V/10A Normalement ouvert 

 2 S2 ICM 

 

220V/10A Normalement ouvert 

 3 S3 ICM 220V/10A Normalement ouvert 

 4 S4 ICM 220V/5A Normalement ouvert 

 5 S5 ICM 220V/5A Normalement ouvert 

 6 S6 ICM 220V/5A Normalement ouvert 

 7 V1 SPB/SPT 220V/5A Normalement ouvert 

 8 V2 SPB/SPT 220V/5A Normalement ouvert 

 7 R1 SCB / PWL 220V/5A Normalement ouvert 

 8 R2 SCB / PWL 220V/5A Normalement ouvert 

 9 R3 SCB / PWL 220V/5A Normalement ouvert 

 10 R4 SCB 

PWL (OUT) 

220V/5A Normalement ouvert 

 11 R5 SCB 

PWL (OUT) 

220V/5A Normalement ouvert 

 12 R6 PWL (OUT) 220V/5A Normalement ouvert 

 13 R7 PWL (OUT) 220V/5A Normalement ouvert 

 14 R8 PWS 220V/5A Normalement ouvert 

 15 E1 SCB (SDE/EOR) 220V/5A Normalement ouvert 

 16 E2 SCB (SDE/EOR) 220V/5A Normalement ouvert 

 17 E3 SCB (SDE/EOR) 220V/5A Normalement ouvert 

 18 E4 SCB (SDE/EOR) 220V/5A Normalement ouvert 

 19 E5 SCB (SDE/EOR) 220V/5A Normalement ouvert 

 20 E6 SCB (SDE/EOR) 220V/5A Normalement ouvert 

 21 E7 SCB (SDE/EOR) 220V/5A Normalement ouvert 

 22 E8 SCB (SDE/EOR) 220V/5A Normalement ouvert 
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2.6.2) DÉFINITIONS DE SORTIE 

- Le logiciel a plus de 100 fonctions de sortie fixe. 

- Chaque fonction de sortie peut être affectée à n'importe quelle borne de sortie. 

- Une fonction de sortie peut être affectée à plusieurs bornes de sortie. 

- Lorsque l'état de la fonction de sortie est compris, cette sortie est mise à 1, c'est-à-dire que son 

contact est fermé. 

Pour créer les définitions de sortie, appuyez sur l'icône PARAMÈTRES SYSTÈME dans le menu principal. 

Vous pouvez accéder au CHAPITRE DES PARAMÈTRES DE SORTIE H02. 

Les codes des fonctions de sortie du système sont énumérés dans le tableau 2.6b. 

 

Tableau 2.6b Les fonctions de sortie programmables  

CODE DE 
SORTIE  

FONCTION DE SORTIE EXPLICATION 
 

1 CONTACTEUR MC 
Sortie contacteur secteur. Transmet la sortie ILC au 
moteur. 

 

2 CONTACTEUR DE FREIN 
Sortie contacteur de frein. Active les bobines de frein 
moteur. 

 

3 REVISION Le système est en révision  

4 COMMANDE NORMALE Le système est en mode normal  

5 ERREUR Une erreur dans le système   

6 PAS D’ERREUR Pas d’erreur dans le système   

7 START 

C'est le début du mouvement. Système pour démarrer 
l'action 

en train de préparer. Mais il n'y a pas encore de 
mouvement. 

 

8 Mouvement présent La cabine est en mouvement  

9 Pas de mouvement  La cabine n’est pas en mouvement   

10 140 OUVERT  Terminal 140 OUVERT  

11 140 FERME Terminal 140 FERME  

12 LIGNE ETAGE La cabine est en niveau étage   

13 
Pas de mouvement en niveau 
étage  

La cabine est immobile et au niveau étage  
 

14 
Le sens du mouvement vers le 
haut  

Le sens du mouvement est vers le haut 
 

15 
Le sens du mouvement vers le 
bas  

Le sens du mouvement est vers le bas  
 

16 OCCUPE Le système est occupée (le feu decabine est allumé)   
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CODE DE 
SORTIE  

FONCTION DE SORTIE EXPLICATION 
 

17 PAS OCCUPE  Le système n’est pas occupé (le feu de cabine est éteint)   

18 120 NEANT  Circuit 120 passif  

19 120 PRESENT  Circuit 120 actif   

20 DUREE DE STATIONNEMENT   La commande attent la durée de stationnement   

21 
MOUVEMENT DE MİSE À 
NİVEAU   

Le mise à niveau  de cabine est en mouvement  
 

22 INCENDIE – NE PAS ENTRER  Signal incendie actif (FR1ou FR2)   

23 EN INCENDIE VERS LE BAS  Lors d’incendie, l’asenseur est en mouvement vers le bas .  

24 EN INCENDIE VERS LE HAUT  
Lors d’incendie, l’asenseur est en mouvement vers le 
HAUT. 

 

25 ALARME INCENDIE  Une des entrées incendie est en situation active   

26 LİRPOMP Sortie de pompe ouverture de porte   

27 HORS SERVICE  Signal hors service  

28 CHARGE EXCESSIVE  Charge excessive (entrée 804 active)   

29 
COMPTEUR DEPART 
MAXIMUM  

Le nombre de départ maximum est dépassé  
 

30…35 B0…B5 Sorties du code Binary   

36 LES PHASES SONT PRESENTES La ligne de puissance est sans problème   

37 LES PHASES SONT NEANTES Erreur présente dans la ligne de puissance   

38 EN SAUVETAGE  L’asenseur est en mode sauvetage   

39 PAS DE SAUVETAGE  L’asenseur n’est pas en mode sauvetage   

40…45 M0…M5 Sorties code Gray   

46 
VOYAGE VIP – VOYAGE 
PRIORITAIRE  

Le système est en mode VIP priorité  
 

47 
FLECHE DE SERVICE VERS LE 
HAUT  

Sortie de direction suivante pour la flèche vers le bas. 

  

 

48 
FLECHE DE SERVICE VERS LE 
BAS  

Sortie de direction suivante pour la flèche vers le HAUT. 
 

49 WATMAN 
L'ascenseur ne peut être appelé que de l'intérieur de la 
cabine. Les inscriptions externes sont annulées. 

 

50 VENTILATEUR Sortie de ventilateur   

51 CHALEUR ELEVEE 
Cette sortie devient active sila température est supérieure 
à [B29]  

 

52 BOUTON DE CHARGEMENT  
La durée de chargement a été mise active par l’entrée 
(C39) LDB 

 

53 CONTACTEUR MC ETEINT  Contacteur moteur non actif   
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CODE DE 
SORTIE  

FONCTION DE SORTIE EXPLICATION 
 

54 PAS DE REGISTRE  Pas d’appel enregistré  

55 FERMETURE LENTE 1 
La cellule photoélectrique a attendu longtemps en état 
bloqué La commande de fermeture lente de la porte est 
active. 

 

56 FERMETURE LENTE 2 
La cellule photoélectrique a attendu longtemps en état 
bloqué, la porte est commande de fermeture lente. 

 

57 
BOBINE REGULATEUR DE 
VITESSE 

Sortie pour la bobine de régulateur de vitesse  
 

58 1ÈRE PORTE FERMETURE  Sortie de fermeture de la première porte   

59 1ère PORTE OUVERTURE  Sortie d’ouverture de la première porte  

60 2ème PORTE FERMETURE Sortie de fermeture de la deuxième porte  

61 2ème PORTE OUVERTURE Sortie d’ouverture de la deuxième porte   

62 AVERTISSEMENT BYPASS 
Il donne une sortie lorsque l'ascenseur est en révision et 
en mode bypass. 

 

63 SYSTÈME BLOQUE Le système est bloqué suite à une erreur   

64 INCENDIE NE PAS ENTRER  Signal du symbole incendie ne pas entrer   

65 
CONTRÔLE CONTACTEUR 
REGULATEUR  

Sortiede contact du régulateur de vitesse  
 

66 AMI-100 BOBINE Sortie de bobine pour l’appareil AMI-100  (EN81-21)  

67 REVISION DE CABINE  
Le système est en révision avec l’interrupteur de révision 
de cabine 

 

68 REVISION DU FOND DE PUITS  
Le fonds de puits du système est en révision avec 
l’interrupteur de révision  

 

69 
REVISION DE CABINE ET DE 
FONDS DE PUITS  

Le système est en révision avec les interrupteurs de 
révision à la fois de cabine et de puits  

 

70 
BOBINE DE REINITIALISATION 
DE PORTE  

Bobine de réinitialisation des portes d’étage (pour EN81-
21 ) 

 

70 SORTIE SPECIALE 1 
Cette sortie devient active lorsque l’entrée numéro 69 
devient active  

 

71 SORTIE SPECIALE 2 
Cette sortie devient active lorsque l’entrée numéro 70 
devient active 

 

72 SORTIE SPECIALE 3 
Cette sortie devient active lorsque l’entrée numéro 71 
devient active 

 

74 LE FILTRE ALARME  

Cette sortie devient active si le système est en commande 
normale et si les portes sont ouvertes en étage. Utilisé  
pour prévenir l’utilisation inutile du téléphone de 
situation d’urgence EN 81-28 
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CODE DE 
SORTIE  

FONCTION DE SORTIE EXPLICATION 
 

75 BOBINE DU CONTACTEUR TKF  
Conduit la bobine du contacteur TKF. SE CONFERER AU  
CHAPITRE 12.1. 

 

76 
CHANGEMENT DE DIRECTION 
MAXIMUM  

Il devient actif lorsque le compteur de changement de 
direction maximum dépasse la valeur stockée dans [H12]. 

 

77 GONG 
Cette sortie devient active lorsque l'ascenseur atteint 
l'étage cible. 

 

78 ALARME  
Lorsque le bouton ALARM est enfoncé sur la cassette de 
l'armoire, cette sortie devient active. (Uniquement dans 
les séries de bandes Alya et Bella) 
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CHAPITRE 3- LES APPLICATIONS GENERALES  

3.1) LE CIRCUIT DE RACCORDEMENT DE MOTEUR  

3.1.1) Connexion du moteur du contacteur de puissance 

La méthode d'entraînement du moteur avec des contacteurs conventionnels est illustrée à la 
figure 3.1a. Cette méthode peut être utilisée en désactivant la fonction STO. Paramètre associé 
[A26 = 0]. 

 

Figure 3.1 a 

3.1.2) Connexion sans contacteur (STO) 
Les enroulements du moteur peuvent être connectés directement à AE-MAESTRO sans utiliser 
de contacteurs (Safety Torque Off-STO). Dans ce type de connexion, des relais de sécurité ou 
des mini contacteurs peuvent être utilisés pour activer le circuit de validation. Si l'option STO 
est activée, le paramètre A26 doit être sélectionné comme 1 [A26 = 1]. Bien que les contacteurs 
de moteur ne soient pas utilisés dans cette option, le contacteur de frein est utilisé. 

3.1.2.1) STO Avec relais de sécurité ou mini contacteur  

La première méthode consiste à activer le circuit de validation à l'aide d'un mini contacteur de 
classe EN 60947-5-1: 2004 ou de relais de sécurité conformes à la norme EN50205. Vous 
pouvez voir le diagramme correspondant à cette méthode dans la figure 3.1b. 

 

Figure 3.1b 



   

F/7.5.5.02.112  R:0 37               AE-MAESTRO 

 

3.1.2.2) STO Avec carte  SER  

La deuxième méthode consiste à utiliser la carte SER. Cette carte contient des relais de sécurité 
et les circuits nécessaires. 

 

Figure 3.1c 

 

3.2) LA DONNEE DE POSITION DE CABINE  

ICS peut utiliser des informations de commutateur magnétique ou d'encodeur pour obtenir des 
informations sur la position de la cabine. Si l'encodeur est sélectionné, le logiciel basé sur la 
distance sera activé automatiquement. Dans cette méthode, les vitesses et les lieux de 
changement de vitesse sont calculés par l'appareil. De plus, des informations sur la position de la 
cabine peuvent être obtenues à l'aide d'interrupteurs magnétiques. 

Dans deux méthodes, les commutateurs 817 et 818 sont utilisés pour apprendre les limites du 
puits. Peut être utilisé comme interrupteur magnétique bistable 817 ou 818 ou comme 
interrupteur mécanique. 818 doit être ouvert lorsque la cabine est au dernier étage et 817 doit 
être ouvert quand il est au rez-de-chaussée. Dans les étages intermédiaires, les deux doivent être 
fermés. Dans les systèmes autres que les encodeurs absolus, ces deux points sont les points de 
référence du puits, et si la cabine atteint ces limites, le système ralentira jusqu'à sa vitesse. 

3.2.1) LE COMMUTATEUR MAGNETIQUE  

- Si un interrupteur magnétique est utilisé comme compteur d'étage; 

- - À chaque démarrage du système, les informations du communiqué de cabine doivent 
être réinitialisées, 

- - La fonction de travail basée sur la distance ne peut pas être utilisée, 
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3.2.1.1) Le compteur mono stable  

Ce système utilise des commutateurs magnétiques ouverts normaux, ML1, ML2, MKU et MKD 
(KPM206). Un système de mise à niveau  peut être utilisé [A05 = 0]. 

3.2.1.2) Le compteur bi-stable 

Cette méthode utilise un interrupteur magnétique bistable MK et M0 [A05 = 1]. Le mise à niveau  
du étage n'est pas disponible dans cette méthode.   

3.2.2) L’ENCODEUR 

Si le codeur est utilisé comme sélecteur de étage , les informations de position de la cabine sont 
mesurées avec une précision en mm et la fonction de déplacement dépendant de la distance est 
activée. Dans cette méthode, le processus de reconnaissance de puits décrit au CHAPITRE 5.1.1 
doit être effectué en premier. En ce qui concerne les réglages de sensibilité du étage  de la cabine, 
la fonction qui vous permettra de faire des réglages précis du étage  de l'intérieur de la cabine 
peut être utilisée lorsque l'ascenseur est en mode normal. Des informations plus détaillées sur 
cette fonctionnalité sont expliquées dans le CHAPITRE 5.1.2. 

3.2.2.1) L’encodeur de moteur  

L'encodeur moteur peut être utilisé pour obtenir des informations sur la position de la cabine. Si 
ce système est utilisé, aucune carte ou connexion supplémentaire n'est nécessaire. Pour 
sélectionner cette méthode, elle doit être définie sur [A05 = 2]. Cette méthode ne peut pas être 
utilisée dans les applications utilisant une boucle ouverte de moteur asynchrone. [A03=0]. 

 

a) Mise à niveau active: Pour utiliser la fonction de mise à niveau ML1, ML2, MKU et MKD, des 
commutateurs magnétiques normalement ouverts (KPM206) doivent être utilisés [A11 = 0]. 

b) Mise à niveau passive: dans les applications où la mise à niveau n'est pas utilisée, il suffit 
d'utiliser uniquement des interrupteurs magnétiques normalement ouverts ML1 et ML2 
(KPM206). 

 

3.2.2.2) L’encodeur de puits  

Lorsque l'encodeur de puits est utilisé pour obtenir des informations sur la position de la cabine, 
une carte ENC doit être utilisée. La fonction de remise à niveau du étage peut être effectuée via 
une impulsion de codeur sans avoir besoin d'aimants externes. Pour sélectionner cette méthode, 
[A05 = 3] doit être réglé sur [A11 = 1] pour activer la fonction de mise à niveau. 

 

3.2.2.3) L’encodeur absolu 

La meilleure façon d'obtenir des informations sur la position de la cabine est d'utiliser un 
encodeur absolu. Un encodeur absolu donne toujours au contrôleur des informations précises 
sur la position de la cabine. Aucune réinitialisation d'étage requise au redémarrage. Dans le 
système AE-MAESTRO, le codeur absolu est connecté via CAN-BUS. Il donne des informations sur 
la position de la cabine en mm. Pour sélectionner cette méthode, elle doit être définie sur [A05 
= 4]. Si le mise à niveau  est utilisé, [A11 = 1] doit être réglé. 
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CHAPITRE 4- LES PARAMETRES 

Toutes les informations sur les réglages et les horaires de l'ascenseur et du système de 
contrôle sont stockées dans les paramètres du système. Ces paramètres sont divisés en 
plusieurs groupes pour la commodité de l'utilisateur. Ces groupes sont les suivants: 

PARAMÈTRES P1-GROUPE A: Ces paramètres sont symbolisés par le préfixe "A" comme Axx. 
Les principaux paramètres définissent le type et les fonctions de base de l'ascenseur. Ces 
paramètres ne peuvent être modifiés que lorsque l'ascenseur est à l'arrêt. 

P2- PARAMÈTRES DU GROUPE B: Ces paramètres sont symbolisés par le préfixe "B" comme 
Bxx. Les paramètres latéraux définissent la plupart des fonctions de l'ascenseur. Ils peuvent 
être modifiés à tout moment. 

PARAMÈTRES P3-TIME: Ces paramètres sont symbolisés par le préfixe "T" comme Txx. Tous 
les paramètres définis par l'utilisateur sont stockés dans ces paramètres. Ils peuvent être 
modifiés à tout moment. 

PARAMÈTRES DE VITESSE P4: Ces paramètres sont désignés par le préfixe "S" comme Sxx. 
Tous les réglages de vitesse définis par l'utilisateur sont stockés dans ces paramètres. Ces 
paramètres ne peuvent être modifiés que si l'ascenseur est en mode STOP. 

PARAMÈTRES DE CONTRÔLE P5: Ces paramètres sont désignés par le préfixe "C" comme Cxx. 
Tous les réglages de vitesse définis par l'utilisateur sont stockés dans ces paramètres. Ces 
paramètres ne peuvent être modifiés que si l'ascenseur est en mode STOP. 

PARAMÈTRES DU MOTEUR P6: Ces paramètres sont désignés par un préfixe "M" comme 
Mxx. Tous les paramètres nécessaires pour le moteur et le codeur sont définis dans ce 
CHAPITRE. 

P7-HARDWARE PARAMETERS: Ce paramètre stocke les paramètres matériels de l'appareil. 
Ces paramètres sont représentés par le préfixe "E", comme Exx. 

P08-CONTRÔLE D'ACCÈS: Le système de contrôle d'accès est expliqué au CHAPITRE 5.3. 

Ces paramètres peuvent être visualisés et modifiés dans le menu entré en appuyant sur 
l'icône PARAMETRES dans le menu principal. 
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4.1) P1-LES PARAMÈTRES PRINCIPAUX 

L'ascenseur doit être stationnaire pour toute modification des paramètres principaux.  

[A01] LE NOMBRE D’ARRÊTS 

2…64 Dans ce paramètre est conservé le nombre d’arrêt de l’ascenseur  

[A02] LE SYSTÈME DE CIRCULATION 

0 

Contrôle simple 

Les appels de cabine et d'étage sont traités ensemble. L'ascenseur ne gère qu'un seul 
appel. L'opération de groupe n'est pas autorisée. Ce système est généralement utilisé 
dans les monte-charges. 

1 

Receuil mixte 

Les appels de cabine et d'étage sont traités ensemble. L'opération additive est 
autorisée, mais il n'y a aucune différence entre les appels d'étage et de cabine, 
l'opération de groupe n'est pas autorisée. 

2 

Receuil vers le bas 

Les appels de cabine et d'étage sont traités séparément. Alors que les appels de 
cabine sont collectés dans les deux sens, les appels d'étage ne sont collectés que vers 
le bas. Ce système est utile dans les endroits où le bâtiment est utilisé comme 
résidence, si l'entrée est au rez-de-chaussée. L'action de groupe est autorisée. 

3 

Receuil vers leh aut  
Les appels de cabine et d'étage sont traités séparément. Alors que les appels de 
cabine sont collectés dans les deux sens, les appels d'étage ne sont collectés que vers 
le haut. Ce système est utile lorsque le bâtiment est à l'étage supérieur de l'entrée 
dans des endroits utilisés comme bâtiments résidentiels. Action de groupe autorisée. 

4 

Le recueil double bouton 
Les appels de cabine, les appels vers le haut et vers le bas sont traités séparément. 
C'est le système de commande le plus avancé et également le meilleur choix pour les 
opérations de groupe. 

[A03] LE TYPE DE MOTEUR  

Ce paramètre détermine letype demoteur  

0 
Boucle ouverte asynchrone 

Utilisation en boucle ouverte du moteur asynchrone (sans encodeur) 

1 
Boucle fermée asynchrone 

Utilisation en boucle fermée du moteur asynchrone (avec encodeur) 

2 
Synchrone 

Machine sans engrenage avec moteur synchrone. 
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[A04] TYPE DE PORTE  

1 
Porte battante 

Ascenseur avec portes palières semi-automatiques. 

2 
Porte automatique 

Ascenseur avec portes palières entièrement automatiques. 

 

[A05] SELECTION D’ETAGE  

Les systèmes de choix d’étage sont expliqués dans le chapitre 5.1. Veuillez vous y conférer pour 
l’application et le choix. 

0 
Mono-compteur 

Des interrupteurs magnétiques monostables sont utilisés. 

1 
Compteur bi-stable 

Des interrupteurs magnétiques bistables sont utilisés. 

2 
Codeur de moteur 

L'encodeur moteur est utilisé comme sélecteur d'étage. 

3 
Encodeur de puits 

L'encodeur de puits est utilisé comme sélecteur d'étage. 

4 
Codeur absolu 2M 

Le codeur absolu LIMAX 2M est utilisé comme sélecteur d'étage. 

5 
Codeur absolu LIMAX3CP 

Le codeur absolu LIMAX3CP est utilisé comme sélecteur d'étage. 

[A06] LE PONTAGE DE PORTE  

0 
NéANT  
Les fonctions de mise à niveau automatique et d'ouverture anticipée de la porte ne 
sont pas actives. 

1 

Mise à niveau  

La mise à niveau automatique est active. L'ouverture anticipée de la porte n'est pas 
active. 

2 

Ouverture anticipée de la porte 

La mise à niveau automatique n'est pas active. L'ouverture anticipée de la porte est 
active. 

3 
Mise à niveau + déverrouillage anticipé de la porte 

Le niveau automatique et l'ouverture anticipée de la porte sont activés. 
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[A07] LE NUMERO DE GROUPE  

0 
Simplex 
L’ascenseur fonctionne en simplex  

0…8 
Le numéro de grouoe  
L’ascenseur fonctionne dans le groupe.  

[A08] LE NOMBRE DE PORTE 

1 
Une porte 

Il y a une porte de cabine. 

2 
Deux portes 

Il y a deux portes de cabine. 

[A09] LA COMMUNICATION  

0 

Série cabine 

La communication entre l'armoire et la carte est série. Les appels et les signaux 
d'étage sont parallèles sur la carte ALPK. 

1 

Série complète 

Ils communiquent en série avec le circuit de la cabine et le panneau de commande 
des boutons de étage . 

[A10] LA NORME ASCENSEUR 

L'appareil modifie le comportement après des erreurs et dans le mouvement initial, en fonction 
de la norme de levage sélectionnée dans ce paramètre. Le câblage, les paramètres et les 
périphériques doivent être conformes à la norme sélectionnée ici, sinon vous rencontrerez des 
erreurs ou des situations de blocage. 

0 
EN81-1 
L’appareil fonctionne en conformité avec la norme EN81-1+A2 . 

1 
EN81-1+A3 
L’appareil fonctionne en conformité avec la norme EN81-1+A3  

2 
EN81-20/50 
L’appareil fonctionne en conformité avec la norme EN81-20/50 

[A11] LA PERCEPTION DE NIVEAU 

0 
MKU ET MKD  
Les commutateurs MKU et MKD sont utilisés pour contrôler le niveau du sol. Il est 
utilisé pour le mise à niveau  en cas de codeur moteur [A05 = 2] et [A05 = 0]. 

1 

L’ENCODEUR   
Le mouvement de mise à niveau  commence et se termine en fonction des données 
du codeur. Cette option doit être sélectionnée lors de l'utilisation d'un codeur d'arbre 
ou d'un codeur absolu. 
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[A12] L’ETAGE D’ENTREE  

0…6 
Dans ce paramètre, le nombre d'étage (s) sous le rez-de-chaussée, le cas échéant, est 
stocké. 

[A13] L’ASCENSEUR HOMELIFT 

0 
Ascenseur normal 

Le contrôle fonctionne conformément aux normes des ascenseurs. 

1 

Homelift 
L'ascenseur fonctionne comme un ascenseur domestique. Dans ce cas, l'ascenseur 
fonctionne comme une simple commande et le mouvement ne se poursuit que tant 
que le bouton de la cabine est enfoncé et s'arrête lorsqu'il est relâché. Cependant, il 
n'y a aucune restriction pour les appels de hall. 

[A14] LA NORME INCENDIE  
Ce paramètre détermine le comportement de l'ascenseur en cas d'incendie. Dans le CHAPITRE 
9, les scénarios d'incendie et les processus sont expliqués en détail. 

0 EN81-73 

1 EN81-72 Asenseur pompiers  

2 EN81-72 Ascenseur pompiers – Avec interrupteur pompiers dans la cabine  

3 Reservé  

4 EN81-73 Bloqué après incendie  Yangın sonrasında bloke 

[A15] LE MODE INSTALLATION  
Ce paramètre a été implémenté pour faciliter la configuration initiale du système. Le système 
doit être en mode révision pour activer ce mode. Lorsque ce mode est actif, la fonction de 
certaines entrées est bloquée. Ce paramètre est automatiquement réinitialisé lorsque la carte 
de commande passe en mode normal ou est rouverte, [A15=0]. 

[A16] LE CONTRÔLE UCM 
Ce paramètre détermine si le contrôle UCM sera effectué ou non. Faites attention aux 
connexions des périphériques UCM et à leurs paramètres corrects. Lorsque [A10 = 0], le 
contrôle UCM est désactivé. 

0 
Néant  
Pas de contrôle UCM 

1 
Oui 
pas de contrôle UCM 

0  
Passif 
Le système fonctionne en mode normal  

1  

actif 

En mode révision système, la carte de commande ne réagit pas aux entrées 871, DIK, 
BYP, KRR, DPM, SGO, KL1, KL2, K1C et K2C. Les erreurs de révision du bas et UCM 
sont ignorées. 
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[A17] LA CLE DEREINITIALISATION  

Ce paramètre définit de nouveaux interrupteurs de référence s'il y a plus d'un étage dans la 
zone 817 ou 818. 

0  
Néant  
817 et 818 sont utilisés comme points de référence des étages inférieurs et 
supérieurs. 

1  
Oui 
917 au lieu de 817 à l'étage inférieur et 918 au lieu de 818 à l'étage supérieur 
fonctionnent comme points de référence de réinitialisation. 

[A18] LA CARTE DE FOND DE PUITS  

Ce paramètre détermine la présence d'un tableau de bord utilisé avec une communication série 
de type SPB ou SPT. 

0 
Néant  
SPT ou  SPB  non utilisés 

1 
Oui  
SPB / SPT est utilisé aussi bien que la carte de commande inférieure. 

 [A19] LE MODE SIMULATEUR  

Le mode Simulateur est le processus de fonctionnement de l'appareil avec ou sans moteur au 
ralenti à des fins de test et de formation uniquement. N'activez pas cette option dans la cage 
d'ascenseur! 

Le mode et la fonction du simulateur sont décrits au CHAPITRE 12.2. 

0 Mode normal ascenseur. Mode simulateur pasif  

1 Simulateur à moteur 

2 Simulateur sans moteur  

3 Appareil uniquement simulateur  

[A20] ZONE DE PORTE  

150…600 
Ce paramètre enregistre la longueur de la zone de porte. Il définit la zone dans 
laquelle les portes peuvent être ouvertes. 

[A21] LE DEBUT DE MİSE À NİVEAU  mm 

15…30 

Ce paramètre est actif lorsque [A11 = 1] est disponible. 

 Lorsque la distance entre la cabine et le étage dépasse la distance définie dans ce 
paramètre, le mouvement de mise à niveau  démarre. 

[A22] LA FIN DE MİSE À NİVEAU   mm 

3..15 

Ce paramètre est actif lorsque [A11 = 1] est disponible. 

Pendant le mise à niveau , lorsque la distance entre la cabine et le étage atteint la 
distance définie dans ce paramètre, le mouvement de mise à niveau  prend fin. 
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[A23] SAUVETAGE PRESENT  

0 
Passif 

Il n'y a pas de sauvetage d'urgence. 

1 

actif 

En cas d'absence de phase ou d'absence de réseau, le système de récupération 
automatique est activé. 

 

[A24] TENSION ERS 

Ce paramètre détermine la tension d'alimentation fournie pour l'opération de sauvetage. 

0 220V AC 

1 380V AC 

2 110V AC 

3 60V DC 

4 48V DC 

 

[A25] INTERRUPTEURS HAUTE VITESSE 

Ce paramètre est utilisé pour activer les commutateurs haute vitesse HU et HD. 

0 Néant  

1 Présent  

[A26] STO-SANS CONTACTEUR  
Ce paramètre permet de piloter le moteur de l'ascenseur sans contacteur. 

0 
Néant  
Les fonctions STO sont désactivées. Par conséquent, il doit y avoir des contacteurs de 
puissance entre le moteur et la sortie de l'appareil. 

1 

Oui  
Les fonctions STO deviennent actives. L'appareil est connecté directement au moteur 
en utilisant des relais de sécurité comme décrit au CHAPITRE 3.1.2. Les contacteurs 
de moteur ne sont pas utilisés. 

[A27] SGD MACHINE SANS ENGRENAGE  

0 
Néant  
La carte SGD n'est pas utilisée dans les systèmes de machines sans engrenage. 

1 
Oui 

La carte SGD est utilisée pour l'UCM dans les systèmes de machines sans engrenages. 

[A28] LA VOIE 817  

150…5000 
Ce paramètre détermine la distance entre le point de départ de la zone de 
décélération forcée aval (817) et le étage  le plus bas lorsque le codeur absolu est 
sélectionné comme sélecteur de étage  [A05 = 4 ou 5]. 
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[A29]  LA VOIE 818 

150…5000 
Ce paramètre détermine la distance entre le point de départ de la zone de 
décélération forcée en amont (818) et l'étage supérieur lorsque le codeur absolu est 
sélectionné comme sélecteur d'étage [A05 = 4 ou 5]. 

 

4.2) P2- B PARAMETRES 

[B01] ERREUR DE VERROU 

0 
Continuer 

Le système continue de fonctionner après toute erreur de verrouillage. 

1 

Même erreur bloquée 

Le système se bloque après un certain nombre d'erreurs de verrouillage répétées. Ce 
nombre est la valeur définie dans le paramètre [B05]. 

2 
Supprimer des enregistrements 

Tous les journaux d'appels sont effacés après tout crash. 

3 

Bloqué + réessayer 

Le système se bloque après un certain nombre d'erreurs de verrouillage répétées. Ce 
nombre est la valeur définie dans le paramètre [B05]. Le système revient 
automatiquement en mode normal après 5 minutes. 

[B02] SAUTEUR UNE ERREUR SIMPLE 

0 
STOP 

Le système s'arrête après toutes les erreurs. 

1 

Continuer 

Le système continue de fonctionner après quelques erreurs simples qui ne sont pas 
liées à la ligne de sécurité ou au mouvement de la cabine. 

[B03] BLOCAGE EN ERREUR 

0 Le système peut être bloqué après l’erreur de pont erreur 45 SDB  

1 Le système ne peut pas être bloqué après l’erreur de pont erreur 45 SDB  

[B04] CONTRÔLE BLOQUÉ UCM 

Ce paramètre détermine si le système doit être bloqué après une erreur liée à UCM. (Dans ces 
numéros d'erreur 64, 68, 69 et 72). 

0 
POSSIBILITE DE BLOCAGE 

L'ascenseur peut être bloqué en cas d'erreur UCM. 

1 

IMPOSSIBILITE DE BLOCAGE  
Avertissement: cette option n'est disponible qu'à des fins d'installation, de 
réparation et de maintenance. Ce paramètre ne peut pas être réglé sur "0" en 
fonctionnement normal selon les normes d'ascenseur existantes. 
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[B05] nombre maximum des erreurs 

3…50 

Lorsqu'une erreur liée aux codes d'erreur suivants survient l'une après l'autre, le 
système les compte et lorsque la répétition successive de l'erreur atteint la valeur en 
B05, le système est bloqué. Les chiffres de ces erreurs étaient: 

6, 7, 12, 13, 21, 23, 27, 28, 30, 38, 40, 41, 42, 43, 44, 61, 62, 63, 65, 66, 67, 70, 71, 73, 
74, 75, 82, 88, 89, 90, 91, 92, 116, 119, 120, 121 

 

[B06] SÉLECTION DU STATIONNEMENT 
Ce paramètre détermine si l'étage de stationnement est présent et son comportement sur 
l'étage de stationnement. 

0 
Pas d'arrêt de stationnement 

Il n'y a pas d'étage de stationnement défini 

1 

Porte du étage  du parc fermée 

Si aucun appel n'est reçu dans le délai spécifié [B07] après l'extinction de la lumière, il 
va à l'étage de stationnement spécifié dans le paramètre [T02]. La cabine attend sur 
le parking [B07] avec ses portes fermées. 

 

 2 

Porte du étage  du parc ouverte 

Si aucun appel n'est reçu dans le délai spécifié [B07] après l'extinction de la lumière, il 
va à l'étage de stationnement spécifié dans le paramètre [T02]. La cabine attend sur 
le parking [B07] avec ses portes ouvertes. 

Attention: cette option n'est pas compatible avec EN81-20 / 50 et EN81-1. 

[B07] ETAGE DE STATIONNEMENT  

0…63 
Ce paramètre détermine le numéro d'étage que la cabine attendra en état de 
stationnement. 

[B08] ANNULATION DU REGISTRE EXTERNE 

Les registres étage peuvent être annulés avec ce paramètre.  

0 Commande externe allumée 

1 Commande externe annulée  

[B09] LE REGISTRE DE CABINE MAXIMUM  

3…64 
Ce paramètre détermine le nombre maximum d'appels à accepter à tout moment. 
Lorsque les demandes d'appel provenant des boutons d'appel de cabine dépassent le 
nombre spécifié dans [B06], les nouveaux appels ne seront pas traités. 
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[B10] LA PORTE SANS STOP  

0  Les portes sont passives  

Les signaux de porte passent en situation passive. Les signaux d'ouverture / 
fermeture ne sont pas envoyés à la carte de porte. 

Si le circuit d'arrêt 120 est fermé au niveau du sol, les signaux de porte sont passifs, 
aucune commande d'ouverture ou de fermeture n'est appliquée aux portes. 

 

1  Les portes sont ouvertes   
les signaux de porte sont en position active  

[B11] LA SELECTION DEUX PORTES  

0 

Le mouvement ensemble  
Lorsqu'il y a deux portes de cabine, les étage s d'ouverture pour chaque porte sont 
déterminés dans les paramètres du système G03 -> H05-Orientations d'ouverture des 
portes (K1 et K2). Chaque porte s'ouvre selon les réglages des paramètres du sol. 

1 

Le mouvement séparé 
La porte qui s'ouvrira à chaque étage est déterminée non pas par les réglages des 
paramètres de l'étage mais par l'état des entrées programmables de DOA et DOB. Si 
l'entrée DOA est active, la porte de la cabine A s'ouvre. De même, si l'entrée DOB est 
active, la porte de la cabine B sera également active. DOA et DOB ne peuvent pas 
être actifs (ON) simultanément. 

[B12] LE SOUS-GROUPE MANQUANT (GROUPE ASCENSEUR)  

0…10 

Ce paramètre est utilisé uniquement pour les ascenseurs de groupe. S'il y a un ou 
plusieurs étages d'autres ascenseurs dans le groupe sous cet ascenseur, le nombre 
d'étages manquants doit être défini vers le bas dans ce paramètre. Ces informations 
sont utilisées pour adapter les niveaux de base dans la communication de groupe. 

[B13] LES INTERRUPTEURS DE PORTE  

0 
Normalement ouvert 
Sera actif lorsque les bones d’entrée L1, AL2, KL1, KL2 seront reliés à 10000TL.  

1 
Normalement fermé 
AL1, AL2, KL1, KL2 girişleri terminalleri açık bırakıldığında aktif olacaktır. 

[B14] L’ETAGE INCENDIE 1 

0…63 
Lorsque l'entrée incendie 1 FR1 est activée, la cabine se dirige immédiatement vers 
l'étage spécifié dans ce paramètre. 

[B15] L’ETAGE INCENDIE 2 

0…63 
Lorsque l'entrée incendie 2 FR2 est activée, la cabine se dirige immédiatement vers 
l'étage spécifié dans ce paramètre. 
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[B16] LE CONTRÔLE PTC  

0 
Pas de contrôle PTC 

La commande de thermistance du moteur n'est pas active. 

1 
Contrôle PTC disponible 

La commande de thermistance du moteur est active. 

 [B17] LE CONTRÔLE DE PHOTOCELLULE BYPASS 

0 
Passif 
l’opération de bypass phtoocellule ne peut pas avoir lieu  

1 

ACTIVE-1 / Signal de fermeture de porte passif 

La dérivation de la photocellule est effectuée. En mode bypass photocellule, seule la 
sortie SLOW CLOSE est activée pour l'opérateur de porte. Voir [T34] et [T35] pour les 
paramètres de temps. 

2 

ACTIVE-2 / Signal de fermeture de porte actif 

La dérivation de la photocellule est effectuée. En mode bypass photocellule, une 
commande DOOR CLOSE est envoyée avec la sortie SLOW CLOSE pour que 
l'opérateur de porte ferme la porte. Voir [T34] et [T35] pour les paramètres de 
temps. 

[B18] GONG CONTRÔLE  

Définitif les matières premières et le gong d’arrivée.  

0 
Gong en arrêt 

Le signal du timbre est activé lorsque l'ascenseur s'arrête. 

1 
Gong à vitesse lente 

Le signal du gong est activé lorsque l'ascenseur commence à ralentir. 

2 
Pas de cabine Gong 

Le signal du gong n'est pas généré. 

[B19] LE RETARD MK  

0…50 

Ce paramètre est utilisé lorsque le sélecteur d'étage n'est pas un codeur (A05 <2). 
Définit le délai d'arrêt après la lecture de l'interrupteur magnétique d'arrêt par le 
système en fonctionnement normal. Une unité dans ce paramètre correspond à une 
temporisation de 10 ms. Lorsque ce paramètre est défini sur 0, cette fonction est 
désactivée. La valeur maximale de 50 entraîne un retard de 0,5 seconde à l'arrêt. 
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[B20] EKS MK GECİKMESİ 

0…50 

Ce paramètre définit le délai d'arrêt après la lecture de l'interrupteur magnétique 
d'arrêt par le système en mode de secours. Une unité dans ce paramètre correspond 
à une temporisation de 10 ms. L'unité de paramètre est 10 ms. Lorsque ce paramètre 
est défini sur 0, cette fonction est désactivée. Un maximum de 120 volumes entraîne 
un retard de 1,2 seconde dans l'arrêt des opérations de récupération. 

 

[B21] CONTRÔLE D'ACCÈS 

Ce paramètre détermine le fonctionnement du système de contrôle d'identité. Pour activer le 
système de contrôle d'ID, la valeur de ce paramètre doit être différente de zéro. Système de 
contrôle d'identité CHAPITRE 5.3. sont également expliqués en détail. 

Ce paramètre doit être égal à zéro pendant le processus de contrôle de priorité (VIP). 
Cependant, afin d'introduire les cartes à utiliser dans le contrôle de priorité dans le système, il 
doit d'abord être réglé sur [B21 = 2] et toutes les cartes à utiliser dans l'application doivent être 
introduites dans le système. Une fois ce processus terminé, [B21 = 0] doit également être 
effectué pour activer le contrôle de priorité (VIP). 

0 

Non 

Le système de contrôle d'identification n'est pas actif. Les cartes d'identité ne 
peuvent pas être lues par le système. 

1 
Kabin 

Kimlik kontrol sistemi aktif. Kimlik kartları sadece kabinde okutulabilir. 

2 

Kabin + Tablo 

Kimlik kontrol sistemi aktif. Kimlik kartları sadece kabinde ve kumanda tablosundan 
okutulabilir. 

3 
Kabin+Tablo+PC 

Kimlik kontrol sistemi aktif. Kimlik kartları herhangi bir üniteden okutulabilir. 

4 

Mot de passe + connexion PAS 

Les appels sont confirmés par PASSWORD. Si le mot de passe correct est donné, la 
connexion PAS est activée et l'appel est accepté. 

[B22] LE CONTRÔLE VIP 

0 
Pasif 

Système de contrôle VIP n’est pas actif 

1 
Actif 

Système de contrôle VIP est actif  

[B23] 1er ETAGE VIP 

0…63 

Lorsque la borne d'entrée affectée à la fonction d'entrée VP1 devient active, 
l'ascenseur se déplace immédiatement vers l'étage spécifié dans ce paramètre. Dans 
le système VIP, VP1 a la priorité la plus élevée et VP2 vient après. Si VP2 ou VP3 est 
actif alors que VP1 est actif, alors VP1 est sélectionné et VP2 et VP3 sont ignorés. 
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[B24] 2ÈME  ETAGE VIP 

0…63 

Lorsque la borne d'entrée affectée à la fonction d'entrée VP2 devient active, 
l'ascenseur se déplace immédiatement vers l'étage spécifié dans ce paramètre. VP1 a 
la priorité la plus élevée et VP3 a la priorité la plus basse dans le système VIP. Si VP2 et 
VP3 sont tous deux actifs, alors VP2 est sélectionné et VP3 est ignoré. Si VP1 est actif, 
cette fois VP2 est ignoré. 

[B25] 3ÈME ETAGE VIP 

0…63 
Lorsque la borne d'entrée affectée à la fonction d'entrée VP3 devient active, 
l'ascenseur se déplace immédiatement vers l'étage spécifié dans ce paramètre. VP3 a 
la priorité la plus basse. Donc VP3 est ignoré si VP1 ou VP2 est actif. 

[B26] ATTENTE PORTE OUVERTE  

Ce paramètre détermine le comportement des portes.. 

0 
PORTE FERMEE ATTENTE 
La cabine attend au niveau du étage avec les portes fermées. 

1 

Porte ouverte attente  
La cabine attend avec les portes ouvertes au niveau du sol. 

Attention: cette option n'est pas compatible avec EN81-20 / 50 et EN81-1. 

[B27] TEMPERATURE CHAMBRE DE MACHINE  

Ce paramètre détermine la donnée de température de la chambre de machine.  

0 
Pas de contrôle de la chaleur 

La température de la salle des machines ne sera pas surveillée. 

1 

Depuis l'entrée THR 

Un détecteur de température externe est utilisé pour mesurer la température de la 
salle des machines. Tout état actif (ON) au niveau de la borne d'entrée affectée à la 
fonction THR indique que les limites de température admissibles pour la salle des 
machines ont été dépassées et que tous les mouvements sont donc ressentis. 

[B28] ETAGE DE PANIQUE 

0…63 
Lorsque l'entrée panique [PNB] est activée, l'ascenseur annule les appels existants et 
se dirige vers l'étage défini dans ce paramètre. 

[B29] L’APPAREIL AMI-100  

Contrôle l'utilisation de l'appareil AMI-100 pour EN81-21. L'utilisation de l'AMI-100 est 
expliquée au CHAPITRE 11.1. 

0 Non utilisable  

1 

Utilisable 

L’appareil AMI 100 est utilisé pour les applications dernier étage court et fonds de puits 
faible.  
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[B30] LA SORTIE DU DISPLAY DE CABINE  

Dans ce paramètre, le contrôleur de cabine détermine comment les sorties numériques de la 
carte SCB seront pilotées.. 

0 7 Segments Dijital  

1 

Gray Code  
Les sorties d'affichage numérique sur la carte SCB donnent une sortie de code gris de 
telle sorte que le chiffre G représente G0, le chiffre F représente G1, le chiffre E 
représente G2 et le chiffre D représente G3. 

2 

Binary Code  
L'affichage numérique sort sur le code binaire de sortie de la carte SCB de telle sorte 
que le chiffre G représente B0, le chiffre F représente B1, le chiffre E représente B2 et 
le chiffre D représente B3. 

3 
7 Segments + Flèches  
Les sorties numériques se présentent sous la forme d'informations d'affichage à 7 
segments et de flèches de direction du mouvement. 

 

[B31] LA SORTIE DE L’ETAGE DISPLAY  

0 7 Segments Dijital 

1 

Code GRAY 

Les sorties d'affichage numérique sur la carte ALPK donnent une sortie de code gray 
de telle sorte que le chiffre G représente G0, le chiffre F représente G1, le chiffre E 
représente G2 et le chiffre D représente G3. 

2 

Binary Code  
Les sorties d'affichage numérique sur la carte ALPK donnent une sortie de code 
binaire de telle sorte que le chiffre G représente B0, le chiffre F représente B1, le 
chiffre E représente B2 et le chiffre D représente B3. 

3 

Feu en étage  
Les sorties d'affichage numérique sur la carte ALPK donnent des sorties de numéro 
d'étage telles que A-701, B-702,…, G-707, 2G-708, 2BC-709. Par exemple, si la cabine 
est au 2ème étage, seul le segment B (702) donnera une sortie, tandis que les autres 
segments ne seront pas actifs. 

[B32] L’INSPECTION DU CONTACTEUR  
Ce paramètre définit la manière dont les contacteurs sont contrôlés. 

0 

Aucune inspection 

Le contrôle du contacteur n'est pas effectué. 

Attention: cette option ne peut être utilisée qu'à des fins d'installation, de réparation 
et de maintenance. Selon les normes d'ascenseur actuelles, ce paramètre ne peut pas 
être réglé sur 0 pour une utilisation normale. 

1 
Inspection  
La commande des contacteurs est effectuée en continu. 
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[B33] LES BOUTONS DE PORTE  

0 

Séparemment  
Dans les systèmes à deux portes de cabine, les boutons d'ouverture et de fermeture 
de porte fonctionnent séparément pour chaque porte. Il devrait y avoir deux 
cassettes cabine dans la cabine. 

1 

Ensemble  
Dans les systèmes à deux portes de cabine, les boutons d'ouverture et de fermeture 
de porte fonctionnent ensemble pour chaque porte. Il n'y a qu'une seule cassette de 
cabine dans la cabine. 

[B34] LE SET DE CARACTÈRE MENU  
Ce paramètre n’est pas actif en logiciel valide. 

0 
Jeu de lettres latines (standard) 

L'écran LCD a des lettres latines. 

1 
Ensemble de lettres russes (cyrillique) 

L'écran LCD a des lettres cyrilliques. 

[B35] ALLER EN REINITIALISATION  
Ce paramètre contrôle si l'ascenseur passera à zéro après la première mise sous tension ou 
non. 

0 

Passif 

Après le redémarrage, le système n'agit pas pour réinitialiser les informations 
d'étage. 

1 

Aller à réinitialiser 

Lorsque le système est mis en marche pour la première fois, il va en bas ou en haut pour 
réinitialiser les informations d'étage. La réinitialisation est active lorsque le sélecteur d'étage 
n'est pas un codeur absolu. [A05 <4] 

[B36] CONTRÔLE DU BLOCAGE LORS DU DEPASSEMENT DE LA DUREE DE VITESSE LENTE  

0 
Peut être bloqué 

[T31] Lorsque le temps de jogging est dépassé, le système est bloqué. 

1 

Ne peut pas être bloqué 

[T31] Lorsque le temps de jogging est dépassé, le système ne sera pas bloqué. 

Si [A10 = 0], le système ne sera pas bloqué lorsque le [T05] Floor Pass Time est 
dépassé. 
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[B37] LES LIMITES DE MOUVEMENT DE REVISION  
Ce paramètre détermine où le mouvement sera arrêté aux limites du puits en révision. 

0 

Remonter jusqu'au 817/818 

Le mouvement de révision se termine en 817 dans le sens descendant et en 818 

dans le sens ascendant. 

1 

Aller au dernier étage 

Le mouvement de révision se poursuit jusqu'au niveau du étage  le plus bas dans le 

sens descendant et jusqu'au niveau du dernier étage. 

[B38] INSPECTION OUVERTURE DE PORTE  
Ce paramètre détermine la form edu test d’ouverture de porte lors de l’ouverture de la porte  

0 

Vérifier en continu 

L'ouverture ou non des portes est contrôlée en permanence après chaque 
commande d'ouverture. 

1 

Vérifier lors de la première mise sous tension 

L'ouverture ou non des portes n'est vérifiée que lorsque l'ascenseur arrive à cet 
étage pour la première fois. Si les contacts de porte sont ouverts pendant cette 
commande, aucune commande d'ouverture n'est plus effectuée à cet étage. Sinon, 
le système est bloqué. 

2 

Faire un audit 

L'ouverture ou non des portes n'est pas vérifiée. 

Il n'est pas conforme à la norme EN81-20 / 50! 

[B39] Nombre de portes incendie  

1…2 Ce paramètre définit le nombre de porte de cabine de l’asenseur de pompier EN 81-72  

[B40] INTERRUPTEUR INCENDIE  
Se conférer au chapitre 9 pour les détails  

0 
Normalement fermé 

Si l'entrée FRx est passive (pas d'entrée), l'alarme incendie est activée. 

1 
Normalement ouvert 

Si l'entrée FRx est active (s'il y a une entrée), l'alarme incendie est activée. 

[B41] SITUATION DE LA PORTE AU MOMENT DE L’INCENDIE  
Ce paramètre détermine l'état des portes lorsque la cabine est au niveau du étage d'évacuation 
selon la norme EN81-73. Voir le CHAPITRE 9. 

0 
PORTE OUVERTE ATTENTE 

Les portes attendent ouvertes lors d’incendie 

1 
Porte fermée attente  

les portes attendent fermées lors d’incendie  
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[B42] ETAGE INCENDIE  3 

0…63 
Lorsque la borne d'entrée affectée à la fonction d'entrée FR3 est activée, la cabine se 
déplace immédiatement vers l'étage défini dans [B42]. 

[B43] ETAGE INCENDIE 4  

0…63 
Lorsque la borne d'entrée affectée à la fonction d'entrée FR4 est activée, la cabine se 
déplace immédiatement vers l'étage défini dans [B43]. 

[B44] BOUTON DU TELEPHONE DE SITUATION D’URGENCE  
Ce paramètre définit le bouton utilisé pour activer le téléphone d'urgence. 

0 
Lorsque vous appuyez sur le bouton INTERCOM pendant 5 secondes, le téléphone 

d'urgence est activé. 

1 LE TELEPHONE DE SITUATION D’UGENCE EST ACTIVE LORSQU’ON APPUIE 5 

SECONDES SUR LE BOUTON ALARME  

 [B45] L’ANNULATION DE L’APPEL DE CABINE  

0 
PASSIF 

Le système d'annulation des appels de cabine est passif. 

1 

ACTIF 

L'appel de cabine peut être annulé en appuyant à nouveau sur le bouton. 

Cependant, si l'étage cible bouge, l'appel d'étage cible ne peut pas être annulé. 

[B46] ACCEPTATION DE RECHERCHE GSM  

0 

PASSIF 

Les appels téléphoniques entrants (GSM) vers le téléphone d'urgence ne sont pas 

acceptés. 

1 
ACTIF 

Les appels téléphoniques entrants (GSM) vers le téléphone d'urgence sont acceptés. 
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4.3) P3- PARAMÈTRES DE TEMPS 

Pour tous les paramètres T (minutages), une unité correspond à 0,1 seconde. 

[T01] HEURE OCCUPÉE 

20…999 La durée durant laquelle la sortie occupée (16) du feu de cabine est actif. 

[T02] LA DUREE D’ATTENTE EN STATIONNEMENT  

50…9999 

Si le temps de stationnement est défini dans le paramètre B06 (1 ou 2), après le 
dernier trajet, après le dernier trajet, aucun appel n'a été reçu pendant le temps 
spécifié dans ce paramètre, l'ascenseur se déplace vers l'étage de stationnement 
spécifié dans le paramètre B07. 

[T03] LA DUREE D’ATTENTE EN ETAGE   

31…999 
Ce paramètre définit le temps que la cabine attendra avant de se déplacer pour le 
prochain appel dans les systèmes collectifs. 

[T04]  Réservé 

[T05] PÉRIODE DE PASSAGE ETAGE  

60…3500 
Dans ce paramètre, l'intervalle de temps maximum pour que l'ascenseur passe d'un 
étage à l'étage suivant est défini. Si ce temps est dépassé, l'erreur 6 est générée. 

[T06] PORTE 1 ATTENTE EN OUVERTURE  

30…999 
Dans ce paramètre, le temps d'ouverture de la porte 1 est déterminé. Suite à la 
commande d'ouverture de la porte 1, le système vérifie si la porte est ouverte (ou 
plus précisément, n'est plus fermée) dans ce délai. 

[T07] DEPART D’ATTENTE DE CONTACTEUR  

2…15 

En ce qui concerne la commande de mouvement, l'appareil active d'abord les 
contacteurs via la sortie MC. Après l'envoi de la commande de traction du contacteur 
(MC = 1), le temps enregistré dans ce paramètre est attendu pour que les contacts du 
contacteur s'enclenchent mécaniquement et soient prêts à transmettre du courant. À 
la fin du temps, l'appareil commence à appliquer le frein électronique pour arrêter le 
moteur avant la mise sous tension. 

[T08] DEPART ATTENTE FREIN 

2…50 
Après réception de la commande Enable, il attend le temps défini par ce paramètre 
pour activer la bobine de frein. 
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[T09] DEPART ZERO VITESSE  

2 …50 
Utilisé en boucle fermée uniquement. C'est la période de maintien du moteur lorsque 
le frein mécanique est ouvert. Cette période commence à compter avec [T08]. [T08] 
ouvre enfin le frein. Donc [T08] doit toujours être inférieur à [T09]. 

[T10] TEMPS D’ELEVATION DE VITESSE DE DEPART   

2…50 
Il détermine le temps pendant lequel l'appareil atteindra la vitesse de démarrage 
définie dans [S01] lorsque la commande de mouvement est reçue. Lorsque [S09] est 
égal à zéro, ce temps n'a aucun effet. 

[T11] LA DUREE DE VITESSE DE DEPART  

2…50 

[T05]  détermine le temps d'attente du système à la vitesse de démarrage. À la fin de 
cette période, le système bascule directement sur la courbe d'accélération avec 
l'accélération [S10]. Si la valeur du paramètre [S09] est définie sur 0, ce paramètre 
n'est pas accessible. 

[T12] LA DUREE DU DC FREIN   

2…50 

À la fin de la phase de décélération, lorsque la vitesse tombe en dessous ou égale à 
[S18], la commande de vitesse nulle est activée dans les systèmes en boucle fermée 
et la commande de frein CC est activée dans les systèmes en boucle ouverte. Le 
temps de freinage CC actif est [T12] + [T13]. Ce paramètre commence à compter 
lorsque [T13] tombe à zéro. 

[T13] LA DUREE DE RETARD DE FREIN 

3…50 

A la fin de la phase de décélération, lorsque la vitesse descend en dessous ou égale à 
[S18], ce temps commence à compter et le frein mécanique se ferme à la fin de la 
temporisation définie dans ce paramètre. Après ce point, le freinage CC ou la vitesse 
nulle commence le compte à rebours et se termine après le temps [T12]. 

[T14] RETARD CONTACTEUR STOP  

2…50 
Il s'agit du délai prévu pour que les contacteurs tombent une fois que toutes les 
transactions liées au mouvement sont terminées. 

[T15] RETARD OTS - 1 

40…500 
Après avoir atteint le sol, le DTS (bouton de fermeture de porte) est bloqué pendant le 
temps spécifié dans ce paramètre. 

[T16] LA DUREE DE DEPART EN SAUVETAGE  

30…300 
Délai pour démarrer l'opération de sauvetage après une panne de tension secteur ou 
une panne de phase 

[T17] RETARD DE FERMETURE DE PORTE   

2…30 
C'est le temps de retard requis pour l'exécution de la commande de fermeture de 
porte après la fermeture des contacts de porte dans les portes semi-automatiques. 
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[T18] LA DUREE D’OUVERTURE DE PORTE K20  

8…500 
Lorsque l'entrée K20 est active, la porte 1 s'ouvre. Il attend ensuite le temps spécifié 
dans ce paramètre pour s'éteindre à nouveau. 

[T19] LA DUREE DE PHOTOCELLULE 1 

20…500 
Lorsque l'entrée FOT est active, la porte 1 s'ouvre. Il attend ensuite le temps spécifié 
dans ce paramètre pour s'éteindre à nouveau. 

 [T20] LA DUREE D’OUVERTURE DE PORTE 1 

30…80 

C'est la période de contrôle d'ouverture de la porte 1. 

Après avoir envoyé la commande d'ouverture à la porte-1, on vérifie si la porte-1 est 
ouverte (ou plutôt fermée) à la fin de cette période. 

[T21] LA DUREE DE FERMETURE DE PORTE 1 

0…999 
Une fois la commande de fermeture de la porte 1 exécutée, le système attend le temps 
spécifié dans ce paramètre pour que la porte 1 se ferme. Si la porte 1 n'est pas fermée 
pendant ce temps, un signal d'erreur (8) est généré. 

[T22] LA DUREE D’ATTENTE OUVERTE DE LA PORTE 2İ 

30…999 
Après la commande d'ouverture de la porte 2, la porte attend le temps défini dans ce 
paramètre avant de se refermer. 

[T23] LA DUREE K22 

8…500 
Lorsque la fonction d'entrée K22 est activée, la porte 2 est ouverte. Il attend ensuite le 
temps spécifié dans ce paramètre pour s'éteindre à nouveau. 

[T24] LA DUREE DE PHOTOCELLULE 2  

20…500 
La porte 2 s'ouvre lorsque la fonction d'entrée FT2 est activée. Il attend ensuite le 
temps spécifié dans ce paramètre pour s'éteindre à nouveau. 

[T25] LA DUREE D’OUVERTURE DE LA PORTE 2  

30…80 
Ce paramètre définit le temps nécessaire à l'ouverture de la porte 2. Après une 
commande d'ouverture de la porte 2, le système vérifie que la porte 2 est ouverte 
(ou plutôt n'est plus fermée) à la fin de ce temps. 

[T26] LA DUREE DE FERMETURE DE LA PORTE 2  

0…999 
Après l'exécution de la commande de fermeture de la porte 2, la commande attend 
le temps spécifié dans ce paramètre pour que la porte 1 se ferme. Si la porte 1 n'est 
pas fermée pendant ce temps, un signal d'erreur (8) est généré. 
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[T27] TEST DE CONTACT DE PORTE   

 6…999 
Lorsque la commande de fermeture de porte est donnée, s'il n'y a pas de circuit de 
sécurité alors que KL1 et KL2 sont des contacts fermés, à la fin de la période [T27], 
une erreur (40) se produit et la porte est à nouveau ouverte. 

[T28] LA DUREE DE RETARD DT2  

6…999 
DT2 (bouton de fermeture de porte) est bloqué pendant la période définie dans ce 
paramètre après avoir atteint le sol. 

[T29] L’ATTENTE DE PORTE DE GROUPE  

100…2500 

Ce paramètre est utilisé uniquement dans les ascenseurs de groupe. 

Si une porte ne peut pas être fermée pendant le temps défini dans ce paramètre 
après la commande de fermeture de porte pour une raison quelconque, l'ascenseur 
quitte le groupe. 

[T30] LA PERIODE IOT  

0…32000 

Ce paramètre est utilisé dans les systèmes IOT et détermine la période d'envoi des 
données d'état du système de contrôle au serveur. 

Lorsque la valeur du paramètre est "0", aucune donnée IOT n'est envoyée. 

[T31] LA DUREE DE PASSAGE MAXIMUM EN VITESSE LENTE  

50…1000 

Ce paramètre détermine le temps maximum autorisé pour atteindre le étage à 
vitesse lente. Si ce temps est dépassé, le signal d'erreur (6) est généré et si [B36 = 0] 
le système est bloqué. 

[B36 = 1] empêche alors le blocage. 

[T32]L’ATTENTE DEPORTE EX  

20…300 
Ce paramètre définit le temps d'ouverture de la porte à la fin du processus de 
récupération. À la fin du temps, la porte est fermée. 

[T33] LA DUREE OCCUPEE MAXIMUM  

0 Passif  

0…9999 

Si les portes restent ouvertes ou ne peuvent pas être fermées pendant le temps 
[T01], le signal d'occupation et les lumières de la cabine s'éteignent jusqu'à ce qu'un 
nouvel appel arrive. Lors d'un nouvel appel, les lumières de la cabine sont allumées 
et cette fonction est désactivée. 

[T34] LA DUREE DE BY PASS DE LA PHOTOCELLULE 1  

50…3000 

Si la fonction d'entrée FOT est maintenue active en permanence pendant la période 
spécifiée dans ce paramètre, la porte 1 passe en mode fermeture lente-1 et démarre 
la fermeture lente 1 pour la porte 1, mais une valeur différente de 0 doit être 
sélectionnée dans le paramètre [B17] pour cela. 
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[T35] LA DUREE DE BY PASS DE LA PHOTOCELLULE 2  

50…3000 

Si la fonction d'entrée FT2 est maintenue active en permanence pendant le temps 
spécifié dans ce paramètre, la porte 2 passe en mode fermeture lente-2 et démarre la 
fermeture lente 2 pour la porte 2, mais une valeur différente de 0 doit être 
sélectionnée dans le paramètre [B17] pour cela. 

[T36] LA DUREE EX MAXIMUM  

600..5000 
Ce paramètre définit le temps maximum autorisé pour l'opération de sauvetage 
d'urgence. Si le processus de récupération n'est pas terminé dans ce délai, il est 
interrompu par le contrôle. 

[T37]  LA DUREE DE SORTIE DE REVISION  

30…600 
Le système attend le temps défini par ce paramètre pour démarrer le premier 
mouvement lorsqu'il sort du mode révision et passe en mode normal. 

[T38] LE RETARD DE FLECHE DE DIRECTION  

40…110 
Lorsque l'ascenseur atteint un nouvel étage, il est interdit de changer le dernier sens 
de déplacement avant de s'arrêter pendant la période définie dans ce paramètre. 

[T39] LE TEMPS DE CHARGEMENT  

0…9999 

Lorsque la fonction d'entrée LDB (touche de chargement) est affectée à une borne 
d'entrée, une pression sur la touche LDB maintient les portes ouvertes pendant la 
durée définie dans ce paramètre. La porte ne se ferme pas en raison d'un nouvel 
appel. Seuls les boutons DTS et DT2 (fermeture de porte) peuvent mettre fin à cette 
fonction. 

[T40] CONTRÔLE DE ROTATION ENCODEUR  

20…99 
Lorsque le codeur incrémental est utilisé pour la position de la cabine [A05 = 2], si 
aucune impulsion du codeur n'est lue pendant le temps défini dans ce paramètre, 
l'erreur (13) est générée et le mouvement est arrêté. 

[T41] LA DUREE DE REACTION PRIORITAIRE  

300…3000 
Temps d'attente prioritaire. Lorsque l'ascenseur est appelé avec un commutateur 
prioritaire, si un nouvel appel n'est pas reçu pendant le temps spécifié dans ce 
paramètre, l'utilisation de la priorité est interrompue. 

[T42] LE RETARD DE LA LIR-POMPE 

0…60 

Ce paramètre est utilisé pour la pompe à lyre dans les systèmes avec portes semi-
automatiques. 

Au début du mouvement, après la mise en place du contact de porte, on attend le 
temps mémorisé dans ce paramètre pour alimenter la pompe à lyre. 
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[T43] LETEMPS MORT LIR-POMPE  

30…900 

Ce paramètre est utilisé dans les systèmes avec portes semi-automatiques. Après la 
mise sous tension de la pompe à lyre, si le signal 130 n'arrive pas dans le temps 
enregistré dans ce paramètre, l'erreur (61) est supprimée et la pompe à lyre est 
abandonnée. 

 

4.4) P4- LES PARAMÈTRES DE VITESSE 

[S01] VITESSE NOMINALE  (m/s) 

0,01 … 5,0 Vitesse principale de l’asenseur  

[S02] VITESSE DE COMMANDE MANUELLE  (m/s) 

0,01… 2,0 Vitesse de sauvetage manuelle électrique de l’asenseur  

[S03] VITESSE DE MİSE À NİVEAU   (m/s) 

0,005 … 0,1 Vitesse de mise à niveau de l’ascenseur  

[S04] VITESSE DE REVISION (m/s) 

0,01 … 0.63 
La vitesse de révision de l'ascenseur. Cette plage de vitesse est valable en montée 
(817 = 1) et en descente (818 = 1). 

[S05] REVISION LENTE  (m/s) 

0,01 … 0,3 
Taux de maintenance lorsque l'ascenseur est dans les limites obligatoires. Dans le 
sens descendant (817 = 0,818 = 1) et dans le sens ascendant (817 = 1,818 = 0). 

[S06] VITESSE DE SAUVETAGE  (m/s) 

0,01 … 0,5 VİTESSE DE L’ASENSEUR EN VITESSE DE SAUVETAGE  

[S07] VITESSE DE REINITIALISATION (m/s) 

0,05 … 2,0 
La réinitialisation qu'il effectuera pour obtenir les informations de position de la 
cabine à la première ouverture est la vitesse de déplacement. 

[S08] LA VITESSE DE TIRAGE  (m/s) 

0,02 … 0,20 C’est la vitesse d’approche (de tirage) de l’asenseur en étge  

 

 

 

 

 



   

F/7.5.5.02.112  R:0 62               AE-MAESTRO 

 

[S09] LA VITESSE DE DEPART  (m/s) 

0,0 … 0,1 

Si ce paramètre est égal à zéro, il démarre le mouvement de levage à partir de la 
vitesse nulle. 

Si ce paramètre est supérieur à zéro, il atteint la vitesse de démarrage [S09] dans le 
temps [T10] et reste à cette vitesse pendant [T11]. Graphique 4.4a. 

La vitesse de démarrage est principalement utilisée dans les applications en boucle 
ouverte. Comme il n'y a pas de rétroaction, le contrôle du moteur devient très 
difficile à très basse vitesse. 

 

 

Figure 4.4a Vitesse de décollage 

[S10] L’ACCELERATION  (m/s2) 

0,1…5,0 

C'est l'accélération de l'ascenseur. 

Plus la valeur est élevée, plus la vitesse cible est courte, plus la rampe d'accélération 
est raide. 

 
Si une vitesse cible plus élevée arrive alors 

que l'ascenseur est à l'arrêt ou se déplace à 
une vitesse constante, l'ascenseur augmente 

progressivement sa vitesse avec l'accélération 
ACC jusqu'à ce qu'il atteigne la vitesse cible. 
Comme le montre la figure 4.4b, la courbe 

vitesse-temps est une ligne. La pente de cette 
ligne donne l'accélération d'accélération 
(ACC). Dans le système AE-LIFT, la rampe 

d'accélération est déterminée par les 
données stockées dans le paramètre [S10]. 
Dans l'application représentée sur la figure, 
l'ascenseur a reçu une commande d'aller à 
une vitesse de 1m / s (vitesse cible) tout en 

s'arrêtant. [S10] est une mesure de la durée pendant laquelle cette vitesse sera atteinte. 
L'ascenseur a atteint la vitesse cible en 2,5 secondes. En conséquence, l'accélération 

d'accélération est:  
[S10]= HIZ  / ZAMAN = (1,0 m/s )  /  (2,5 saniye)  = 0,4 m/s2.  

Au fur et à mesure que le [S10] augmente, la vitesse cible est atteinte en un temps plus court, 
mais dans ce cas, il devient difficile d'obtenir un confort de transition de vitesse. La diminution 
du paramètre [S10] facilite l'obtention du confort dans les transitions de vitesse, mais prolonge 
à son tour le temps de trajet. 

 

Figure 4.4b  [S10] L’ACCELERATION 
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[S11] DEPART DE L’ACCELERATION (m/s3) 

0,1…5,0 

Courbe en S au décollage 

La faible définition de ce paramètre adoucit le décollage mais augmente le temps 
de trajet. Une valeur plus élevée accélère la transition vers l'accélération principale, 
mais réduit le confort. 

Courbe S Au départ  

                                                                

 

 

 

 

 

 

 

[S12] FIN DE LA COURBE D’ACCELERATION (m/s3) 

0,1…5,0 

Courbe S à la fin de l'accélération. 

Une valeur faible de ce paramètre provoque une transition plus douce à la fin 
de la trajectoire d'accélération, mais augmente le temps de trajet. Une valeur 
plus élevée de ce paramètre permet à la rampe d'accélération de se terminer 
plus rapidement. 

Figure 4.4c Courbe S en démarrage  

Le système accélère avec l'accélération de [S10] 
lorsqu'une commande de vitesse plus élevée est 
atteinte comme cible pendant que l'ascenseur se 
déplace à une vitesse constante. Dans un système 
à vitesse constante ou stationnaire, l'accélération 
est nulle. Lorsque la transition se fait directement 
de l'accélération nulle à l'accélération, cette 
différence d'accélération soudaine est ressentie 
par les passagers dans la cabine comme un 
«démarrage difficile». Lorsque la courbe 
d'accélération de la figure 4.4c est examinée, 
l'accélération au début du mouvement (0,0) est 
nulle. L'accélération [S10] s'arrête à partir du 
moment où le mouvement commence jusqu'à ce 
que la vitesse cible soit atteinte. Une fois la vitesse 
cible atteinte, l'accélération redevient nulle. La 
sensation d'un début de mouvement plus doux 
dans la cabine peut être obtenue par 
l'augmentation progressive de l'accélération au 
début du mouvement et la diminution progressive 
de l'accélération au point où la vitesse cible est 
atteinte. Cette plume de mouvement au début et 
à la fin de l'accélération est appelée la courbe en 
S..                           
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 Figure 4.4d Courbe S en départ  

 

 

 

[S13] COURBE DE RALENTISSEMENT (m/s2) 

0,1…5,0 

Il détermine l'accélération de décélération de l'ascenseur. 

Lorsque la valeur de [S13] augmente, l'ascenseur ralentit dans un temps et une 
distance plus courts. 

Lorsque la valeur de [S13] diminue, la distance de décélération devient plus 
longue. 

[S14] DEPART DE LA COURBE DE RALENTISSEMENT  (m/s3) 

0,1…5,0 

Courbe de transition vers l'accélération de décélération 

Plus la valeur est élevée, plus la transition vers l'accélération de décélération 
est rapide et plus la trajectoire d'arrêt est courte. 

Plus la valeur est basse, plus la transition vers la décélération est lente et plus le 
confort est élevé. 

[S15] FIN DE LA COURBE DE RALENTISSEMENT (m/s3) 

0,1…5,0 

Courbe de transition de fin de trajectoire de décélération 

Plus la valeur est élevée, plus la fin de la trajectoire de décélération est rapide 
et plus la trajectoire d'arrêt est courte. 

Plus la valeur est basse, plus la position est lente et plus le confort est élevé. 

 

  

Courbe S à l’arrêt 

Lorsqu'il reçoit une commande de vitesse 
inférieure à la vitesse actuelle, l'appareil décélère 
avec la valeur de décélération [S13]. Les passagers 
en cabine estiment que le ralentissement a 
changé pendant cette période. Pour éviter de 
telles situations, des courbes S sont utilisées 
lorsqu'un changement de décélération est 
nécessaire. 

Comme le montre la Figure 4.4d, la décélération 
commence à partir de zéro et augmente 
progressivement jusqu'à la valeur de décélération 
[S13] souhaitée. 

Dans la région de la courbe S, la décélération est 
augmentée progressivement et non brusquement. 
A la fin de la région de la courbe S, le dispositif 
[S13] atteint la valeur d'accélération. De faibles 
valeurs de [S14] et [S15] signifient une transition 
douce et ces faibles valeurs augmentent le temps 
de mouvement total. 
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[S16] FORME DE RALENTISSEMENT  
Une valeur de 1 est recommandée pour les systèmes asynchrones (avec réducteur) et 0 pour 
les systèmes synchrones (sans engrenage). 

0 SYNCHRONE 

1 ASYNCHRONE 

2 SENCHRONE + RAPIDE 

3 ASYNCHRONE + RAPIDE 

4 TORQUE EN DIMINUTION  

 [S17] VITESSE D’ARRÊT  (m/s) 

0,0 … 0,1 

Selon la référence définie dans le paramètre [S18], lorsque la vitesse de 
référence tombe en dessous de la valeur stockée dans ce paramètre alors que 
l'ascenseur est dans la courbe de décélération, le système le détecte comme 
une commande d'arrêt, il sort du mode mouvement et démarre le processus 
d'arrêt en entraînant la sortie de vitesse à vitesse nulle. Assurez-vous de vérifier 
le paramètre [S18] pour la vitesse de référence. 

 

 

 

Figure 4.4f Référence de la vitesse d’arrêt  
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[S18] REFERENCE D’ARRET  

Il détermine la source de référence de la valeur de vitesse enregistrée dans le paramètre [S17] 
qui détermine le point d'arrêt de l'ascenseur. Lorsque la vitesse de conduite est inférieure à la 
vitesse d'arrêt [S18], comme illustré à la figure 4.4f, l'entraînement arrête le mouvement. La 
vitesse réelle est la vitesse lue par le codeur et la vitesse d'entraînement représente la vitesse 
calculée par l'appareil pour la sortie. 

0 

Vitesse réelle 

La vitesse réelle de l'ascenseur mesurée par le codeur est prise comme 
référence d'arrêt. 

Il est plus pratique d'utiliser cette option dans les applications en boucle 
fermée. 

1 

Vitesse de conduite 

C'est la vitesse calculée par l'appareil. Cette option doit être utilisée dans les 
systèmes en boucle ouverte. 

[S19] MODE DE DÉPART 

Il ajuste la réaction de l'appareil contre les fuites de retour au démarrage du moteur. 

Voir le CHAPITRE 5.5 pour des informations détaillées. 

0  FERME  

1 Prévention de l’allée en arrière- Intelligent  

2 Prévention de l’allée en arrière Rapide  

3 Prévention de l’allée en arrière Intelligent + Rapide 

4 
Torque avant 

Option réalimentation de point numérique  

5 
Torque avant 

Réalimentation du poids analogue nécessaire  

[S20] ACCELERATION DE STOP (m/s) 

0,1 … 5,0 
Ce paramètre détermine le taux d'accélération d'arrêt lorsque la commande 
d'arrêt est reçue pendant que l'ascenseur se déplace à la vitesse de dérive. 

[S21] DEPART DELA COURBE S STOP (m/s) 

0,01 … 5,0 
Ce paramètre utilise la courbe en S qui commute pour arrêter l'accélération 
lorsque la commande d'arrêt est reçue alors que l'ascenseur se déplace à la 
vitesse de dérive. 

[S22] LA VOIE DE TIRAGE  

0 … 500 Détermine en mm la distance en vitesse de tirage  
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4.5) P5- LES PARAMÈTRES DE CONTRÔLE 

Les paramètres de contrôle comprennent les réglages de processus autres que la vitesse, le 
temps et les propriétés du moteur de l'appareil. 

[C01] LAFREQUENCE DE TRANSPORT  

La fréquence porteuse détermine combien de fois par seconde le variateur de vitesse recalculera 
le signal de sortie. Une fréquence plus élevée fournit un entraînement plus précis. Plus la 
fréquence est basse, plus la qualité du contrôle de vitesse est faible. Cependant, certains moteurs 
peuvent générer du bruit à des fréquences élevées. Habituellement, les valeurs utilisées sont de 
8 à 10 kHz. 

6  … 16 La fréquence de transport  [kHz] 

[C02] – LE FILTRE DE L’ENCODEUR  

Ce paramètre détermine la fréquence à laquelle l'encodeur lira la vitesse. Le temps court 
provoque une réponse plus rapide pour corriger les écarts de vitesse. Cependant, un court laps 
de temps peut également provoquer une oscillation.Si le codeur est inférieur ou égal à 500 ppr 
(nombre d'impulsions par tour), réglez ce paramètre sur 3 ou moins. 

0   1 ms 

1   2 ms (Valeur conseillée pour les moteurs synchrones)  

2   4 ms (Valeur conseillée pour les moteurs asynchrones) 

3   8 ms 

4   16 ms 

 [C03] – VITESSE ZERO Kp 

1 … 200 
Il stocke le coefficient proportionnel Kp utilisé dans le fonctionnement à vitesse 
nulle. 

[C04] – VITESSE ZERO Kd 

0 …200 Il stocke le coefficient dérivé Kd utilisé dans l'opération à vitesse nulle. 
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Contrôle PID  

AE-MAESTRO est un pilote de moteur à commande vectorielle. Afin de conduire l'ascenseur à la 
vitesse déterminée par le système de commande, il effectue des calculs mathématiques pour la 
fréquence porteuse multipliée par seconde et détermine la tension d'entraînement et la 
fréquence du signal à transmettre au moteur. De plus, la vitesse du moteur mesurée par le 
dispositif compteur de vitesse appelé codeur relié à l'arbre moteur est transmise à l'appareil. Si 
la vitesse souhaitée est différente de la vitesse mesurée, l'appareil reproduit ses calculs de 
manière à éliminer cette différence. Ici, le système de contrôle PID définit comment cette 
correction sera effectuée. 

  

Figure 4.5a contrôle PID  

Le PID est une boucle de contrôle de rétroaction largement utilisée dans les applications 
industrielles. D'une manière générale, cela signifie prédéfini par l'utilisateur comment le système 
réagira en cas d'écart par rapport au niveau de sortie souhaité. La figure 4.5a montre un système 
de contrôle de vitesse de moteur PID typique. La différence est obtenue en comparant la vitesse 
souhaitée au point A avec le signal du codeur qui mesure la vitesse du moteur. Cette différence 
est le signal d'erreur du système et est représentée par e (t). Ensuite, ce signal d'erreur est traité 
en parallèle dans trois canaux séparés. Ce sont des opérations proportionnelles (P), intégrales (I) 
et différentielles (D). Chaque canal envoie le signal de correction au point B, qu'il calcule avec sa 
propre caractéristique et avec le coefficient défini par l'utilisateur. La somme des signaux de 
correction forme le signal de sortie u (t). Les principales fonctions des processus sont expliquées 
dans le tableau ci-dessous. 
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NOTION OPERATION COEFFICIENT EXPLICATION 

P Proportionnel Kp 

Le signal de correction est directement 
proportionnel à l'erreur avec le coefficient Kp. Il 
s'agit généralement de la principale action 
corrective dans la boucle de contrôle. Kp diminue le 
plus grand CHAPITRE de l'erreur globale. 

I İntegral Ki 

Le signal de correction est proportionnel à la somme 
des erreurs passées par le coefficient Ki. Cela réduit 
la dernière erreur du système. Il augmente le niveau 
de précision statique plutôt que des corrections 
d'erreur instantanées. 

D Diversifié  Kd 

Il augmente la capacité de correction dynamique du 
système. Il empêche les sauts brusques à la sortie. 
Cela n'a aucun effet sur l'erreur finale. Il est 
proportionnel au taux de variation de l'erreur avec 
le coefficient Kd. 

Contrôle PD à vitesse nulle 

Lors du décollage, lors de l'ouverture du frein mécanique, un processus de conduite à vitesse 
nulle est appliqué afin d'éviter un glissement dû au déséquilibre de charge dans la cabine. Il n'y 
a pas de mouvement pendant ce processus et en fait la tâche du processus est d'empêcher le 
mouvement. Le PD, c'est-à-dire le système de contrôle proportionnel et dérivé, est utilisé dans 
le processus à vitesse nulle. Leurs coefficients sont déterminés dans les paramètres [C03] et 
[C04]. 

Contrôle PI de vitesse de démarrage 

Seul le contrôle PI (proportionnel et intégral) est effectué dans la période allant du moment où 
le contrôle de vitesse nulle est terminé à l'arrêt complet de l'ascenseur. Habituellement, au 
décollage et à l'arrêt, c'est-à-dire que les coefficients de Kp et Ti à basse vitesse diffèrent des 
vitesses élevées. Pour cette raison, il est possible de déterminer les valeurs Kp et Ti séparément 
pour la vitesse de démarrage, les vitesses faibles et les vitesses élevées.  

[C05] – VITESSE DE DEPART Kp 

0.1… 100.0 
Coefficient de Kp utilisé en fonctionnement PID lorsque la vitesse de référence est 
inférieure au paramètre Vitesse de démarrage [S09]. 

[C06] – VITESSE DE DEPART  Ti 

0.… 9999 
Coefficient Ti (1 / Ki) utilisé en fonctionnement PID lorsque la vitesse de 
référence est inférieure à la vitesse de démarrage [S09]. 
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Contrôle PI Motion 

Lorsque la vitesse de référence est supérieure à la vitesse de démarrage, les paramètres Kp et 
Ti sont sélectionnés parmi les paramètres [C07] - [C12] en fonction de la vitesse de référence. 
Utilisé lorsque la vitesse de référence [C07] et [C08] est inférieure à [C11] PI Low Speed; [C09] 
et [C10] sont utilisés lorsque la vitesse de référence [C12] est supérieure à PI High Speed. Les 

paramètres Kp et Ti varient linéairement entre les vitesses de référence [C11] et [C12]. 

 

Figure 4.5b Changement en fonction de la vitesse des coéfficients  PI  

[C07] – VITESSE RAPIDE  Kp 

0.1 …100.0 Tant que la vitesse est inférieure à la valeur du paramètre [C11], le système 
prend le coefficient Kp de ce paramètre. 

[C08] – VITESSE FAIBLE  Ti  

0.0 … .9999 Tant que la vitesse est inférieure à la valeur du paramètre [C11], le système 
prend le coefficient Ti de ce paramètre. 

[C09] – VITESSE ELEVEE  Kp 

0.1…100.0 Tant que la vitesse est supérieure à la valeur du paramètre [C12], le système 
prend le coefficient Kp de ce paramètre. 

[C10] – VITESSE ELEVEE Ti 

0.0…9999 Tant que la vitesse est supérieure à la valeur du paramètre [C12], le système 
prend le coefficient de Ti de ce paramètre. 

[C11] – PI VITESSE FAIBLE  

0.0 ... 1.0 C11 stocke le point de vitesse de transition inférieur pour les coefficients PID Kp 
et Ti. Voir la figure 4.5b 

[C12] – PI VITESSE ELEVEE  

0.0 ... 1.0 C11 stocke le point de vitesse amont pour les coefficients PID Kp et Ti. Voir la 
figure 4.5b 

[C14] – Kp COURANT  

0.1…9.9 Coéfficients de gain proportionnel utilisé en fonction PID de courant, Kp.  
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[C14] – Ti COURANT 

0.0.…9999 Inverse du coefficient de gain intégral utilisé dans la fonction PID actuelle, Ti. 

 

 

Rotation ouverte 

 

 

 

 

 

AE-MAESTRO est un moteur d'entraînement qui fonctionne avec un système de contrôle 
vectoriel spatial conçu pour les applications d'ascenseur. L'algorithme de contrôle vectoriel a 
besoin d'une boucle de rétroaction. Ce système est la méthode la plus efficace pour la 
sensibilité et le confort des étages d'ascenseur. Cependant, la configuration mécanique n'est 
pas adaptée à l'utilisation de codeurs dans certaines applications d'ascenseur. Dans ces cas, 
l'ascenseur peut être entraîné sans encodeur. Puisqu'il n'y a pas de boucle de rétroaction, ce 
système est appelé contrôle de vitesse en boucle ouverte. 

Puisqu'il n'y a pas de rétroaction en boucle ouverte, la sensibilité d'arrêt peut ne pas être stable 
à charge variable. Pour cette raison, la boucle ouverte ne peut être utilisée que dans les 
ascenseurs avec moteur asynchrone avec une faible capacité de charge inférieure à 1 m / s. Il ne 
peut pas être utilisé dans les moteurs synchrones (machines sans engrenages). 

La boucle ouverte utilise la courbe Tension / Fréquence (V / f). Comme le montre la figure 4.5c, 
il existe une tension correspondante (V) pour chaque vitesse (f). Plus la fréquence (vitesse) du 
signal vers le moteur est élevée, plus la tension du variateur est élevée. Cependant, ce système 
change aux basses fréquences, s'arrêtant et décollant. Parce que quelle que soit la vitesse du 
système, il ne peut pas entraîner le moteur sous une certaine tension. Les corrections de basse 
fréquence illustrées sur la figure 4.5d sont ajustées avec les paramètres de [C16] et [C17].  

  

Figure 4.5c Courbe V / f linéaire en 
rotation ouverte  

Figure 4.5d Courbe V / f réelle en 
rotation ouverte 
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[C15] – LE NIVEAU DE FREIN DC  

5,0 …100,0 

Ce paramètre est utilisé dans les applications en boucle ouverte. 
Le paramètre [C15] détermine le niveau de freinage CC à appliquer au démarrage 
et à l'arrêt. Avant que le frein mécanique ne soit ouvert pendant le démarrage et 
avant que le frein ne soit fermé à l'arrêt, le frein à courant continu est appliqué 
sur les enroulements du moteur et l'arbre du moteur est maintenu constant. 
Lorsque le frein mécanique devient capable de maintenir le moteur stable, 
l'application du frein à courant continu est terminée. La hauteur de la valeur de 
ce paramètre est directement proportionnelle à la force de freinage électronique. 
Plus la valeur est élevée, plus la tenue du moteur est forte, mais il est avantageux 
de choisir la valeur du paramètre la plus petite possible. Parce que c'est le 
processus qui consiste à appliquer une tension continue directement aux 
enroulements du moteur de frein à courant continu, ce qui fait chauffer le 
moteur. Si la valeur du paramètre est faible, le moteur peut ne pas rester 
immobile et passer du côté lourd pendant le décollage 

[C16] – LA VITESSE DE DEPART V/f  

0.1 …1.0 

Ce paramètre est utilisé dans les applications en boucle ouverte. 
En raison de la nécessité de surmonter la charge statique en mode de démarrage 
en boucle ouverte, la courbe V / f ne peut pas être démarrée à partir de la vitesse 
nulle. Au lieu de cela, une tension supérieure à la valeur de la courbe V / f est 
appliquée jusqu'à une certaine vitesse. Le paramètre [C16] est la vitesse à 
laquelle la courbe V / f est utilisée linéairement. 

[C17] – LA TORQUE DE DEPART V/f  

0,1…1 

Ce paramètre est utilisé dans les applications en boucle ouverte. 
[C17] détermine le niveau de couple minimum à appliquer au moteur au 
démarrage et à l'arrêt, lorsque la vitesse tombe en dessous du niveau défini dans 
[C16]. [C17] affecte directement la puissance d'arrêt et de décollage. Lorsque 
[C17] est trop élevé, cela provoquera des vibrations. Lorsqu'il est bas, il peut ne 
pas être en mesure de conduire l'ascenseur à basse vitesse. 

[C18] – TORQUE Kp 

0.1…9.9 C'est le coefficient Kp de la composante de couple du système 

[C19] – TORQUE Ti 

0.0 ... 9999 C'est le coefficient Ti de la composante de couple du système. 

[C20] – LE COURANT TUNING  

0.0…100.0 
Le courant du moteur qui sera appliqué dans le processus de réglage du moteur 
synchrone. Il est donné en% de la valeur du courant nominal unitaire. Si le processus 
de réglage ne peut pas être terminé avec succès, augmentez [C20]. 
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[C21] – AFAIBLISSEMENT DE L’ESPACE  

Lorsqu'on souhaite utiliser au-dessus de la vitesse nominale du moteur, le courant magnétisant 
appliqué au moteur doit être diminué. Ce processus est appelé affaiblissement DE L’ESPACE. 

Le paramètre [C21] détermine si l'affaiblissement de L’ESPACE est utilisé ou non et sa méthode. 

 Lorsqu'on souhaite utiliser au-dessus de la vitesse nominale du moteur, le courant magnétisant 
appliqué au moteur doit être diminué. Ce processus est appelé affaiblissement DE L’ESPACE 

Le paramètre [C21] détermine si l'affaiblissement DEL’ESPACE est utilisé ou non et sa méthode. 

  

0 

Passif 

L'affaiblissement de l’espace est désactivé. Le courant magnétisant n'est pas 
réduit. (Le moteur peut ne pas atteindre la vitesse maximale.) 

1 

Actif 1 

Il y a un affaiblissement de l’espace. Le courant magnétisant est réduit 
inversement à l'augmentation de la vitesse. (Y1) 

2 

Actif 2 

Il y a un affaiblissement de l’espace. Le courant magnétisant est réduit 
inversement à l'augmentation de la vitesse. (Y2) 

[C22] – RESERVE  

[C23] – Pulse/mm 

0.1…1000 
Ce paramètre stocke le nombre d'impulsions / coefficient mm utilisé pour mesurer 
la longueur du puits. À la fin du processus d'apprentissage automatique du puits, 
AE-MAESTRO calcule et stocke cette valeur. 

 

4.6) P6- LES PARAMETRES DU MOTEUR  

[M01] – LE NOMBRE DE PALS ENCODEUR  

100…5000 
Le nombre d'impulsions (impulsions) produites par le codeur utilisé pour mesurer la 
vitesse réelle du moteur. Requis dans les applications en boucle fermée. 

[M02] – LA VITESSE DE MOTEUR  

0.1…5.0 
La vitesse nominale de la machine. Cette valeur doit être lue directement sur 
l'étiquette de la machine. 

[M03] – MOTEUR RPM  

10 … 3000 
C'est le nombre de tours de la machine. Cette valeur doit être lue directement sur 
l'étiquette de la machine. 
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[M04] – MOTEUR FREQUENCE  

5 …250 
Il s'agit de la valeur nominale de la fréquence de fonctionnement du moteur. Cette 
valeur doit être lue directement sur l'étiquette de la machine. 

[M05] – MOTEUR COURANT  

1.0 ... 60.0 
C'est le courant nominal du moteur (le courant qu'il tire à pleine charge). 
Cette valeur (In) doit être tirée de l'étiquette sur le moteur. 

[M06] – LA TENSION DE MOTEUR  

100 … 450 
C'est la tension de fonctionnement du moteur. Cette valeur doit être prise sur 
l'étiquette sur le moteur. 

[M07] – MOTEUR  COS Phi 

0,1…1 
C'est la valeur Cos-Phi du moteur. Cette valeur doit être prise sur l'étiquette sur 
le moteur. 

[M08] – LE NOMBRE DE PÔLES DU MOTEUR   

2 … 200 C'est le nombre de pôles du moteur d'entraînement de l'ascenseur. Cette valeur 
doit être prise sur l'étiquette sur le moteur. 

[M09] – COURANT SANS CHARGE 

5 … 100 

C'est le rapport entre la valeur de courant prélevée par le moteur en 
fonctionnement sans charge et le courant nominal (In). Si la valeur est élevée, 
le moteur peut tirer un courant excessif et chauffer rapidement. Si la valeur 
est basse, l'ascenseur peut faire un démarrage saccadé ou ne pas décoller du 
tout. 

Ce paramètre n'a aucune fonction dans le moteur synchrone (machine sans 
engrenage) 

[M10] – MOTEUR Rs (ohm) 

0,1…10 
Il s'agit de la valeur de résistance statorique du moteur. Il est mesuré 
automatiquement dans le processus de réglage. 

[M11] – MOTEUR Ls (mH) 

10…3000 
C'est la valeur d'inductance du stator du moteur d'entraînement de l'ascenseur. Il est 
mesuré automatiquement dans le processus de réglage. 

[M12] – MOTEUR Rr (ohm) 

0,1…10 
Il s'agit de la valeur de résistance du rotor du moteur d'entraînement de l'ascenseur. Il 
est mesuré automatiquement dans le processus de réglage. 

[M13] –MOTEUR Lm (mH) 

10…3000 
C'est la valeur d'inductance relative du moteur d'entraînement de l'ascenseur. Il est 
mesuré automatiquement dans le processus de réglage. 
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[M14] – MOTEUR Tr (ms) 

10…3000 
C'est la valeur de la constante de temps du rotor du moteur. Il est mesuré 
automatiquement dans le processus de réglage. 

[M15] – ENCODEUR OFFSET 

0 ..359.9 
Valeur d'angle de décalage du codeur pour moteur synchrone. Il est mesuré 
automatiquement dans le processus de réglage. 

[M16] – TYPE D’ ENCODEUR 

Le type d'encodeur utilisé dans le système. Mettre 0 (incrémental) pour la boucle fermée du 
moteur à induction D'autres options concernent les moteurs synchrones. 

0 ARTIMSAL 4 SSI (Gray) 

1 ENDAT 5 ENDAT-SPI 

2 SINCOS 6 BISS-BINARY 

3 BISS (Gray) 7 SSI-BINARY 

[M17] – DIRECTION DE L'ENCODEUR 

Modifie l'ordre de priorité de l'impulsion de direction du codeur. Modifiez la valeur de ce 
paramètre lorsqu'une erreur de direction du codeur s'est produite lors de la configuration. Si 
l'erreur persiste, vérifiez le codeur et ses connexions. 

1 DANS LE SENS HORAIRE 

2 SANS LE SENS DESHORAIRE  

[M18] – LE MODE TUNING  

0 

Réglage par arrêt 

Lorsque cette option est sélectionnée, le réglage est effectué sans ouvrir les freins 
moteur. Le moteur ne tournera pas. Les freins doivent rester fermés. 

1 

Tuning animé 

C'est le processus de réglage effectué en le déplaçant vers le moteur. Les freins 
doivent s'ouvrir. 
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[M19] – DIRECTION DU MOTEUR 

Ce paramètre détermine le sens de rotation du moteur. Après le réglage, modifiez la valeur de 
ce paramètre si le moteur se déplace vers le bas à la commande de mouvement vers le haut ou 
vice versa. 

0 SENS 1  

1 SENS 2 

[M20] – DIRECTION DE LA CABINE 

Ce paramètre détermine le sens de comptage [A05 = 2] lorsque le codeur moteur est utilisé 
comme sélecteur d'étage. Modifiez la valeur de ce paramètre si le nombre de positions de 
cabine change inversement avec le sens du mouvement après l'installation. 

0 SENS 1  

1 SENS 2 

4.7) P7- PARAMETRES D’EQUIPEMENT  

[E01] – LANGUE  
Ce paramètre détermine la langue d'affichage ICL (4x20 monochrome LCD). Pour la langue 
d'affichage du terminal manuel TFT, voir le manuel d'utilisation du terminal portable TFT. 

0 Türkçe 4 Russian 

1 English 5 Spanish 

2 German 6 Greek 

3 French 7 Italian 

 

[E02] – CONTRÔLE DE PANNE DE BOUTON 
Ce paramètre détermine le comportement du système de commande pour un bouton enfoncé 

0 
PASSIF 

La vérification des pannes de bouton n'est pas active. 

1 

ACTIF 

Dans le système avec connexion série de cabine, si un bouton de étage  est enfoncé 
pendant plus de 5 minutes, le système annule son entrée connectée et ne la lit plus. 
Lorsque l'ascenseur est mis en mode révision ou redémarré, le processus d'annulation est 
annulé et le système recommence à lire ce bouton. 
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[E03] – LED DISPLAY 
Ce paramètre détermine les données affichées par l'affichage LED numérique sur l'appareil. 

0 Numéro d’étage 5 Voltage de bara  

1 Vitesse réelle 6 Cible  

2 Vitesse de marche 7 
Ventilateur de 
l’appareil 

3 Vitesse calculée 8 Phase de mouvement 

4 Courant    

[E04] – FLECHE DE DIRECTION DE SERVICE  
Détermine la forme d’utilisation des flèches d’étage  

0 

Direction du mouvement 

Les sorties fléchées sur les étages indiquent le sens de déplacement de 
l'ascenseur. 

1 

Direction du service 

Les flèches sur les étages indiquent le prochain sens de déplacement de 
l'ascenseur. 

[E05] – SERİ PORT 1 
Ce paramètre détermine le but pour lequel le port série SP1 sera utilisé. 

0 
LIBRE 

Non utilisable  

1 
PC COMMUNICATION  
Utilisé pour transmettre le renseignement à un ordinateur avec l’interface 
USB ou Ethernet  

2 
GSM 
Utilisé pour le système SP1 GSM  

[E06] – SERİ PORT 2 
Ce paramètre détermine le but pour lequel le port série SP2 sera utilisé. 

0 
LIBRE 

Non utilisable 

1 
PC COMMUNICATION  
Utilisé pour transmettre le renseignement à un ordinateur avec l’interface 
USB ou Ethernet  

2 
GSM 
Utilisé pour le système SP2 GSM  

[E07] – CANAL CABINE CAN 

0 CAN0 2 CAN2 

1 CAN1 3 Non utilisable  
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[E08] – CANAL ETAGE CAN 

0 CAN0 2 CAN2 

1 CAN1 3 Non utilisable  

 [E09] – GROUPE CAN CANAL 

Aucune autre application n'est autorisée sur le canal CAN affecté à la connexion de groupe. 
Cette restriction s'applique uniquement au travail de groupe. Par conséquent, définir [E09 = 3] 
dans les systèmes simplex où la communication de groupe n'est pas utilisée. Lorsqu'il y a une 
application de groupe, le canal CAN réservé au groupe ne peut pas être utilisé à d'autres fins. 

0 CAN0 2 CAN2 

1 CAN1 3 Non utilisable  

 [E10] – CANAL CAN ENCODEUR  
Ce paramètre définit sur quel canal CAN le codeur communiquera avec l'appareil lorsque le 
codeur absolu est utilisé comme sélecteur d'étage [A05 = 4 ou 5]. 

0 CAN0 2 CAN2 

1 CAN1 3 Non utilisable  

 

4.8) P08 PARAMETRES PERSONNALISES  

[U01] LIMITE CHALEURE  

55-85 

C'est la limite de température du système. Si la température de l'appareil 
dépasse la limite définie dans ce paramètre, il cesse de fonctionner. Si la 
température tombe en dessous de la limite spécifiée, il recommence à 
fonctionner. 

 
[U02] – MULTIPLICATEUR DE COURANT  

0.1-5.0 
Le système utilise la valeur spécifiée dans ce paramètre dans la fonction de 
détection actuelle.  

 
[U03] – OUVERTURE DU FREIN DYNAMIQUE 

350-770 
Si le DC-Bus dépasse la tension définie dans ce paramètre, le freinage dynamique 
est déclenché. 
L'appareil réduit sa surtension en la déchargeant sur la résistance de freinage. 

 
[U04] – CLOTURE DU FREIN DYNAMIQUE 

345-765 
Le freinage dynamique est interrompu lorsque la valeur de la tension DC-Bus 
tombe en dessous de la valeur définie dans ce paramètre. 

 
[U05] – LE TEMPS DE FREINAGE DYNAMIQUE  

0-6 Ce paramètre détermine la fréquence du freinage dynamique. 
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[U06] – FRÉQUENCE DE SORTIE MAXIMALE 
Ce paramètre détermine la limite de la fréquence de sortie de l'appareil. 

0 
100Hz 
La fréquence de moteur est de 100 Hz ou moins.  

1 
250Hz 
La fréquence du motuer est supérieure à 100 Hz. Il soutient au maximum 250 Hz.  

 
[U06] – TENSION DE RESEAU 
Ce paramètre détermine le niveau de tension du CHAPITRE secteur de l'appareil. 

0 Tension de réseau 3x400V 

1 Tension de réseau 3x200V 

2 Tension de réseau 1x220V/230V 

 
[U08] – TORQUE AVANT Kp 

1-100 
La valeur de ce paramètre détermine l'amplitude du couple dans une application 
de pré-couple. Plus la valeur est élevée, plus le couple appliqué est important. 

 
[U09] TORQUE AVANT PALS 

2-50 
Le système démarre l'application de pré-couple lorsque le moteur patine au 
démarrage du nombre d'impulsions enregistrées dans ce paramètre. 

 
U10] – VITESSE DE DEPART DE LA TORQUE AVANT  

0.0 – 0.1 
Si le glissement du moteur au démarrage atteint la vitesse mémorisée dans ce 
paramètre, le système lance l'application de pré-couple. 

 
[U11] – TEMPS DE LA TORQUE AVANT  

1-500 
Ce paramètre détermine la période Ti à utiliser dans l'application de pré-couple. 
Lorsque Ti diminue, la force du pré-couple augmente. 

 
[U12] – FILTRE À VITESSE  

1-20 Le niveau de filtre daible au cycle de réalimentation de vitesse  
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CHAPITRE 5 – LES SERVICES ET LES 

APPLICATIONS 

Applications spéciales pour divers paramètres et tests dans le 
CHAPITRE Services 

sont disponibles. 

Ce CHAPITREe est accessible à partir du menu principal en 
appuyant sur l'icône SERVICES. 

 

5.1) RÉGLAGE DU ÉTAGE DANS LES APPLICATIONS DE CODEUR 

5.1.1) Apprentissage du puits et paramètres du sol 

Dans les systèmes avec encodeurs, vous devez effectuer un processus d'apprentissage 
automatique pour apprendre les niveaux de étage . Comment faire cette application est 
expliqué en détail dans le guide d'installation. Vous devez suivre les applications décrites 
dansce guide, introduire les sols puis effectuer un réglage précis du sol. Consultez les guides ci-
dessous pour cela: 

a) [A05 = 2 ou 3] pour codeur d'arbre et codeur moteur; 
 

CONFIGURATION DU SYSTÈME POUR L'ENCODEUR POUR LE CHOIX DE ÉTAGE EK1M-02 
 

Si le nombre d'étages est supérieur à 2:  

-  Exécutez le service R02-WELL LEARNING. Dans ce processus, la première fréquence 

(impulsion / mm) est mesurée, puis les positions de tous les étages sont déterminées et 

enregistrées.  

 

Si l'ascenseur a 2 étages: 

- Placer temporairement l'aimant de bande de porte de l'étage supérieur (ML) à au moins 

30 cm en dessous.  

- Exécutez le programme de service R17-ENCODER ML MEASUREMENT. Dans ce 

processus, seule la fréquence (impulsion / mm) est mesurée et enregistrée.  

- Lorsque ce processus est terminé, replacez la bande magnétique dans la zone 

d'ouverture de la porte de l'étage supérieur.  

- Exécutez le service R18-ENCODER FLOOR LEARNING. Dans ce processus, les positions 

des étages sont déterminées et enregistrées. Le rapport du codeur (impulsion / mm) 

n'est pas modifié. 
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b) Pour codeur absolu Limax 2m: [A05 = 4]: 

    CONFIGURATION DU SYSTÈME DE SÉLECTEUR DE ÉTAGE EK1M-03 LIMAX 2M 

- Seuls les commutateurs magnétiques ML1 et ML2 sont utilisés dans cette application. 

- Les commutateurs 817 et 818 ne sont pas nécessaires. 

- Exécutez le service R18-ENCODER FLOOR LEARNING. Dans ce processus, les positions des 

étages sont déterminées et enregistrées. Le rapport impulsion / mm est toujours de 1 dans 

cette application. 

c) Pour codeur absolu Limax 33cp: [A05 = 5]: 

EK1M-04 FLOOR SELECTOR LIMAX 33cp SYSTEM SETUP 

 

5.1.2) R5- Réinitialiser les demandes 

Les demandes étage  peuvent être rendues disponibles en mode simulation en utilisant l'icône 

SERVICES -> R10-ENCODER DATA DELETE. Dans ce processus, le rapport demande / mm et la 

distance entre les étages sont demandés. Après confirmation des informations données, les 

positions des autres étages sont attribuées en fonction de la distance entre les étages, le pouls 

du premier étage étant de 1000 mm. 

5.2) LA PROCEDURE DE PRIORITE  

Le logiciel AE-MAESTRO a une fonction prioritaire. Grâce à cette fonction, il est possible de 
transformer les ascenseurs publics en ascenseurs privés qui ne peuvent être utilisés que par des 
personnes spécialement autorisées en limitant leur utilisation normale en cas d'urgence. Ce 
système ne fonctionne que dans les systèmes Full Series où les emplacements des boutons sont 
en série et nécessitent des lecteurs de contrôle d'accès (RFID ou i-Button) à tous les étages et 
dans la cabine. 

Toutes les applications et entrées de données dans ce CHAPITRE peuvent être exécutées à partir 
de l'icône PARAMÈTRES -> menu P08-CONTRÔLE D'ACCÈS. 

Pour commencer à utiliser la priorité, il est nécessaire de sélectionner 1 ou 2 du paramètre ID 
Control [B21]. Ainsi, vous pouvez enregistrer des cartes d'identité ou des i-Buttons dans le 
système. La seule différence dans l'enregistrement des clés à charger pour une utilisation 
prioritaire est ici que vous devez sélectionner 4 pour CHANGE ALLOWS. De cette manière, les clés 
d'identification sont enregistrées pour le contrôle de priorité. Une fois l'enregistrement des clés 
d'identité terminé, remplacez la valeur du paramètre [B21] par 0. Cette action désactive le 
système de contrôle d'identité. Ensuite, pour activer l'utilisation prioritaire des déplacements, 
définissez la valeur du paramètre [B22] qui contrôle l'utilisation prioritaire sur 1. 

  



   

F/7.5.5.02.112  R:0 82               AE-MAESTRO 

 

Lorsque la valeur de [B22] est 1, l'ascenseur fonctionne normalement sauf en cas de demande 
de priorité. La demande prioritaire peut être donnée depuis n'importe quelle cabine ou étage 
dont les lecteurs de contrôle d'accès sont activés avec une clé d'identification enregistrée. 
Lorsque la clé d'identification est lue sur un lecteur de contrôle d'accès à n'importe quel étage 
pendant que l'ascenseur est en mouvement, l'ascenseur change sa cible en l'étage où l'appel 
prioritaire arrive. Si le sens de marche actuel et l'étage de l'appel prioritaire sont opposés, 
l'ascenseur s'arrête au premier étage dans le sens de la marche. Il change immédiatement de 
sens de déplacement et se déplace directement vers l'étage d'où provient l'appel prioritaire. 

Lorsque l'ascenseur atteint l'étage de l'appel prioritaire, il s'arrête et attend avec les portes 

ouvertes. La personne possédant la clé prioritaire entre dans la cabine et détient la clé du 

lecteur de contrôle d'accès dans la cabine. À ce stade, la cabine est prête pour un voyage 

prioritaire. La personne peut prendre l'ascenseur par la pression sur les touches du 

panneau de la cabine. 

L'ascenseur n'accepte pas les appels d'étage pendant la période de service prioritaire. Pendant 

ce temps, seules les clés de la cabine peuvent être utilisées pour déplacer l'ascenseur. 

Lorsque la clé de priorité est lue sur le lecteur de contrôle d'accès à l'intérieur de l'armoire pour 

la deuxième fois, l'utilisation de la priorité est interrompue. Il existe également un délai 

d'attente pour quitter le système de priorité. Si aucun appel n'est effectué sur le panneau 

de cabine pendant le temps spécifié dans [T41] alors que l'ascenseur est à l'arrêt, le 

programme de service prioritaire est terminé. 

5.3) LE SYSTÈME DE CONTRÔLE ACCÈS 

La fonction de contrôle d'accès permet uniquement aux utilisateurs disposant de l'autorisation 

appropriée d'utiliser l'ascenseur, en d'autres termes, elle restreint les personnes qui ne 

sont pas autorisées à utiliser l'ascenseur pendant un étage ou un intervalle de temps 

spécifique. À cette fin, chaque utilisateur d'ascenseur doit avoir une carte RFID ou une 

clé i-Button avec un identifiant d'utilisateur unique. 

Cette section explique comment modifier les détails d'autorisation de la carte ainsi que 

l'enregistrement d'un nouvel identifiant dans le système. Le système de contrôle d'accès 

n'est actif que lorsque le paramètre [B21] a une valeur supérieure à 0. Lorsque vous 

arrivez à cette section, le menu suivant apparaîtra. 

5.3.1) LA LISTE DES IDENTITES 

Icône PARAMÈTRES pour modifier les paramètres d'identification enregistrés -> CONTRÔLE 
D'ACCÈS P08 -> 

Vous pouvez utiliser Y1 CODE LIST. Lorsque cette section est sélectionnée, la liste des 
identifiants enregistrés s'affiche à l'écran. 

Comme vu ci-dessus, chaque ligne montre le code d'identification composé de trois parties. 

0A6578BF/FFFFFFFF/1 

 

 

      Identité     Cartes autorisées    Type d’accès  
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La phrase «0A65788BF» sur la gauche contient le code d'identification unique des utilisateurs. Le 
mot «FFFFFFFF» au milieu porte les informations des étages sur lesquels les utilisateurs ont 
l'autorisation de voyager. Dans ces informations, chaque étage est représenté par un chiffre et 
«1» signifie permission et «0» signifie restriction. Les informations sur la droite indiquent l'état 
de l'autorisation. Des explications détaillées sont données ci-dessous. 

Vous pouvez déplacer la flèche à gauche de la LISTE DE CODE avec les touches HAUT et BAS. 
Sélectionnez la ligne que vous souhaitez modifier et appuyez sur la touche ENT. 

Le tableau 5.1a présente les opérations que vous pouvez choisir, leurs explications et les codes 
de transaction. 

Tableau 5.1a Autorisations pour les clés d'identité 

1 
Autorisation à 
tous les étages  

Pour autoriser tous les étages, sélectionnez la valeur 1 avec les 

touches HAUT et BAS et appuyez sur la touche ENT. (Étages = 

FFFFFFFF) 

2 
Pas 
d’autorisation 
à aucun étage 

Pour bloquer tous les étages, sélectionnez la valeur 2 avec les touches 

HAUT et BAS et appuyez sur la touche ENT. (Étages = 00000000) 

3 
Ajuster les 
autorisations  

0 Pas d’accès Pas d’autorisation aux appels  

1 Accès complet Accès à tous les étages autorisés  

2 Accès dans le 
cadre du PE1 

Accès à tous les étages autorisé en période PE1. 

3 Accès dans le 
cadre du PE2 

Accès à tous les étages autorisé en période PE2 

4 Commutateur de 
priorité 

Autorisation prioritaire interrupteur de priorité  

4 
Autorisation à 
un étage 

Sélectionnez le numéro d'étage que vous souhaitez autoriser avec les 

touches HAUT et BAS et appuyez sur la touche ENT (Ce nombre est un 

nombre binaire de 32 bits affiché au format hexadécimal. Chaque 

unité représente un étage). 

Pour les arrêts 3, 5, 10, 16, 23, 30: Étages: 40810428 
(01000000100000010000010000101000b) 

5 
Restriction à 
un étage 

Sélectionnez le numéro d'étage que vous souhaitez restreindre avec 

les touches HAUT et BAS et appuyez sur la touche ENT (Ce nombre est 

un nombre binaire de 32 bits affiché au format hexadécimal. Chaque 

unité représente un étage). 

Pour les arrêts 0, 7, 12, 19, 25, 29: Étages: 22081081 
(00100010000010000001000010000001b) 
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5.3.2) LES FORMATS  

Lorsque vous souhaitez ajouter une nouvelle carte ou clé au système, vous devez l'attribuer à 
un format. Un format contient d'autres informations en plus du code d'identification, ce sont 
les multiples et le statut autorisés. Il existe 15 formats dans le système. C'est pourquoi nous 
vous recommandons de vérifier les formats avant de commencer à ajouter des cartes ou des 
commutateurs au système. La raison d'être des formats est de pouvoir regrouper les 
utilisateurs avec des critères d'autorisation similaires. Si vous enregistrez d'abord les détails 
d'autorisation d'un format, vous pouvez ajouter un grand nombre de cartes et de clés dans ce 
format et de nombreux détails seront enregistrés automatiquement. Vous n'êtes pas obligé de 
modifier les propriétés individuellement pour chaque nouvel utilisateur.  

>01:00000000/1 

 02:00000000/1 

Il existe 15 formats dans le système. Vous pouvez voir tous les formats de 0 à 14 avec les 

boutons HAUT et BAS. Sélectionnez le format que vous souhaitez modifier et appuyez 

sur la touche ENT. Vous pouvez également modifier un format similaire à l'édition d'ID 

décrite dans la section précédente. La seule différence est que les informations en cours 

de modification appartiennent à un format et non à un code d'identification. Donc, pour 

commencer, vous devez choisir un numéro de format au lieu d'un code d'identification. 

Les informations «Tous les étages restreints» sont chargées par défaut dans tous les 

formats. Vous pouvez ajouter les étages que vous souhaitez autoriser un par un avec 

l'opération numérotée "4", c'est-à-dire avec "PERMETTRE LES SOLS". De même, vous 

pouvez modifier l'état dans le format. 

La raison de l'enregistrement dans plusieurs formats est de permettre de regrouper des 

utilisateurs avec des droits d'accès similaires et d'attribuer un format distinct à chaque 

groupe. Ainsi, lorsque vous ajoutez de nouvelles cartes et clés au système, sélectionnez 

d'abord le format et enregistrez toutes les cartes de ce groupe. 

5.3.3) FORMAT ACTIF 

Vous pouvez entrer cette opération via l'icône PARAMÈTRES -> CONTRÔLE D'ACCÈS P08 -> 

FORMAT Y7-ACTIF et sélectionner le format par défaut actif. 

5.3.4)  AJOUTER UN NOUVEL ID 

Vous pouvez entrer dans le processus d'ajout d'un nouvel ID via l'icône PARAMÈTRES -> 

CONTRÔLE D'ACCÈS P08 -> CODE Y2-AJOUTER Dans le nouvel écran, le système attendra qu'une 

station lise la nouvelle carte ou clé. 

            

 

 

 

>FORMAT ACTIF 

 1:00000000/1 

 

A 

     ?000000 OFF 

01.KAT KAPI A 

     ?000000 OFF 

01.KAT KAPI A 
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Vous pouvez voir le format actif sur l'écran. Dans l'écran ci-dessus, c'est 1. Vous pouvez changer le 

format actif entre 0 et 14 en utilisant les touches HAUT et BAS. Le système attendra que vous insériez 

une clé ou une carte dans le lecteur. Lorsque vous insérez une carte ou une clé, le code d'identification 

apparaît à l'écran. 

 

 

 

L'ID nouvellement enregistré sera enregistré avec les attributs d'autorisation et d'état du format 

actuel. Cependant, quand vous le souhaitez, vous pouvez modifier les propriétés de cette 

carte comme expliqué dans la section "LISTE DE CODE". Lors de l'enregistrement de 

plusieurs nouvelles clés ou cartes avec les mêmes autorisations et propriétés d'état dans 

le système, vous pouvez continuer sans modifier le format actif actuel. 

5.3.5) SUPPRIMER LE CODE 

Un code enregistré peut être entré dans le processus de suppression via l'icône PARAMETERS -> 
P08-ACCESS CONTROL -> Y3-CODE DELETE. Lorsque la flèche à l'écran pointe vers le code 
d'identification que vous souhaitez supprimer, appuyez sur le bouton ENT. 

5.3.6) SUPPRIMER TOUS LES CODES D'IDENTIFICATION 

Dans cette section, vous pouvez supprimer toutes les clés enregistrées dans le système en une 
seule opération. L'application pour supprimer tous les codes d'identité dans le système est dans 
l'icône PARAMÈTRES -> P08-CONTRÔLE D'ACCÈS -> Y3-CODE DELETE. Faites très attention en 
faisant cela. 

5.3.7) ÉTAGE S LIBRES 

Lors de l'utilisation d'un système de contrôle d'accès, il peut être souhaitable d'avoir un accès 
libre à certains étages, comme le rez-de-chaussée. Vous pouvez programmer des étages libres 
dans cette section. Icône de traitement des PARAMÈTRES -> 

Vous pouvez y accéder via P08-ACCESS CONTROL -> Y6-FREE FLOOR. Lorsque vous sélectionnez 
cette section, il vous sera demandé un code de transaction. Les opérations que vous pouvez 
effectuer et les codes nécessaires pour définir les étages libres sont les suivants: 

1 
Autorisation à tous les 
étages  

Pour autoriser tous les étages, sélectionnez la valeur 1 comme 

code d'opération avec les boutons UP et DOWN et appuyez sur le 

bouton ENT. 

2 
Autorisation à aucun 
étage 

Pour restreindre tous les étages, sélectionnez "2" comme code 

d'opération avec les boutons HAUT et BAS et appuyez sur le 

bouton ENT. 

3 Autorisation arrangée  Appuyez sur le bouton ENT pour modifier les autorisations 

données. 

4 Autorisation à un étage 
Sélectionnez le numéro d'étage que vous souhaitez attribuer 
comme étage libre avec les boutons HAUT et BAS et appuyez sur 
le bouton ENT. 

5 
Supprimer l’autorisation 
à un étage  

Sélectionnez le numéro d'étage dont vous souhaitez supprimer 
l'accès gratuit avec les boutons HAUT et BAS et appuyez sur le 
bouton ENT. 

0A6578BF 

 ENREGISTRE  

 

 

A 

     ?000000 OFF 

01.KAT KAPI A 

     ?000000 OFF 

01.KAT KAPI A 

     ?000000 OFF 

01.KAT KAPI A 

     ?000000 OFF 

01.KAT KAPI A 

     ?000000 OFF 
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5.4) CONTRÔLE DE MAINTENANCE 

Il existe deux systèmes de contrôle indépendants pour activer le mode maintenance. Le 

premier est de fixer un temps de maintenance dans le futur, le second est de déterminer 

le nombre maximum de démarrages de l'ascenseur. En cas de dépassement du temps de 

maintenance réglé ou du nombre de départs, l'ascenseur passe en mode maintenance et 

n'accepte plus les appels. Le paramètre dépassé doit être modifié ou supprimé afin de 

mettre l'ascenseur en utilisation normale. Les deux systèmes de contrôle de maintenance 

peuvent être actifs en même temps. 

5.4.1) LE MOMENT DE MAINTENANCE  

AE-MAESTRO dispose d'une horloge interne en temps réel. Vous pouvez accéder à l'opération 

via l'icône PARAMÈTRES SYSTÈME -> H10-TEMPS DE MAINTENANCE. Cet écran vous demandera 

de saisir une date et lorsque la date de l'appareil atteint cette date, le système entrera en mode 

maintenance et l'heure de maintenance restera dans ce mode jusqu'à ce qu'une date future 

soit attribuée. Si vous modifiez le mois ou le jour à zéro, le contrôle du temps de maintenance 

sera désactivé. 

5.4.2) LE DEPART MAXIMUM 

Vous pouvez accéder à l'opération via l'icône PARAMÈTRES SYSTÈME -> H07-NOMBRE 
MAXIMUM DE DÉMARRAGES. Si le décollage maximum est réglé sur un nombre différent de 
zéro, le système de contrôle de maintenance est actif. Si le nombre de départs dépasse le 
nombre défini comme départ maximum, l'ascenseur cesse d'accepter les nouvelles inscriptions. 
Pour remettre le système en mode normal, le nombre de démarrages doit être réinitialisé ou 
enregistré sous un nombre plus grand que le nombre de démarrages enregistré. 

5.5) LE CONTRÔLE DE TORQUE AVANT ET DE RETOUR EN ARRIÈRE  

Le comportement du moteur au démarrage est contrôlé par le paramètre S19. Ce paramètre 
détermine les fonctions qui seront activées pendant la phase de vitesse nulle au démarrage. Si 
[S19 = 0], aucune vérification n'est effectuée à ce stade. Deux méthodes différentes sont utilisées 
comme application anti-jeu et pré-couple. 
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5.5.1) Contrôle des fuites arrière 

Dans cette méthode, le glissement de la cabine est observé et un couple est appliqué au moteur 
dans le sens opposé. Aucun retour de poids n'est utilisé. Les options sont: 

 [S19] La methodede contrôle  

0 Pas de contrôle  

1 

Contrôle des allées en arrière - Intelligent 

Si un glissement est observé dans le sens de la marche, quittez 
immédiatement le mode vitesse nulle et entrez dans la phase d'accélération, 
et le mouvement normal est démarré. 

2 

Contrôle des allées en arrière - Rapide 

En raccourcissant la période de lecture du codeur, le couple est appliqué dans 
le sens opposé en réagissant très rapidement à tout type de glissement. 

3 

Contrôle des allées en arrière- Intelligent + Rapide 

Les première et deuxième options sont appliquées ensemble. En raccourcissant 
la période de lecture du codeur, une réponse très rapide est donnée à tout type 
de glissement, et si un décalage est observé dans le sens du mouvement, le 
mouvement normal est démarré en sortant immédiatement du mode de 
vitesse nulle et en passant à la phase d'accélération. 

 

5.5.1) Le contrôle de la torque avant pour les moteurs synchrones  

5.5.2.a) La torque-avant (réalimentation numérique optionnel)  

 [S19] Methode de contrôle  

4 

Torque avant 

Dans la phase de vitesse nulle, la méthode du pré-couple est utilisée. Il peut 
être appliqué sans rétroaction ou des informations numériques du capteur 
de poids de la cabine peuvent être utilisées. 

 
Il existe trois fonctions d'entrée LS1, LS2 et LS3 pour recevoir les données du capteur de poids de 
la cabine. Ces entrées doivent être connectées aux sorties numériques de l'appareil utilisé 
comme capteur de poids et les sorties de l'appareil doivent être réglées comme indiqué dans le 
tableau 5.5. 
 
Utilisez le manuel d'installation AP04_AEM_INSTR_PRET_SENSOR pour l'installation et la 
configuration. 

 

 

 



   

F/7.5.5.02.112  R:0 88               AE-MAESTRO 

 

Tableau 5.5. Les entrées LS1, LS2 et LS3 g 

x%: Charge de la cabine au décollage / Charge 
nominale de la cabine 
CL: Charge de la cabine au décollage 

LS1 
%25 

LS2 
%50 

LS3 
%75 

CL < 25%  0 0 0 

25% <= CL < 50%  1 0 0 

50% <= CL < 75%  1 1 0 

CL > 75%  1 1 1 

 

Le dispositif intégré prédit dans quelle direction la cabine se déplacera avec sa charge 
mesurée au décollage et essaie de la maintenir constante en appliquant un pré-couple inverse 
préventif. Étant donné que la rétroaction comprend un maximum de 3 données, un résultat 
parfait peut ne pas être obtenu avec cette méthode. Cette méthode peut également être 
utilisée sans retour d'information. 

5.5.2.b) L’analogue du torque avant  

[S19] Methode de contrôle  

5 
Analogue torque avant  
La méthode de pré-couple est utilisée avec une rétroaction analogique reçue 
du capteur de poids de cabine dans la phase de vitesse nulle. 

Cette méthode est le meilleur système antidérapant. Il est essentiel d'utiliser un capteur de poids 
analogique dont la sortie est proportionnelle à la charge instantanée dans la cabine. Avec ces 
données, le dispositif intégré calcule le couple avant antidérapant optimal qui fixera la cabine et 
l'appliquera au moteur. 

Dans cette méthode, le dispositif intégré enregistre la valeur de pré-couple réussie pour chaque 

valeur de charge et l'utilise dans des applications ultérieures. Le système remplira ce signe 

lorsque différentes charges arriveront, et après un certain temps, il enregistrera le pré-couple le 

plus approprié pour toutes les charges. Pour cette raison, les performances du système 

n'apparaîtront qu'après un certain nombre de démarrages avec des charges différentes et il n'y 

aura ni cognement ni glissement. Le tableau de poids peut être supprimé de R19-WEIGHT DATA 

DELETE dans les services CHAPITER. 

Étant donné que le matériel et les connexions nécessaires pour utiliser cette méthode varient 

en fonction du capteur de poids utilisé, contactez votre revendeur ou le service technique pour 

plus de détails sur l'application. 
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5.6) OPÉRATIONS DU GROUPE 

Le dispositif intégré peut être utilisé dans des groupes d'ascenseurs jusqu'à 8 ascenseurs. Pour 

la connexion de groupe, 1 carte d'interface CAN CSI doit être installée dans chaque appareil et 1 

module gestionnaire de groupe ICG doit être utilisé pour chaque groupe. La communication 

entre l'ICG et les ascenseurs de groupe s'effectue via le bus CAN basse vitesse tolérant aux 

pannes. 

 

Figure 5.6 Administrateur de groupe  

Paramètres utilises dans les procedures de groupe 

[A07] GROUPE NO 
0: Ascenseur Simplex 
1..7: Ascenseur de groupe. La valeur du paramètre est le numéro de groupe de l'ascenseur. 
Tous les ascenseurs du groupe doivent avoir des numéros différents. 

[A02] SYSTÈME DE TRAFIC 
2: Collection de duvet 
3: ramasser 
4: Collection à double bouton 
Les autres systèmes de trafic ne peuvent pas être utilisés dans l'application de groupe. 
Tous les ascenseurs de groupe doivent être réglés sur le même système de circulation [A02]. 

[B12] ÉTAGE  INFÉRIEUR MANQUANT (ASCENSEUR DE GROUPE) 
S'il y a des étages (étages) sous le niveau du étage de cet ascenseur dans certains ascenseurs 
de groupe, le nombre d'étages manquants doit être entré dans ce paramètre. Avec ces 
informations, les différences entre les niveaux de étage  des ascenseurs de groupe seront 
calculées. Si les rez-de-chaussée de tous les ascenseurs de groupe sont au même niveau, 0 
doit être écrit pour tous. 

[T29] PORTE DE GROUPE EN ATTENTE 
Si la porte ne peut pas être fermée pendant le temps enregistré dans ce paramètre pour une 
raison quelconque après la réception de la commande de fermeture de porte, l'ascenseur 
quitte le groupe. Les tâches sont prises et la connexion au groupe est interrompue. 

[E09] - LE GROUPE PEUT CANAL 
La communication de groupe s'effectue en installant une carte CSI sur le canal CAN 2. 
Dans une application de groupe, ce paramètre doit être réglé sur 2 et la valeur 2 ne doit pas 
être enregistrée dans d'autres canaux CAN (E07..E10). 
Lorsque l'ascenseur fonctionne en simplex, il doit être réglé sur 3. 
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5.7) RÉGLAGE DU MOT DE PASSE 

Vous pouvez changer le mot de passe avec cette fonction. En entrant dans ce menu, le système 

demandera le mot de passe entré. 

Si vous entrez correctement le mot de passe, le système vous permettra de changer le mot de 

passe en un nombre compris entre 0 et 32000. Lorsque vous appuyez sur le bouton ENT, le 

nouveau mot de passe est enregistré. Cependant, vous pouvez annuler les modifications en 

appuyant sur la touche ESC. 

5.8) RÉGLAGES USINE 

Si le périphérique est installé pour la première fois ou si vous souhaitez supprimer tous les 

paramètres existants pour réorganiser les paramètres, vous pouvez revenir aux paramètres 

d'usine. Dans ce processus, tous les paramètres sont d'abord supprimés, puis ajustés en 

fonction du type d'élévation que vous avez spécifié. Vous pouvez accéder au processus via 

l'icône SERVICES -> R08-FACTORY SETTINGS. 

5.9) SAUVEGARDE DES PARAMÈTRES 

Une fois que vous avez terminé tout ce qui concerne le chargement et le réglage des 

paramètres de l'ascenseur, il serait très utile de sauvegarder une copie du jeu de paramètres 

complet dans l'espace mémoire de l'appareil. Ce jeu de paramètres de sauvegarde n'est pas 

sujet à modification. Ils ne peuvent être sauvegardés que dans leur ensemble et chargés tous 

ensemble à partir de la sauvegarde. 

Pour obtenir une copie du jeu de paramètres actuel, allez dans le menu SERVICES du menu 

principal. Lorsque vous entrez dans cette section, il vous sera demandé de saisir un code de 

transaction. Lorsque vous tapez «536» et appuyez sur ENT, les paramètres seront sauvegardés. 
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CHAPITRE 6- LES CODES ERREURS ET LES REGISTRES ERREURS  

Toutes les erreurs détectées dans le système sont affichées sur l'écran principal pendant le 
fonctionnement et stockées dans la mémoire permanente. La capacité de stockage des erreurs 
du système est de 250. Si une nouvelle erreur se produit alors que 250 erreurs sont stockées dans 
la mémoire, l'enregistrement d'erreur le plus ancien est supprimé et le nouveau est enregistré. 
Vous pouvez afficher les 250 dernières erreurs enregistrées à tout moment en utilisant l'écran 
LCD ou avec votre connexion à l'ordinateur. Il décrit comment afficher les rapports du journal 
des erreurs à l'aide du clavier et de l'écran LCD. 

6.1) LES CODES ERREUR  

Code Erreur Explication 

1 
INTERRUPTION DU 
STOP 

Le circuit STOP 120 (régulateur de vitesse, contact parachute, 
boutons STOP…) est ouvert. 

2 120-135 NEANT  Circuit de contact de porte ouvert pendant le mouvement 125-130. 

3 140 NEANT  Circuit de verrouillage de porte-140 ouvert pendant le mouvement. 

4 
Court-circuit de 
contact KDK 

Le contact du contacteur KDK est en court-circuit. Voir CHAPITRE 
11.2. 

5 
Court-circuit de 
contact DRB 

L'entrée de réinitialisation de la porte est en court-circuit. Voir 
CHAPITRE 11.2 

6 
Temps de passage 
d’étage  

1-En mouvement rapide, le système n'a pas pu obtenir de 
nouvelles informations d'étage dans le délai spécifié dans le 
paramètre [T05]. 

2- Au ralenti, le système n'a pas pu obtenir de nouvelles 
informations d'étage dans le délai spécifié dans le paramètre [T31]. 

7 Porte non ouverte 

Les signaux de verrouillage de porte ou de contact de porte n'ont 
pas été coupés dans le délai défini dans [T20] pour la porte A et 
[T25] pour la porte B après l'envoi de la commande d'ouverture de 
porte. 

8 Porte non fermée 

Après l'envoi de la commande de fermeture de porte, les signaux 
de verrouillage de porte ou de contact de porte n'étaient pas 
fermés pour la porte A [T21 et pour la porte B dans le délai défini 
dans [T26] (KL1 = 0, KL2 = 0). 

9 817- 818 NEANT 
Les interrupteurs de fin de course haut et bas (817 et 818) sont 
ouverts en même temps DES circuits. 

10 
ERREUR 
INFORMATION 
ETAGE  

ERREUR INFORMATION ETAGE 

11 
ERREUR 
COMPTEUR 

Incohérence entre le nombre d'étages sur les écrans et la position 
de la cabine. Cette erreur se produit lorsque la cabine est à l'étage 
le plus bas [817 = 0] et [818 = 1] si le numéro d'étage n'est pas 0 ou 
lorsque la cabine est au dernier étage, [817 = 1] et [818 = 0] n'est 
pas le dernier étage. 
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12 
ERREUR DE SENS 
DE L’ENCODEUR 

Le sens de déplacement de la cabine et le sens de rotation de 
l'encodeur ne sont pas les mêmes. Permutez A et B à l'entrée du 
codeur incrémental. 

13 
PAS DE SINGAL 
ENCODEUR 

Aucune impulsion d'encodeur n'a été reçue dans le délai défini 
dans le paramètre [T40] pendant que la cabine était en 
mouvement. Vérifiez le circuit électrique du codeur et la 
connexion mécanique du codeur. 

14 ERREUR BYPASS 
Si l'entrée de dérivation est active [BYP = 0] et que l'ascenseur est 
en mode normal, cette erreur se produit. L'interrupteur de 
dérivation doit être normalement fermé. 

15 ERREUR ARRÊTS 
L'étage de stationnement défini dans [B07] est supérieur à [A01] au 
nombre maximum d'arrêts. [B07] peut être au maximum ([A01] -1). 

16 ARRÊT INCENDIE 
Le étage  coupe-feu défini dans [B05] est supérieur au nombre 
maximum d'arrêts [A01]. [B05] peut être au maximum ([A01] -1). 

17 
ERREUR 
COMMUNICATION  

Erreur de communication entre les cartes électroniques internes. 
Éteignez puis rallumez l'appareil, si l'erreur persiste, contactez le 
support technique agréé. 

18 
ERREUR REPONSE 
CABINE 

Il n'y a pas de communication avec la carte de communication 
série dans l'unité de cabine. Vérifiez l'état de la communication 
entre la cabine et la carte mère par les voyants BE et LE. Si ces 
voyants devant les pilotes CAN de la cabine sont allumés, soit il y a 
un problème dans le circuit de communication série de la cabine 
ou les valeurs de résistance de terminaison des unités CAN sont 
incorrectes. Le port CAN cabine est défini dans le paramètre [E07]. 
Vérifiez que le circuit de communication série de la cabine est 
connecté au port CAN spécifié dans [E07]. Définit le canal CAN 
utilisé pour le circuit automobile. Vous devez connecter les câbles 
de communication de la cabine au port CAN spécifié par [A18]. 

19 
COURT CIRCUIT 
MCI 

Panne de supervision des contacteurs en cas d'utilisation de 
contacteurs vers le secteur dans le système. Si cette erreur est 
reçue, vérifiez si l'entrée MCI est passive après l'activation du 
contacteur MC. 

20 
PTC PAS DE 
TERMISSEUR 

Le circuit de la thermistance du moteur est ouvert [PTC = 0]. La 
thermistance est ouverte en raison d'une surchauffe du moteur ou 
le circuit PTC n'est pas connecté. 

21 Erreur plas étage Il y a une erreur dans les impulsions de plancher. 

22 
Erreur termique 
étage 

[DTP = 0] cette erreur se produit si une température élevée est 
détectée dans le moteur de porte automatique ou si l'entrée DTP 
n'est pas connectée. 

23 
Nombre de 
nivellement  

Bien que le nivellement ait commencé 20 fois, il n'a pas réussi. 
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24 
Pas de 
connaissance puits 

Lorsqu'un codeur incrémental ou absolu est sélectionné comme 
sélecteur d'étage, un puits doit être réalisé. Si l'apprentissage n'a 
pas été terminé avec succès, ce message apparaîtra. 

25 
Erreur donnée 
encodeur 

Données d'impulsion incomplètes ou incorrectes. Il faut bien 
apprendre. 

26 
Température 
chambre de 
machine  

  Si [B27 = 1], le contrôle de la température est effectué à l'aide de 
l'entrée THR. Un message d'erreur est généré lorsque l'entrée THR 
est en circuit ouvert. Vérifiez si l'entrée THR est connectée et si le 
compteur de chaleur connecté ici fonctionne correctement. 

27 MC NON TIRE 

Mc n'a pas tiré le contacteur. 

Lorsque vous n'utilisez pas le mode STO, l'entrée MCI surveille le 
contacteur du moteur (MC) à tirer. Si l'entrée MCI est 1 lorsque le 
MC est tiré, cette erreur se produit. 

28 MC TOMBE Mc a relâché le contacteur pendant la conduite. 

29 
CONTACTEUR 
COLLE 

Bien que les contacteurs ne soient pas tirés, il n'y a pas de signal à 
la borne CNT. Vérifier la borne d'entrée CNT, sa définition, que les 
contacts auxiliaires fermés des contacteurs sont correctement 
connectés à l'entrée CNT. 

30 TKF NON TIRE Le contacteur TKF n'a pas tiré. Voir CHAPITRE 12.1. 

31 FAIBLE TENSION Le voltage de barre CC est faible. 

32 TENSION ELEVEEE Le voltage de barreCC est élevé. 

33 
ML OUVERT EN 
ETAGE 

[ML2 = 0] cette erreur se produira si l'entrée ML2 devient passive 
pendant que la cabine attend au sol. Si cette erreur se produit 
alors que les portes sont ouvertes, une erreur UCM est créée et le 
système est bloqué. Vérifiez les commutateurs ML1, ML2, l'état 
des aimants en face d'eux et les connexions des commutateurs 
ML1, ML2. 

34 
ML2 COURT 
CIRCUIT 

Si l'entrée ML2 est toujours active alors que la cabine quitte la 
surface au sol [ML2 = 1], cette erreur apparaît. Vérifiez le 
commutateur magnétique ML2, l'emplacement du contre-aimant 
et les connexions électriques ML2. 

35 L1/R-PAS DE PHASE  La phase L1 / R est interrompue. Vérifiez les connexions réseau. 

36 L2/R-PAS DE PHASE   La phase L2 / S est coupée. Vérifiez les connexions réseau. 

37 L3/R-PAS DE PHASE  La phase L3 / T est interrompue. Vérifiez les connexions réseau 

38 
ERREUR DE 
COMMUTATION 

La tension du bus CC est présente bien que les relais d'entrée ne 
soient pas commutés. 

39 ERREUR SPI 
Il y a une erreur de communication entre les processeurs 
internes. 
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40 
ERREUR CONTACT 
PORTE  

Bien que la porte soit physiquement fermée, les contacts de la 
porte sont ouverts. L'état physique de la porte est contrôlé par 
les entrées KL1 et KL2. 

41 
Temps de 
nivellement  

Cette erreur se produit si le processus de nivellement ne peut pas 
être terminé dans les 10 secondes. . 

42 
Erreur de contact 
ARN  

ERREUR DU CONTACT ARN . SE CONFERER AU CHAPITRE 11.1. 

43 
ERREUR DE 
CONTACT ARD  

ERREUR DU CONTACT ARD. SE CONFERER AU  CHAPITRE 11.1. 

44 KL1 – KL2 NEANT  
Lorsque le système est en mode Bypass, les portes ne sont pas 
vraiment fermées, c'est-à-dire que les entrées KL1 et KL2 ne sont 
pas actives. Vérifiez les contacts de porte et les entrées KL1, KL2. 

45 
ERREUR DE PONT 
SDB 

La carte SDB ne peut pas relier la ligne de sécurité. Vérifiez les 
entrées 140, ML1 et ML2 et les contre-aimants. 

47 
REINITIALISATION 
FERMEE 

Le démarrage du mouvement de réinitialisation de la cabine après 
la mise sous tension est bloqué par le paramètre [B35]. Ce n'est 
pas une erreur mais un message d'avertissement 

48 
ERREUR 
ACCUMULATEUR 
EKS  

La tension de la batterie du système de récupération électronique 
est faible. 

49 
PORTE EKS NON 
OUVERTE 

Lors de l’opération de sauvetage électronique, controlerles 
signaux de porte et la tension de réalisation de la porte en raison 
de la non ouverture dans les temps du paramètre de porte [T32 

50 
PORTE EKS NON 
FERMEE 

En opération de sauvetage électronique, la porte n'a pas été 
fermée dans le délai spécifié dans le paramètre système [T32]. 
Vérifiez la tension d'alimentation de la porte et les signaux de 
porte. 

51 ARN+ARD ERREUR Les contacts ARN et ARD sont défectueux. Voir CHAPITRE 11.1. 

52 DUREE EKS MAX  
Le temps passé dans l'opération de sauvetage électronique a 
dépassé le temps enregistré dans le paramètre de temps [T36]. 
Vérifiez l'heure [T36]. 

53 
ML1 OUVERT EN 
ETAGE  

ML1 = 0] cette erreur se produira si l'entrée ML1 devient passive 
pendant que la CABINE attend à l'étage. Si cette erreur se produit 
alors que les portes sont ouvertes, elle crée une erreur UCM et le 
système est bloqué. Vérifiez les commutateurs ML1, ML2, l'état des 
aimants en face d'eux et les connexions des commutateurs ML1, 
ML2. 

54 
ML1 COURT 
CIRCUIT  

Si l'entrée ML1 est toujours active alors que la CABINE quitte la 
surface au sol [ML1 = 1], cette erreur apparaît. Vérifiez le 
commutateur magnétique ML1, l'emplacement du contre-aimant 
et les connexions électriques ML1. 
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55 MODE ERROR 33CP 
Le mode de fonctionnement ne peut pas être modifié dans le 
système Limax 33CP. 

56 INCENDIE RESET 

Si le paramètre A14 est 4 [A14 = 4], le système ne revient pas à la 
normale immédiatement après l'élimination de la condition 
d'incendie, il se bloque et donne ce message. Le blocage ne peut 
être éliminé qu'en entrant et sortant du statut de révision ou en 
rouvrant le système. 

57 
ERREUR BOUTON 
ETAGE 

Si le bouton d'étage est lu pendant plus de 300 secondes dans un 
système avec communication parallèle d'étages, le système 
considère que le bouton d'étage est défectueux et un génie n'est 
pas lu. Cette vérification n'est effectuée que si [E02 = 1]. Cette 
erreur est signalée tant que le bouton est enfoncé. La saisie de la 
révision effacera cette erreur. 

58 
AVERTISSEMENT 
SEISME  

Signal actif détecté depuis l'entrée de tremblement de terre [DPM 
= 0]. L'ascenseur passe au scénario de tremblement de terre. 

59 LIMITE INFERIEURE 
DU PUITS 

La cabine a franchi l'interrupteur de fin de course inférieur. 

60 LIMITE SUPERIEURE 
DU PUITS 

La cabine a passé l'interrupteur de fin de course supérieur de l'arbre 
vers le haut. 

61 
TEMPS DE 
LIRPOMPE 

Les contacts de verrouillage de plancher (125-130) ne se sont pas 
fermés dans le délai spécifié après la mise sous tension du Lirpomp 
dans le système à portes semi-automatiques. 

62 
PAS DE 
COMMUNICATION 
AVEC CARTE 

Si [A18 = 1], la carte bien inférieure est recherchée dans le 
système. S'il y a une erreur de communication avec la carte au 
fond du puits, cette erreur est générée. Vérifiez les connexions de 
l'arbre CAN, paramètre A18. 

63 FREINS FERMES 
Cette erreur se produit si les freins se ferment pendant le 
déplacement. 

64 FREIN OUVERT  
Bien que la bobine de frein n'ait pas été sous tension, aucun signal 
n'a été reçu du contact de retour de frein. Vérifiez les bornes BR1 
et BR2. Cette erreur n'apparaîtra que si [A16 = 1]. 

65 
FREIN NON 
OUVERT 

Fren bobinine enerji verilmesine rağmen fren izleme kontağından 
sinyal alındı. BR1 ve BR2 terminallerini kontrol edin. Bu hata 
sadece [A16=1] ise çıkar. 

66 SGC ERREUR-1 

Bien que la carte SGD ne soit pas activée avec la sortie RSG, 
l'entrée SGC est passive [SGC = 0]. Cette erreur n'apparaît que si 
[A16 = 1]. Vérifiez la borne, les définitions et le câblage liés à la 
sortie RSG et à l'entrée SGC. Vérifiez si la carte SGD fonctionne 
correctement. 
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67 SGC ERREUR 2  

Bien que la carte SGD soit activée avec la sortie RSG, [SGC = 1] 
reste. Cette erreur n'apparaît que si [A16 = 1]. Vérifiez la borne, les 
définitions et le câblage liés à la sortie SGD et à l'entrée SGC. 
Vérifiez si la carte SGD fonctionne correctement. 

68 
ERREUR 
PHOTOCELLULE 1 

Erreur de cellule photoélectrique externe détectée depuis l'entrée 
FE1. 

69 
ERREUR 
PHOTOCELLULE 2 

Erreur de cellule photoélectrique externe détectée à partir de 
l'entrée FE2. 

70 
ERREUR CONTACT 
REGULATEUR 3 

Cette erreur se produit si l'entrée SGO est active même si le 
mouvement a commencé et que la bobine du régulateur de 
vitesse est sous tension. Vérifiez la connexion de la bobine du 
régulateur et du contact SGO. 

71 
VITESSE DE 
SAUVETAGE 
DEPASSEE 

Pendant le sauvetage en ouvrant manuellement les freins, la 
vitesse autorisée de la cabine de 0,3 m / s a été dépassée. 
Appuyez brièvement sur les boutons de desserrage des freins, pas 
de façon continue. 

72 ERREUR UCM  

Une erreur UCM se produit si la cabine sort de la zone du plancher 
alors que ses portes sont ouvertes. Cette vérification est effectuée 
si elle est définie sur [A16 = 2]. Cette erreur est permanente et 
doit être supprimée manuellement du menu. Vérifiez les 
commutateurs ML1 et ML2 et les contre-aimants. Vérifiez les 
paramètres et les connexions de l'appareil que vous contrôlez 
UCM. 

73 
ERREUR CONTACT 
REGULATEUR -1 

SGO = 0 bien que la bobine A3 ne soit pas activée. Assurez-vous 
que la bobine A3 sur le régulateur est passive. Vérifiez la 
connexion des contacts. 

74 
ERREUR CONTACT 
REGULATEUR -2 

Bien que la bobine A3 soit activée, SGO reste = 1. Assurez-vous 
que la bobine A3 du régulateur est active. Vérifiez la connexion 
des contacts. 

75 
ERREUR FREIN 
PARACHUTE 

Le frein de parachute est activé. Ces informations sont tirées de 
l'entrée PFK. 

76 
ERREUR 
INTERRUPTEUR 
DERNIER ETAGE  

Cette erreur se produit lorsque les entrées [A17 = 1] et 917 et 918 
sont en circuit ouvert en même temps, [917 = 0], [918 = 0] lorsque 
des commutateurs spéciaux de réinitialisation du dernier étage 
(917, 918) sont utilisés. Vérifiez les entrées 917 et 918, les 
définitions et le paramètre [A17]. 

77 ERREUR HD/HU 
Les interrupteurs de vitesse élevée ne fonctionnent pas 
correctement  

78 
Erreur 
communication 
encodeur 

Lorsque le codeur absolu CAN est utilisé comme sélecteur d'étage 
[A05 = 3], cette erreur se produit si le système ne peut pas 
communiquer avec le codeur CAN. Vérifiez les connexions du 
codeur et le paramètre [A05]. 
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79 
Erreur 
apprentissage  

Lorsque le codeur incrémental est utilisé comme sélecteur 
d'étage, ce message s'affiche lorsque le codeur [A05 = 2 ou 3] ne 
peut pas terminer correctement le processus d'apprentissage. 
Cette erreur se produit si le nombre d'arrêts n'est pas entré 
correctement ou si les fins de course inférieure et supérieure ne 
peuvent pas être lues pendant l'apprentissage. Vérifiez les 
connexions du codeur et les commutateurs ML1, ML2, 817 818. 

82 Court circuit cnt  

Bien que l'ascenseur soit en mouvement, [CNT = 1] n'est pas 
passif. 

Assurez-vous que les contacteurs sont tirés et que les contacts 
auxiliaires fonctionnent correctement. Vérifiez que la connexion 
CNT n'est pas court-circuitée. 

84 ALSK/ALPK néant  
Si le système ne peut pas communiquer avec le terminal ALSK ou 
ALPK, cette erreur s'affiche. Vérifiez le bornier, les câbles de bus 
CAN et l'alimentation 24 V (100-1000). 

85 SDB 141 erreur  

Bien que les commutateurs de détermination de zone de porte 
(ML1, ML2) soient actifs, les relais de sécurité de la carte SDB ont 
fonctionné de manière erronée. Vérifiez la connexion ML1, ML2. 
Vérifiez le niveau 24V DC. 

86 Erreur test porte 
Une erreur a été reçue pendant le test de porte. Vérifiez la 
connexion et la mécanique des contacts de porte. 

87 
Révision puits 
réinitialiser  

Après que le commutateur d'inspection de fond de puits 871 a été 
activé une fois [871 = 0], il ne suffit pas de ramener le 
commutateur d'inspection à la normale [871 = 1] pour que le 
système revienne en mode normal. Pour cela, le commutateur de 
réinitialisation du fond du puits KRR doit être tourné 
manuellement une fois. Ce message apparaît à l'écran jusqu'à ce 
que KRR soit composé après que le système ait quitté le mode de 
révision. Les portes KRR doivent être commutées lorsqu'elles sont 
fermées. 

88 Kl1court circuit 
L'entrée de limite de fermeture de porte A est toujours active 
même lorsque la porte est ouverte [KL1 = 1]. Vérifiez les 
connexions, la description et le contact du KL1. 

89 Kl2 court circuit 
L'entrée de limite de fermeture de porte B est toujours active 
même lorsque la porte est ouverte [KL2 = 1]. Vérifiez les 
connexions, la description et le contact du KL2. 

90 Tkf collé 
Le contacteur TKF est commandé à l'ouverture. Cette erreur se 
produit lorsque l'entrée TKF est 1 sans le contacteur TKF sous 
tension. Voir CHAPITRE 12.1. 

91 Erreur de vitesse  Le moteur ne peut pas suivre la vitesse à laquelle l'appareil roule. 
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92 
Dépassement du 
temps de 
rallentissement 

En référence à la vitesse de fluage, le temps écoulé sur la rampe de 
décélération a dépassé le temps défini dans [T31]. 

93 
Système de 
circulation en 
groupe 

Le paramètre du système de trafic [A02] n'est pas le même pour 
tous les ascenseurs de groupe. 

101 Courant excessif 

Plus de 2 fois la valeur du courant du moteur détecté le courant 
(pendant 2,5 secondes). 

Le contrepoids a peut-être été mal réglé. 

Dans un moteur sans engrenage, l'angle de décalage du codeur 
peut être incorrect. Le processus de réglage doit être refait. 

Le frein moteur ne s'ouvre peut-être pas complètement. 

102 Erreur de courant  

Le courant du moteur ne peut pas être lu. 

Si l'erreur est en mode veille: il peut y avoir un dysfonctionnement 
dans le circuit de lecture de courant de l'appareil. Il peut y avoir un 
contact desserré dans la connexion du câble de lecture actuelle. 

Si une erreur se produit lors du déplacement: Le bruit qui se produit 
pendant la conduite du moteur peut affecter le circuit de lecture de 
courant. La connexion à la terre du moteur et de l'appareil doit être 
vérifiée. 

103 Erreur ıpm 

Le module IPM envoie un signal d'erreur. 

Au démarrage: [T08] -BRAKE WAIT TIME peut être réglé plus bas 
que le temps d'ouverture mécanique du frein moteur. La valeur de 
[T08] doit être vérifiée et augmentée si nécessaire. 

En cours: le module IPM a détecté un courant élevé instantané. Il 
convient de vérifier que les valeurs des paramètres du moteur sont 
correctement entrées dans le système et que la balance du 
contrepoids est correctement réalisée. 

A l'arrêt: [T13] - TEMPS DE RETARD FREIN peut être réglé plus bas 
que le temps de fermeture mécanique du frein moteur. Il est 
nécessaire de vérifier la valeur de [T13] et d'augmenter la valeur si 
nécessaire. 

Le paramètre [P17] -STOP SPEED peut être réglé à une valeur 
élevée. 0,001 dans le moteur synchrone; 0,002 doit être réglé dans 
le moteur synchrone. 

Pendant le réglage: le module IPM a détecté un courant élevé 
instantané. Il est nécessaire de vérifier la connexion à la terre du 
système. 
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104 Erreur encodeur 

Les données ne peuvent pas être reçues de l'encodeur 

Veille: Impossible de recevoir les données du codeur absolu, la 
connexion du codeur doit être vérifiée. 

On The Move: Aucun mouvement détecté malgré une commande 
de mouvement. S'il y a un mouvement dans le moteur, la connexion 
du codeur et la mise à la terre doivent être vérifiées. S'il n'y a pas 
de mouvement dans le moteur, le processus de réglage doit être 
répété dans le moteur synchrone.Les valeurs des paramètres P5-
CONTROL PARAMETERS doivent être vérifiées dans le moteur 
asynchrone. 

Pendant le Roll Tuning: Un mouvement de rotation plus important 
que prévu a été détecté. Pour augmenter la puissance de 
traitement du réglage en mouvement, la valeur de [C20] -TUNING 
CURRENT doit être augmentée. 

Pendant Pause Tuning: Un mouvement de rotation du moteur a été 
détecté. Il faut vérifier que le frein moteur est fermé et qu'il peut 
maintenir le moteur sans bouger. La valeur de [C20] -TUNING 
CURRENT doit être diminuée. 

105 
Erreur direction 
moteur 

Inverser le sens de la commande et le sens du codeur. 

En moteur synchrone: le processus de réglage peut ne pas être 
terminé correctement, sa répétition est nécessaire. 

Dans un moteur asynchrone: la valeur du paramètre [M17] -
ENCODER DIRECTION doit être modifiée. 

106 
Erreur câble 
moteur  

La connexion du câble moteur entre l'appareil et le moteur est 
manquante ou défectueuse. 

Il est nécessaire de vérifier les connexions des câbles moteur. 

107 
Erreur carte 
encodeur 

l n'y a pas de communication avec la carte codeur absolu. 

Mode veille: impossible de communiquer avec la carte d'interface 
du codeur absolu. La carte du codeur absolu (ICA) est peut-être 
défectueuse ou les connexions des câbles avec le codeur peuvent 
être erronées. 

Pendant le mouvement ou le réglage: Les interférences 
électromagnétiques qui se produisent pendant l'entraînement du 
moteur peuvent affecter les données et le transfert du signal entre 
le dispositif codeur. La connexion à la terre du moteur et de 
l'appareil doit être vérifiée. 

108 
Erreur vitesse 
excessive 

La vitesse du codeur est 20% supérieure à la vitesse de commande. 

Les valeurs PID doivent être vérifiées à partir des paramètres P5-
CONTROL PARAMETERS. La valeur Kp de la zone où une vitesse 
excessive est détectée doit être augmentée jusqu'à la valeur qui ne 
provoque pas de vibrations dans le moteur. 
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109 Erreur faible vitesse 

Le moteur ne peut pas atteindre la vitesse de commande. 

Les valeurs PID doivent être vérifiées à partir des paramètres P5-
CONTROL PARAMETERS. La valeur Kp de la région où une faible 
vitesse est détectée doit être augmentée jusqu'à ce qu'elle ne 
provoque pas de vibrations dans le moteur. 

Répéter le processus de réglage dans un moteur synchrone; Dans 
un moteur asynchrone, les connexions et les signaux du codeur 
doivent être vérifiés. 

110 
Vitesse excessive 
moteur 

La vitesse de rotation du moteur est 50% supérieure à la vitesse 
indiquée sur la plaque signalétique du moteur. 

La vitesse de référence peut être réglée plus haut que la vitesse 
nominale du moteur. 

La valeur d'accélération d'accélération S10 est peut-être réglée trop 
haut. 

112 
Erreur IPM 
Permanente 

Le module IPM envoie périodiquement un signal d'erreur. 

Le module IPM de l'appareil est en panne et doit être remplacé. 

113 
Erreur 
communication 
dans appareşl 

Erreur de communication entre les microprocesseurs de l'appareil. 

Si l'erreur se produit uniquement pendant la conduite du moteur, 
les interférences électromagnétiques qui se produisent peuvent 
affecter le circuit de communication. 

La connexion à la terre du moteur et de l'appareil doit être vérifiée. 

S'il donne une erreur lorsqu'il n'y a pas de mouvement, l'appareil 
est défectueux. 

115 
Erreur lecture DC-
BUS 

Bien que le moteur soit à l'arrêt, la tension du jeu de barres est 
supérieure aux valeurs de tension de freinage dynamique. 

Les réglages des paramètres U03-DYNAMIC BRAKE OPENING ou 
U07-MAINS VOLTAGE peuvent être mal réglés, ils doivent être 
vérifiés. 

116 
ERREUR TENSION 
STO 

Bien qu'il n'y ait pas de commande de mouvement, la tension 
d'alimentation est détectée dans le circuit STO. 

La connexion du circuit de pilotage STO (carte SER ou contacteurs) 
doit être vérifiée. 
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Code Erreur Explication 

117 
ERREUR VITESSE 
ZERO 

Le système ne peut pas maintenir le moteur à un régime nul. 

La balance du contrepoids doit être vérifiée en premier. 

S'il y a une erreur alors qu'il n'y a pas de mouvement dans le 
moteur, des données erronées proviennent du codeur, la mise à la 
terre doit être vérifiée. 

Au démarrage: Il est nécessaire d'activer la fonction de pré-couple 
dans le moteur synchrone. 

Sur le stand: L'équilibre du contrepoids doit être vérifié. La valeur 
du paramètre [S16] -STOP SHAPE doit être vérifiée. 

118 
ERREUR DISTANCE 
RESTANT 

Erreur détectée dans le calcul de la distance restante. 

Des données incorrectes proviennent du codeur, la mise à la terre 
doit être vérifiée. 

119 PAS ENABLE STO 

Il n'y a pas de tension d'alimentation du circuit d'entraînement du 
moteur. 

La connexion du circuit de pilotage STO (carte SER ou contacteurs) 
doit être vérifiée. 

120 
COURANT 
IMMOBILE 

Bien qu'il n'y ait pas de commande de mouvement, le courant est 
lu par le moteur. 

Il peut y avoir un dysfonctionnement dans le circuit de lecture de 
courant. 

122 
ERREUR POSITION 
CABINE 

Une erreur a été détectée dans les informations de puits lues 
pendant le processus de reconnaissance de puits. 

Le processus de reconnaissance de puits n'a peut-être pas été 
effectué correctement. 

Après avoir vérifié les aimants et les commutateurs et supprimé les 
données de lecture de puits, le processus de reconnaissance de 
puits doit être répété. 

123 ERREUR TUNNING  

Une erreur a été détectée pendant le processus de réglage de 
l'encodeur rotatif. 

Aucun mouvement de rotation n'a été détecté lors du processus de 
réglage. Vérifiez que le processus de reconnaissance du moteur est 
inactif. 

Vérifiez que le frein moteur est ouvert. 

Si le moteur est au ralenti, la valeur de [C17] -TUNING CURRENT doit 
être augmentée pour augmenter la puissance d'opération de 
réglage en mouvement. 
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Code Erreur Explication 

124 TENSION ELEVEE 

La valeur de la tension du bus est supérieure à la limite supérieure 
de la tension du système. 

La résistance de freinage et sa connexion doivent être vérifiées. En 
outre, il convient de vérifier si la valeur de la résistance de freinage 
est sélectionnée conformément à l'application dans le manuel 
d'utilisation. 

125 
RESISTANCE 
STATOR 
INEQUILIBREE 

Il existe un déséquilibre entre les valeurs de résistance des 
enroulements du moteur. 

Les connexions entre le panneau du moteur doivent être 
supprimées et les enroulements du moteur doivent être mesurés. 

Il convient de mesurer s'il y a une fuite des enroulements vers le 
corps du moteur. 

Si les trois valeurs d'enroulement ne sont pas égales ou s'il y a une 
fuite des enroulements vers le corps du moteur, le fabricant du 
moteur doit être consulté. 

Si les valeurs d'enroulement sur le moteur sont équilibrées, les 
câbles entre le moteur et le panneau doivent être vérifiés. 
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CHAPITRE 7- INSPECTION DU MOUVEMENT NON CONTRÔLÉ DE LA 

CABINE (UCM) 

7.1) UCM 

7.1.1) DÉFINITIONS 

UCM: Quel que soit le système d'entraînement, une fois que la cabine d'ascenseur arrive à 

l'étage cible et s'arrête, alors que les portes de l'ascenseur sont ouvertes, tout mouvement de 

la cabine en dehors de la zone de porte est considéré comme un mouvement involontaire de la 

cabine (UCM). 

ZONE DE SOL: C'est la zone où les portes peuvent être ouvertes lorsque la cabine d'ascenseur 

est au niveau du étage et est déterminée par les commutateurs ML1-ML2. Pour que l'ascenseur 

soit accepté dans la surface au sol, ML1 et ML2 doivent être à 1 (contact fermé). 

BLOC PERMANENT: lorsqu'une des erreurs UCM se produit, le système est bloqué et fermé 

pour utilisation. UCM BLOCKE continue même si la condition d'erreur qui l'a créé disparaît, le 

système est révisé ou redémarré. Le bloc ne peut être supprimé que par le personnel autorisé à 

partir du menu UCM-ERROR DELETE. 

TEST UCM: C'est la procédure d'essai pour voir si l'ascenseur répond correctement dans la 

norme lorsqu'une erreur UCM se produit. Elle est effectuée par du personnel autorisé lorsque 

l'ascenseur n'est pas utilisé. 

7.1.2) PARAMÈTRES CONNEXES 

Les paramètres liés à l'activation de l'erreur UCM ou à son comportement en cas d'erreur sont 

répertoriés ci-dessous. 

A16-UCM ELEMENT: Selon le type d'ascenseur et le type de machine, ce paramètre doit être 

sélectionné comme "1" afin d'activer l'élément UCM. Si "0" est sélectionné, le contrôle 

UCM ne sera pas actif. 

BLOCAGE D'ERREUR B4-UCM: En cas d'erreur UCM, vous pouvez BLOQUER l'ascenseur et 

l'arrêter, ou vous pouvez afficher un message d'erreur à l'écran et continuer à faire 

fonctionner le système normalement après la disparition de l'événement qui a causé 

l'erreur. Le second cas n'est pas conforme à la norme EN81-20 / 50. 

7.1.3) Détection UCM (mouvement incontrôlé du cabinet) 

a. Debout sur le sol 

Quel que soit le système d'entraînement, une fois que la cabine d'ascenseur arrive à l'étage cible 
et s'arrête, lorsque les portes de l'ascenseur sont ouvertes, si elle sort de la zone de porte de 
quelque manière que ce soit (au moins un des interrupteurs ML1 ou ML2 est ouvert), la 
commande accepte cette situation comme un mouvement involontaire de la cabine (UCM). et 
met le système en mode BLOC. Erreur No: 72 Le message «Erreur UCM» s'affiche à l'écran. 
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b. Lors de la remise à niveau du étage avec une ouverture anticipée de la porte ou une porte 
ouverte 

Si l'ascenseur sort de la zone d'ouverture de porte pour quelque raison que ce soit pendant le 
mise à niveau  (un ou les deux interrupteurs ML1, ML2 sont en circuit ouvert), la commande 
accepte cette situation (involontaire) comme un mouvement incontrôlé de la cabine et met le 
système en mode BLOQUÉ. Erreur No: 72 Le message «Erreur UCM» s'affiche à l'écran. 

Si une erreur se produit dans la carte SDB pour quelque raison que ce soit après le début du 
processus d'ouverture ou de mise à niveau prématurée de la porte, la carte de commande passe 
en mode BLOQUÉ et le message d'erreur n ° 45 «Erreur de pont SDB» s'affiche à l'écran. 

 

7.1.4) Suppression d'erreur UCM 

Si une erreur UCM permanente s'est produite, le bloc système doit être supprimé manuellement 
afin de supprimer le bloc une fois l'erreur résolue dans le système. Le déblocage de l'UCM ne doit 
être effectué que par du personnel autorisé. Cela se fait à partir de l'application dans l'icône 
SERVICES -> R01- UCM ERROR SİME. 

7.2) UCM dans les ascenseurs électriques avec moteur asynchrone 

 

Figure 7.2a  

Dans les applications avec système d'entraînement par réducteur, la protection contre les 
mouvements incontrôlés de la cabine est assurée en contrôlant un régulateur de vitesse 
conforme à la norme EN-81/20 à l'aide d'une carte SGD. Par conséquent, la carte SGD doit être 
utilisée pour le contrôle UCM dans les systèmes à moteur asynchrone. 

Lorsqu'un ordre de mouvement se produit dans le système, la carte de contrôle active la carte 
SGD à l'aide d'un relais de sortie (bobine de régulateur à 83 vitesses). La carte SGD met sous 
tension la bobine du régulateur de vitesse et ramène l'arbre sur le régulateur. Les entrées SGO 
et SGC définies sur la carte de commande contrôlent respectivement le mouvement de la carte 
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SGD et l'état de l'arbre de serrage du régulateur de vitesse. Si l'entrée SGC ne devient pas passive 
dans les 3 secondes suivant la mise sous tension de la carte SGD, le système affiche Erreur n ° 67 
«SGC CONTACT ERROR-2». Avec la carte SGD active, la bobine de serrage du régulateur de vitesse 
est activée et l'arbre de commande est tiré. L'entrée SGO doit être passive dans les 3 secondes 
en tirant sur l'arbre. Si cette entrée n'est pas passive, l'erreur n °: 74 «ERREUR DE CONTACT DE 
RÉGULATEUR-2» s'affiche à l'écran. 

Après un ordre d'arrêt de l'ascenseur, la carte SGD est mise hors tension, si l'entrée SGC n'est 

pas activée dans les 3 secondes, le système donne l'erreur n ° 66 «SGC ERROR 1». L'entrée SGO 

est vérifiée lorsque les contacteurs du moteur sont hors tension. Si l'entrée SGO n'est pas 

active, erreur n °: 73 “REG. CONTROLLER ERROR 1 ”apparaît. L'erreur # 73 est une erreur UCM 

permanente qui met le système en mode BLOC. 

Une fois les entrées SGO et SGC vérifiées avec succès, la carte de commande AE-MAESTRO 

active les relais de direction et de mouvement. S'il y a un changement dans les entrées de 

contact SGO pendant que l'ascenseur est en mouvement, le message d'erreur No: 70 

«REG.KONT.HALVE 3» apparaît sur l'écran de la carte de commande et arrête le mouvement 

sans délai. 

Si les erreurs qui peuvent survenir en raison de la lecture des entrées d'erreur n °: 66, 67, 74 se 

répètent pour le nombre spécifié dans le paramètre [B05], le système se met hors service. Il 

continue de fonctionner en mettant le système en mode révision et en revenant au mode 

normal ou en coupant l'alimentation de la carte et en la rallumant. 

7.3) UCM dans les ascenseurs électrique avec moteur synchrone 

 

Figure 7.3a 

Il est contrôlé en affectant les contacts de surveillance de frein des machines sans engrenage 
aux entrées identifiées par les alias BR1 et BR2 sur la carte AE-MAESTRO. Tant qu'il n'y a pas de 
commande de mouvement sur la carte de commande, ces entrées doivent être actives. Si l'une 
ou les deux de ces entrées deviennent passives pour une raison quelconque, la carte de 
commande AE-MAESTRO passe en mode d'erreur permanente BLOQUÉE et le message d'erreur 
n ° 64 «Frein gauche» s'affiche à l'écran. 
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Si une ou les deux entrées BR1 et BR2 ne deviennent pas passives dans les 3 secondes après 

que l'ascenseur commence à se déplacer, la carte de commande AE-MAESTRO passera en mode 

BLOQUÉ et le numéro d'erreur: 65 «Frein non ouvert» apparaîtra à l'écran. Dans le cas de cette 

erreur, il suffira de mettre le système en mode révision ou d'éteindre et de rallumer la carte 

pour réactiver le système.  
 

7.4) Test UCM manuel 

Ce CHAPITRE simule le mouvement involontaire de la cabine vers le bas qui peut se produire dans 

le système et est utilisé pour tester le comportement réel de l'ascenseur vis-à-vis de l'UCM. Vous 

pouvez accéder au processus via l'icône SERVICES -> R05-UCM TEST. 

7.4.1 Avertissements 

Avant de commencer le processus de test, vérifiez qu'il n'y a pas de personnel ou de charge dans 

la cabine de l'ascenseur et empêchez absolument le personnel d'utiliser l'ascenseur. 

Pour que le test soit effectué, le système doit être en contrôle normal et l'éclairage de la cabine 

(Occupé éteint) doit être éteint. L'opération de test n'est pas possible dans le mode de contrôle 

d'inspection (inspection-maintenance). 
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7.4.2 Procédure d'essai 

une. Une fois que le message «TEST SPEED: SLOW» apparaît à l'écran, vous pouvez confirmer la vitesse 

et continuer, ou vous pouvez utiliser les boutons droit (>) gauche (<) du clavier pour effectuer le test en 

mode FAST. Confirmez la sélection de vitesse avec la touche ENT. 

b. Le message “MOVEMENT DIRECTION” apparaîtra à l'écran. Confirmez l'action en appuyant sur la 

flèche vers le haut (↑) ou la flèche vers le bas (↓) pour que le symbole de la flèche à droite du message 

à l'écran pointe vers la direction dans laquelle le test sera effectué. 

c. Le message "START UCM TEST" apparaîtra à l'écran. Appuyez sur le bouton fléché vers le haut (↑) du 

clavier pour continuer le processus. 

RÉ. Le test manuel a été lancé en ouvrant la porte. Lorsque la porte commence à s'ouvrir, le retour du 

circuit de sécurité devient circuit ouvert (140 = 0). 

à. La commande lance alors le processus de pontage de porte via la carte SDB, ce qui désactive le retour 

du circuit de sécurité (140 = 1). 

F. Si la ligne de sécurité est sur OFF et que le circuit de porte est ponté, le système est activé. 

g. Si la machine est équipée d'un réducteur, la bobine du régulateur de survitesse est sous tension. 

Lorsqu'il n'y a pas de signal à l'entrée SGO, la cabine démarre le mouvement dans la vitesse et la 

direction sélectionnées. 

h. Si la machine est sans engrenage (moteur synchrone), la cabine initie le mouvement dans la vitesse et 

la direction sélectionnées. 

JE. Lorsque la cabine quitte la zone de porte (ML1 = 0 ou ML2 = 0) avec les portes ouvertes, le système 

l'accepte comme UCM et la cabine est immédiatement arrêtée. Les contacteurs et les ponts de porte 

sont réduits. Tous les retards dans les temps d'arrêt sont ignorés. 

j. L'emplacement de la cabine, c'est-à-dire la distance entre le seuil de la cabine et le sol, doit être 

mesuré. Il doit être dans les limites spécifiées dans 5.6.7.5 de l'EN 81-20. 

k. Le système passe en mode BLOC. Il ne répond pas aux appels. Le message «Error No: 72» UCM ERROR 

»s'affiche. Il s'agit d'une erreur UCM et est permanente. L'ascenseur ne peut revenir en mode normal 

qu'après avoir effacé cette erreur du menu. SERVICES -> SUPPRIMER ERREUR UCM 

l. Si aucune erreur ne s'est produite lorsque l'armoire est hors de la zone de porte avec des portes 

ouvertes, nous pouvons décider que la détection UCM ou l'activation du système ne répondra pas 

correctement. Les paramètres, les réglages d'entrée et de sortie et le câblage doivent être 

soigneusement vérifiés. Une fois le problème résolu, ce test doit être répété avant de remettre 

l'ascenseur en service. 
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CHAPITRE 8- LE SYSTÈME DE SAUVETAGE ELECTRONIQUE  

8.1) LE SYSTÈME DE SAUVETAGE ÉLECTRONIQUE 

  Le système dispose d'un système de sauvetage automatique (ERS) pour sauver les passagers 

en cas de panne de courant. Le système de secours électronique se met automatiquement en 

marche lorsque le contrôleur détecte une erreur dans les phases du réseau. La tension 

d'alimentation à utiliser en mode de sauvetage électronique doit être sélectionnée dans le 

paramètre [A24]. 

Le système d'alimentation de secours a deux types d'applications comme expliqué ci-dessous. 

8.1.1) Les paramètres utilisés avec l’application de sauvetage 

[A23] OPÉRATION DE SAUVETAGE D'URGENCE AUTORISÉE: l'opération de sauvetage 
électronique n'est lancée que si [A23 = 1]. 

[A24] TENSION ERS: La tension de l'alimentation électrique à activer dans l'état de secours. 

[T36] TEMPS MAXIMUM DE RÉCUPÉRATION: Si le processus de récupération ne peut pas être 
terminé dans le délai spécifié dans ce paramètre, le contrôleur mettra fin au processus de 
récupération. 

[T32] TEMPS D'ATTENTE DE LA PORTE EKS: Il définit le temps pendant lequel les portes attendent 
d'être ouvertes après avoir atteint le étage à la fin de l'opération de sauvetage. 

[B20] ERS MK DELAY: Il définit le délai nécessaire pour arrêter l'ascenseur en mode de sauvetage 
au niveau du étage  complet. La vitesse de sauvetage de l'ascenseur étant bien inférieure à la 
vitesse de conduite, la cabine peut ne pas atteindre le niveau du étage lorsque la commande 
d'arrêt est activée. Le mouvement de la cabine peut être prolongé (délai d'arrêt) pendant ce 
temps pour atteindre le niveau du sol. 

8.1.2) Modèles de sauveur 

8.1.2.1 Type de sauvetage 1: Type J 

Dans ce système, l'énergie du moteur est fournie par les batteries dans le processus de 
récupération et d'autres besoins énergétiques sont fournis par UPS. Le système 
d'échantillonnage se trouve sur la figure 8.2a. 
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Figure -8.2a:  La schéma deraccordement de sauvetage type J 

8.1.2.2 Sauveteur Type-2: Type N 

Dans ces systèmes, tous les besoins énergétiques, y compris le moteur, sont fournis par un 

onduleur dans le processus de récupération. Le système d'échantillonnage est disponible à la. 

 

Figure 8.2b:  Schéma de connexion du système de sauvetage de type N 
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8.1.3) Procédure de sauvetage  

Il existe un système de détection de phase sur la carte ILC qui surveille à tout moment l'état du 

réseau. Tant que la ligne est stable, les informations de phase FKK observées depuis l'écran de 

saisie sont actives (FKK *). 

Si l'ILC détecte une panne de courant dans les phases de la ligne, il attend la période définie dans 

le paramètre [T16]. Si la ligne n'est pas restaurée dans ce délai, elle passe en mode de 

récupération. La première action en mode de secours consiste à isoler le panneau du secteur et 

à le connecter à l'alimentation de secours. 

8.2) SYSTÈME DE SAUVETAGE MANUEL 

8.2.1 CONTRÔLE MANUEL ÉLECTRIQUE 

S'il est alimenté par le secteur ou une autre source d'alimentation de secours, le système de 

COMMANDE DE POIGNÉE ÉLECTRIQUE peut être utilisé pour secourir les passagers dans la 

cabine. La commande manuelle électrique est activée par la borne 870. Lorsque les boutons 

haut (551) et bas (550) du boîtier de commande de jogging électrique sont enfoncés, la cabine 

se déplace. Dans ce processus, toutes les limites de puits sont contournées. Ainsi, le puits de 

cabine peut être déplacé au-delà des frontières. Cependant, le reste du circuit de sécurité doit 

être fermé, y compris les portes. 

8.2.2 OUVERTURE MANUELLE DES FREINS 

Si le système ne peut pas entraîner le moteur pour une raison quelconque et que la cabine doit 

être déplacée, la méthode de desserrage des freins peut être utilisée s'il existe une source 

d'alimentation capable d'alimenter les bobines de frein. Dans cette méthode, les freins de la 

machine sont activés par les boutons de la télécommande. Cependant, il devrait y avoir un 

système de limitation de vitesse pour empêcher la cabine de tomber librement. Selon les 

normes d'ascenseur, la vitesse de la cabine ne doit pas dépasser 0,3 m / s. Dans la méthode 

d'ouverture des freins, le système de contrôle est complètement désactivé. Tout est géré par 

l'opérateur. Par conséquent, l'opérateur doit observer la vitesse de la cabine et arrêter 

d'appuyer sur les boutons lorsque la vitesse de la cabine dépasse 0,3 m / s et arrêter 

l'ascenseur immédiatement. L'opérateur ne doit pas appuyer continuellement sur les boutons 

de desserrage des freins. Afin de contrôler la vitesse de la cabine et d'éviter que la vitesse ne 

devienne incontrôlable, les boutons doivent être enfoncés et relâchés à de courts intervalles. 

Au cours de ce processus, l'opérateur peut observer la vitesse de l'affichage numérique de la 

cabine sur le panneau avant de l'appareil. Pour démarrer cette fonction, l'entrée MRC doit être 

définie et activée. Ensuite, l'indicateur LED sur le panneau avant indique le sens de conduite 

ainsi que la vitesse de la cabine et émet une alarme sonore lorsque la vitesse de la cabine 

dépasse 0,3 m / s. 

Cependant, ce contrôleur de vitesse ne peut pas être utilisé dans des systèmes en boucle 

ouverte (sans encodeur) sans retour de vitesse. 
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CHAPITRE 9- LES FONCTIONS INCENDIE  

L'appareil prend en charge les normes EN81-72 et EN81-73 en matière d'incendie. 

9.1) SÉLECTION DE LA NORME FEU 

 [A14] NORME INCENDIE  

0 EN81-73 

1 EN81-72 Ascenseur pompiers 

2 EN81-72 CCabine ascenseur pompiers avec interrupteur  

3 Reserve 

4 EN81-73 bloqué après operation 

 

Si [A14 = 0] est sélectionné, en cas d'incendie, l'ascenseur va directement à l'étage de la sortie 

de secours, ouvre la porte et y attend sans recevoir d'appels. L'ascenseur ne peut plus être 

utilisé. 

Si [A14] est sélectionné supérieur à zéro, l'ascenseur peut être utilisé comme ascenseur 

pompier par le pompier en cas d'incendie. 

 

9.2) DÉFINITION DU ÉTAGE  DE SORTIE INCENDIE ET DU ÉTAGE  D'ACCÈS DES POMPIERS 

9.2.1) Définition du sol 

Le système dispose de 4 entrées incendie programmables. Lorsque l'un de ces éléments est 

activé, l'ascenseur supprime tous les appels enregistrés et cible directement l'étage incendie. Si 

l'ascenseur est en mouvement et que le étage  coupe-feu est dans la direction opposée au sens 

du mouvement, il s'arrête au premier étage possible, inverse sa direction et se dirige vers le 

étage  coupe-feu. 

[A14 = 0], c'est-à-dire si la norme EN81-73 est sélectionnée, le étage  coupe-feu indique le 

étage  où les passagers à l'intérieur de la cabine seront évacués. 

[A14> 0], c'est-à-dire si la norme EN81-72 est sélectionnée, le étage  incendie indique l'étage où 

le pompier recevra la cabine pour secourir les personnes dans le bâtiment. 
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Les surnoms et paramètres d'entrée pertinents pour les étage s coupe-feu sont indiqués ci-

dessous: 

 Fonctions 
entrée 

Parametre conserve dans la carte 

1er étage incendie FR1 [B14] 

2ème étage 
incendie 

FR2 [B15] 

3ème étage 
incendie 

FR3 [B42] 

4ème étage 
incendie  

FR4 [B43] 

 

En fonction de l'activation des fonctions d'entrée incendie FR1… FR4, l'étage concerné sera 
sélectionné comme étage cible (étage  coupe-feu) pour l'ascenseur en fonction des paramètres 
B listés ci-dessus. Si plus d'une entrée FRx est active en même temps, les entrées de numéro 
inférieur sont sélectionnées comme étage cible. 
 

9.2.2) Polarité de la borne d'entrée incendie 

Le paramètre [B40] définit l'état actif des entrées FR1… FR4 comme normalement ouvert ou 
normalement fermé. 

Parametre [B40] L’alarme incendie est active dans les cas suivants  

0 Si l'entrée FRx est passive, c'est-à-dire non connectée à 1000. 

1 Si l'entrée FRx est active, c'est-à-dire connectée à 1000. 

 
9.2.3) les sorties  

22 Alarme incendie (opération incendie démarrée) 

23 En incendie vers le bas (nouvement vers le bas en incendie) 

24 En incendie vers le haut( movement vers le haut en incendie) 

25 
Alarme de porte coupe-feu 
(Signal de fermeture lente dans l'ascenseur des pompiers en phase 
d'incendie 1) 

64 Sortie de secours (au étage  de la sortie de secours de la cabine selon la 
norme EN81-73) 

 

9.2.4) EN81-73 les paramètres  

Parametre B41 Si l'ascenseur est à l'étage de la sortie de secours en cas d'alarme 
incendie ... 

0 Les portes attendront ouvertes 

1 Les portes sont fermées après le temps d'attente de porte ouverte ([T6] 
et [T22]). 
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Messages   

Réinitialisation 
incendie 

Si [A14 = 4], le système est bloqué lorsque toutes les entrées incendie 
(FR1… FR4) reviennent à leurs positions normales à la fin de l'opération 
incendie. Le retour au fonctionnement normal n'est possible qu'en 
redémarrant le système ou en entrant et sortant du mode révision. 

 

9.2.5) paramètres sur l’ascenseur pompiers  (EN81-72) 

B39 B39 Définit le nombre de portes de cabine à l'étage d'accès des pompiers 
(1 ou 2). 

 

Nom entrée  Numéro entrée  

FRM 43 Interrupteur pompiers à l’étage 

FRC 44 Interrupteur pompiers en cabine 

AL1 I21 Contact limite porte ouverte Porte 1 

AL2 I31 Contact limite porte ouverte Porte 2 

 

CHAPITRE 10 – LES SERVICES DE TEST  

10.1) MENU DE TEST 

Il existe une application spéciale pour tester l'ascenseur en fonctionnement normal. Les portes 
ou les appels peuvent être facilement annulés. L'enregistrement peut être effectué à l'étage 
supérieur ou inférieur et n'importe quel nombre de mouvements aléatoires de la cabine peut 
être effectué automatiquement. 

Cette application est accessible à partir du menu principal en appuyant sur l'icône TEST MENU. 

Le menu de test peut être activé à tout moment. 

Les fonctions sont les suivantes. 

a) Appel au dernier étage: une inscription de cabine est créée pour le dernier étage. 

b) Appel en bas: Un enregistrement de cabine est créé pour l'étage le plus bas. 

c) Appels: les appels de cabine et de hall sont désactivés ou activés. Lorsqu'il est désactivé, le 
signe "-" et lorsqu'il est activé, le signe + "s'affiche. 

d) Portes: les portes peuvent être désactivées ou activées. Lorsqu'il est activé, le signe «+» 
s'affiche et les portes s'ouvrent lorsque l'ascenseur atteint le sol. Lorsqu'il est désactivé, le signe 
«-» s'affiche et la porte ne s'ouvre pas lorsque l'ascenseur atteint le sol. 

e) Appels aléatoires: un numéro est entré dans le système. L'ascenseur va et vient des étages au 
hasard autant que le nombre saisi automatiquement. L'ouverture ou non des portes est 
déterminée en fonction du réglage décrit ci-dessus. Cette application est souvent utilisée pour 
tester un nouvel ascenseur avant de le mettre en service. 
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10.2) TEST DE LIMITE DE PUITS 

Les performances des interrupteurs de fin de course de puits peuvent être testées avec cette 
application. Pour commencer le test, les conditions suivantes doivent être remplies: 

-Pour tester l'interrupteur de fin de course inférieur, la cabine doit être à l'étage le plus bas. 

-Pour tester l'interrupteur de fin de course supérieur, la cabine doit être au dernier étage. 

-L'ascenseur doit être en mode de fonctionnement normal. 

-La lampe de la cabine doit être éteinte. 

Cette application est accessible depuis le menu principal via l'icône SERVICES -> R06-LIMIT STOP 
TEST. Lorsqu'il est utilisé, l'ascenseur monte (au dernier étage) ou descend (au rez-de-chaussée) 
à la vitesse de dérive [S08] pour surmonter les interrupteurs de fin de course de l'arbre. Le 
mouvement se termine par l'ouverture des fins de course. L'apparition de cette erreur d'arrêt 
d'étape indique que les fins de course fonctionnent correctement. S'il n'y a pas d'erreur d'arrêt, 
cela signifie que les fins de course ne remplissent pas leur fonction. Les interrupteurs et les 
connexions doivent être vérifiés. 

 

CHAPITRE 11- EN81-21 APPLICATION DE FAIBLE FOND DE PUITS / 

FAIBLE DERNIERE COUCHE 

La norme EN81-21 spécifie les règles de base pour la conception d'ascenseurs qui ne satisfont 
pas aux exigences de puits EN81-20 / 50. Il est clair que l'analyse des risques repose 
principalement sur la conception mécanique de l'ascenseur. 

Cependant, le système de contrôle est obligé de détecter la situation dangereuse et d'arrêter 
ou non le mouvement. Il existe de nombreuses solutions différentes pour les ascenseurs EN81-
21. Parce que les facteurs de risque sont différents selon la conception et la solution dans les 
applications. Par conséquent, il n'est pas possible de dire qu'une solution exécutera 
correctement toutes les applications EN81-21. 

L'appareil prend en charge de nombreux systèmes spéciaux conçus pour les applications EN81-
21. Il offre également quelques fonctions générales. 

Lors du démarrage d'un nouveau projet EN81-21, les fonctions proposées et les exemples de 
projets doivent être soigneusement vérifiés. Avant de commander ce type de produit, il est 
recommandé de négocier votre demande avec les unités techniques. 

11.1) L’APPAREIL AMI-100  

Le dispositif AMI-100 est un système spécial utilisé dans les applications EN81-21. Lorsque le 
paramètre est [B29 = 1], les fonctions liées à l'AMI-100 sont activées. Pour piloter la bobine de 
l'appareil AMI-100, définissez l'une des sorties programmables comme numéro de fonction [66] 
"BOBIN AMI-100". Tant que la bobine n'est pas activée en mode révision, elle est excitée en mode 
pas à pas. Les paramètres pertinents sont ci-dessous. Le système de contrôle gère en utilisant les 
informations d'état reçues des contacts ARN et ARD de l'AMI-100. Lorsque la bobine de l'appareil 
est sous tension, son plongeur entre (raccourcir), ARN est fermé, ARD devient contact ouvert. 
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Lorsque le piston est sorti (la bobine n'est pas excitée), ARD est fermé et ARN est un contact 
ouvert. Une erreur est générée suite à une lecture incorrecte de ces contacts 

 

 Figure 11.1 

AMI-100 Les paramètres: 

[B29] AMI-100 Appareil  

0 AMI-100 Non utilisé 

1 AMI-100 utilisé 

 

Sortie   

66 AMI-100 sortie bobine appareil (EN81-21)  

 

Entrée   

66 – ARN ARN Cette entrée est active lorsque l'appareil AMI-100 est sous tension. 

67 - ARD ARD Cette entrée est active lorsque le périphérique AMI-100 est étendu. 

 

Erreurs    

42 Erreur contact ARN 
ARN = 0 lorsque la bobine AMI est sous tension 
ou 
Si ARN = 1 lorsque la bobine AMI est passive. 

43 ERREUR CONTACT ARD 
ARD = 0 lorsque la bobine AMI est sous tension 
ou 
ARD = 1 lorsque la bobine AMI est passive 

51 ARN+ARD ERREUR Les contacts ARD et ARN sont erronés en 
même temps. 
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11.2) OUVERTURE MANUELLE DES PORTES DE PUITS AVEC INTERRUPTEUR TRIANGLE 

Si les portes de étage  sont ouvertes manuellement avec une clé triangulaire, l'entrée DIK 
devient zéro et le système entre automatiquement en mode inspection. Aucun autre 
mouvement n'est autorisé. Le relais de réinitialisation DIK doit être activé une fois pour quitter 
le mode de révision. 

Il existe deux solutions principales pour réinitialiser DIK en fonction du système de verrouillage 
des portes palières. L'un des systèmes décrits ci-dessous doit être sélectionné en tenant 
compte de la structure de contact des portes (normalement fermées ou bistables. 

11.2.1 Portes palières à contact normalement fermé 

Sur la figure 11.2a, les contacteurs KDK sont utilisés comme contacts bistables. 

ENTREE  

55 -DIK  

Entrée du commutateur de révision de porte 
Cette fonction de saisie permet de détecter si la porte palière 
automatique est ouverte manuellement avec une clé. Lorsque cette 
entrée normalement fermée est ouverte, le système entre 
automatiquement en mode révision. Le système reviendra en mode 
normal uniquement après une réinitialisation manuelle. 

65 - DRB  Entrée de réinitialisation de porte (bouton ou interrupteur de 
réinitialisation) 

79 - MDK  
Vérification de l'état bistable des contacteurs (EN81-21). Cette entrée 
est utilisée lorsque des contacteurs sont utilisés pour stabiliser la 
fonction DIK. 

 

SORTIE  

70  Bobine de réinitialisation de porte. Lorsqu'il est activé, le système 
d'ouverture manuelle de la porte palière est réinitialisé. 
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  Figure 11.2a 

11.2.2 Portes palières Bi-Stable Contact 

Si le système a des contacts bistables pour les portes palières, il n'est pas nécessaire d'utiliser 
des contacteurs KDK. 

CHAPITRE 12- LES FONCTIONS PERSONNALISEES  

Pour certaines applications spéciales, il existe des fonctions spéciales dans le logiciel ILC. Chaque 
fonction spéciale est implémentée à l'aide d'un ensemble de paramètres, de fonctions d'entrée 
et de sortie. 

12.1) TKF 

Les contacteurs TKF sont utilisés pour empêcher l'ouverture des deux freins en même temps 
lorsque la tension secteur est présente en appuyant manuellement sur les deux boutons 
d'ouverture des freins dans les systèmes MRL. Les connexions électriques et le contact 
normalement ouvert de la bobine du contacteur TKF sont illustrés à la Figure 12.1. 
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Figure 12.1 

TKF est un contacteur connecté à l'alimentation via la sortie TKF. L'état des contacteurs TKF est 
contrôlé par l'entrée TKF. Lors du démarrage, le système vérifie une fois si les contacts du 
contacteur sont court-circuités, si c'est le cas, l'erreur 90 est générée. Après cela, il vérifie 
l'activation des contacteurs. Si l'entrée TKF est FAIBLE lors de la mise sous tension de la bobine 
TKF, l'erreur 30 sera avertie. 
Les autres contacts du TKF sont connectés en série avec les boutons d'ouverture des freins, 
empêchant l'ouverture simultanée des deux freins lorsque l'alimentation secteur est disponible. 
 

12.2) MODE SIMULATION 

Il est possible de faire fonctionner l'appareil en mode simulation. La simulation peut être 
effectuée à des fins de test, de démonstration ou de formation, où l'appareil peut fonctionner 
avec ou sans le moteur. Il est très dangereux de faire fonctionner l'appareil en mode simulation 
lorsqu'il est connecté au système de levage. 
Lorsqu'il est utilisé en mode simulation, l'appareil simule des interrupteurs de position de puits 
et des impulsions de codeur. Par conséquent, les commutateurs et encodeurs ML1, ML2, MKD, 
MKU, 817, 818 sont simulés et non lus. Vous pouvez laisser ces entrées vides en mode simulateur. 
 
En mode simulation, toutes les fonctions sont exécutées normalement à l'exception des 
interrupteurs de position d'arbre et des impulsions du codeur. Cependant, certaines erreurs sont 
évitées selon le modèle. Vous pouvez simuler un mouvement simplement en passant un appel. 
La cabine virtuelle se déplacera vers les étages et ouvrira et fermera sa porte. Le circuit de 
sécurité doit être fermé. Si le système n'est pas connecté à une porte, les contacts de la porte 
doivent passer par un relais de sortie. De cette manière, les fonctions d'ouverture et de 
fermeture de la porte sont également remplies. 
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[A19] MODE SIMULATEUR  

0 Mode d'ascenseur normal. 
La simulation est désactivée. 

1 
M oteur de simulateur 
Dans ce mode, tous les circuits, y compris le moteur, sont connectés, à 
l'exception des entrées listées ci-dessus 

2 

S imulateur sans moteur 
Dans ce mode, tous les circuits sont connectés à l'exception des entrées listées 
ci-dessus et du moteur. 
Les erreurs concernant la conduite du moteur et le câblage sont évitées. 

3 

Périphérique simulateur uniquement 
L'appareil peut fonctionner seul sans connecter le moteur ou d'autres cartes. 
Il suffit de simuler les contacts de porte uniquement sur le circuit de sécurité et 
le relais de sortie. Toutes les erreurs liées à la commande du moteur, au câblage, 
au contacteur et à la communication sont évitées. 
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La procédure est la suivante: 

 

1- Réglez le paramètre de [A19] en fonction du modèle que vous avez sélectionné dans le 
tableau ci-dessus [A19> 0]. 

2- Définissez une entrée comme SIM (62) et activez-la en la connectant à 1000 terminaux. 

3- Régler le paramètre du sélecteur d'étage comme codeur moteur [A05 = 2]. 

4- Exécutez le service R10-ENC. DATA DELETE depuis le menu SERVICES. 

5-Si le système que vous utiliserez en mode simulation ne possède pas de porte, programmez 
deux des relais de sortie comme DOOR CLOSE (fonction de sortie 58). S'il y a une carte de 
contrôle de cabine, une seule sortie suffit. 

6- Faites passer le circuit de sécurité sur l'un des contacts de porte ou l'un des relais définis au 
point 5, selon le type de porte choisi. 

7- Connectez l'entrée KL1 à la borne 1000 via le contact de l'autre relais défini au 6ème point. 

8- Les points 5, 6 et 7 sont pour la situation où il n'y a qu'une seule porte dans le système. S'il y 
a deux portes dans le système, appliquez les mêmes procédures pour les deux portes. 

 


