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PREFAZIONE

AE-MAESTRO é un sistema di controllo integrato per ascensori. Il controller dell'ascensore e il driver
del motore sono riuniti in un unico dispositivo. Un dispositivo integrato presenta molti vantaggi
rispetto ad altri sistemi di controllo realizzati per gli ascensori. Un dispositivo integrato € molto piu
facile da collegare e configurare. Tutti i cablaggi e parametri necessari per comunicare il driver del
motore e la scheda di controllo nel dispositivo integrato sono stati rimossi. Il movimento del motore
€ controllato direttamente dal software di controllo dell'ascensore. Pertanto, si ottiene la massima
efficienza nel controllo del movimento.

E possibile trovare informazioni dettagliate sul dispositivo e sulle sue applicazioni in questo manuale.
Tuttavia, € possibile che il software in uso non sia completamente compatibile con questa guida in
guanto vi sono continui sviluppi nel software. In questi casi, & possibile scaricare la guida piu
aggiornata da www.aybey.com

E possibile inviare un'e-mail a destek@aybey.com per ottenere informazioni tecniche pitl dettagliate
sul sistema o da mandare qualsiasi commenti. Non esitate a contattarci per qualsiasi problema o
commento. Non dimenticare che tutti questi sistemi sono fondamentalmente sviluppati beneficiando
delle critiche di clienti e utenti.

Aybey Elektronik
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CAPITOLO 1- DESCRIZIONE DEL SISTEMA

1.1a) STRUTTURA GENERALE DEL SISTEMA

Il sistema di controllo AE-MAESTRO & un sistema di controllo integrato compatto per ascensori che
include driver motore, filtro EMC e induttanza di shock dc. Con questa struttura, fornisce la piena
conformita EMC e riduce i costi di manodopera e materiali nella produzione di verniciatura rispetto
alla struttura classica.

AE-MAESTRO ha un'architettura a doppio microprocessore. Mentre il controllo generale
dell'ascensore e effettuato da un microprocessore ad alte prestazioni, la guida del motore ¢ lasciata
al processore di segnale digitale (DSP). In questo modo, DSP genera dei segnali di motore altamente
sensibili senza alcun disturbo.

FONTE DI POTERE
Comandi ” "
Info Fondo ﬂ M
o

Info Posizione Cabina

Immagine 1.1.a

AE-MAESTRO & un dispositivo certificato STO (safe toque off). In questo modo puo essere collegato
direttamente al motore senza utilizzare un contattore. Ci sono diversi vantaggi del sistema di
controllo senza contattore. In primo luogo, il costo della materia prima da tabella diminuisce. In
secondo luogo, il rumore derivante dalla commutazione nella tabella notevolmente si riduce.
Tuttavia, tecnicamente la cosa piu importante € che le uscite dei transistor del driver del motore
non siano mai commutate meccanicamente. In questo sistema, i transistor di uscita dell'inverter
sono sempre collegati direttamente agli avvolgimenti del motore. Lo smorzamento naturale delle
correnti dei transistor sugli avvolgimenti del motore prolunga notevolmente la vita di questi
elementi vitali.

RETE —— AE-MAESTRO _—

Figural.l.b
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Il dispositivo integrato & prodotto per soddisfare i requisiti degli standard per ascensori EN81-20 /
50 per ascensori elettrici. Tuttavia, pud anche essere utilizzato in conformita agli standard EN81-1
+ A2 0 EN81-1 + A3 impostando i parametri pertinenti.

Puo essere utilizzato anche in tutti i tipi di ascensori elettrici fino a 64 piani. Oltre ad essere in grado
di operare in anello chiuso con macchine geared e senza ingranaggi nei nuovi ascensori, puo essere
utilizzato anche in anello aperto con macchine a singola e doppia velocita per scopi di
ammodernamento. |l dispositivo supporta anche applicazioni di sollevamento domestico in
conformita con la direttiva macchine con il suo software.

La gestione della velocita di AE-MAESTRO e molto avanzata. Il dispositivo determina la velocita di
crociera ottimale tenendo conto delle accelerazioni di accelerazione e decelerazione definite in base
alla distanza del piano target ad ogni partenza. La distanza tra i piani o la presenza di pavimenti corti
non & un problema. Anche I'encoder sul motore & sufficiente per una gestione intelligente della
velocita. Inoltre, il dispositivo supporta la modalita di velocita intelligente con ben encoder e
encoder assoluto.

La configurazione principale di AE-MAESTRO & fornita con hardware per supportare lo standard
EN81-20 / 50. Pertanto, quasi nessuna scheda aggiuntiva & richiesta nella maggior parte delle
applicazioni.

AE-MAESTRO supporta connessioni parallele e seriali fino a otto ascensori per pulsanti e operazioni
di gruppo. Ha un sistema di controllo dell'accesso all'ascensore e una funzione di viaggio VIP per
limitare I'uso dell’ascensore.

AE-MAESTRO supporta molti standard per ascensori. Pertanto, puo essere utilizzato comodamente
sia nei nuovi ascensori che nella modernizzazione in molti paesi.

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

AE-MAESTRO dispone di funzionalita avanzate di comunicazione delle informazioni. Sono disponibili
interfacce Ethernet e USB per tutti gli utenti per modificare i parametri con il dispositivo di controllo
o per monitorare il movimento dell'ascensore con un computer o dispositivo intelligente in locale o
da Internet.
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1.1b) SPECIFICHE ELETTRICHE (Serie 3x400V)
Le specifiche tecniche e i valori massimi sono riportati nella tabella T-1. Il dispositivo puo subire
danni quando vengono superati i valori massimi o quando vengono utilizzate unita aggiuntive non
adatte. Pertanto, fare attenzione a utilizzare le unita aggiuntive come indicato nelle tabelle seguenti.

Specifiche tecniche per la tabella T-1 serie 400V

MODELLO (Serie 400V) AEMA404 | AEMA405 AEMA407 | AEM411 | AEM415 | AEM422 | AEM430
Potenza nominale del motore 4 kW
(5.5 5.5 kW 7.5kw |11 kW 15 kW 22 kW 30 kW
HP) (7.5HP) | (10 HP) | (15 HP) | (20 HP) | (30 HP) | (40 HP)
Corrente di uscita nominale 9A 13 A 18 A 25 A 32 A 45 A 60 A
Corrente massima 18 A 26 A 36 A 50 A 64 A 90 A 120 A
Durata consentita S5s 55 55 55 5s S5s 5s

Tensione di alimentazione del
circuito di controllo

1-Phase 100V

240V AC 50/60 Hz +- %5

Tensione di rete

3-Phase 340V

420V AC 50/60 Hz +- %5

Tensione di uscita del motore

3-Phase OV

420V ACO......100 Hz

Frequenza portante

6....16 kHz

e Selezionare la resistenza di frenatura facendo riferimento alla Tabella T-2. Si noti che questi valori
sono validi solo per la rete 3x400V.

F/7.5.5.02.112 R:0

AE-MAESTRO




Tabella T-2 Caratteristiche elettriche delle resistenze di frenatura (serie 400V)

Resistenze di frenatura AEM404 | AEM405 | AEM407 | AEM411 | AEM415 | AEM422 | AEM430
Serie 400V

Valore di resistenza
120 Q 80Q 60 Q 400 300 20Q 15Q

Minimo richiesto Per applicazioni
con motore asincrono (con
riduttore). Forza di resistenza alla
frenata (velocita <1,6 m / s)

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

Minimo richiesto Per applicazioni
con motore asincrono (con
riduttore). Forza di resistenza alla
frenata (velocita 2 1,6 m/ s)

1.500W | 1.800W | 2.250 W | 3.300W | 4500 W | 6.600 W | 9.000 W

Minimo richiesto Per applicazioni
con motore sincrono (gearless).
Forza di resistenza alla frenata
(velocita <1,6 m/s)

1.500W | 1.800W | 2.250 W | 3.300W | 4500 W | 6.600 W | 9.000 W

Minimo richiesto Per applicazioni
con motore sincrono (gearless). 12.000
. . 2.000W | 2.400W | 3.000W | 4.400W | 6.000 W | 8.800 W
Forza di resistenza alla frenata W

(velocita= 1,6 m/s)

Minimo richiesto Per applicazioni
con motore sincrono (gearless). . .

. . (g ) 2.500W | 3.000W | 3.750W | 5.500 W | 7.500 W 11.000 15.000
Forza di resistenza alla frenata w W

(velocita=2,0m/s)

e Selezionare gli interruttori automatici nel pannello di controllo secondo la Tabella T-3.

Tabella T-3 Valori nominali degli interruttori automatici (serie 400V)

Valori nominali degli interruttori
di circuito

AEMA404 | AEM405 | AEM407 | AEM411 | AEM415 | AEM422 | AEM430

Ingresso di rete trifase (F3X) 16 A 20A 25A 32A 40 A 63 A 80 A

Tensione di alimentazione del

1
circuito di controllo (F4) A

Alimentazione a batteria

16 A 16 A 16 A 25A 25A 32A 50 A
(FBAT)

Alimentazione UPS (FTR1) 4 A
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I diametri dei cavi da utilizzare nella tabella sono riportati nella tabella T-4.

Tabella T-4 Sezioni trasversali minime dei cavi (per la serie 400V)

Diametro del cavo piu piccolo | AEM404 | AEM405 | AEM407 | AEM411 | AEM415 | AEM422 | AEM430
Cavi di alimentazione e cavi
2,5mm? | 25mm? | 4mm? 4 mm? 6mm? | 10mm? | 10 mm?
motore
Cavi per resistenze di frenatura 2,5mm? | 2,5mm? | 2,5mm? | 2,5mm? | 4 mm? 4 mm? 6 mm?
Cavi di collegamento UPS 1,5mm2 | 2,5mm2 | 2,5mm2 | 2,5mm2 [ 4mm2 | 4mm2 6 mm2
Cavi dl_ collegamento della 4 mm?2 4 mm?2 4 mm2 4 mm?2 4 mm?2 6 mm?2 6 mm2
batteria
Cavi del circuito di controllo 0,75 mm?
Cavi di collegamento encoder 0,35 mm?
1.1c) DIMENSIONI MECCANICHE
Z
E1 gas
di R5,5
\ .
s T\ O 4 |
d2
'&‘ E |
v . o \0
d3 > -
d
-z
Figura 1.1c Dimensioni esterne della scatola Figura 1.1d Fori di montaggio
Modello del Dimensioni Fori di Montaggio
Dispositivo H w D di d2 d3
AEMO04...AEM15 375 255 215 220 356 220
AEM22...AEM30 380 330 280 300 368 300
Tabella T-5 Dimensioni della scatola e fori di montaggio [mm]
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1.2) COMUNICAZIONI SERIALI E CONFIGURAZIONI

C'e sempre una comunicazione seriale tra l'auto e il controller. | portabottoni possono essere
collegati sia in serie che in parallelo. La comunicazione seriale avviene tramite CAN bus. Se i pulsanti
di piano sono paralleli il sistema si chiama "Cabinet Serial", se le barriere dei pulsanti di piano sono
seriali si chiama "Full Serial" La scheda terminale ALSK deve essere utilizzata nei sistemi full serial e
ALPK negli altri.

Il dispositivo supporta tre interfacce CAN. CO fault tolerant a bassa velocita, C1 ad alta velocita CAN
standard e sono all'interno del dispositivo. C3 puo essere utilizzato con l'aggiunta di una scheda di
interfaccia (CCl o CSI). Le schede e le configurazioni utilizzate nella comunicazione seriale sono
spiegate in dettaglio nella Sezione 2.3.

1.3) PORTE

Il sistema per ascensori AE-MAESTRO supporta due porte dell'ascensore separatamente I'una
dall'altra. Sono presenti ingressi separati per I'apertura, la chiusura della porta, la fotocellula e il
limite della porta per due porte. Adeguati test delle porte per sistemi di porte semiautomatici e
completamente automatici secondo la norma per ascensori EN81-20 / 50 sono stati sviluppati
secondo i sistemi a porta singola e doppia. Se viene selezionato lo standard EN81-20 / 50 [A10 = 2],
€ sempre necessaria la scheda di collegamento porta SDB per testare le porte al piano. Pertanto,
quando si utilizza la norma EN81-20 / 50, questa scheda deve essere sempre installata su AE-
MAESTRO anche quando non sono richiesti il livellamento automatico e l'apertura anticipata della
porta.

1.4) PUNTI DI CONNESSIONE CAN

Ci sono tre porte CAN sul dispositivo. CANO e CAN1 sono disponibili di serie sul dispositivo. CANO
funziona in modalita a bassa velocita e tolleranza ai guasti e viene utilizzato come bus di connessione
per auto. CAN1 funziona in modalita ad alta velocita e viene utilizzato per i pulsanti di piano. CAN2
e disponibile installando una scheda di interfaccia CAN aggiuntiva. Tuttavia, qualsiasi canale CAN
puo essere impostato per comunicare con i dispositivi desiderati regolando i parametri E7... E10.

1.5) LINEA DI SICUREZZA
1.5.1) Tensione del circuito di sicurezza

L'alimentazione del circuito di sicurezza € etichettata 110 e 150; dove 110 ¢ il terminale di partenza
e 150 ¢ il terminale di ritorno. La tensione del circuito di sicurezza puo essere selezionata dal cliente.
Per il circuito di sicurezza e possibile selezionare le tensioni 48Vdc e 220 / 230Vac.

1.5.2) Struttura del circuito di sicurezza

Il circuito di sicurezza inizia con 110 dal tavolo e gira al tavolo al terminale 120 aggirando gli elementi
di sicurezza del fondo. 120 é l'inizio del circuito di sicurezza dei cancelli, 140 ¢ la sua fine. Se gli
elementi di sicurezza o una delle porte sono aperte, dovrebbe essere 140 zeri. Altrimenti, c'e€ un
errore nelle connessioni del fondo.

| collegamenti del circuito di sicurezza variano in base al numero di porte e allo standard applicato.
Verificare che lo schema del circuito di sicurezza di cui si dispone sia compatibile con la propria
applicazione. In caso contrario, contattare il servizio di assistenza autorizzato.

| led 120... 140 sul lato destro del dispositivo rappresentano il circuito di sicurezza. Se la relativa
linea & spenta, il led sara attivo.
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1.6) SAFE TORQUE OFF (applicazione senza contattore)

AE-MAESTRO ¢ un dispositivo STO certificato ei cavi motore possono essere collegati direttamente
all'uscita del dispositivo senza contattori intermedi. Questa applicazione ha molti vantaggi. Prima di
tutto, la mancanza di contattori ridurra i costi. Un secondo vantaggio & che i rumori del pannello
sono notevolmente ridotti. La mancanza di elementi di commutazione meccanici all'uscita dei
transistor di azionamento del motore (IGBT) ¢ il vantaggio tecnico piu importante. Il fatto che le
correnti IGBT siano sempre smorzate naturalmente negli avvolgimenti del motore invece di essere
tagliate meccanicamente da qualsiasi elemento, prolunga in modo significativo la vita di questi
elementi vitali. Questa funzione é spiegata in dettaglio nella Sezione 3.1.2.

1.7) TENSIONE PANNELLO

Fatta eccezione per la linea di sicurezza, nel sistema e presente un solo alimentatore 24Vdc. Questo
e l'alimentatore che fornisce alimentazione a tutte le schede elettroniche, segnali e rilevatori nel
controller. Con la potenza della sorgente di almeno 75W, dovrebbe essere selezionata tenendo
conto del consumo di corrente dei pannelli.

1.8) INGRESSI

Tutti gli ingressi sono isolati galvanicamente al 100% dal circuito del microcontrollore perché sono
collegati a questo circuito con connettori ottici. Le funzioni di input e le procedure delle attivita del
terminale di input sono descritte nella Sezione 2.5.

1.9) USCITE

Tutte le uscite sono isolate galvanicamente al 100% dal circuito del microcontrollore perché sono
collegate a questo circuito con connettori ottici. Fondamentalmente, i releé vengono utilizzati come
uscite. Alcuni terminali di uscita come RU, RH, RF sono assegnati per impostazione predefinita a
determinate funzioni, mentre altri sono programmabili. Gli utenti possono assegnare qualsiasi
funzione a tali terminali di uscita programmabili. Le funzioni di uscita e le procedure operative dei
terminali di uscita sono descritte nella Sezione 2.6.

1.10) MOVIMENTO INATTESO DELLA CABINA (UCM)

Il sistema AE-MAESTRO supporta un gran numero di test UCM e strumenti di controllo per sistemi
di ascensori geared e gearless. UCM & spiegato in dettaglio nel Capitolo 7. Le funzioni UCM non sono
attivate se il parametro A10 € impostato su EN81-1 + A2 [A10 =0].

1.11) INFORMAZIONI SULLA POSIZIONE IN CABINA

Le informazioni sulla posizione della cabina possono essere fornite tramite interruttori magnetici o
encoder. Se le informazioni sulla posizione della cabina (selettore di piano) vengono fornite tramite
I'encoder, il funzionamento basato sulla distanza viene attivato automaticamente. Oltre a cio, il
dispositivo supporta anche sistemi con semplici interruttori magnetici. | tipi e le applicazioni del
selettore di piano sono descritti nella Sezione 3.2.
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1.12) FUNZIONAMENTO BASATO SULLA DISTANZA

Quando si seleziona I'encoder per ottenere le informazioni sulla posizione dell'auto, il dispositivo
funziona in base alla distanza. In questa funzione, il piano di destinazione viene sempre calcolato in
mm. La velocita di crociera verso il piano target viene selezionata automaticamente dall'lLC in base
ai parametri inseriti dall'utente come decelerazione, accelerazione e velocita di crociera.
L'accelerazione, la decelerazione e la velocita di crociera sono calcolate in base alla distanza e alla
velocita massima limitate dai parametri dell’utente.

1.13) FUNZIONI ANTINCENDIO

AE-MAESTRO supporta gli standard EN81-72 e EN81-73. Quale standard verra utilizzato nell'uso
dell'ascensore deve essere definito nel parametro [A14]. Le funzioni e i parametri relativi al
comportamento dell'ascensore in caso di incendio e al suo utilizzo durante il funzionamento da
parte dei vigili del fuoco sono descritti in dettaglio nel Capitolo 9.

1.14) SISTEMA DI CONTROLLO ACCESSI

La funzione di controllo degli accessi consente solo agli utenti con le autorizzazioni appropriate di
utilizzare I'ascensore. Determinando per quali piani o in quale intervallo di tempo gli utenti possono
utilizzare I'ascensore, € possibile limitare I'uso dell'ascensore da parte di persone non autorizzate.
A tal fine, ogni utente dell'ascensore deve avere una scheda RFID o una chiave i-Button con un ID
utente univoco. Questa funzionalita & disponibile nel software AE-MAESTRO e non & necessario un
sistema di controllo accessi esterno. | lettori di controllo accessi sono richiesti solo su pulsanti e
pannelli di cabina. Il sistema di controllo degli accessi & spiegato nella Sezione 5.2.

1.15) USO DI GRUPPO

Il controller AE-MAESTRO pu0 essere utilizzato in gruppi di ascensori fino a otto ascensori. Per la
connessione di gruppo, una scheda di interfaccia CAN CSI deve essere installata in ogni dispositivo
e un modulo di gestione del gruppo ICG deve essere utilizzato per ogni gruppo. Le operazioni di
gruppo sono spiegate nella Sezione 5.6.

1.16) VIAGGIO VIP

AE-MAESTRO ha la funzione di VIP Travel. Quando una delle funzioni di ingresso VP1 (46), VP2 (47)
o VP3 (48) collegate al VIP diventa attiva, I'ascensore si sposta immediatamente al piano definito
rispettivamente nei parametri B23, B24 e B25. Se I'ascensore si sta muovendo nella stessa direzione
del nuovo bersaglio, continua il suo movimento fino a raggiungere il piano VIP. Se la direzione del
movimento e la nuova direzione del target sono nella direzione opposta, I'ascensore si ferma al
primo piano dove arriva, inverte la direzione del movimento verso il piano VIP e si sposta
nuovamente. VIP 1 ha la priorita piu alta, VIP 2 ha priorita media, VIP 3 ha la priorita piu bassa. Cio
significa che quando & presente piu di un terminale VIP attivo, viene selezionato il terminale con la
priorita piu alta (VP1>VP2> VP3).

1.17) SISTEMA DI CHIAMATA PRIORITARIA

Il software AE-MAESTRO ha la funzione di priorita. Questa funzione & molto utile negli edifici in cui
operano gli ascensori pubblici. In caso di emergenza, questi ascensori possono essere richiamati e
utilizzati come ascensore privato, limitando il normale utilizzo. Questo sistema puo essere utilizzato
solo nei sistemi Full Series in cui i porta pulsanti sono seriali e sono richiesti lettori di controllo accessi
(RFID o i-Button) su tutti i piani e le cabine. La funzione di priorita € spiegata nella Sezione 5.3.
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1.18) EN81-21 APPLICAZIONI BASSE E FINITURE CORTE

La norma EN81-21 specifica le regole di base per la progettazione di ascensori che non soddisfano i
requisiti di distanza richiesti per la EN81-20 / 50 fossa-fondo e ultimo piano. Il dispositivo supporta
alcune apparecchiature speciali progettate per applicazioni EN81-21. Inoltre, offre alcune funzioni
speciali a questo proposito. Vedere la sezione 11 per una spiegazione piu dettagliata.

1.19) CANCELLAZIONE DELLA CHIAMATA IN CABINA

Le chiamate dall'auto possono essere annullate premendo ancora una volta il pulsante. Tuttavia, la
chiamata mirata e spostata dall'ascensore non pu0 essere annullata. Questa applicazione &
controllata dal parametro B45.

1.20) TRASFERIMENTO DATI

Il sistema di controllo AE-MAESTRO supporta la connessione al computer tramite USB o Ethernet
con il software AYBEYnet. Utilizzando AYBEYnet, un computer puo essere collegato direttamente
tramite rete locale (LAN) o Internet.

AYBEYnet ha le seguenti caratteristiche:

® | movimenti e le chiamate dell'ascensore possono essere monitorati in tempo reale

® Tutti i tempi e lo stato degli ingressi e delle uscite possono essere osservati in tempo reale
® Gli elenchi di errori possono essere considerati informazioni digitali

® Tutti i parametri possono essere controllati e modificati

® Tutti i parametri possono essere salvati, caricati, trasferiti e stampati

® E possibile scaricare il software AYBEYnet e i relativi driver dal sito web www.aybey.com
Informazioni dettagliate sull'installazione e sull'utilizzo sono disponibili nella Guida
all'installazione di AYBEYnet.

1.20.1 USB

Per collegare un qualsiasi computer al controller dell'ascensore tramite USB con AYBEYnet, e
necessario collegare una scheda USN aggiuntiva alla presa SPx (x: 1, 2). In questo modo il controllo
puo essere monitorato in sala macchine per impostare parametri e tempi o per rilevare errori.

1.20.2 ETHERNET

Per connettere un computer alla rete locale (LAN) oa Internet, € necessario inserire la scheda
aggiuntiva ETN nella presa SPx (x: 1, 2). La scheda ETN e l'interfaccia Ethernet. In questo modo, il
controllo puo essere monitorato da qualsiasi parte del mondo con una connessione Internet per
regolare parametri e tempi o per rilevare un errore.
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1.21) CONTROLLO DELLA MANUTENZIONE

Esistono due sistemi di controllo indipendenti per attivare la modalita di manutenzione. Il primo &
impostare un orario di manutenzione per una data futura e il secondo & impostare il numero
massimo di partenze per I'ascensore.

Se viene superato il tempo di manutenzione impostato o il numero di partenze, I'ascensore passa in
manutenzione e da questo momento non risponde alle chiamate. Il controllo della manutenzione e
spiegato nella sezione 5.4.

1.22) MENU TEST
C'e una funzione speciale per testare il sollevatore durante il normale utilizzo. Il menu Test &
spiegato nella Sezione 10.1.

1.23) APPLICAZIONE ANTI-FLASH E PRE-COPPIA AL DECOLLO

Il dispositivo integrato ha varie funzioni per prevenire il gioco al decollo. La funzione da selezionare
dipende dalla presenza del sistema di misura del carico e dal tipo di motore. Le applicazioni sono
controllate dal parametro [S19] e sono descritte in dettaglio nella Sezione 5.5.

1.24) DIAGRAMMA ORARIO

Il diagramma temporale AE-MAESTRO & mostrato in Figura 1.21.a. Il dispositivo ha due variabili
principali, queste sono la fase di movimento e le fasi di azionamento del motore (mphase). Nella
timeline puoi vedere cosa succede quando un ordine di movimento viene ricevuto sul dispositivo.
Nella Figura 1.21.a, la linea denominata stage mostra le fasi di controllo e la linea denominata
mphase mostra la fase di movimento. Puoi vedere lo stato istantaneo di queste due variabili sul
terminale manuale. Quando guardi piu da vicino il grafico, puoi vedere in quali fasi motore, freno,
abilitazione e contattori sono attivi o inattivi.
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CAPITOLO 2- HARDWARE GENERALE

£ S P

Figura 2.1.a Terminali del dispositivo

2.1) HARDWARE GENERALE

2.1a) TERMINALI DEL DISPOSITIVO

Tutti i terminali del dispositivo si trovano sotto il coperchio anteriore. Le posizioni delle carte
aggiuntive sono contrassegnate li. La figura 2.1a mostra i terminali del dispositivo. Ci sono indicatori
a led e un display digitale sulla parte anteriore del dispositivo. Il dispositivo viene fornito di serie con
una copertura cieca. Il terminale manuale TFT e necessario per modificare le impostazioni del
dispositivo. Questa unita & fornita come opzione e pud essere utilizzata sul dispositivo e in qualsiasi
punto del pozzetto a cui & collegato il bus CAN.

Le impostazioni hardware generali di AE-MAESTRO sono progettate per supportare lo standard
EN81-20 / 50. Pertanto, quasi nessuna scheda aggiuntiva e richiesta per molte applicazioni. A
seconda dello standard e del tipo di motore possono essere necessarie due carte aggiuntive di base.
Queste sono le schede Door Bridging e Absolute Encoder. Se lo si desidera, il dispositivo puo anche
funzionare secondo lo standard EN81-1 + A3. La figura 2.1a mostra lo schema a blocchi di AE-
MAESTRO.
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Figura 2.1b Terminali principali e posizioni delle schede aggiuntive sul dispositivo
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2.1b) ASPETTI DA CONSIDERARE NELL'UTILIZZO DEL DISPOSITIVO
AVVERTENZE

e leggere attentamente il manuale dell'utente prima I
dell'installazione.

e Prima di aprire il coperchio del dispositivo, spegnere 100 mm
I'alimentazione (da utility, UPS o batteria) e attendere
almeno 5 minuti.

e Collegare il terminale di terra (PE) prima di dare energia.

e Non collegare o scollegare alcun terminale mentre il
dispositivo & sotto tensione.

e Assicurarsi di lasciare abbastanza spazio libero intorno al
. . . . . . . DISPOSITIVO
dispositivo per la circolazione dell'aria. La circolazione =50+ = 50 =
i s . - . INTEGRATO
dell'aria € molto importante per raffreddare il dispositivo.
Come mostrato nella Figura 2.1b, si consiglia di lasciare uno
spazio libero di almeno 50 mm sui lati della scatola e di
almeno 100 mm sopra e sotto.

* Non utilizzare il dispositivo in luoghi con eccessiva umidita,
polvere, sostanze esplosive o prodotti chimici estremi. [

e Non utilizzare il dispositivo in condizioni ambientali

. . .. 100 mm
inferiori a -10 oC o superiori a 40 oC.

e Non installare il dispositivo dove sara esposto alla luce \
solare diretta.

2.1c) SCHEDE ELETTRONICHE NEL SISTEMA

Di seguito sono riportate le schede elettroniche utilizzate nel sistema AE-MAESTRO e le loro
definizioni.

SCB: questa scheda viene utilizzata nella scatola delle revisioni e funziona come una scheda di
controllo dell'auto. Le chiamate della cabina e gli ingressi del rilevatore vengono raccolti nel circuito
dell'auto. Dispone di 5 uscite relé programmabili e 12 ingressi programmabili, 16 registrazioni
chiamate, un caricabatterie per l'alimentazione di emergenza e attrezzature per altre funzioni
dell'ascensore in cabina. Supporta anche il sistema di annunci quando €& installato AFM
(Announcement card).

PWL: Questa scheda viene utilizzata solo in sistemi precablati, nella scatola di revisione. Funziona
come un controller del cabinet. Raccoglie le chiamate dell'auto e gli ingressi del rilevatore nel
circuito superiore dell'auto. Dispone di 5 uscite a relé programmabili e 14 ingressi programmabili,
un circuito di carica della batteria per I'alimentazione di emergenza e apparecchiature per altre
funzioni in cabina.

PWH: Questa scheda viene utilizzata solo in sistemi precablati, nella scatola di revisione. Funziona
come la scheda di connessione terminale del cavo flessibile nell'armadio.

PWS (PWF): questa scheda viene utilizzata solo per pilotare i pulsanti della cabina Aybey nei sistemi
gia cablati. Raccoglie le chiamate dell'auto, gestisce i segnali e le visualizzazioni sullo schermo del
pulsante dell'auto e invia annunci in auto. Quando la scheda AFM e installata, il suo nome viene
indicato come PWF.
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PWSC (PWFC): questa scheda viene utilizzata per azionare il pulsante dell'auto nei sistemi di
preinstallazione. Raccoglie le chiamate dell'auto, gestisce i segnali e le schermate sul pannello
dell'auto e conduce annunci in auto. Quando viene inserita la scheda AFM, il suo nome viene
indicato come PWFC.

ALSK: Questa scheda viene utilizzata nei sistemi in cui le targhe sono seriali e funge da terminale per
ingressi e uscite programmabili nel dispositivo di controllo e PTC. Dispone di 12 ingressi
programmabili.

ALPK: questa scheda viene utilizzata nei sistemi in cui i pulsanti sono paralleli e funge da scheda
terminale per ingressi e uscite programmabili nel controller e PTC, nonché per la registrazione delle
chiamate. Dispone di 12 ingressi.

SPT: questa carta funziona come la carta di controllo dei box. Comunica tramite CAN-BUS.
SDB: E la scheda ponte porta installata su AE-MAESTRO.

SGD: Controlla I'attivazione della bobina sul regolatore di velocita.

OUT: questa scheda dispone di 4 relé di uscita programmabili.

INPS: Questa scheda dispone di 4 ingressi programmabili.

CSl: questa scheda & una scheda di interfaccia CAN in modalita di tolleranza ai guasti. Puo essere
utilizzato per comunicare con altri ascensori in operazioni di gruppo o per una linea CAN BUS
separata per chiamate al piano.

CCl: questa scheda e una scheda di interfaccia CAN in modalita ad alta velocita. Puo essere utilizzato
come CAN BUS separato per pulsanti nei casi in cui i pulsanti abbiano interfacce CAN ad alta velocita.

10: Questa scheda ha 8 record di chiamata. Viene utilizzato per aumentare il numero di registri delle
chiamate su ALPK.

USN: & una scheda di interfaccia USB per la connessione al computer locale.

ETN: questa scheda & una scheda di interfaccia Ethernet e viene utilizzata per collegare il controller
a un computer tramite rete locale o Internet.

CAN-I0: questa scheda comunica tramite CAN-BUS e funge da registratore di chiamate. Una scheda
CAN-I / O puo contenere 16 registrazioni di chiamate. Serve per aumentare il numero di registri di
chiamata nel circuito di cabina oltre i 16 piani o oltre i 16 registri di chiamata in impianti dove le
pulsantiere non sono seriali.

AFM: scheda annunci montata esternamente su schede SCD, PWS o PWSC.

APE: Viene utilizzato solo per aumentare il numero di registrazioni delle chiamate sulla scheda PWS
nel sistema di installazione pronta. Sono disponibili 16 record di chiamata

HTKL (KLN / KLU): La centrale viene utilizzata come terminale per I'uscita nei sistemi preinstallati.

ICA: & una scheda di interfaccia per encoder assoluto. E montato sul dispositivo integrato nelle
applicazioni della macchina gearless. Supporta i tipi di encoder Endat, SSI, BISS e SinCos.
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2.2) INDICATORI E DISPOSITIVO DI REGOLAZIONE

2.2.1) Pannello LED anteriore

Ci sono 16 indicatori LED e display digitale sulla
parte anteriore del dispositivo.

16 LED in due colonne mostrano le variabili di stato
piu importanti dell'ascensore. Oltre al numero del
piano, il display digitale puo essere utilizzato per
mostrare variabili come corrente, tensione, velocita
regolando il parametro [D03].

La luce rettangolare centrale informa con i colori le
condizioni generali dell'ascensore. Diventa verde nel
controllo normale, giallo durante la revisione e rosso
in caso di errore. Inizia a lampeggiare mantenendo in
movimento il colore della luce.

2.2.2) TERMINALE MANUALE TFT

Il terminale manuale TFT puo essere utilizzato come montato sul
dispositivo e pu0 essere utilizzato ovungue nel fondo sul bus CAN.

| grafici di viaggio possono essere visualizzati sullo schermo. Il
software puo essere aggiornato e i parametri possono essere copiati
con la scheda SD inserita.

Il terminale manuale non & fornito di serie con il dispositivo, &
offerto come uno aggiuntivo.

Per informazioni dettagliate sul terminale manuale, leggere il
manuale del terminale manuale.

Display Generale
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E possibile accedere al menu principale premendo

il pulsante ENT nella schermata principale. e

Da qui & possibile visualizzare e modificare i
parametri, eseguire varie applicazioni di servizio

e visualizzare le variabili di sistema.

Menu Principale

2.3) TERMINALI DEL PIANO E DI CABINA
2.3.1) Collegamenti tra piano, cabina e pannello

Le cassette da piano possono essere collegate in serie o in parallelo. Il collegamento in parallelo
delle cassette da piano & denominato "Cabinet Serial" e il collegamento seriale € denominato "Full
Serial". La strada dal pannello al piano & veloce e la strada per la cabina & un sistema CAN resistente
ai guasti a bassa velocita.

La connessione del sistema Ready-Installation & mostrata nella Figura 2.3a. Le cassette da piano
utilizzate sui pavimenti sono le cassette da piano utilizzate nel sistema FULL Serial. Il set di schede
PWL-PWH viene utilizzato nella scatola di revisione della cabina.

2.3.2) CHIAMATE
2.3.2.1) Chiamate della Cabina

i) In sistemi senza installazione pronta: le chiamate delle auto vengono raccolte con la scheda SCB,
che & una scheda di controllo della vettura per un massimo di 16 fermate. Per piu di 16 fermate, la
scheda ausiliaria CAN-IO deve essere aggiunta alla scheda auto e le chiamate devono essere
raccolte. Ogni scheda CAN-10O ha 16 stop extra di capacita.

ii) In sistemi con cablaggio pronto: le chiamate di cabina vengono raccolte con la scheda di controllo
della cabina PWS fino a 16 fermate. Per piu di 16 fermate, le chiamate devono essere raccolte
aggiungendo una tessera ausiliaria APE alla tessera dell'auto. Ogni scheda APE ha una capacita di 16
fermate.

2.3.2.2) Chiamate della Cabina:

i) Nei sistemi seriali per auto: la scheda terminale ALPK ha 8 registri di chiamata incorporati. E
possibile installare una scheda ausiliaria | / O su ALPK per aumentare i record delle chiamate a 16. Il
numero di schede CAN | / O pud essere aumentato per pil registrazioni di chiamate al piano.
Ciascuna scheda CAN | / O dispone di 16 registri di chiamata.

ii) Nei sistemi Full Serial: le unita porta pulsanti per chiamate di piano controllate da CAN raccolgono
e inviano le chiamate. Non é richiesta alcuna carta aggiuntiva, indipendentemente dal numero di
fermate. | protocolli delle carte utilizzate in questa applicazione devono essere compatibili con il
sistema.

F/7.5.5.02.112 R:0 20 AE-MAESTRO



SCHEDE UTILIZZATE NEI SISTEMI CON IMPIANTI

CAN1
ALSK
Scheda Terminale in Serie
CANO
— — = e e — - —_— e —— — R - = — .. — - — e ——
_________________ -
(0]
| S
PWL-PWH I N
Scheda di Commando Cabina £
(O]
c
' 2
N
©
| Q
' c
g
———————————————— (@]
1 O
o e - - - - e - - - — -

PWS - PWS-C

AYBEY AYBEY

Scheda Hardware Scheda

Pulsante per Hardware

s Cassetto Cabina Pulsante per

Cassetto Cabina

Generale

ALYA
Cassetto Cabina
__________________ 4
Per i sistemi con impianti pronti
ci sono schede speciali di cabina
_______ -
Questa unita’ se 1

collegato a CANO

si deve utilizzare scheda I
di fondo SPB invece di
SPT.

SPT |
Scheda di Commando per il Fondo

Figura 2.3 a Collegamenti del sistema seriale cabina e pavimenti
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Lo schema a blocchi di un sistema parallelo senza predisposizione per l'installazione & mostrato

nella Figura 2.3b.

SCHEDE UTILIZZATE NEI SISTEMI SENZA IMPIANTI

Scheda di Registrazione
Chiamata CAN si utilizza |
su 16 fermate

Scheda Terminale in
Paralello

Comunicazione in Paralello

CAN-10
Scheda di
Registrazione
Chiamata CAN si

SCB Scheda di  Utilizza su 16 fermate
Commando Cabina

— w— — — — — w— - —
E .

Questa unita’ se |

collegato a CANO

si deve utilizzare |

scheda di fondo SPB

invece di SPT. |
|

SPT
Scheda di Commando per il Fondo

Figura 2.3b Collegamenti del sistema seriale delle cabine parallele ai piani
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2.4) HARDWARE DI INGRESSO
Tutti gli ingressi sono attivi negativi tranne ML1-ML2 e il circuito della linea di sicurezza. Cio significa

che quando un ingresso & collegato al riferimento di massa (0V) di una fonte di alimentazione cc, il
sistema accetta questo ingresso come attivo. Vedere la Figura 2.4a Tutti gli ingressi sono isolati
galvanicamente al 100% dal microprocessore e collegati a questo circuito con connettori ottici.

/ Ve
R R2

+ Yo > -
Circuito 24V Circuito

24V =
MCU > MCU

|2 s
e Chiave
Circuito di Entrata Circuito di Entrata
Attivo Positivo Attivo Negativo

Figura 2.4a

Grazie alla struttura flessibile del sistema, i terminali di ingresso sono distribuiti a varie schede. Le
posizioni di questi terminali sono elencate di seguito:

NO ENTRATA POSIZIONE/ENTRATA | NOME SCHEDA NOME TERMINALE
11...18 PANELLO/TERMINALE AE-MAESTRO 11...18
19...120 PANELLO/TERMINALE ALSK / ALPK 19...116

ALSK (INPS)
121...124 PANELLO/TERMINALE ALPK (INPS) 121...124
N1..N12 CABINA/TERMINALE SCB / PWL N1..N12
SCB (INPS)
N13..16 CABINA/TERMINALE PWL (INPS) 11...14
N17 CABINA/TERMINALE PWS N17
N18..N21 CABINA/TERMINALE PWS (INPS) 11...14
Y1..Y7 COMMANDO DI Fondo SPB/SPT Y1..Y7

Tabella 2.4a Posizione dei terminali di ingresso
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2.5) FUNZIONI DI INGRESSO
Ci sono varie funzioni di input definite nel software del dispositivo. Ogni informazione di accesso ha
un numero di funzione univoco. Ad alcuni terminali diingresso come ML1, ML2 e la linea di sicurezza
sono assegnate alcune funzioni per impostazione predefinita; altri possono essere programmati.
L'utente pud assegnare qualsiasi funzione a questi ingressi programmabili. Puoi farlo premendo
I'icona PARAMETRI DI SISTEMA nel menu principale ed entrando nella sezione HO1-INPUT

SETTINGS.

NO | CODICE DESCRIZIONE DEFINIZ STATO

INGR | INGRES

ESSO SO
1 869 | Interruttore di ispezione in cabina UTENTE | APERTO
2 870 | Interruttore di revisione del pannello UTENTE | CHIUSO
3 871 Bene interruttore di revisione UTENTE | APERTO
4 817 | Rallentamento forzato UTENTE | APERTO
5 818 | Rallentamento forzato UTENTE | APERTO
6 500 | Interruttore movimento diispezione cabina verso il basso UTENTE | CHIUSO
7 501 | Commutazione del movimento di ispezione della cabina UTENTE | CHIUSO
8 550 | Interruttore di revisione del pannello verso il basso UTENTE | CHIUSO
9 551 | Modifica della revisione del pannello UTENTE | CHIUSO
10 BYP Interruttore di bypass UTENTE | APERTO
11 510 Fondo Azione di ispezione Interruttore verso il basso UTENTE | CHIUSO
12 511 Bene Ispezione Azione Switch Up UTENTE | CHIUSO
13 KRR | Interruttore di ripristino del pozzetto UTENTE | PASSAGIO
14 MKD | Down Stop UTENTE | CHIUSO
15 MKU | Arresto verso l'alto UTENTE | CHIUSO
16 804 | Contatto di sovraccarico (NO) UTENTE | CHIUSO
17 805 Contatto a pieno carico UTENTE | CHIUSO
18 K20 | Pulsante di rilascio della porta per la porta 1 UTENTE | CHIUSO
19 DTS | Pulsante di chiusura porta per porta 1 UTENTE | CHIUSO
20 FOT | Fotocellula 1 Contatto per Porta 1 UTENTE | CHIUSO
21 AL1 | Limite di apertura della porta per la porta 1 UTENTE | CHIUSO
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NO | CODICE

INGR | INGRES DESCRIZIONE DEFINIZ STATO

ESSO SO
22 KL1 Limite di chiusura porta per porta 1 UTENTE | CHIUSO
23 K1C | Contatto di blocco per porta 1 UTENTE | APERTO
24 BR1 | Primo contatto del freno del motore UTENTE INFO
25 BR2 | Contatto del secondo freno del motore UTENTE INFO
26 SGC | Contatto di controllo della velocita eccessiva (normalmente chiuso) | UTENTE INFO
27 SGO | Contatto di controllo della velocita eccessiva (normalmente aperto) | UTENTE INFO

Se il motore della porta si surriscalda, questa funzione di ingresso si

28 o attiva e il comando impedisce qualsiasi movimento. UTENTE | APERTO
29 K22 Pulsante di rilascio della porta per la porta 2 UTENTE | CHIUSO
30 DT2 Pulsante di chiusura porta per porta 2 UTENTE | CHIUSO
31 AL2 Limite di apertura della porta per la porta 2 UTENTE | CHIUSO
32 KL2 Limite di chiusura porta per porta 2 UTENTE | CHIUSO
33 K2C | Contatto di ostacolo per Gate 2 UTENTE | APERTO
34 FT2 | Fotocellula per Porta 2 UTENTE | CHIUSO

35 PFK | Questo ingresso & attivo quando il freno del paracadute e attivato. | UTENTE | APERTO

Chiave di ripristino
36 EKS | Se questo ingresso e l'ingresso FKK sono attivi all'avvio, il sistema UTENTE | CHIUSO
verra avviato in modalita di ripristino.

Limite di alta velocita a valle
37 HD | Questo ingresso viene utilizzato nelle applicazioni per ascensori UTENTE | APERTO
superiorial,2m/s.

Limite di alta velocita a monte
38 HU Questo ingresso viene utilizzato nelle applicazioni per ascensori UTENTE | APERTO
superiorial,2m/s.

39 MCI | Ingresso feedback contattore. UTENTE | CHIUSO

Contatore MO0. Quando AO5 = 1, ingresso contatore di piano per

MO . . . .
40 interruttore magnetico bistabile. UTENTE INFO
Segnali di Fuoco 1 e Fuoco 2
41 FR1 . . - . s
42 FR2 Un segnale attivo a questo ingresso mette il sistema in modalita UTENTE | VEDI [B40]

fuoco. Vedere la sezione 9.2.
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NO | CODICE

INGR | INGRES DESCRIZIONE DEFINIZ | STATO
ESSO SO
43 FRM | Chiave del pompiere all'interno della cabina. UTENTE | CHIUSO
44 FRC | Chiave del pompiere nella cabina. UTENTE | CHIUSO

Interruttore per Disabilitare

Quando questo interruttore & attivo, qualsiasi movimento
45 DsB | dell'ascensore e limitato. Tuttavia, il livellamento automatico puo UTENTE | CHIUSO
essere eseguito quando necessario.

Ingresso VIP 1
46 VP1 | Quando un segnale attivo arriva a questo ingresso, I'ascensore si UTENTE | CHIUSO
sposta al piano specificato nel parametro [B23] PRIMO PIANO VIP.

Ingresso VIP 2
Quando un segnale attivo arriva a questo ingresso, I'ascensore si

VP2 . -
47 sposta al piano specificato nel parametro [B24] SECONDO PIANO UTENTE | CHIUSO
VIP.
Ingresso VIP 3
Quando un segnale attivo viene ricevuto su questo ingresso,
48 VP3 UTENTE | CHIUSO

|'ascensore si sposta al piano specificato nel parametro [B25] TERZO
PIANO VIP.

Ingresso controllo temperatura ambiente macchina. Quando la
49 THR | temperatura del locale macchina ¢ al di fuori dei limiti definiti, UTENTE | APERTO
guesto ingresso deve essere attivato da un misuratore esterno.

Pulsante di caricamento
Questa funzione di ingresso viene utilizzata per mantenere la porta
automatica aperta a lungo durante il caricamento. Il tempo di

>0 DB apertura e determinato dal parametro [T39] LOAD TIME. Durante UTENTE | CHIUSO
questo tempo, tutte le richieste di chiusura della porta tranne DTS /
DTS2 vengono ignorate.
Vatman Key

51 WTM | Quando é attivo, le chiamate al piano sono bloccate, solo le UTENTE | CHIUSO
chiamate in cabina ricevono risposta.
Voce di cancellazione errore UCM
Se c'eé un errore UCM nel sistema e non c'€ movimento, I'errore

52 UCR UTENTE | PASSAG

UCM viene cancellato quando il sistema viene revisionato e la
posizione in questo ingresso viene modificata.
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NO | CODICE
INGR | INGRES DESCRIZIONE DEFINIZ | STATO
ESSO SO

Interruttore di limite di livello inferiore

Questa funzione di ingresso funziona solo quando [A05 <4] e [A17 =
1]. Se c'e piu di un piano sotto l'interruttore 817, le informazioni sul
piano piu basso vengono inviate al sistema di controllo con
I'interruttore 917. In questo caso, il riferimento al piano piu basso &
I'interruttore 917.

53 917 UTENTE | APERTO

Interruttore di limite di livello superiore

Questa funzione di ingresso funziona solo quando [AQ5 <4] e [A17 =
1]. Se c'e piu di un piano sopra l'interruttore 818, le informazioni
sul piano piu basso vengono inviate al sistema di controllo con
I'interruttore 918. In questo caso, il riferimento all'ultimo piano &
I'interruttore 918.

54 918 UTENTE | APERTO

Controllo di apertura manuale della porta del piano
55 DIK | Serve per rilevare se la porta di piano puo essere aperta UTENTE | APERTO
manualmente con una chiave triangolare. Vedere la sezione 11.2.

Ingresso premuto tasto chiamata aiuto
56 CAL | Quando si preme un qualsiasi pulsante dell'auto, si attiva il suono UTENTE | CHIUSO
BEEP.

Contatto di carico minimo
57 802 | Questa voce dovrebbe essere OFF se non ci sono carichi o persone | UTENTE | CHIUSO
in cabina.

Pulsante antipanico
58 PNB | Quando questo ingresso € attivo, I'ascensore si porta al piano UTENTE | CHIUSO
antipanico definito nel parametro [B28].

Interruttore di selezione della porta per la porta 1

Questa funzione di ingresso & disponibile quando [B11] -SELEZIONE
DUE PORTE = 1 (INGRESSO MORSETTO).

Se ci sono due porte della cabina che possono essere aperte sul
piano e si desidera aprire solo la porta 1, questa funzione ¢ attivata.
In questi casi, qualsiasi segnale di porta aperta su questo piano
aprira solo la porta 1. La porta rimarra chiusa anche dopo 2
comandi di porta aperta. Per porta 1

59 DOA UTENTE | CHIUSO

Interruttore di selezione porta per porta 2

Questa funzione di ingresso & disponibile quando [B11] - SELEZIONE
DUE PORTE = 1 (MORSETTIERA INGRESSO).

Se ci sono due porte della cabina che possono essere aperte sul
piano e si desidera aprire solo la porta 2, questa funzione & attivata.
In questi casi, qualsiasi segnale di porta aperta su questo piano
aprira solo la porta 2. La porta 1 rimarra chiusa anche dopo i
comandi di apertura della porta.

60 DOB UTENTE | CHIUSO
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NO COD | DESCRIZIONE DEFINIZ. | STATO

Ingresso allarme terremoto

Quando questa funzione di ingresso € attiva, il sistema entra in
modalita di ripristino. Se I'ascensore € in movimento, va al

61 DPM | piano piu vicino. Quando l'ascensore si ferma, non & consentito | UTENTE | APERTO
alcun movimento.

Ha la stessa funzione dell'ingresso DEP, ma la direzione di
rilevamento e inversa.

Accesso alla modalita di simulazione

SIM .
62 Vedere la sezione 12.2. UTENTE | CHIUSO

Ingresso errore fotocellula esterna prima porta
63 FE1 | Questo ingresso deve essere collegato all'uscita di guasto della | UTENTE | cHIUSO
fotocellula utilizzata per la porta 1.

Ingresso errore fotocellula esterna seconda porta
64 FE2 | Questo ingresso deve essere collegato all'uscita di guasto della | UTENTE | cHIUSO
fotocellula utilizzata per la porta 2.

Ingresso reset porta fondo del fondo

DRB .
65 Vedere la sezione 11.2. UTENTE | CHIUSO
ARN Questo ingresso deve essere attivo quando il pistone del dispositivo
66 AMI e retratto. Vedere la sezione 11.1. UTENTE | CHIUSO
Questo ingresso dovrebbe essere attivo quando il pistone del
67 ARD . . L . . . . UTENTE | CHIUSO
dispositivo AMI & in avanti (non tirato). Vedere la sezione 11.1.
Quando il telefono di emergenza va in errore, attiva questo ingresso
68 PER | eloinforma. UTENTE | CHIUSO

Ingresso privato 1

Nelle uscite programmabili, FREE OUTPUT-1 segue questo ingresso.
69 FI1 Se FI1 e ON, FREE OUTPUT-1 e ON o viceversa. La funzione di questo | UTENTE | CHIUSO
ingresso e quella di trasferire un'informazione digitale a qualsiasi
parte del fondo utilizzando le smart CAN card nel sistema.

Ingresso privato 2
70 FI2 FREE OUTPUT-2 come in FI1 e gestito da FI2. UTENTE | CHIUSO

Ingresso privato 3
71 FI3 FREE OUTPUT-3 come in FI1 e gestito da FI3. UTENTE | CHIUSO

Quando questo ingresso e attivo, tutte le chiamate in attesa dell'auto
72 CDC | vengono eliminate. UTENTE | CHIUSO
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NO COD | DESCRIZIONE DEFINIZ. | STATO

Quando questo ingresso e attivo, tutte le chiamate al piano in sospeso

73 | CDH o
vengono eliminate.

UTENTE | CHIUSO

Quando questo ingresso e attivo, tutte le chiamate in attesa (cabina +

CDA .
74 piano) vengono cancellate.

UTENTE | CHIUSO

Quando questo ingresso ¢ attivo, il controllo del controllo degli accessi

PAS |. L
7> in cabina e sospeso.

UTENTE | CHIUSO

SEGNALI FUOCO 2 e FUOCO 3

76 FR3 . . - . s VEDI
Un segnale attivo a questo ingresso mette il sistema in modalita fuoco.
77 FR4 g q g UTENTE [B40]

Vedere la sezione 9.2.

CONTATTO SOVRACCARICO (NC)
78 | 814 | Lafunzione diinput & la funzione inversa di 804. Quando l'ingresso € a | UTENTE | APERTO
circuito aperto, viene attivata la funzione di sovraccarico.

CONTROLLO MDK
79 | MDK | Controlla se i contattori KDK funzionano in modo sincrono. Uno stato UTENTE | CHIUSO
attivo indica un'operazione errata e si verifica l'errore 4.

CONTROLLO DEI CONTATTORI TKF
80 | TKF |Vedere la sezione 12.1. UTENTE | CHIUSO

SOCCORSO MANUALE

Se l'auto viene spostata aprendo manualmente il freno, &
81 | MRC | necessario attivare l'ingresso MRC per monitorare la velocita UTENTE | CHIUSO
della cabina.

Vedere la sezione 8.2.2.

SENSORE DI PESO 25%
82 LS1 | Se [S19 = 4], LS1 verra utilizzato nel calcolo della precoppia. Vedere la UTENTE | CHIUSO
sezione 5.5.

SENSORE DI PESO 50%
83 LS2 | Se [S19 = 4], LS2 verra utilizzato nel calcolo della precoppia. Vedere la | UTENTE | CHIUSO
sezione 5.5.
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NO | COD | DESCRIZIONE DEFINIZ. | STATO
SENSORE DI PESO 75% UTENTE | CHIUSO
84 | LS3 |Se [S19 = 4], LS3 verra utilizzato nel calcolo della precoppia.
Vedere la sezione 5.5.
TERREMOTO SENZA CONTATTO UTENTE | CHIUSO
Quando questo ingresso & attivo (OFF) il sistema entra in
modalita sisma. Se I'ascensore & in movimento, va al piano piu
85 | DEP |vicino e si ferma. Non si muove fintanto che l'ingresso sisma e
attivo.
Questa funzione di ingresso ¢ l'inverso della direzione del trigger
di ingresso di DPM.
NESSUNA LUCE DELLA CABINA UTENTE | CHIUSO
Questo ingresso viene utilizzato per verificare se l'illuminazione
g6 | LGT della cabina funziona o meno. Se la luce dell'auto e spenta
guando c'é un segnale di occupato, il sistema generera un errore
99. Tutte le chiamate vengono eliminate e non & consentita
alcuna nuova azione.

2.6) HARDWARE DI USCITA
Tutti i contattori e le uscite programmabili sono galvanicamente isolati dal circuito del
microprocessore con connettori ottici come in Figura 2.7a.

vCcC
o
\ Terminale
di Uscita
——0
Relé
Circuito di Uscita
Figura 2.7a
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2.6.1) POSIZIONE E CARATTERISTICHE DELLE USCITE

Il dispositivo dispone di 22 uscite programmabili. Di seguito sono riportate le posizioni, i tipi e le

proprieta elettriche delle uscite.

NO CcoD POSIZIONE CONTATTO V/I TIPO CONTATTO
1 S1 ICM 220V/10A Aperto Normale
2 S2 ICM 220V/10A Aperto Normale
3 S3 ICM 220V/10A Aperto Normale
4 S4 ICM 220V/5A Aperto Normale
5 S5 ICM 220V/5A Aperto Normale
6 Sé ICM 220V/5A Aperto Normale
7 V1 SPB/SPT 220V/5A Aperto Normale
8 V2 SPB/SPT 220V/5A Aperto Normale
7 R1 SCB / PWL 220V/5A Aperto Normale
8 R2 SCB / PWL 220V/5A Aperto Normale
9 R3 SCB / PWL 220V/5A Aperto Normale
10 R4 SCB / PWL (OUT) 220V/5A Aperto Normale
11 R5 SCB / PWL (OUT) 220V/5A Aperto Normale
12 R6 PWL (OUT) 220V/5A Aperto Normale
13 R7 PWL (OUT) 220V/5A Aperto Normale
14 R8 PWS 220V/5A Aperto Normale
15 E1 SCB (SDE/EOR) 220V/5A Aperto Normale
16 E2 SCB (SDE/EOR) 220V/5A Aperto Normale
17 E3 SCB (SDE/EOR) 220V/5A Aperto Normale
18 E4 SCB (SDE/EOR) 220V/5A Aperto Normale
19 ES SCB (SDE/EOR) 220V/5A Aperto Normale
20 E6 SCB (SDE/EOR) 220V/5A Aperto Normale
21 E7 SCB (SDE/EOR) 220V/5A Aperto Normale
22 E8 SCB (SDE/EOR) 220V/5A Aperto Normale
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2.6.2) DEFINIZIONI DI USCITA

- Il software include piu di 100 funzioni di output fisso.

- Ciascuna funzione di uscita pu0 essere assegnata a qualsiasi terminale di uscita.

- E possibile assegnare una funzione di uscita a piu terminali di uscita.

- Quando lo stato della funzione di uscita € compreso, questa uscita viene impostata, cioe il suo

contatto e

chiuso.

Per effettuare le definizioni delle uscite, premere |'icona PARAMETRI DI SISTEMA nel menu

principale.

E possibile accedere alla sezione H02-OUTPUT SETTINGS.

| codici delle funzioni di uscita nel sistema sono elencati nella Tabella 2.6b.

Tabella 2.6b Funzioni di uscita programmabili

“sera | FUNZIONE DI USCITA SPIEGAZIONE
1 CONTATTORE MC Uscita contattore di rete. Trasmette |'uscita ILC al motore.
2 CONTATTORE DEL FRENO Uscita contattore freno. Eccita le bobine del freno motore.
3 REVISIONE Il sistema & in fase di revisione.
4 CONTROLLO NORMALE Il sistema € in modalita normale.
5 C'E UN ERRORE C'& un errore nel sistema.
6 NESSUN ERRORE Non ci sono errori nel sistema.
7 INIZIO E I'i_nizio del mov_imento. Sistemg per avviare _
I'azionepreparazione. Ma non c'é ancora movimento.
8 MOVIMENTO La cabina si sta muovendo
9 NESSUN MOVIMENTO La cabina non si muove.
10 140 ON 140 Terminale ON
11 140 DI SCONTO Il terminal 140 & spento.
12 AL PIANO La cabina & a livello del piano.
13 | NESSUN MOVIMENTO A LIVELLO DEL La cabina & ferma ea livello del piano.
PIANO
14 DIREZIONE DEL MOVIMENTO SU Direzione del movimento verso l'alto.
15 DIREZIONE DI MOVIMENTO GIU Direzione del movimento verso il basso.
16 OCCUPATO Sistema occupato (luce armadio accesa)
17 NON OCCUPATO Il sistema non € occupato (la luce dell'armadio & spenta)
18 120 NO Il circuito 120 & passivo.
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ConcEP! | FUNZIONE DI USCITA SPIEGAZIONE
19 120 Si Il circuito 120 & attivo.
20 PERIODO DI PARCHEGGIO Il telecomando sta aspettando il tempo di parcheggio.
21 MOVIMENTO DI LIVELLAMENTO Nel movimento di livellamento della cabina.
22 FUOCO-NO ENTRATA Il segnale di fuoco & attivo. (FR1 o FR2).
23 GIU NEL FUOCO L'ascensore scende nel fuoco.
24 IN FUOCO L'ascensore sale nel fuoco.
25 ALLARME ANTINCENDIO Uno degli ingressi incendio é attivo.
26 LYRPUMP Uscita pompa apertura porta.
27 FUORI SERVIZIO Segnale di fuori servizio.
28 SOVRACCARICO Sovraccarico (ingresso 804 attivo).
29 CONTATORE MASSIMO DI PARTENZE E stato superato il numero massimo di avviamenti.

3035 |B0..B5 Uscite di codice binario.
36 CI SONO FASI La linea elettrica & OK.
37 NESSUNA FASI C'& un errore sulla linea di alimentazione.
38 IN SOCCORSO L'ascensore & in modalita di soccorso.
39 NESSUN SOCCORSO L'ascensore non & in modalita di soccorso.

40..45 | MO ... M5 Uscite in codice Gray.
46 VIAGGIO VIP CON PRIORITA DI VIAGGIO | Il sistema & in modalita priorita VIP.
47 LEGGI SU SERVIZIO Uscita direzione successiva per freccia giu.
48 SERVIZIO LEGGERE Prossima uscita di direzione per freccia su.
| waruan Lascercra pa ssemcfanain o dalran gl
50 FAN Uscita del ventilatore.
51 ALTA TEMPERATURA %uzegjta uscita si attiva se la temperatura & superiore a
52 PULSANTE DI CARICAMENTO Tempo di caricamento (C39) attivato dall'ingresso LDB.
53 CONTATTORE MC CHIUSO Il contattore del motore non & attivo.
54 NESSUNA REGISTRAZIONE Non ci sono chiamate registrate.
55| cHusuRALENTA
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CODICE DI
ool | FUNZIONE DI USCITA SPIEGAZIONE

56 CHIUSURA LENTA 2 La_fotocellula ha atteso a lungo in condizione di blocco, &
attivo un comando di chiusura lenta della porta.

57 BOBINA REGOLATORE DI VELOCITA Uscita per bobina regolatore di velocita.

58 1. CHIUDERE LA PORTA Uscita prima chiusura porta.

59 1. APRIRE LA PORTA Uscita prima porta aperta.

60 2. CHIUDERE LA PORTA Uscita seconda chiusura porta.

61 2. APRIRE LA PORTA Uscita apertura seconda porta.

62 AWVISO DI BYPASS Fornls_cg output quando I'ascensore €& in revisione e in
modalita bypass.

63 BLOCCO DI SISTEMA Il sistema & bloccato a causa di un errore.

64 NO FUOCO Nessun segnale di segno di fuoco

65 CONTROLLO REG.KONTAKTOR Uscita contatto regolatore di velocita

66 BOBINA AMI-100 Uscita bobina per dispositivo AMI-100 (EN81-21)

67 REVISIONE CABINA Il sistema & in revisione con chiave di revisione cabina

68 REVISIONE DI POZZI Sistema ben in revisione con chiave di revisione

69 REVISIONE CABINA E BENESSERE :/Iasrllitema € in revisione con chiavi di revisione cabina e

70 BOBINA RESET PORTA Bobina reset porte di piano (per EN81-21)

70 USCITA PERSONALIZZATA 1 Qu§ndo il 69 ° ingresso e attivo, questa uscita diventa
attiva.

71 USCITA PERSONALIZZATA 2 Questa uscita diventa attiva quando é attivo il 70
ingresso.

72 USCITA PERSONALIZZATA 3 Quando l'ingresso 71 & attivo, questa uscita diventa attiva.
Questa uscita e attiva se il sistema € in controllo normale e

74 FILTRO ALLARME le porte al piano sono aperte. Viene utilizzato per impedire
I'uso non necessario del telefono di emergenza EN81-28.

75 BOBINA CONTATTORE TKE IgFlazmna la bobina del contattore. Vedere la sezione

76 MASSIMO CAMBIO DI DIREZIONE D'lver'\ta attivo qufamdo il contatorg massflmo del cambio di
direzione supera il valore memorizzato in [H12].

77 GONG Questa 'usutaf Si a.ttlva quando l'ascensore raggiunge il
piano di destinazione.
Quando il pulsante ALARM viene premuto sulla cassetta

78 ALLARME del cabinet, questa uscita diventa attiva. (Solo nelle serie
di nastri di Alya e Bella)
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CAPITOLO 3- APPLICAZIONI GENERALI

3.1) CIRCUITO COLLEGAMENTO MOTORE
3.1.1) Collegamento motore con contattore di potenza

Il metodo di azionamento del motore con contattori convenzionali & mostrato nella Figura 3.1a.
Questo metodo puo essere utilizzato disattivando la funzione STO. Parametro correlato [A26 = 0].
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Figura3.1a
3.1.2) Connessione senza contattore (STO)

Gli avvolgimenti del motore possono essere collegati direttamente ad AE-MAESTRO senza |'utilizzo
di contattori (Safety Torque Off-STO). In questo tipo di connessione, & possibile utilizzare rele di
sicurezza o mini contattori per attivare il circuito di abilitazione. Se I'opzione STO é attivata, il
parametro A26 deve essere selezionato come 1 [A26 = 1]. Sebbene i contattori del motore non siano
utilizzati in questa opzione, viene utilizzato il contattore del freno.

3.1.2.1) STO con Rele di Sicurezza o Minicontattore

Il primo metodo consiste nell'attivare il circuito di abilitazione utilizzando un mini contattore di
classe EN 60947-5-1: 2004 o rele di sicurezza in conformita con lo standard EN50205. Potete vedere
il diagramma relativo a questo metodo nella Figura 3.1b.
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Figura 3.1b
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3.1.2.2) STO con scheda SER

Il secondo metodo é utilizzare la scheda SER. Questa scheda contiene relé di sicurezza e circuiti
necessari.
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Figura 3.1c

3.2) INFORMAZIONI SULLA POSIZIONE IN CABINA

ICS puo utilizzare informazioni sull'interruttore magnetico o sull'encoder per ottenere informazioni
sulla posizione dell'auto. Se viene selezionato |'encoder, il software basato sulla distanza verra
attivato automaticamente. In questo metodo, le velocita e i punti di cambio di velocita vengono
calcolati dal dispositivo. Inoltre, le informazioni sulla posizione della cabina possono essere ottenute
utilizzando interruttori magnetici.

In due metodi, gli interruttori 817 e 818 vengono utilizzati per apprendere i confini del fondo. Puo
essere utilizzato come interruttore magnetico bistabile 817 o 818 o interruttore meccanico. 818
dovrebbe essere aperto quando |'auto € al piano superiore e 817 dovrebbe essere aperto quando &
al piano inferiore. Nei piani intermedi devono essere chiusi entrambi. In sistemi diversi dagli encoder
assoluti, questi due punti sono i punti di riferimento del fondo, e se la macchina raggiunge questi
limiti, il sistema rallentera fino alla sua velocita.

3.2.1) INTERRUTTORE MAGNETICO
Se si utilizza l'interruttore magnetico come contatore di piano;

- Ogni volta che il sistema viene avviato, le informazioni di comunicazione della vettura
devono essere ripristinata,

- La funzione di lavoro basata sulla distanza non puo essere utilizzata,
3.2.1.1) Contatore mono-stabile

Questo sistema utilizza normali interruttori magnetici aperti, ML1, ML2, MKU e MKD (KPM206). E
possibile utilizzare un sistema di rilivellamento [AQ5 = 0].
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3.2.1.2) Contatore bistabile

Questo metodo utilizza un interruttore magnetico bistabile MK e MO [AO5 = 1]. Il rilivellamento del
piano non puo essere utilizzato con questo metodo.

3.2.2) ENCODER

Se I'encoder viene utilizzato come selettore di piano, le informazioni sulla posizione della cabina
vengono misurate con precisione in mm e viene attivata la funzione di spostamento dipendente
dalla distanza. In questo metodo, il processo di riconoscimento del fondo descritto nella sezione
5.1.1 dovrebbe essere eseguito per primo. Quando si tratta di impostazioni della sensibilita del
piano della cabina, la funzione che ti consentira di effettuare impostazioni precise del piano
dall'interno dell'auto puo essere utilizzata mentre I'ascensore € in modalita normale. Informazioni
pil dettagliate su questa funzione sono spiegate nella sezione 5.1.2.

3.2.2.1) Encoder motore

L'encoder del motore pud essere utilizzato per ottenere informazioni sulla posizione della cabina.
Se viene utilizzato questo sistema, non & necessaria una scheda o una connessione aggiuntiva. Per
selezionare questo metodo, & necessario impostarlo su [A05 = 2]. Questo metodo non pud essere
utilizzato nelle applicazioni che utilizzano il motore asincrono ad anello aperto [A03 = 0].

a) Livellamento attivo: Per utilizzare la funzione di livellamento ML1, ML2, MKU e MKD & necessario
utilizzare interruttori magnetici normalmente aperti (KPM206) [A11 = 0].

b) Livellamento Passivo: Nelle applicazioni in cui non viene utilizzato il livellamento, & sufficiente
utilizzare solo interruttori magnetici normalmente aperti ML1 e ML2 (KPM206).

3.2.2.2) Well Encoder

Quando si utilizza un codificatore ad albero per ottenere informazioni sulla posizione della cabina,
€ necessario utilizzare la scheda ENC. La funzione di rilivellamento del piano pud essere eseguita
sull'impulso dell'encoder senza la necessita di magneti esterni. Per selezionare questo metodo, [A05
= 3] deve essere impostato su [All = 1] per attivare la funzione di livellamento.

3.2.2.3) Encoder assoluto

I modo migliore per ottenere informazioni sulla posizione dell'auto € utilizzare un encoder assoluto.
Un encoder assoluto fornisce sempre al controller informazioni precise sulla posizione della cabina.
Nessun ripristino del piano richiesto al riavvio. Nel sistema AE-MAESTRO, I'encoder assoluto e
collegato tramite CAN-BUS. Fornisce informazioni sulla posizione dell'auto in mm. Per selezionare
guesto metodo, € necessario impostarlo su [AO5 = 4]. Se si utilizza il livellamento, € necessario
impostare [A11 =1].
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CAPITOLO 4- PARAMETRI

Tutte le informazioni sull'ascensore e sulle impostazioni e sui tempi del sistema di controllo sono
memorizzate nei parametri di sistema. Questi parametri sono suddivisi in diversi gruppi per
comodita dell'utente. Questi gruppi sono i seguenti:

PARAMETRI P1-GRUPPO A: Questi parametri sono simbolizzati con il prefisso "A" come Axx.
| parametri principali definiscono il tipo e le funzioni di base dell'ascensore. Questi
parametri possono essere modificati solo quando I'ascensore & fermo.

P2- PARAMETRI DEL GRUPPO B: Questi parametri sono simbolizzati con il prefisso "B" come
Bxx. | parametri laterali definiscono la maggior parte delle funzioni dell'ascensore. Possono
essere modificati in qualsiasi momento.

PARAMETRI P3-TIME: Questi parametri sono indicati con il prefisso "T" come Txx. Tutte le
impostazioni definite dall'utente vengono memorizzate in questi parametri. Possono essere
modificati in qualsiasi momento.

PARAMETRI P4-SPEED: Questi parametri sono indicati con il prefisso "S" come Sxx. Tutte le
impostazioni di velocita definite dall'utente vengono memorizzate in questi parametri.
Questi parametri possono essere modificati solo se I'ascensore & in modalita STOP.

PARAMETRI DI CONTROLLO P5: Questi parametri sono indicati con un prefisso "C" come
Cxx. Tutte le impostazioni di velocita definite dall'utente vengono memorizzate in questi
parametri. Questi parametri possono essere modificati solo se |'ascensore & in modalita
STOP.

PARAMETRI P6-MOTORE: Questi parametri sono indicati con un prefisso "M" come Mxx.
Tutti i parametri necessari per motore ed encoder sono definiti in questa sezione.

P7-PARAMETRI HARDWARE: questo parametro memorizza i parametri hardware del
dispositivo. Questi parametri sono rappresentati dal prefisso "E", come Exx.

P08-CONTROLLO ACCESSI: il sistema di controllo degli accessi & spiegato nella sezione 5.3.

Questi parametri possono essere visualizzati e modificati nel menu a cui si accede premendo

I'icona PARAMETRI nel menu principale.
PO1 PARAMETRI PRINCIPALI

> P02 PARAMETRI B
ﬂgﬂ > P03 PARAMETRI DEL TEMPO
> P04 PARAMETRI DI VELOCITA
Parametri s:;asr";‘e:f"i“ > P05 PARAMETRI DI CONTROLLO
> P06 PARAMETRI DEL MOTORE
o > P07 PARAMETRI DI HARDWARE
G > P08 CONTROLLO DI ACCESSO
> P09 PARAMETRI NASCOSTI

Menu del Test
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4.1) P1-PARAMETRI PRINCIPALI
L'ascensore deve essere fermo per tutte le modifiche ai parametri principali.

[A01] NUMERO DI FERMATE

2..64 Il numero di fermate dell'ascensore € memorizzato in questo parametro.

[A02] SISTEMA DI TRAFFICO

Controllo semplice

Le chiamate di cabina e di piano vengono elaborate insieme. L'ascensore gestisce solo una
chiamata. L'operazione di gruppo non & consentita. Questo sistema & generalmente utilizzato
negli ascensori merci.

Raccolta mista
1 Le chiamate di cabina e di piano vengono elaborate insieme. L'operazione additiva &€ consentita,
ma non c'e differenza tra chiamate di piano e di cabina, non & consentita |'operazione di gruppo.

Raccolta

Le chiamate alla cabina e al piano vengono elaborate separatamente. Mentre le chiamate

2 dell'auto vengono raccolte in entrambe le direzioni, le chiamate al piano vengono raccolte solo
verso il basso. Questo sistema & utile laddove I'edificio si trova al piano terra dell'ingresso in
luoghi adibiti a civile abitazione. L'azione di gruppo € consentita.

Raccolta

Le chiamate alla cabina e al piano vengono elaborate separatamente. Mentre le chiamate

3 dell'auto vengono raccolte in entrambe le direzioni, le chiamate al piano vengono raccolte solo
verso |'alto. Questo sistema & utile laddove I'edificio si trova al piano superiore dell'ingresso in
luoghi adibiti a edifici residenziali. L'azione di gruppo € consentita.

Raccolta Doppio Pulsonte
4 Le chiamate dell'auto, le chiamate su e gil vengono elaborate separatamente. Questo € il
sistema di comando pil avanzato e anche la scelta migliore per le operazioni di gruppo.

[A03] TIPO DI MOTORE

Questo parametro determina il tipo di motore.

0 Anello aperto asincrono

Utilizzo ad anello aperto del motore asincrono (senza encoder)
1 Loop chiuso asincrono

Utilizzo ad anello chiuso del motore asincrono (con encoder)
) Sincrono

Macchina gearless con motore sincrono.
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[A04] TIPO PORTA

Porta a battente
Ascensore con porte di piano semiautomatiche.

Porta automatica
Ascensore con porte di piano completamente automatiche.

[A05] SELETTORE DEL PIANO

| sistemi di selezione del piano sono descritti nella Sezione 5.1. Vedere qui per I'applicazione e la selezione.

0 Mono-Contatore
Vengono utilizzati interruttori magnetici Monostabll.
1 Contatore bi-stabile
Vengono utilizzati interruttori magnetici bistabili.
) Encoder motore
L'encoder del motore viene utilizzato come selettore di piano.
3 Encoder Fondo
Fondo encoder viene utilizzato come selettore di piano.
4 Encoder assoluto 2M
L'encoder assoluto LIMAX 2M viene utilizzato come selettore di piano.
5 Encoder assoluto LIMAX3CP
L'encoder assoluto LIMAX3CP viene utilizzato come selettore di piano.

[A0O6] PORTA PONTE

Non Attive
0 |Entrambe le funzioni di livellamento automatico e apertura anticipata delle porte
non sono attive.

Livellamento

Il livellamento automatico € attivo. L'apertura anticipata della porta non & attiva.
) Apertura anticipata delle porte

Il livellamento automatico non & attivo. L'apertura anticipata della porta & attiva.
3 Livellamento + Sblocco anticipato del cancello

Sono attivi sia il livello automatico che I'apertura anticipata della porta.

[A07] NUMERO DI GRUPPO

0 Simplex
L'ascensore funziona come simplex.
0.8 Numero del gruppo
L'ascensore funziona all'interno del gruppo.

[A08] NUMERO PORTE

0 Una porta C'é una porta della cabina.

1 Due porte Ci sono due porte della cabina.
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[A09] COMUNICAZIONE

Serie cabina
0 La comunicazione tra il cabinet e la scheda e seriale. Le chiamate al piano ei segnali sono
paralleli su scheda ALPK.

Serie completa
1 Comunicano in serie con il circuito della cabina e il pannello di controllo dei pulsanti di

piano.

[A10] STANDART DELL’ASCENSORE

Il dispositivo modifica il comportamento dopo gli errori e nel movimento iniziale, a seconda dello
standard di sollevamento selezionato in questo parametro. Il cablaggio, i parametri e le periferiche
devono essere conformi allo standard qui selezionato, altrimenti si verificheranno errori o
situazioni di blocco.

0 EN81-1
Il dispositivo funziona secondo lo standard EN81-1 + A2.

EN81-1 + A3
Il dispositivo funziona secondo lo standard EN81-1 + A3.

) EN81-20 /50

Il dispositivo funziona secondo la norma EN81-20 / 50.

[A11] RILEVAMENTO DEL LIVELLO

MKU e MKD
0 Gli interruttori MKU e MKD vengono utilizzati per controllare il livello del piano. Viene
utilizzato per il livellamento in caso di [AO5 = 2] encoder motore e [A05 = 0].

CODIFICATORE

Il movimento di livellamento viene avviato e terminato in base ai dati dell'encoder.
Questa opzione deve essere selezionata quando si utilizza un codificatore ad albero o un
codificatore assoluto.

[A12] PIANO D’INGRESSO

In questo parametro, viene memorizzato il numero di piani sotto il piano terra, se
presenti.

[A13] ESCENSORE HOMELIFT

Ascensore normale
Il controllo funziona in conformita con gli standard dell'ascensore.

Homelift

L'ascensore funziona come un ascensore domestico. In questo caso |'ascensore funziona
1 come un semplice comando e il movimento prosegue solo fino a quando viene premuto
il pulsante cabina e si ferma quando viene rilasciato. Tuttavia, non ci sono restrizioni per
le chiamate in sala.
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[A14] STANDART PER GLI INCENDI

Questo parametro determina il comportamento dell'ascensore in caso di incendio. Nel Capitolo 9
vengono spiegati in dettaglio gli scenari ei processi di incendio.

0 EN81-73

1 Ascensore per vigili del fuoco EN81-72

2 Ascensore per vigili del fuoco EN81-72 - Con chiave da vigile del fuoco in cabina

3 Riservato

4 EN81-73 bloccato dopo un incendio

[A15] STATO DI CONFIGURAZIONE

Questo parametro é stato implementato per facilitare la configurazione iniziale del sistema.ll sistema deve
essere in modalita revisione per attivare questa modalita. Quando questa modalita & attiva, la funzione di
alcuni ingressi & bloccata.Questo parametro viene ripristinato automaticamente quando la scheda di
controllo passa in modalita normale o viene riaperta, [A15 = 0].

0 Passivo
Il sistema funziona in modalita normale.
Attivo
1 Nella modalita di revisione del sistema, la scheda di controllo non reagisce agli ingressi

871, DIK, BYP, KRR, DPM, SGO, KL1, KL2, K1C e K2C. La revisione in basso e gli errori UCM
vengono ignorati.

[A16] CONTROLLO UCM

Questo parametro determina se il controllo UCM verra eseguito o meno. Prestare attenzione ai collegamenti
dei dispositivi UCM e alle loro impostazioni corrette. Quando [A10 = 0], il controllo UCM & disabilitato.

No
Il controllo UCM non viene eseguito.

Si
Il controllo UCM viene eseguito.

[A17] RESET SWITCH

Questo parametro definisce nuovi interruttori di riferimento se € presente piu di un piano nella
zona 817 o 818.

No
817 e 818 sono usati come punti di riferimento del piano piu basso e pil alto.

Si
1 917 invece di 817 al piano inferiore e 918 invece di 818 al piano superiore funzionano
come punti di riferimento di ripristino.
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[A18] SCHEDA AL FONDO DEL Fondo

Questo parametro determina la presenza di una scheda pit utilizzata con comunicazione seriale di tipo SPB

o SPT.

0 Nessuno SPT o SPB non viene utilizzato.

1 Si SPB / SPT viene utilizzato anche come scheda di controllo inferiore.

[A19] MODALITA SIMULATORE

La modalita simulatore e il funzionamento del dispositivo con o senza un motore al minimo solo a scopo di
test e addestramento. Non attivare questa opzione nel vano ascensore!la modalita e la funzione del
simulatore sono descritte nella sezione 12.2.

0 | La modalita simulatore & passiva. 2 | Simulatore senza motore
1| simulatore col motore 3 | simulatore solo Dispositivo
[A20] ZONA PORTA
150..600 Questo parametro registra la lunghezza della zona della porta. Definisce la zona in cui
- le porte possono essere aperte.

[A21] INIZIO LIVELLAMENTO mm

15..30

Questo parametro & attivo quando [A11 = 1].
Quando la distanza della cabina dal piano terra supera la distanza definita in questo
parametro, viene avviato il movimento di livellamento.

[A22] TERMINALE DI LIVELLAMENTO mm

3..15

Questo parametro & attivo quando [A11 = 1].
Durante il livellamento, quando la distanza della cabina dal piano terra raggiunge la
distanza definita in questo parametro, il movimento di livellamento viene terminato.

[A23] SOCCORSO Si

0 Passivo
Non sono previsti soccorsi di emergenza.
Attivo

1

In caso di mancanza fase o assenza rete si attiva il sistema di recupero automatico.
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[A24] TENSIONE EKS

Questo parametro determina la tensione di alimentazione fornita per I'operazione di soccorso.

0 |220vAcC 3 |s0vDC
1 |380vAC 4 |48vDC
2 110V AC

[A25] INTERRUTTORI DI ALTA VELOCITA

0 Non c’é

1 cé

[A26] SENZA CONTATTORE STO

Questo parametro consente di pilotare il motore dell'ascensore senza contattore.

No
0 Le funzioni STO sono disabilitate. Pertanto, dovrebbero esserci contattori di
potenza tra il motore e |'uscita del dispositivo.

C'e

Le funzioni STO diventano attive. Il dispositivo e collegato direttamente al motore
utilizzando rele di sicurezza come descritto nella Sezione 3.1.2. | contattori del motore
non vengono utilizzati.

[A27] MACCHINA GEARLESS SGD-SENZA GRANAGGI

No
La scheda SGD non viene utilizzata nei sistemi di macchine gearless.
C'e

1 e

La scheda SGD viene utilizzata per UCM nei sistemi di macchine gearless.

[A28] 817 ROAD

Questo parametro determina la distanza dal punto di partenza della zona di
150...5000 | decelerazione forzata a valle (817) al piano piu basso quando I'encoder assoluto &
selezionato come selettore di piano [A05 = 4 o 5].

[A29] 818 ROAD

150...5000 | Questo parametro determina la distanza dal punto di partenza della zona di
decelerazione forzata a monte (818) al piano superiore quando |'encoder
assoluto e selezionato come selettore di piano [A0O5 =4 o 5].
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4.2) PARAMETRI P2- B
[BO1] ERRORE BLOCCO

0 Continua
Il sistema continua a funzionare dopo qualsiasi errore di blocco.
Stesso errore bloccato

1 Il sistema si blocca dopo un certo numero di ripetuti errori di blocco. Questo numero
e il valore impostato nel parametro [BO5].

5 Elimina record
Tutti i registri delle chiamate vengono cancellati dopo qualsiasi arresto anomalo.
Bloccato + Riprova

3 Il sistema si blocca dopo un certo numero di ripetuti errori di blocco. Questo numero
e il valore impostato nel parametro [BO5]. Il sistema torna automaticamente alla
modalita normale dopo 5 minuti.

[BO2] SALTA L'ERRORE SEMPLICE

0 Stop
Il sistema si arresta dopo tutti gli errori.
1 Il sistema continua a funzionare dopo alcuni semplici errori che non sono legati alla

linea di sicurezza o al movimento della cabina.

[BO3] BLOCCATO PER ERRORE

0

Errore 45 Dopo il guasto del bridge SDB, il sistema potrebbe essere bloccato.

1

Dopo l'errore 45 errore del bridge SDB, il sistema non puo essere bloccato.

[BO4] CONTROLLO BLOCCATO UCM

Questo parametro determina se il sistema deve essere bloccato dopo che si verifica un errore relativo a
UCM. (A questi numeri di errore 64, 68, 69 e 72).

PUO’ ESSERE BLOCCATO

0 L'ascensore potrebbe essere bloccato in caso di errore UCM.
NON PUO’ ESSERE BLOCCATO
1 Avvertenza: questa opzione é disponibile solo per scopi di installazione, riparazione e

manutenzione. Questo parametro non puo essere impostato come "0" durante il
normale funzionamento secondo gli standard per ascensori esistenti.
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[BO5] NUMERO MASSIMO DI ERRORI

Quando si verificano uno dopo l'altro errori relativi ai seguenti codici di errore, il
sistema li conteggia e il sistema viene bloccato quando la successiva ripetizione
3..50 dell'errore raggiunge il valore in BO5. | numeri di questi errori erano:

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

[BO6] SELEZIONE DEL PARCO

Questo parametro determina se il piano del parcheggio & presente e il suo comportamento sul piano del
parcheggio.

Nessun parcheggio

0 Non esiste un piano di parcheggio definito.
Porta del piano del parcheggio chiusa
1 Se non si riceve alcuna chiamata entro il tempo specificato [B07] dopo lo spegnimento

della luce, I'auto si reca al piano di parcheggio specificato nel parametro [T02]. L'auto
attende al piano del parcheggio [BO7] con le porte chiuse.

Porta del piano del parco aperta

Dopo lo spegnimento della luce, se non riceve alcuna chiamata entro il tempo specificato

2 [BO7], si reca al piano di parcheggio specificato nel parametro [T02]. L'auto attende al piano
del parcheggio [BO7] con le porte aperte.

Avvertenza: questa opzione non & compatibile con EN81-20 / 50 e EN81-1.

[BO7] PIANO PARCHEGGIO

Questo parametro determina il numero di piano che I'auto attendera nello stato di

0..63 .
parcheggio.

[BO8] ANNULLA REGISTRAZIONE ESTERNA

| record del piano possono essere cancellati con questo parametro.

0 Controllo esterno aperto

1 Controllo esterno annullato

[B09] REGISTRAZIONE DI CABINA MASSIMA

Questo parametro determina il numero massimo di chiamate da accettare in qualsiasi
3...63 | momento. Quando le richieste di chiamata dai pulsanti di chiamata dell'auto superano il
numero specificato in [BO6], le nuove chiamate non verranno elaborate.
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[B10] PORTA SENZA FERMATA

Porte passive

| segnali delle porte diventano passivi. | segnali di apertura / chiusura non vengono inviati

0 alla scheda porta.

Se il circuito di arresto 120 e chiuso a livello del piano, i segnali delle porte sono passivi, alle
porte non vengono applicati né comandi di apertura né di chiusura.

Porte aperte
| segnali delle porte sono attivi.

[B11] SELEZIONE DUE PORTE

MUOVERSI INSIEME
Quando sono presenti due porte della cabina, i piani di apertura per ciascuna porta sono

0 determinati in GO3-Impostazioni di sistema -> HO5-Direzioni di apertura porte (K1 e K2).
Ogni porta si apre in base alle impostazioni nei parametri del piano.
AZIONE SEPARATA
Quale porta si aprira su ogni piano non & determinata dalle impostazioni dei parametri del
1 piano, ma dallo stato degli ingressi programmabili di DOA e DOB. Se I'ingresso DOA e

attivo, la porta della cabina A si aprira. Allo stesso modo, se l'ingresso DOB ¢ attivo, sara
attiva anche la portiera della cabina B. DOA e DOB non possono essere attivi (ON)
contemporaneamente.

[B12] PIANO INFERIORE MANCANTE (ASCENSORE DI GRUPPO)

Questo parametro viene utilizzato solo per ascensori di gruppo i cui piani inferiori non sono
allo stesso livello.

0...10| Oltre a questo, dovrebbe essere lasciato come zero.

Il numero di piani sopra il piano pil basso di questo ascensore rispetto agli altri ascensori del
gruppo deve essere inserito come dati per questo parametro. Vedere la sezione 5.6.

[B13] INTERRUTTORI PORTA

Normalmente aperto
| terminali di ingresso AL1, AL2, KL1, KL2 saranno attivi quando collegati a 1000.

Normalmente chiuso
Gliingressi AL1, AL2, KL1, KL2 soo attivi quando i loro terminali saranno lasciati aperti.

[B14] PIANO FUOCO 1

All'attivazione dell'ingresso incendio 1 FR1 la cabina si porta immediatamente al piano

0..63 specificato in questo parametro.

[B15] PIANO FUOCO 2

Quando l'ingresso incendio 2 FR2 ¢ attivato, la cabina si porta immediatamente al

0..63 . i .
piano specificato in questo parametro.
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[B16] CONTROLLO PTC

Nessun controllo PTC
Il controllo del termistore del motore non é attivo.

Controllo PTC disponibile
Il controllo del termistore del motore & attivo.

[B17] CONTROLLO BYPASS FOTOCELLULE

0 Passivo
Il bypass della fotocellula non viene eseguito.
ATTIVO-1 / Segnale di chiusura porta passivo
1 Viene eseguito il bypass della fotocellula. Nel funzionamento in bypass delle fotocellule
viene attivata solo |'uscita LENTA CHIUSURA per I'operatore porta. Vedere [T34] e [T35] per
i parametri temporali.
ATTIVO-2 / Segnale di chiusura porta attivo
Viene eseguito il bypass della fotocellula. Nel funzionamento in bypass delle fotocellule
) viene inviato un comando CHIUDI PORTA insieme all'uscita CHIUSURA LENTA per
|'operatore della porta per chiudere la porta. Vedere [T34] e [T35] per i parametri
temporali.

[B18] GONG CONTROLLO

Questo parametro definisce come verra pronunciato il gong di arrivo.

Gong in postura
0 N . .

Il segnale del gong si attiva quando I'ascensore si ferma.

Gong a bassa velocita
1 . . . o

Il segnale del gong viene attivato quando I'ascensore inizia a rallentare.
5 No Cabinet Gong

Il segnale gong non viene generato.

[B19] RITARDO MK

Questo parametro viene utilizzato quando il selettore di piano non & encoder (A05 <2).
Definisce il ritardo di arresto dopo che l'interruttore del magnete di arresto viene letto dal
0..50 |sistema durante il normale funzionamento. Un'unita in questo parametro corrisponde a
un ritardo di 10 ms. Quando questo parametro & impostato su 0, questa funzione e
disabilitata. Il valore massimo di 50 determina un ritardo di 0,5 secondi nell'arresto.
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[B20] RITARDO EKS MK

Questo parametro definisce il ritardo di arresto dopo che l'interruttore del magnete di arresto
viene letto dal sistema in modalita di soccorso. Un'unita in questo parametro corrisponde a un
ritardo di 10 ms. L'unita del parametro & 10 ms. Quando questo parametro € impostato su 0,
questa funzione ¢ disabilitata. Un massimo di 120 unita comporta un ritardo di 1,2 secondi
nell'arresto delle operazioni di recupero.

[B21] CONTROLLO ACCESSI

Questo p
controllo

arametro determina il funzionamento del sistema di controllo dell'identita. Per attivare il sistema di
ID, il valore di questo parametro deve essere diverso da zero. Sistema di controllo dell'identita

Capitolo 5.3. sono anche spiegati in dettaglio.

Questo parametro deve essere zero durante il processo di controllo della priorita (VIP). Tuttavia, per

introdurr

e nel sistema le tessere da utilizzare nel controllo di priorita, & necessario prima impostarle su [B21

= 2] e tutte le tessere da utilizzare nell'applicazione devono essere introdotte nel sistema. Al termine di
questo processo, eseguire anche [B21 = 0] per abilitare il controllo della priorita (VIP).
0 No
Il sistema di controllo ID non & attivo. Le carte d'identita non possono essere lette dal sistema.
Cabina
1 . . s . . . .
Il sistema di controllo ID & attivo. Le carte d'identita possono essere lette solo in cabina.
Cabina + Tavolo
2 Il sistema di controllo ID & attivo. Le carte d'identita possono essere lette solo in cabina e dal
pannello di controllo.
3 Armadio + Tavolo + PC
Il sistema di controllo ID & attivo. Le carte d'identita possono essere lette da qualsiasi unita.
Password + Accesso PAS
4 Le chiamate vengono confermate con PASSWORD. Se viene fornita la password corretta, il login
PAS viene attivato e la chiamata viene accettata.

[B22] CONTROLLO VIP

0 Passivo
Sistema di controllo VIP non abilitato.
Attivo

1

Sistema di controllo VIP abilitato.

[B23] 1 ° PIANO VIP

Quando il morsetto di ingresso assegnato alla funzione di ingresso VP1 diventa attivo,
I'ascensore si sposta immediatamente al piano specificato in questo parametro. Nel sistema
VIP, VP1 ha la massima priorita e VP2 viene dopo. Se VP2 o VP3 & attivo mentre VP1 e attivo,
viene selezionato VP1 e VP2 e VP3 vengono ignorati.
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[B24] 2 ° PIANO VIP

Quando il terminale di ingresso assegnato alla funzione di ingresso VP2 diventa attivo,
I'ascensore si sposta immediatamente al piano specificato in questo parametro. VP1 ha la
0...63 | priorita piu alta e VP3 ha la priorita piu bassa nel sistema VIP. Se VP2 e VP3 sono entrambi
attivi, viene selezionato VP2 e VP3 viene ignorato. Se VP1 & attivo, questa volta VP2 viene
ignorato.

[B25] 3 ° PIANO VIP

Quando il morsetto di ingresso assegnato alla funzione di ingresso VP3 diventa attivo, I'ascensore
0...63 | si sposta immediatamente al piano specificato in questo parametro. VP3 ha la priorita piu bassa.
Quindi VP3 viene ignorato se VP1 o VP2 ¢ attivo.

[B26] ATTENDERE PORTA APERTA

Questo parametro determina il comportamento delle porte.

In attesa con la porta chiusa
La cabina attende a livello del piano con le porte chiuse.

Aspettando con la porta aperta
1 | La cabina attende con le porte aperte a livello del piano.
Avvertenza: questa opzione non & compatibile con EN81-20 / 50 e EN81-1.

[B27] CALORE DEL DEPOSITO DI MACCHINE

Questo parametro determina come verranno raccolte le informazioni sulla temperatura della stanza della
macchina.

Nessun controllo del calore
La temperatura del locale macchina non verra monitorata.

Dall'ingresso THR

Un rilevatore di temperatura esterno viene utilizzato per misurare la temperatura del locale

1 | macchina. Qualsiasi stato attivo (ON) sul terminale di ingresso assegnato alla funzione THR indica
che i limiti di temperatura consentiti per la sala macchine sono stati superati, e quindi tutti i
movimenti sono stati sperimentati.

[B28] PIANO ANTIPANICO

All'attivazione dell'ingresso panico [PNB] I'ascensore annulla le chiamate in essere e si reca al

0..63 piano definito in questo parametro.

[B29] DISPOSITIVO AMI-100
Controlla 'uso del dispositivo AMI-100 per EN81-21. L'uso di AMI-100 e spiegato nella Sezione 11.1.

0 Non usato

1 | Il dispositivo AMI-100 viene utilizzato per applicazioni con fossa bassa e finiture corte.

F/7.5.5.02.112 R:0 50 AE-MAESTRO



[B30] USCITA DISPLAY CABINA

In questo parametro, il controller dell'auto determina come verranno pilotate le uscite digitali sulla scheda

SCB.

0 7 segmenti digitali
Codice grigio

1 Le uscite del display digitale sulla scheda SCB forniscono l'uscita del codice Gray in modo tale che
la cifra G rappresenta GO, la cifra F rappresenta G1, la cifra E rappresenta G2 e la cifra D
rappresenta G3.
Codice binario

2 Le uscite del display digitale sull'uscita della scheda SCB Codice binario in modo tale che la cifra
G rappresenta BO, la cifra F rappresenta B1, la cifra E rappresenta B2 e la cifra D rappresenta B3.
7 segmenti + frecce

3 Le uscite digitali sono sotto forma di informazioni sul display a 7 segmenti e frecce di direzione
del movimento.

[B31] USCITA DISPLAY DA PIANO

0 7 segmenti digitali
Codice grigio

1 Le uscite del display digitale sulla scheda ALPK forniscono l'uscita del codice Gray in modo tale
che la cifra G rappresenta GO, la cifra F rappresenta G1, la cifra E rappresenta G2 e la cifra D
rappresenta G3.
Codice binario

) Le uscite del display digitale sulla scheda ALPK forniscono I'output del codice binario in modo
che la cifra G rappresenta BO, la cifra F rappresenta B1, la cifra E rappresenta B2 e la cifra D
rappresenta B3.
Lampada da terra

3 Le uscite del display digitale sulla scheda ALPK forniscono uscite del numero di piano come A-
701, B-702,...,, G-707, 2G-708, 2BC-709. Ad esempio, se l'auto € al 2 ° piano, solo il segmento B
(702) dara un'uscita, mentre gli altri segmenti non saranno attivi.

[B32] CONTROLLO CONTATTORE

Questo parametro definisce il modo in cui vengono controllati i contattori.

Nessuna ispezione
Il controllo del contattore non viene eseguito.

0 | Avvertenza: questa opzione puo essere utilizzata solo per scopi di installazione, riparazione e
manutenzione. Secondo gli attuali standard per ascensori, questo parametro non puo essere
impostato su 0 per I'uso normale.

1 C'e la ispezione

Il controllo del contattore viene eseguito continuamente.

F/7.5.5.02.112 R:0 51 AE-MAESTRO




[B33] PULSANTI PORTA

Separatamente
0 | Neisistemi con due porte della cabina, i pulsanti di apertura e chiusura della porta funzionano
separatamente per ciascuna porta. Ci dovrebbero essere due cassette per cabina nella cabina.

Insieme
1 | Nei sistemi con due porte della cabina, i pulsanti di apertura e chiusura della porta lavorano
insieme per ciascuna porta. C'é solo una cassetta della cabina nella cabina.

[B34] IMPOSTAZIONE CARATTERI MENU

Questo parametro non e attivo nella versione corrente.

Set lettere latine (standard)
Lo schermo LCD ha lettere latine.

Set lettere russe (cirillico)
Lo schermo LCD ha lettere cirilliche.

[B35] VAI A RESET

Questo parametro controlla se I'ascensore andra a zero dopo la prima eccitazione o meno.

0 Passivo
Dopo che il sistema é stato riavviato, non agisce per ripristinare le informazioni sul piano.
Vai a Reimposta

1 Quando il sistema viene acceso per la prima volta, va in basso o in alto per ripristinare le

informazioni sul piano. L'operazione di reset & attiva quando il selettore di piano non € un
encoder assoluto. [AO5 <4]

[B36] BLOCCARE IL CONTROLLO QUANDO E SUPERATO IL TEMPO DI VELOCITA LENTA

Puo essere bloccato
[T31] Quando il Jog Time viene superato, il sistema viene bloccato.

Non puo essere bloccato
1 | [T31] Quando il Jog Time viene superato, il sistema non verra bloccato.
Se [A10 = 0], il sistema non verra bloccato quando viene superato il [TO5] Floor Pass Time.

[B37] LIMITI DELLA PROPOSTA DI REVISIONE

Questo parametro determina dove il movimento si fermera ai confini del fondo durante la revisione.

Vai fino a 817/818
Il movimento di revisione termina a 817 al ribasso e 818 al rialzo.

Vai all'ultimo piano
1 | Il movimento di revisione viene continuato fino al livello del piano piu basso nella direzione verso
il basso e fino al livello del piano superiore.

F/7.5.5.02.112 R:0 52 AE-MAESTRO




[B38] VERIFICA PORTA APERTA

Questo parametro determina come verra eseguito il test di apertura della porta quando la porta viene

aperta.

0 Controllo Continuo
L'apertura o meno delle porte viene costantemente verificata dopo ogni comando di apertura.
Controllare alla prima accensione

1 L'apertura o meno delle porte viene verificata solo quando I'ascensore arriva a quel piano per la
prima volta. Se i contatti porta vengono aperti durante questo controllo, non c'e piu il controllo di
apertura a quel piano. In caso contrario, il sistema e bloccato.
Effettuare una verifica

2 | Sele porte sono aperte o meno non viene verificato.
Non é conforme alla norma EN81-20 / 50!

[B39] NUMERO PORTA FUOCO

.2

Questo parametro definisce il numero di porte della cabina dell'ascensore per vigili del fuoco EN
81-72

[B40] CHIAVE DI FUOCO

Vedere la sezione 9 per informazioni dettagliate.

Normalmente chiuso
Se l'ingresso FRx & passivo (nessun ingresso), I'allarme incendio viene attivato.

Normalmente aperto
Se l'ingresso FRx e attivo (se € presente un ingresso) viene attivato |'allarme incendio.

[B41] STATO PORTA FUOCO

Questo parametro determina lo stato delle porte quando la cabina si trova al piano di evacuazione nella
norma EN81-73. Vedere la sezione 9.

Aspetta con la porta aperta
Le porte rimangono aperte in caso di incendio

Aspetta con la porta chiusa
In caso di incendio le porte restano chiuse.

[B42] PIANO FUOCO 3

0...

63

Quando il terminale di ingresso assegnato alla funzione di ingresso FR3 & attivato, la cabina si
sposta immediatamente al piano definito in [B42].

[B43] PIANO FUOCO 4

0...

63

Quando il terminale di ingresso assegnato alla funzione di ingresso FR4 & attivato, la cabina si
sposta immediatamente al piano definito in [B43].
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[B44] PULSANTE TELEFONICO DI EMERGENZA

0 Quando il pulsante INTERCOM viene premuto per 5 secondi, il telefono di emergenza viene
attivato.
1 | Premendo il pulsante ALARM per 5 secondi si attiva il telefono di emergenza.

Questo parametro definisce il pulsante utilizzato per attivare il telefono di emergenza.
[B45] ANNULLA CHIAMATA IN CABINA

0 PASSIVO
Il sistema di cancellazione della chiamata in cabina & passivo.
ATTIVO
1 La chiamata dell'auto puo essere annullata premendo ancora una volta il pulsante. Tuttavia, se il

piano di destinazione si sta spostando, la chiamata del piano di destinazione non puo essere
annullata.

[B46] ACCETTA CHIAMATA GSM

0 PASSIVO
Le chiamate in arrivo (GSM) al telefono di emergenza non sono accettate.
ATTIVO

1

Sono accettate le chiamate in arrivo (GSM) al telefono di emergenza.

4.3) P3- PARAMETRI ORARI
Per tutti i parametri T (temporizzazioni) un'unita corrisponde a 0,1 secondi.

[TO1] TEMPO DI OCCUPATO

20.999 | |l tempo durante il quale & attiva l'uscita Busy (16) della luce di cabina.

[TO2] PERIODO DI ATTESA DEL PARCO

Se il tempo di parcheggio e definito nel parametro B06 (1 o 2), dopo I'ultimo intervento, se

50..9999 | non riceve alcuna chiamata per il tempo specificato in questo parametro, I'ascensore si sposta

verso il piano di parcheggio specificato nel parametro BO7.

[TO3] PERIODO DI ATTESA AL PIANO

31..999

In questo parametro viene definito il tempo che I'auto attendera prima di passare alla
chiamata successiva nei sistemi collettivi.

[TO4] Riservato
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[TO5] PERIODO DI PASSAGGIO PIANO

60..3500

In questo parametro viene definito l'intervallo di tempo massimo per |'ascensore per
passare da un piano al piano successivo. Se questo tempo viene superato, viene generato
I'errore 6.

[TO6] PORTA-1 APERTA ATTENDERE

30...999

In questo parametro viene determinato il tempo di apertura della porta 1. Dopo il comando
di apertura della porta 1, il sistema verifica se la porta & stata aperta (o meglio non piu
chiusa) entro questo tempo.

[TO7] CONTATTORE ATTENDI AVVIO

Quando si tratta di comando di movimento, il dispositivo attiva innanzitutto i contattori
tramite 'uscita MC. Dopo I'invio del comando di pull del contattore (MC = 1), si attende il
tempo registrato in questo parametro affinché i contatti del contattore scattino
meccanicamente in posizione e siano pronti a trasmettere corrente. Allo scadere del tempo, il
dispositivo inizia ad applicare il freno elettronico per arrestare il motore prima di dare
tensione.

[TO8] BRAKE WAIT START

2..50

Dopo aver ricevuto il comando di abilitazione, attende il tempo definito da questo parametro
per attivare la bobina del freno.

[TO9] ZERO SPEED START

2..50

Utilizzato solo in anello chiuso. E il periodo in cui il motore viene tenuto fermo quando il
freno meccanico € aperto. Questo periodo inizia a contare insieme a [T08]. [T08] finalmente
apre il freno. Quindi [T08] dovrebbe essere sempre minore di [T09].

[T10] TEMPO DI SALITA VELOCITA DI AVVIO

2..50

.....

viene ricevuto il comando di movimento. Questo tempo non ha effetto quando [S09] & zero.

[T11] START SPEED TIME

.....

periodo, il sistema passa direttamente alla curva di accelerazione con l'accelerazione [S10]. Se
il valore del parametro [S09] e impostato su 0, non € possibile accedere a questo parametro.
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[T12] TEMPO FRENO CC

Alla fine della fase di decelerazione, quando la velocita scende al di sotto o uguale a [S18], il
controllo della velocita zero viene attivato nei sistemi ad anello chiuso e il controllo del freno
in CC & attivato nei sistemi ad anello aperto. Il tempo di frenatura CC attiva e [T12] + [T13].
Questo parametro inizia a contare quando [T13] scende a zero.

[T13] TEMPO DI RITARDO FRENO

Al termine della fase di decelerazione, quando la velocita scende sotto o uguale a [S18],
guesto tempo inizia a contare e il freno meccanico viene chiuso al termine del tempo di
ritardo definito in questo parametro. La frenatura CC o la velocita zero inizia il conto alla
rovescia dopo questo punto e termina dopo il tempo [T12].

[T14] ARRESTO RITARDO CONTATTORE

2..50

E il tempo di ritardo previsto per l'interruzione dei contattori dopo che tutte le transazioni
relative al movimento sono terminate.

[T15] RITARDO DTS- 1

40..500

Dopo aver raggiunto il piano, il DTS (Pulsante chiudi porta) viene bloccato per il tempo
specificato in questo parametro.

[T16] ORA INIZIO SOCCORSO

30..300

Ritardo all'avvio della manovra di soccorso dopo una caduta della tensione di rete o una
mancanza di fase

[T17] RITARDO CHIUSURA PORTA

2..30

E il tempo di ritardo necessario per |'esecuzione del comando di chiusura della porta dopo la
chiusura dei contatti della porta nelle porte semiautomatiche.

[T18] TEMPO APERTURA PORTA K20

8..500

Quando l'ingresso K20 ¢ attivo, la porta 1 si apre. Quindi attende che il tempo specificato in
questo parametro si spenga nuovamente.

[T19] PERIODO FOTOCELLULE 1

20...500

Quando l'ingresso FOT e attivo, la porta 1 si apre. Quindi attende che il tempo specificato in
questo parametro si spenga nuovamente.

[T20] ORARIO APERTURA PORTA-1

30..80

Periodo controllo apertura porta 1.
Dopo aver inviato il comando di apertura alla porta-1, viene verificato se la porta-1 € aperta (o
meglio chiusa) al termine di questo periodo.
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[T21] ORA CHIUSURA PORTA-1

Dopo l'esecuzione del comando di chiusura della porta 1, il sistema attende la chiusura della
0..999 | porta 1 peril tempo specificato in questo parametro. Se la porta 1 non viene chiusa entro
questo tempo, viene generato un segnale di errore (8).

[T22] PERIODO DI ATTESA APERTA PORTA-2

Dopo il comando di apertura della porta 2, la porta attende il tempo definito in questo

30..999 parametro prima di richiudersi.

[T23] PERIODO K22

Quando la funzione di ingresso K22 ¢ attivata, la porta 2 viene aperta. Quindi attende che il

8..500 ie: - .
tempo speC|f|cato In questo parametro si spenga nuovamente.

[T24] PERIODO FOTOCELLULE-2

La porta 2 si apre quando la funzione di ingresso FT2 & attivata. Quindi attende che il tempo

20..500 g . .
specificato in questo parametro si spenga nuovamente.

[T25] ORARIO DI APERTURA PORTA-2

Questo parametro definisce il tempo necessario per I'apertura della porta 2. Dopo un
30..80 | comando di apertura della porta 2, il sistema verifica che la porta 2 sia aperta (o meglio non
piu chiusa) allo scadere di questo tempo.

[T26] CHIUSURA PORTA-2

Dopo che il comando di chiusura della porta 2 e stato eseguito, il controllo attende che la
0..999 | porta 1 sichiuda per il tempo specificato in questo parametro. Se la porta 1 non viene chiusa
entro questo tempo, viene generato un segnale di errore (8).

[T27] TEST CONTATTO PORTA

Quando viene dato il comando di chiusura porta, se non e presente il circuito di sicurezza
6..999 |sebbene KL1 e KL2 siano contatti chiusi, al termine del periodo [T27] si verifica un errore (40)
e la porta viene riaperta.

[T28] TEMPO DI RITARDO DT2

DT2 (Pulsante chiudi porta) & bloccato per il periodo definito in questo parametro dopo aver

6...999 . 0o
raggiunto il piano.
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[T29] GRUPPO PORTA IN ATTESA

100..2500

Questo parametro viene utilizzato solo negli ascensori di gruppo.
Se una porta non puo essere chiusa durante il tempo in questo parametro dopo il comando
di chiusura della porta per qualsiasi motivo, I'ascensore lascia il gruppo.

[T30] PERIODO 10T

0..32000

Questo parametro viene utilizzato nei sistemi I0T e determina il periodo di invio dei dati di
stato del sistema di controllo al server.
Quando il valore del parametro € "0", non vengono inviati dati IOT.

[T31] TEMPO MASSIMO DI VIAGGIO A VELOCITA LENTA

50..1000

Questo parametro determina il tempo massimo consentito per raggiungere il piano a bassa
velocita. Se questo tempo viene superato, viene generato il segnale di errore (6) e se [B36 = 0]
il sistema viene bloccato.

[B36 = 1] quindi impedisce il blocco.

[T32] PORT

A ERS IN ATTESA

20..300

Questo parametro definisce il tempo di apertura della porta alla fine del processo di ripristino.
Alla fine del tempo, la porta & chiusa.

[T33] TEMPO MASSIMO DI OCCUPAZIONE

0 PASSIVO
Se le porte rimangono aperte o non possono essere chiuse durante il tempo [T01], il segnale
0..9999 | di occupato e le luci cabina si spengono fino all'arrivo di una nuova chiamata. Quando arriva
una nuova chiamata, le luci della cabina si accendono e questa funzione viene disattivata.

[T34] PERIODO DI ESCLUSIONE FOTOCELLULE-1

50..3000

Se la funzione di ingresso FOT viene mantenuta attiva continuamente per il periodo
specificato in questo parametro, la porta 1 passa alla modalita chiusura lenta-1 e avvia la
chiusura lenta 1 per la porta 1, ma per questo deve essere selezionato un valore diverso da 0
nel parametro [B17].

[T35] PERIODO DI ESCLUSIONE FOTOCELLULE-2

50..3000

Se la funzione dell'ingresso FT2 viene mantenuta attiva continuamente per il periodo
specificato in questo parametro, la porta 2 passa alla modalita chiusura lenta-2 e avvia la
chiusura lenta 2 per la porta 2, ma per questo deve essere selezionato un valore diverso da 0
nel parametro [B17].
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[T36] PERIODO ERS MASSIMO

Questo parametro definisce il tempo massimo consentito per I'operazione di soccorso di
600..5000 |emergenza. Se il processo di ripristino non viene completato entro questo tempo, viene
interrotto dal controllo.

[T37] TEMPO DI USCITA DELLA REVISIONE

Il sistema attende il tempo definito da questo parametro per avviare il primo movimento

30..600 s L s
guando esce dalla modalita revisione e passa alla modalita normale.

[T38] RITARDO FRECCIA DIREZIONE

Quando I'ascensore raggiunge un nuovo piano, viene impedito di cambiare I'ultima direzione

40..110 | 4 movimento prima che si fermi durante il periodo definito in questo parametro.

[T39] TEMPO DI CARICAMENTO

Quando la funzione di ingresso LDB (pulsante di caricamento) & assegnata a un terminale di
ingresso, la pressione del pulsante LDB mantiene le porte aperte per il tempo definito in
0..9999 | questo parametro. La porta non si chiude a causa di una nuova chiamata. Solo i pulsanti DTS e
DT2 (chiusura porta) possono terminare questa funzione.

[T40] CONTROLLO ROTAZIONE ENCODER

Quando si utilizza I'encoder incrementale per la posizione cabina [A05 = 2], se non viene letto
20...99 | alcunimpulso dell'encoder durante il tempo definito in questo parametro, viene generato
I'errore (13) e il movimento viene arrestato.

[T41] TEMPO DI RISPOSTA PRIORITARIA

Priorita tempo di attesa. Quando I'ascensore viene chiamato con un interruttore di priorita, se
300..3000| non viene ricevuta una nuova chiamata per il tempo specificato in questo parametro, I'utilizzo
della priorita viene interrotto.

[T42] RITARDO LIR-POMPA

Questo parametro & utilizzato per la pompa a lira negli impianti con porte semiautomatiche.
All'inizio del movimento, dopo aver inserito il contatto porta, si attende il tempo memorizzato
in questo parametro per eccitare la pompa a lira.

[T43] TIMEOUT LIR-PUMP

Questo parametro & utilizzato negli impianti con porte semiautomatiche. Dopo che la pompa
30..900 | alira e stata eccitata, se il segnale 130 non arriva entro il tempo registrato in questo
parametro, l'errore (61) viene rimosso e la pompa a lira viene rilasciata.
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4.4) P4- PARAMETRI DI VELOCITA

[SO1] VELOCITA NOMINALE (m / s)

0,01...5,0 | Velocita di spostamento principale dell'ascensore

[S02] VELOCITA DI CONTROLLO MANUALE (m / s)

0,01...2,0 | Velocita di recupero manuale elettrico dell'ascensore.

[SO3] VELOCITA DI LIVELLAMENTO (m / s)

0,005..0,1| La velocita di livellamento dell'ascensore.

[S04] VELOCITA DI REVISIONE (m / s)

La velocita di revisione dell'ascensore. Questa gamma di velocita é valida quando si sale (817

0,01..0,63] _ 1) e siscende (818 = 1).

[SO5] REVISIONE LENTO (m / s)

Tasso di manutenzione quando |'ascensore rientra nei limiti obbligatori. Quando a valle (817 =

0,01..0,3 0,818 = 1) e superiore (817 = 1,818 = 0).

[S06] VELOCITA DI SOCCORSO (m / s)

0,01...0,5 | E la velocita che I'ascensore utilizzera nel processo di soccorso.

[SO7] RIPRISTINA VELOCITA (m / s)

Il reset che fara per ottenere I'informazione sulla posizione della cabina alla prima apertura &

0,05-201 15 yelocita di marcia.

[SO8] VELOCITA DI TRASCINAMENTO (m / s)

0,02..0,20| E la velocita di avvicinamento (deriva) dell'ascensore al piano.
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[S09] VELOCITA DI DECOLLO (m/ s)

0,0..0,1

Se questo parametro & zero, avvia il movimento di sollevamento dalla velocita zero.

.....

.....

non c'e feedback, il controllo del motore diventa molto difficile a velocita molto basse.

velocita’ |

509 -|

€ T1I0 5 |¢ T11 | tempo
Figura 4.4a

[S10] ACCELERAZIONE (m / s2)

0,01..5,0

E I'accelerazione dell'accelerazione dell'ascensore.

Se una velocita target piu alta arriva mentre |'elevatore e fermo  gjocita’ [mis]
0 si muove a velocita costante, I'elevatore aumenta 1.0
gradualmente la sua velocita con I'accelerazione ACC fino a
raggiungere la velocita target.

La rampa di accelerazione & determinata dal parametro [S10].
L'ascensore nella figura ha ricevuto un comando per andare a
una velocita di 1 m / s (velocita target) mentre & fermo.
L'elevatore ha raggiunto la velocita target in 2,5 secondi. Di
conseguenza, I'accelerazione dell'accelerazione é:

[S10] = VELOCITA / TEMPO = (1,0 m / s) / (2,5 secondi)
=0,4m/s2. Figura 4.4b

All'aumentare di [S10], la velocita target viene raggiunta in un tempo pil breve, ma in questo caso diventa
difficile ottenere il comfort di transizione di velocita. Diminuendo il parametro [S10] & piu facile ottenere il
comfort nelle transizioni di velocita, ma a sua volta prolunga il tempo di viaggio.

0.0 25 tempo(s)

[S11] ACCELERAZIONE INIZIO (m / s3)

0,1..5,0

Curva a S al decollo

Una bassa definizione di questo parametro ammorbidisce il decollo ma aumenta il tempo di
viaggio. Un valore piu alto accelera il passaggio all'accelerazione principale, ma riduce il
comfort.
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CURVE A S IN ACCELERAZIONE

Mentre |'ascensore si muove a velocita costante
(accelerazione = 0), quando |'obiettivo € un comando di
velocita piu alta, il sistema accelera con I'accelerazione
[$10]. Una volta raggiunta la velocita target,
I'accelerazione torna a zero. La sensazione di un inizio di
moto piu regolare in macchina puo essere ottenuta
aumentando gradualmente |'accelerazione all'inizio del
movimento e diminuendo gradualmente I'accelerazione
nel punto in cui viene raggiunta la velocita target. La
sfumatura del movimento all'inizio e alla fine di questa
accelerazione é chiamata curva a S.

velocita

[512]

[511]

accelerazione

ACC

tempo

(s11] [s10] 1512]

tempo

[S12] ACCELERAZIONE FINE ACCELERAZIONE (m / s3)

Curva a S alla fine dell'accelerazione.

0,1..5,0

Un valore basso in questo parametro provoca una transizione piu fluida alla fine del percorso di
accelerazione, ma aumenta il tempo di percorrenza. Un valore piu alto in questo parametro
consente alla rampa di accelerazione di completare piu velocemente.

CURVE A S IN DECELERAZIONE

Quando riceve un comando di velocita inferiore alla
velocita attuale, il dispositivo decelera con il valore di
decelerazione [S13]. Nel frattempo, |'accelerazione di
decelerazione viene gradualmente aumentata e
raggiunge il valore di [S13].
In decelerazione, le curve a S, [S14] e [S15] impediscono
ai passeggeri di sentire i cambiamenti di accelerazione
attenuandoli, ma aumentano il tempo di crociera totale.
Valori bassi di [S14] e [S15] indicano una transizione
graduale e questi valori bassi aumentano il tempo di
movimento totale.

velocita

[514]

[515]

tempo

DEC
rallentamento

[514] i3] [515]

[S13] ACCELERAZIONE DELLA DECELERAZIONE (m / s2)

Determina l'accelerazione di decelerazione dell'ascensore.
0,1..5,0 | All'aumentare del valore di [S13], I'ascensore rallenta in un tempo e una distanza pil brevi.
Quando il valore di [S13] diminuisce, la distanza di decelerazione diventa piu lunga.
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[S14] INIZIO DECELERAZIONE (m / s3)

Curva di transizione all'accelerazione della decelerazione

Piu alto & il valore, piu veloce ¢ il passaggio all'accelerazione di decelerazione e pil breve ¢ il
percorso di arresto.

Piu basso ¢ il valore, piu lenta e la transizione alla decelerazione e maggiore & il comfort.

0,1..5,0

[S15] FINE ACCELERAZIONE DECELERAZIONE (m / s3)

Curva di transizione fine percorso di decelerazione

Maggiore ¢ il valore, piu veloce sara la fine del percorso di decelerazione e pil breve sara il
percorso di arresto.

Piu basso ¢ il valore, piu lenta & la posizione e maggiore & il comfort.

0,1..5,0

[S16] TIPO DI DECELERAZIONE

Il valore 1 & consigliato per sistemi asincroni (con riduttore) e 0 per sistemi sincroni (gearless).

0 Sincrono

1 Asincrono

2 Sincrono + veloce
3 Asincrono + Veloce
4 Coppia ridotta

[S17] VELOCITA DI ARRESTO (m / s)

0,0..0,1 | Secondo il riferimento definito nel parametro [S18], quando la velocita di riferimento
scende al di sotto del valore memorizzato in questo parametro mentre |'ascensore &
nella curva di decelerazione, il sistema lo rileva come un comando di arresto, esce
dalla modalita di movimento e avvia il processo di arresto guidando I'uscita di velocita
a velocita zero. Assicurarsi di controllare il parametro [S18] per la velocita di

riferimento.
velocita velocita
reale [518]=1 di guida
[517] : S| ma—
tempo tempo

Figura 4.4f Riferimento velocita di stallo
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[S18] RIFERIMENTO VELOCITA DI ARRESTO

Determina la sorgente di riferimento del valore di velocita registrato nel parametro [S17] che determina il
punto di arresto dell'ascensore. Quando la velocita di guida & inferiore alla velocita di arresto [S18], come
mostrato nella Figura 4.4f, il motore arresta il movimento. La velocita effettiva e la velocita letta dall'encoder
e la velocita dell'azionamento rappresenta la velocita calcolata dal dispositivo per I'uscita.

Velocita effettiva
La velocita effettiva dell'ascensore misurata dall'encoder viene presa come riferimento di

0
fermata.
E pil conveniente utilizzare questa opzione nelle applicazioni a circuito chiuso.
Velocita di guida
1 E la velocita calcolata dal dispositivo. Questa opzione dovrebbe essere utilizzata nei sistemi a

circuito aperto.

[S19] MODALITA DI PARTENZA

Regola le reazioni del dispositivo contro le perdite di ritorno all'avviamento del motore.

Vedere la Sezione 5.5 per informazioni dettagliate.

0 Chiuso
1 Prevenzione del rientro: intelligente
2 Prevenzione del rientro - Veloce
3 Prevenzione del rientro - Intelligente + Veloce
4 Pre-coppia
Opzione di feedback digitale del peso.
5 Pre-coppia
E richiesto il feedback del peso analogico.

[S20] ARRESTA ACCELERAZIONE (m / s)

0,1..5,0

Questo parametro determina la velocita di accelerazione dell'arresto quando viene ricevuto il

comando di arresto mentre |'ascensore viaggia alla velocita di deriva.

[S21] STOP S-CURVE START (m / s)

0,1..5,0

Questo parametro & la curva a S che passa all'arresto dell'accelerazione quando viene
ricevuto il comando di arresto mentre I'ascensore viaggia a velocita di deriva.

[S22] ROAD TO DRIFT

0,1..5,0

Determina la distanza in mm alla velocita di deriva.
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4.5) P5- PARAMETRI DI CONTROLLO
| parametri di controllo includono le impostazioni di processi diversi da velocita, tempo e proprieta del
motore del dispositivo.

[CO1] FREQUENZA VETTORE

La frequenza portante determina quante volte al secondo I'azionamento del motore ricalcola il segnale di
uscita. Una frequenza piu alta fornisce una guida piu precisa. Minore & la frequenza, minore € la qualita del
controllo della velocita. Tuttavia, alcuni motori possono generare rumore alle alte frequenze. Di solito i valori
utilizzati sono 8-10 kHz.

6..16 | Frequenza portante [kHz]

[CO2] - FILTRO ENCODER

Questo parametro determina la frequenza con cui I'encoder leggera la velocita. Il breve tempo provoca una
risposta piu rapida nella correzione delle deviazioni di velocita. Tuttavia, un tempo breve puo anche causare
oscillazioni Se I'encoder & 500 ppr (numero di impulsi per giro) o meno, impostare questo parametro su 3 o
meno.

0 1ms

1 2 ms (valore consigliato per motori sincroni)
2 4 ms (valore consigliato per motori asincroni)
3 8 ms

4 16 ms

[CO3] - ZERO SPEED Kp

1..200 | Memorizza il coefficiente proporzionale Kp utilizzato nel funzionamento a velocita zero.

[CO4] - ZERO SPEED Kd

0..200 | Memorizza il coefficiente derivativo Kd utilizzato nel funzionamento a velocita zero.

Controllo PID

AE-MAESTRO ¢ un driver per motori a controllo vettoriale. Per guidare I'ascensore alla velocita determinata
dal sistema di controllo, effettua calcoli matematici per la frequenza portante volte ogni secondo e determina
la tensione di pilotaggio e la frequenza del segnale da trasmettere al motore. Inoltre, al dispositivo viene
trasmessa la velocita del motore misurata dal dispositivo tachimetro denominato encoder collegato
all'albero motore. Se la velocita desiderata & diversa dalla velocita misurata, il dispositivo riproduce i suoi
calcoli in modo da eliminare questa differenza. Qui, il sistema di controllo PID definisce come verra eseguita
guesta correzione.
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velocita richiesta

GENERATORE
DEL SEGNALE
DI USCITA

e(t)

uft) P

Ke(t) fa——ov

I I\'.jr(r)r!r Iq

D Ka%ﬂlq—

Figura 4.5a CONTROLLO PID

PID e un loop di controllo feedback ampiamente utilizzato nelle applicazioni industriali. In generale,
significa predefinito dall'utente come reagira il sistema in caso di deviazione dal livello di uscita desiderato.
La Figura 4.5a mostra un tipico sistema di controllo della velocita del motore PID. La differenza si ottiene
confrontando la velocita desiderata nel punto A con il segnale dell'encoder che misura la velocita del
motore. Questa differenza e il segnale di errore del sistema e viene visualizzata come e (t). Quindi questo
segnale di errore viene elaborato in parallelo in tre canali separati. Sono operazioni proporzionale (P),
integrale (I) e differenziale (D). Ogni canale invia il segnale di correzione al punto B, che calcola con la
propria caratteristica e il coefficiente definito dall'utente. La somma dei segnali di correzione forma il
segnale di uscita u (t). Le principali funzioni dei processi sono spiegate nella tabella seguente.

TERMINE | FUNZIONE COEFF SPIEGAZIONE
K Il segnale di correzione e direttamente proporzionale all'errore con il
P Proporzionale p coefficiente Kp. Tipicamente € la principale azione correttiva nel
circuito di controllo. Kp riduce la maggior parte dell'errore complessivo.
Il segnale di correzione e proporzionale alla somma degli errori passati
K per il coefficiente Ki. Riduce I'ultimo errore nel sistema. Aumenta il
I Integrante i livello di precisione statica piuttosto che la correzione istantanea degli
errori.
K Aumenta la capacita di correzione dinamica del sistema. Previene i salti
D Derivato d improvwvisi all'uscita. Non ha effetto sull'errore finale. E proporzionale
alla velocita di variazione dell'errore con il coefficiente Kd.

Controllo PD a velocita zero

Viene applicata la guida a velocita zero per evitare lo slittamento che si verifichera a causa dello squilibrio
del carico in cabina durante I'apertura del freno meccanico. Non c'€ movimento durante questo processo e
infatti il compito del processo & prevenire il movimento. Il PD, ovvero il sistema di controllo proporzionale e
derivativo, viene utilizzato nel processo a velocita zero. | relativi coefficienti sono determinati nei parametri

[CO3] e [CO4].
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-----

Solo il controllo Pl (proporzionale e integrale) viene eseguito nel processo dal momento in cui il controllo
della velocita zero & terminato fino all'arresto completo dell'ascensore. Generalmente, differisce durante il
decollo e l'arresto, cioé i coefficienti Kp e Ti a basse velocita e velocita piu elevate. Per questo motivo, &
possibile determinare separatamente i valori Kp e Ti per velocita di avviamento, velocita basse e velocita
elevate.

[CO5] - VELOCITA AVVIO Kp

0.1.100.0 Coefficiente di Kp utilizzato nel funzionamento PID quando la velocita di riferimento &

[CO6] - VELOCITA INIZIALE Ti

0..9999 Coefficiente Ti (1 / Ki) utilizzato nel funzionamento PID quando la velocita di riferimento &

Controllo Movimento PI

Quando la velocita di riferimento € maggiore della velocita di avvio, i parametri Kp e Ti vengono selezionati
dai parametri [CO7] - [C12] in base alla velocita di riferimento. Utilizzato dove la velocita di riferimento [C07]
e [C08] e inferiore a [C11] Pl bassa velocita; [C09] e [C10] vengono utilizzati quando la velocita di riferimento
[C12] & superiore al Pl alta velocita. | parametri Kp e Tivariano linearmente tra le velocita di riferimento [C11]
e [C12].

Kp 4 T A
cor X CO8
cog Cio f
- _ — -
et en velocita cn it velocita
Cambio della Kp a seconda Cambio della Ti a seconda
della Velocita della Velocita

Figura 4.5b Modifica dei coefficienti Pl in base alla velocita

[CO7] - BASSA VELOCITA Kp

Finché la velocita & inferiore al valore nel parametro [C11], il sistema prende il coefficiente

011000 Kp da qUeStO par‘ametro.

[CO8] - BASSA VELOCITA Ti

Finché la velocita & inferiore al valore nel parametro [C11], il sistema prende il coefficiente Ti

0.0..9999 da questo parametro.
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[CO9] - ALTA VELOCITA Kp

Finché la velocita & maggiore del valore nel parametro [C12], il sistema prende il coefficiente

0.1.100.0 | 42 questo parametro,

[C10] - ALTA VELOCITA Ti

Finché la velocita & superiore al parametro [C12], il sistema prende il coefficiente Ti da

0.0..9999
questo parametro.

[C11] - PI BASSA VELOCITA

C11 memorizza il punto di velocita di transizione inferiore per i coefficienti PID Kp e Ti.

0.0.1.0 Vedere la Figura 4.5b

[C12] - PI ALTA VELOCITA

C11 memorizza il punto di velocita a monte per i coefficienti PID Kp e Ti. Vedere la Figura

0.0..1.0 4.5b

[C14] - Kp CORRENTE

0.1..9.9 | Il coefficiente di guadagno proporzionale utilizzato nella funzione PID corrente, Kp.

[C14] - Ti CORRENTE

0.0...9999 | Inversa del coefficiente di guadagno integrale utilizzato nella funzione PID corrente, Ti.

Ciclo aperto

VA VA
[MO8]
P [C17)
[C14] |
- -
f1 f [s08] [C16] (MO4]  f
Figura 4.5c Curva V / f lineare ad anello aperto Figura 4.5d Curva V / f effettiva ad anello aperto

AE-MAESTRO e un azionamento a motore che funziona con un sistema di controllo vettoriale spaziale
progettato per applicazioni per ascensori. L'algoritmo di controllo vettoriale necessita di un ciclo di feedback.
Questo sistema e il metodo pil efficace per la sensibilita e il comfort del piano dell'ascensore. Tuttavia, la
configurazione meccanica non & adatta per I'utilizzo di encoder in alcune applicazioni per ascensori. In questi
casi, I'ascensore puo essere guidato senza encoder. Poiché non e presente un circuito di feedback, questo
sistema & chiamato controllo della velocita ad anello aperto.
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Poiché non c'e feedback in anello aperto, la sensibilita di arresto potrebbe non essere stabile a carico
variabile. Per questo motivo, I'anello aperto puo essere utilizzato solo in ascensori con motore asincrono con
piccola capacita di carico inferiore a 1 m / s di velocita. Non pud essere utilizzato nei motori sincroni
(macchine gearless).

L'anello aperto utilizza la curva Tensione / Frequenza (V / f). Come si vede nella Figura 4.5c, c'€ una tensione
(V) corrispondente per ciascuna velocita (f). Maggiore e la frequenza (velocita) del segnale al motore,
maggiore ¢ la tensione del convertitore. Tuttavia, questo sistema cambia alle basse frequenze, fermandosi e
decollando. Perché non importa quanto sia bassa la velocita del sistema, non pud guidare il motore sotto
una certa tensione. Le correzioni a bassa frequenza mostrate nella Figura 4.5d sono regolate con i parametri
di [C16] e [C17].

[C15] - LIVELLO FRENO CC

Questo parametro viene utilizzato nelle applicazioni ad anello aperto.

Il parametro [C15] determina il livello di frenatura CC da applicare all'avvio e all'arresto.
Prima che il freno meccanico venga aperto durante il decollo e prima che il freno venga
chiuso all'arresto, il freno a corrente continua viene applicato agli avvolgimenti del motore e
I'albero del motore viene mantenuto costante. Quando il freno meccanico riesce a
mantenere fermo il motore, I'applicazione del freno a corrente continua viene terminata.
L'altezza del valore in questo parametro é direttamente proporzionale alla forza del freno
elettronico. Piu alto ¢ il valore, piu forte & la tenuta del motore, ma € vantaggioso scegliere
il valore del parametro il pit piccolo possibile. Perché & il processo di applicazione della
tensione CC direttamente agli avvolgimenti del motore del freno CC, che provocail
riscaldamento del motore. Se il valore del parametro € basso, il motore potrebbe non
rimanere fermo e spostarsi sul lato pesante durante il decollo.

5,0...100,0

[C16] - V / f START SPEED

Questo parametro viene utilizzato nelle applicazioni ad anello aperto.

A causa della necessita di superare il carico statico nell'operazione di avvio ad anello aperto,
0.1..1.0 |lacurvaV/fnon puo essere avviata a piena velocita zero. Invece, una tensione superiore al
valore nella curva V / f viene applicata fino a una certa velocita. Il parametro [C16] & la
velocita alla quale la curva V / f viene utilizzata linearmente.

[C17] - COPPIA DI DECOLLO V / f

Questo parametro viene utilizzato nelle applicazioni ad anello aperto.

[C17] determina il livello di coppia minimo da applicare al motore all'avvio e all'arresto,
quando la velocita scende al di sotto del livello impostato in [C16]. [C17] influenza
direttamente la potenza di arresto e di decollo. Quando [C17] € troppo alto, provochera
vibrazioni. Quando e basso, potrebbe non essere in grado di guidare |'ascensore a bassa
velocita.

0,1..1

[C18] - COPPIA Kp

0.1..9.9 | E il coefficiente Kp della componente di coppia del sistema.

[C19] - TORK Ti

0.0...9999 | E il coefficiente Ti della componente di coppia del sistema.
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[C20] - CORRENTE DI TUNING

La corrente del motore da applicare nel processo di messa a punto del motore sincrono. E
0.0...100.0 | dato come valore% della corrente nominale dell'unita. Se il processo di ottimizzazione non
puo essere completato con successo, aumentare [C20].

[C21] - ATTENUAZIONE DEL CAMPO

Quando si desidera utilizzare una velocita superiore alla velocita nominale del motore, la corrente di
magnetizzazione applicata al motore deve essere ridotta. Questo processo € chiamato indebolimento di
campo.

Il parametro [C21] determina se viene utilizzato o meno l'indebolimento di campo e il relativo metodo.

Passivo
0 L'indebolimento di campo € disattivato. La corrente magnetizzante non viene ridotta. (Il
motore potrebbe non raggiungere la velocita massima.)

Attivo 1
1 C'e un indebolimento del campo. La corrente magnetizzante viene ridotta inversamente
all'aumento della velocita. (Y1)

Attivo 2
2 C'é un indebolimento del campo. La corrente magnetizzante viene ridotta inversamente
all'aumento della velocita. (Y2)

[C22] - RISERVATO

[C23] - Impulsi / mm

Questo parametro memorizza il coefficiente di impulsi / mm utilizzato per misurare la
0.1.1000 | lunghezza del fondo. Al termine del processo di apprendimento automatico del fondo, AE-
MAESTRO calcola e memorizza questo valore.

4.6) P6- PARAMETRI MOTORE

[MO1] - NUMERO DI IMPULSI ENCODER

Il numero di impulsi (impulsi) prodotti dall'encoder utilizzato per misurare la velocita

100..
00..5000 effettiva del motore. Richiesto nelle applicazioni a circuito chiuso.

[M02] - VELOCITA MOTORE

La velocita nominale della macchina. Questo valore dovrebbe essere letto direttamente

0.1..5.0 dall'etichetta della macchina.

[MO03] - GIRI MOTORE

E il numero di giri della macchina. Questo valore dovrebbe essere letto direttamente

10..3000 dall'etichetta della macchina.
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[MO04] - FREQUENZA MOTORE

5..250

E il valore della frequenza operativa nominale del motore. Questo valore dovrebbe essere
letto direttamente dall'etichetta della macchina.

[MO05] - CORRENTE MOTORE

1.0..60.0

E la corrente nominale del motore (la corrente che assorbe a pieno carico). Questo valore
(In) dovrebbe essere preso dall'etichetta sul motore.

[MO06] - TENSIONE MOTORE

100...450

E la tensione di esercizio del motore. Questo valore dovrebbe essere preso dall'etichetta sul
motore.

[M07] - MOTORE COS Phi

0.1.1

E il valore Cos-Phi del motore. Questo valore dovrebbe essere preso dall'etichetta sul
motore.

[MO08] - NUMERO DI POLI MOTORE

2..200

E il numero di poli del motore di azionamento dell'ascensore. Questo valore dovrebbe
essere preso dall'etichetta sul motore.

[MO09] - CORRENTE A VUOTO

5....100

E il rapporto tra il valore di corrente assorbito dal motore in funzionamento a vuoto e la
corrente nominale (In). Se il valore & alto, il motore potrebbe assorbire una corrente
eccessiva e riscaldarsi rapidamente. Se il valore € impostato basso, I'ascensore potrebbe
iniziare a scatti o non decollare affatto.

Questo parametro non ha alcuna funzione nel motore sincrono (macchina senza ingranaggi).

[M10] - MOTORE Rs (ohm

0.1..10

E il valore della resistenza dello statore del motore. Viene misurato automaticamente
durante il processo di ottimizzazione.

[M11] - Ls MOTORE (mH)

10....3000

E il valore di induttanza dello statore del motore di azionamento dell'ascensore. Viene
misurato automaticamente durante il processo di ottimizzazione.

[M12] - MOTORE Rr (ohm)

0.1..10

E il valore di resistenza del rotore del motore di azionamento dell'ascensore. Viene misurato
automaticamente durante il processo di ottimizzazione.
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[M13] - MOTORE Lm (mH)

E il valore di induttanza relativa del motore di azionamento dell'ascensore. Viene misurato

10...3000 ) . e
automaticamente durante il processo di ottimizzazione.

[M14] - MOTOR Tr (ms)

E il valore della costante di tempo del rotore del motore. Viene misurato automaticamente

10...3000 ) L .
durante il processo di ottimizzazione.

[M15] - OFFSET ENCODER

Valore dell'angolo di offset dell'encoder per il motore sincrono. Viene misurato

0..359.9 ) . e
automaticamente durante il processo di ottimizzazione.

[M16] - TIPO DI ENCODER

Il tipo di encoder utilizzato nel sistema. Impostare 0 (incrementale) per anello chiuso del motore a induzione.
Altre opzioni (1... 7) sono per motori sincroni.

0 | INCREMENTALE 4 ssl (grigio)

1 |ENDAT 5 ENDAT-SPI

2 |sINcos 6 BISS-BINARIO
3 | BISS (Gray) 7 SSI-BINARY

[M17] - DIREZIONE ENCODER

Modifica I'ordine di priorita dell'impulso di direzione dall'encoder. Modificare il valore di questo parametro
qguando si & verificato un errore di direzione dell'encoder nella configurazione. Se I'errore persiste, controllare
I'encoder e le sue connessioni.

1 IN SENSO ORARIO 2 IN SENSO ANTI ORARIO

[M18] - MODALITA TUNING

Tuning da Fermo
0 Quando questa opzione & selezionata, la messa a punto viene eseguita senza aprire i freni
del motore. Il motore non ruota. | freni devono essere tenuti chiusi.

Tuning a Movimento
E il processo di messa a punto eseguito spostandolo sul motore. | freni dovrebbero aprirsi.

[M19] - DIREZIONE MOTORE

Questo parametro determina il senso di rotazione del motore. Dopo |'ottimizzazione, modificare il valore di
questo parametro se il motore si muove verso il basso al comando di salita o viceversa.

1 DIREZIONE1 2 DIREZIONE2
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[M20] - DIREZIONE CABINA

Questo parametro determina la direzione di conteggio quando I'encoder motore ¢ utilizzato come selettore
di piano [AO5 = 2]. Modificare il valore di questo parametro se il numero di posizione cabina cambia
inversamente in base alla direzione del movimento dopo l'installazione.

1 DIREZIONE1 2 DIREZIONE2

4.7) P7- PARAMETRI HARDWARE
[E01] - LINGUA

Questo parametro determina la lingua del display ICL (LCD monocromatico 4x20). Per la lingua del display
del terminale manuale TFT, vedere il manuale utente del terminale manuale TFT.

0 Turco 4 Russo

1 Inglese 5 Spagnolo
2 Tedesco 6 Greco

3 Francese 7 Italiano

[EO2] - CONTROLLO GUASTO PULSANTE

Questo parametro determina il comportamento del sistema di controllo per un pulsante premuto.

0 PASSIVO

Il controllo dei guasti dei pulsanti non ¢ attivo.

ATTIVO

Nell'impianto con seriale di cabina, se un qualsiasi pulsante di piano viene premuto per piu
1 di 5 minuti, il sistema cancella I'ingresso collegato e non lo legge piu. Quando l'ascensore

viene portato in modalita revisione o riavviato, il processo di annullamento viene annullato e
il sistema ricomincia a leggere questo pulsante.

[E03] - DISPLAY LED

Questo parametro determina i dati visualizzati dal display LED digitale sul dispositivo.

Variabile da mostrare Variabile da mostrare
0 Numero piano 5 Voltaggio di Bara
1 Velocita effettiva 6 Targfet
2 Velocita di crociera 7 Fase del Dispositivo
3 Velocita calcolata 8 Fase del Movimento
4 Corrente
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[EO4] - DIREZIONE DEL SERVIZIO

Questo parametro determina come verranno utilizzate le frecce del piano.

Direzione del movimento
Le uscite delle frecce sui piani indicano la direzione di movimento dell'ascensore.

Direzione del servizio
Le uscite delle frecce sui piani indicano la direzione del movimento successivo dell'ascensore.

[EO5] - PORTA SERIALE 1

Questo parametro determina lo scopo per il quale verra utilizzata la porta seriale SP1.

INDIPENDENTE
Non usato.

COMUNICAZIONE DA PC
1 Viene utilizzato per trasmettere informazioni a un computer tramite un'interfaccia Ethernet
o USB.

GSM
SP1 e utilizzato per il sistema GSM.

[EO6] - PORTA SERIALE 2

Questo parametro determina lo scopo per il quale verra utilizzata la porta seriale SP2.

INDIPENDENTE
0

Non usato.
1 COMUNICAZIONE DA PC

Viene utilizzato per trasmettere informazioni a un computer tramite un'interfaccia Ethernet o USB.
) GSM

SP2 e utilizzato per il sistema GSM.

[EO7] - CANALE CABINA CAN

CANO
Il canale CAN dell'auto viene utilizzato come CANO e non puo essere modificato.

[EO8] - FLOOR CAN CHANNEL

0 CANO 2 CAN2

1 CAN1 3 NON é IN UTILIZZO
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[E09] - CANALE GRUPPO CAN

Se I'ascensore funziona in gruppo, questo parametro deve essere impostato su 2. In questo caso, il canale
CAN2 non puo essere utilizzato per la comunicazione con un altro dispositivo. Impostare come [E09 = 3] nei
sistemi simplex.

0 CANO 2 CAN2

1 CAN1 3 NON é IN UTILIZZO

[E10] - CANALE CAN ENCODER

Questo parametro definisce su quale canale CAN I'encoder comunichera con il dispositivo quando I'encoder
assoluto viene utilizzato come selettore di piano [A05 =4 o0 5].

0 CANO 2 CAN2

1 CAN1 3 NON é IN UTILIZZO

4.8) P0O8-PARAMETRI SPECIALI
[UO1] - LIMITE DI CALORE

E il limite di temperatura del sistema. Se la temperatura del dispositivo supera il limite
55-85 determinato in questo parametro, smette di funzionare. Se la temperatura scende al di sotto
del limite specificato, riprende a funzionare.

[UO2] - MOLTIPLICATORE CORRENTE

Il sistema utilizza il valore specificato in questo parametro nella funzione di rilevamento
corrente.

0.1-5.0

[U03] - APERTURA FRENO DINAMICA

Se la bara DC supera la tensione specificata in questo parametro, viene avviata la frenatura

350-770 | dinamica.
Il dispositivo riduce la sua sovratensione scaricandola sulla resistenza di frenatura.

[U04] - CHIUSURA FRENO DINAMICA

La frenatura dinamica viene terminata quando il valore della tensione DC-Bara scende al di

345-765 . .
sotto del valore impostato in questo parametro.

[UO5] - DYNAMIC BRAKE TIME

0-6 Questo parametro determina la frequenza dell'operazione di frenatura dinamica.
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[UO6] - FREQUENZA MASSIMA DI USCITA

Questo parametro determina il limite della frequenza di uscita del dispositivo.

0 100Hz
Frequenza del motore 100 Hz o inferiore.
1 250Hz

La frequenza del motore & superiore a 100 Hz. E supportato un massimo di 250 Hz.

[UO7] - TENSIONE DI RETE

Questo parametro determina il livello di tensione della parte di rete del dispositivo.

0 Tensione di rete 3x400V
1 Tensione di rete 3x200V / 3x190V
2 Tensione di rete 1x220V / 230V

[U08] - PRE-TORQUE Kp

1-100

Il valore di questo parametro determina I'ampiezza della coppia nell'applicazione della
precoppia. Maggiore ¢ il valore, maggiore € la coppia applicata.

[U09] PRE-TORQUE PALS

2-50

Il sistema avvia |I'applicazione della precoppia quando il motore slitta all'inizio del numero di
impulsi registrati in questo parametro.

U10] - VELOCITA DI AVVIO PRE-COPPIA

0.0-0.1

Il sistema avvia |'applicazione della precoppia se lo slittamento del motore allo start
raggiunge la velocita memorizzata in questo parametro.

[U11] - TEMPO PRE-TORQUE

1-500

Questo parametro determina il periodo Ti da utilizzare nell'applicazione di precoppia. Al
diminuire di Ti, la forza della precoppia aumenta.

[U12] - FILTRO VELOCITA

1-20

Livello del filtro passa-basso nell'anello di feedback della velocita.
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CAPITOLO 5 - SERVIZI E APPLICAZIONI

Applicazioni speciali per varie impostazioni e test nella sezione
Servizi sono disponibili.

Questa sezione e accessibile dal menu principale premendo
I'icona SERVIZI.

RO1
RO2
RO3
R04
RO5
RO6
RO7
RO8
RO9
R10

CANCELLAZIONE ERRORE UCM
IMPARARE IL FONDO
REGOLAZIONE PIANO PALS
TUNING

TEST UCM

TEST DI STOP FINALE
OPERAZIONI

IMPOSTAZIONI DELLA FABBRICA
CANCELLARE ERRORI
CANCELLAZIONE DATA ENK

5.1) REGOLAZIONE DEL PIANO IN APPLICAZIONI ENCODER

5.1.1) Well learning e impostazioni del piano

Nei sistemi con encoder, &€ necessario eseguire un processo di apprendimento automatico per
apprendere i livelli del piano. Come eseguire questa applicazione & spiegato in dettaglio nella guida
all'installazione. E necessario seguire le pratiche descritte in questa guida, introdurre i pavimenti e
quindi effettuare una regolazione precisa del piano. Vedere le guide di seguito per questo:

a) [A05 = 2 o 3] per codificatore albero e codificatore motore;

CONFIGURAZIONE DEL SISTEMA PER ENCODER INCREMENTALE EK1M-02 FLOOR SELECTOR

Se il numero di piani & maggiore di 2:

- Eseguire il servizio RO2-WELL LEARNING. In questo processo, viene prima misurata la
velocita (impulsi / mm) e quindi vengono determinate e registrate le posizioni di tutti i

piani.

Se l'ascensore sta al piano 2:

- Posizionare temporaneamente la striscia magnetica dell'area della porta del piano

superiore (ML) almeno 30 cm sotto.

- Eseguire il programma di servizio MISURA ML R17-ENCODER . In questo processo, viene

misurata e registrata solo la frequenza (impulsi / mm).

= Al termine di questo processo, riposizionare la striscia magnetica nell'area di apertura della

porta del piano superiore.

- Eseguire il servizio R18-ENCODER FLOOR LEARNING. In questo processo, le posizioni dei
piani vengono determinate e registrate. |l rapporto dell'encoder (impulsi / mm) non viene

modificato.

b) Per I'encoder assoluto Limax 2m: [AQ5 = 4]:

EK1M-03 SELETTORE DA PIANO IMPOSTAZIONE SISTEMA LIMAX 2M

- In questa applicazione vengono utilizzati solo interruttori magnetici ML1 e ML2.

- Gli interruttori 817 e 818 non sono necessari.

- Eseguire il servizio R18-ENCODER FLOOR LEARNING. In questo processo, le posizioni dei
piani vengono determinate e registrate. |l rapporto impulsi / mm & sempre 1 in questa

applicazione.

c) Per I'encoder assoluto Limax 33cp: [A05 = 5]:

EK1M-04 FLOOR SELECTOR LIMAX 33cp SYSTEM SETUP
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5.1.2) Ripristino degli impulsi R5

Gli impulsi di piano possono essere resi disponibili in modalita simulazione utilizzando l'icona
SERVIZI -> R10-ELIMINA DATI ENCODER. In questo processo vengono richiesti il rapporto impulsi /
mm e la distanza tra i piani. Dopo che le informazioni fornite sono state confermate, le posizioni
degli altri piani vengono assegnate in base alla distanza tra i piani, con I'impulso del primo piano di
1000 mm.

5.2) FUNZIONE PRIORITARIA

Il software AE-MAESTRO ha la funzione di priorita. Grazie a questa caratteristica € possibile
trasformare gli ascensori pubblici in ascensori privati utilizzabili solo da persone appositamente
autorizzate limitandone il normale utilizzo in situazioni di emergenza. Questo sistema funziona solo
nei sistemi Full Series in cui le posizioni dei pulsanti sono seriali e richiede lettori di controllo accessi
(RFID o i-Button) su tutti i piani e in cabina.

Tutte le applicazioni e le immissioni di dati in questa sezione possono essere gestite dall'icona
PARAMETRI -> menu PO8-CONTROLLO ACCESSI.

Per iniziare a utilizzare la priorita, & necessario selezionare 1 o 2 del parametro ID Control [B21].
Quindi puoi salvare carte d'identita o i-Button nel sistema. L'unica differenza nella registrazione
delle chiavi da caricare per l'uso prioritario & qui che € necessario selezionare 4 per CAMBIA
PERMETTE. In questo modo, le chiavi ID vengono registrate per il controllo della priorita. Una volta
terminata la registrazione delle chiavi di identita, modificare il valore nel parametro [B21] su 0.
Questa azione disabilita il sistema di controllo dell'identita. Quindi, per attivare I'utilizzo del viaggio
prioritario, impostare il valore del parametro [B22] che controlla I'utilizzo della priorita su 1.

Quando il valore di [B22] & 1, I'ascensore funziona normalmente a meno che non vi sia una
richiesta di priorita. La richiesta di priorita puo essere data da qualsiasi cabina o piano i cui lettori
di controllo accessi siano attivati con chiave ID registrata. Quando la chiave ID viene letta su un
lettore di controllo accessi su qualsiasi piano mentre I'ascensore & in movimento, I'ascensore
cambia la sua destinazione al piano in cui arriva la chiamata prioritaria. Se la direzione di marcia
corrente e il piano della chiamata prioritaria sono opposti, I'ascensore si ferma al primo piano nel
senso di marcia. Cambia immediatamente la direzione di movimento e si sposta direttamente al
piano da cui proviene la chiamata prioritaria. Quando I'ascensore raggiunge il piano della chiamata
prioritaria, siferma e attende con le porte aperte. La persona con la chiave prioritaria entra in cabina
e detiene la chiave del lettore di controllo accessi in cabina. A questo punto la cabina & pronta per
il viaggio prioritario. La persona puo portare l'ascensore a qualsiasi piano premendo i tasti sul
pannello della cabina.

L'ascensore non accetta chiamate al piano durante il periodo di servizio prioritario. Durante questo
periodo, solo le chiavi della cabina possono essere utilizzate per spostare I'ascensore.

Quando la chiave di priorita viene letta per la seconda volta nel lettore di controllo accessi all'interno
dell'armadio, I'utilizzo della priorita viene interrotto. C'e€ anche un timeout per uscire dal sistema di
priorita. Se non viene effettuata alcuna chiamata sul pannello della cabina durante il tempo
specificato in [T41] mentre |'ascensore e fermo, la routine di servizio prioritario viene terminata.
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5.3) SISTEMA DI CONTROLLO ACCESSI

La funzione di controllo degli accessi consente solo agli utenti con I'autorizzazione appropriata di
utilizzare l'ascensore, in altre parole, limita le persone che non sono autorizzate a utilizzare
I'ascensore per un piano o un intervallo di tempo specifico. A tal fine, ogni utente dell'ascensore
deve avere una scheda RFID o una chiave i-Button con un ID utente univoco.

Questa sezione spiega come modificare i dettagli di autorizzazione della carta e come registrare un
nuovo ID nel sistema. Il sistema di controllo accessi € attivo solo quando il parametro [B21] ha un
valore maggiore di 0. Quando arrivi a questa sezione, apparira il seguente menu.

5.3.1) LISTAID
Icona PARAMETRI per modificare le impostazioni dell'ID registrato -> PO8-CONTROLLO ACCESSI ->

E possibile utilizzare I'ELENCO DEI CODICI Y1. Quando questa sezione & selezionata, I'elenco degli
ID registrati verra visualizzato sullo schermo.

Come visto sopra, ogni riga mostra il codice ID composto da tre parti.
0A6578BF/FFFFFFFF/1

ID Piani Permessi Tipo di Accesso

La frase "OA65788BF" a sinistra contiene il codice ID univoco per gli utenti. La parola "FFFFFFFF" al
centro riporta le informazioni dei piani che gli utenti hanno il permesso di viaggio. All'interno di
gueste informazioni, ogni piano & rappresentato da una cifra e "1" significa permesso e "0" significa
restrizione. Le informazioni a destra indicano lo stato dell'autorizzazione. Di seguito vengono fornite
spiegazioni dettagliate.

E possibile spostare la freccia a sinistra dell'ELENCO DEI CODICI con i tasti SU e GIU. Selezionare la
riga che si desidera modificare e premere il tasto ENT.

La Tabella 5.1a mostra le transazioni che puoi scegliere, le loro spiegazioni e i codici di transazione.
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Tabella 5.1a Autorizzazioni per le chiavi di identita

1 Tutti Piani Per consentire tutti i piani selezionare il valore 1 con i tasti SU e GIU e premere il
Permessi tasto ENT. (Piani = FFFFFFFF)
5 Nessun Piano Per bloccare tutti i piani, selezionare il valore 2 con i pulsanti SU e GIU e premere il
Permesso pulsante ENT. (Piani = 00000000)
0 - Nessun accesso Non sono consentite chiamate.
1 - Accesso completo Accesso a tutti i piani consentiti.

2 - Accesso all'interno di PE1 | Accesso a tutti i piani consentito nel
periodo PE1.

3 Regola i Permessi

3 - Accesso all'interno di PE2 | Accesso a tutti i piani consentito nel
periodo PE2.

4 - Chiave prioritaria Autorizzazione di priorita chiave
prioritaria

Selezionare il numero di piano che si desidera consentire con i tasti SU
e GIU e premere il tasto ENT (questo numero & un numero binario a 32
Permeso ad un bit visualizzato in formato esadecimale. Ogni unita rappresenta un
Piano piano).

Per le fermate 3, 5, 10, 16, 23, 30: Piani: 40810428
(01000000100000010000010000101000b)

Selezionare il numero di piano che si desidera limitare con i tasti SU e
GIU e premere il tasto ENT (questo numero & un numero binario a 32
Restrizione per un | bit mostrato in formato esadecimale. Ogni unita rappresenta un
Piano piano).

Per le fermate 0, 7, 12, 19, 25, 29: Piani: 22081081
(00100010000010000001000010000001b)

5.3.2) FORMATI

Quando si desidera aggiungere una nuova carta o chiave al sistema, & necessario assegnarla a un
formato. Un formato contiene altre informazioni oltre al codice ID, questi sono i multipli consentiti
e lo stato. Ci sono 15 formati nel sistema. Ecco perché ti consigliamo di rivedere i formati prima di
iniziare ad aggiungere carte o switch al sistema. La logica alla base dei formati & quella di poter
raggruppare gli utenti con criteri di autorizzazione simili. Se salvi prima i dettagli di autorizzazione
di un formato, puoi aggiungere un gran numero di carte e chiavi in questo formato e molti dettagli
verranno salvati automaticamente. Non € necessario modificare le proprieta individualmente per
ogni nuovo utente.

>01: 00000000/1
02: 00000000/1

Ci sono 15 formati nel sistema. Puoi vedere tutti i formati da 0 a 14 con i pulsanti SU e GIU.
Selezionare il formato che si desidera modificare e premere il tasto ENT. E inoltre possibile
modificare un formato simile alla modifica dell'ID descritta nella sezione precedente. L'unica
differenza e che le informazioni modificate appartengono a un formato, non a un codice ID. Quindi,
per iniziare, devi scegliere un numero di formato invece di un codice ID. Le informazioni "Tutti i piani
limitati" vengono caricate per impostazione predefinita in tutti i formati. E possibile aggiungere uno
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per uno i piani che si desidera consentire con |'operazione numerata "4", ovvero con "ALLOW
FLOORS". Allo stesso modo, puoi modificare lo stato nel formato.

Il motivo del salvataggio in piu formati & rendere possibile raggruppare utenti con diritti di accesso
simili e assegnare un formato separato a ciascun gruppo. Quindi, quando si aggiungono nuove carte
e chiavi al sistema, selezionare prima il formato e salvare tutte le carte in questo gruppo.

5.3.3) FORMATO ATTIVO

E possibile accedere a questo processo tramite I'icona PARAMETRI -> PO8-CONTROLLO ACCESSI ->
Y7-FORMATO ATTIVO e selezionare il formato predefinito attivo.

5.3.4) AGGIUNGI NUOVO ID

E possibile accedere al processo di aggiunta di un nuovo ID tramite I'icona PARAMETRI -> P08-
CONTROLLO ACCESSI -> Y2-AGGIUNGI CODICE. Nella nuova schermata, il sistema attendera che
gualsiasi stazione legga la nuova tessera o chiave.

> FORMATO ATTIVO
1:00000000/1

Puoi vedere il formato attivo sullo schermo. Nella schermata sopra, questo & 1. E possibile
modificare il formato attivo tra 0 e 14 utilizzando i tasti SU e GIU. Il sistema attendera che tu
inserisca una chiave o una tessera nel lettore. Quando si inserisce una carta o una chiave, il codice
identificativo apparira sullo schermo.

0A6578BF
REGISTRATO

Il nuovo ID registrato verra salvato con gli attributi di autorizzazione e stato del formato corrente.
Tuttavia, puoi modificare le proprieta di questa carta ogni volta che vuoi come spiegato nella sezione
"ELENCO CODICI". Durante la registrazione nel sistema di piu di una nuova chiave o scheda con le
stesse autorizzazioni e proprieta di stato, € possibile continuare senza modificare il formato attivo
corrente.

5.3.5) CANCELLARE CODICE

Un codice registrato puo essere inserito nel processo di cancellazione tramite I'icona PARAMETRI -
> P08-CONTROLLO ACCESSI -> CANCELLAZIONE CODICE Y3. Quando la freccia sullo schermo
mostra il codice ID che si desidera eliminare, premere il pulsante ENT.

5.3.6) CANCELLAZIONE DI TUTTI | CODICI ID

In questa sezione & possibile eliminare tutte le chiavi registrate nel sistema con un'unica operazione.
L'applicazione per eliminare tutti i codici identificativi del sistema e nell'icona PARAMETRI -> P08-
CONTROLLO ACCESSI -> CANCELLA CODICE Y3. Fai molta attenzione mentre lo fai.
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5.3.7) PIANI LIBERI

Quando si utilizza un sistema di controllo degli accessi, potrebbe essere desiderabile avere libero
accesso ad alcuni piani, come il piano terra. Puoi programmare piani liberi in questa sezione. Icona
PARAMETRI di elaborazione ->

E possibile accedervi tramite PO8-CONTROLLO ACCESSI -> Y6-FREE FLOOR. Quando selezioni questa
sezione, ti verra chiesto un codice di transazione. Le operazioni che & possibile effettuare ed i codici
necessari per impostare i piani liberi sono i seguenti:

Per consentire tutti i piani, selezionare 1 come
0 Tutti i piani ammessi | codice di operazione con i pulsanti SU e GIU e
premere il pulsante ENT.

. Per limitare tutti i piani, selezionare "2" come
Nessun piano

1 ' codice di operazione con i pulsanti SU e GIU e
consentito premere il pulsante ENT.
Modifica Premere il pulsante ENT per modificare le

2 autorizzazione autorizzazioni fornite.

Selezionare il numero di piano che si desidera
3 Consenti un piano assegnare come piano libero con i pulsanti SU e
GIU e premere il pulsante ENT.

.. . . Selezionare il numero di piano a cui si desidera rimuovere
Elimina autorizzazione

4 ] I'accesso gratuito con i pulsanti SU e GIU e premere il pulsante
per un piano ENT

5.4) CONTROLLO DELLA MANUTENZIONE

Esistono due sistemi di controllo indipendenti per attivare la modalita di manutenzione. Il primo &
impostare un tempo di manutenzione in futuro, il secondo e determinare il numero massimo di
avviamenti per I'ascensore. Se il tempo di manutenzione impostato o il numero di partenze viene
superato, I'ascensore passa in modalita manutenzione e non accetta piu chiamate. Il parametro
superato deve essere modificato o cancellato per mettere |'ascensore in uso normale. Entrambi i
sistemi di controllo della manutenzione possono essere attivi contemporaneamente.

5.4.1) TEMPO DI MANUTENZIONE

AE-MAESTRO dispone di un orologio interno in tempo reale. Si accede all'operazione tramite l'icona
PARAMETRI DI SISTEMA -> H10-TEMPO DI MANUTENZIONE. Questa schermata chiedera di inserire
una data e quando la data del dispositivo raggiunge questa data, il sistema entrera in modalita di
manutenzione e l'ora di manutenzione rimarra in questa modalita fino a quando non viene
assegnata una data futura. Se si modifica il mese o il giorno a zero, il controllo del tempo di
manutenzione verra disabilitato.

5.4.2) MASSIMA PARTENZA

Si accede all'operazione tramite l'icona PARAMETRI DI SISTEMA -> HO7-NUMERO MASSIMO DI
AVVIE. Se il decollo massimo & impostato su un numero diverso da zero, il sistema di controllo della
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manutenzione & attivo. Se il numero di partenze supera il numero impostato come partenza
massima, |'ascensore smette di accettare nuove registrazioni. Per riportare il sistema alla modalita
normale, il numero di avviamenti deve essere ripristinato o salvato come un numero maggiore del
numero di avviamenti registrato.

5.5) CONTROLLO PRE-COPPIA TORQUE e SCAPPO IN DIETRO

Il comportamento del motore durante I'avviamento e controllato dal parametro S19. Questo
parametro determina quali funzioni verranno attivate durante la fase di velocita zero all'avvio. Se
[S19 = 0], in questa fase non vengono effettuati controlli. Vengono utilizzati due metodi diversi per
I'applicazione anti-backlash e pre-torque.

5.5.1) Controllo Scappo Indietro

In questo metodo si osserva lo slittamento della cabina e si applica una coppia al motore nella
direzione opposta. Non viene utilizzato alcun feedback sul peso. Le opzioni sono:

S19 Metodo di Controllo

0 Nessun controllo

Controllo all'indietro: intelligente

Se si osserva uno slittamento nella direzione di marcia, uscire immediatamente dalla
modalita velocita zero ed entrare nella fase di accelerazione e il movimento normale viene
avviato.

Back Leak Control - Veloce
2 Accorciando il periodo di lettura dell'encoder, la coppia viene applicata nella direzione
opposta reagendo molto rapidamente a qualsiasi tipo di scorrimento.

Controllo all'indietro - Smart + Fast

La prima e la seconda opzione vengono applicate insieme. Accorciando il periodo di lettura
3 dell'encoder si ha una risposta molto rapida a qualsiasi tipo di slittamento, e se si osserva
uno spostamento nella direzione di movimento, il movimento normale viene avviato
uscendo immediatamente dalla modalita velocita zero e passando alla fase di accelerazione.

5.5.2) Applicazione di Precoppia Per Motori Sincroni

5.5.2.a) Pre-Torque (Feedback digitale opzionale)

S19 Metodo di Controllo

Pre-coppia
4 Nella fase di velocita zero, viene utilizzato il metodo della precoppia. Puo essere applicato
senza feedback o & possibile utilizzare informazioni digitali dal sensore di peso della cabina.

Sono disponibili tre funzioni di ingresso LS1, LS2 e LS3 per ricevere i dati dal sensore del peso
dell'auto. Questi ingressi devono essere collegati alle uscite digitali del dispositivo utilizzato come
sensore di peso e le uscite del dispositivo devono essere regolate come mostrato nella Tabella 5.5.

Utilizzare il manuale di installazione APO4_AEM_INSTR_PRET_SENSOR per l'installazione e la
configurazione.
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Tabella 5.5. Ingressi LS1, LS2 e LS3

X%: carico cabina al decollo / carico cabina nominale LS1 %25 | LS2 %50 | LS3 %75
CL: carico cabina al decollo

CL<25% 0 0 0
25%<=CL<50% 1 0 0
50%<=CL<75% 1 1 0
CL>75% 1 1 1

Il dispositivo integrato prevede in quale direzione la cabina si spostera con il carico misurato al
decollo e cerca di mantenerlo costante applicando una precoppia inversa preventiva. Poiché il
feedback consiste in un massimo di 3 dati, con questo metodo potrebbe non essere possibile
ottenere un risultato perfetto. Questo metodo puo essere utilizzato anche senza feedback.

5.5.2.b) Analogo della pre-coppia

S19 Metodo di Controllo

Analogico pre-coppia
5 I metodo pre-coppia viene utilizzato con il feedback analogico ricevuto dal sensore di peso
dell'auto nella fase di velocita zero.

Questo metodo & il miglior sistema antiscivolo. E essenziale utilizzare un sensore di peso analogico
che emetta in modo proporzionale al carico istantaneo in cabina. Con questi dati, il dispositivo
integrato calcola la coppia anteriore antiscivolo pil appropriata per mettere in sicurezza la cabina e
la applica al motore.

In questo metodo, il dispositivo integrato registra il valore di precoppia riuscito per ciascun valore
di carico e lo utilizza nelle applicazioni successive. Il sistema riempira questo segno quando arrivano
carichi diversi e, dopo un certo periodo di tempo, registrera la precoppia piu adatta per tuttii carichi.
Per questo motivo le prestazioni del sistema emergeranno solo dopo un certo numero di partenze
con carichi differenti e non ci saranno colpi o slittamenti. La tabella dei pesi pud essere cancellata
da R19-CANCELLAZIONE DATI PESO nella sezione servizi.

Poiché I'hardware e le connessioni necessarie per utilizzare questo metodo variano in base al
sensore di peso utilizzato, contattare il rivenditore o il servizio tecnico per i dettagli
dell'applicazione.

5.6) OPERAZIONI DI GRUPPO
Il dispositivo integrato pud essere utilizzato in gruppi di ascensori fino a 8 ascensori. Per la
connessione di gruppo, 1 scheda di interfaccia CAN CSI deve essere installata in ciascun dispositivo

F/7.5.5.02.112 R:0 84 AE-MAESTRO



e deve essere utilizzato 1 modulo di gestione gruppo ICG per ogni gruppo. La comunicazione tra
I'lCG e gli ascensori di gruppo avviene tramite il bus CAN a bassa velocita e con tolleranza ai guasti.

T
ICG Amministratore di Gruppo

Figura 5.6 Gestione del gruppo

Parametri utilizzati nelle operazioni di gruppo

[A07] GRUPPO NO

0: ascensore simplex

1..7: Group Elevator. Il valore del parametro € il numero di gruppo dell'ascensore.
Tutti gli ascensori del gruppo devono avere numeri diversi.

[A02] SISTEMA DI TRAFFICO

2: Raduno

3: Pick Up

4: Collezione Double Button

Non & possibile utilizzare altri sistemi di traffico nell'applicazione di gruppo.

Tutti gli ascensori di gruppo devono essere impostati sullo stesso sistema di traffico [A02].

[B12] PIANO INFERIORE MANCANTE (ASCENSORE DI GRUPPO)

Se ci sono piani (piani) sotto il livello del suolo di questo
ascensore in alcuni ascensori di gruppo, il numero di questi piani
mancanti deve essere inserito in questo parametro.

Con queste informazioni, verranno calcolate le differenze tra i
livelli del pavimento degli ascensori di gruppo.

Se i piani terra di tutti gli ascensori di gruppo sono allo stesso
livello, per tutti dovrebbe essere scritto 0.

C'e un esempio di dare valori al parametro B12 nella figura a
sinistra. B12=1

B12=2

Il numero di piani degli ascensori per gruppi puo essere diverso. B12=0 B12=0

[T29] GRUPPO PORTA IN ATTESA

Se la porta non puo essere chiusa entro il tempo registrato in questo parametro per qualsiasi motivo dopo
la ricezione del comando di chiusura della porta, I'ascensore esce dal gruppo. Le attivita su di esso
vengono eseguite e la connessione di gruppo viene interrotta.

[EO9] - GRUPPO CAN CANALE

Se I'ascensore funziona in gruppo, questo parametro deve essere impostato come 2 [E09 = 2].

In questo caso, il canale CAN2 non puo essere utilizzato per la comunicazione con un altro dispositivo.
Impostare come [EQ9 = 3] nei sistemi simplex.
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5.7) IMPOSTAZIONE DELLA PASSWORD
E possibile modificare la password con questa funzione. Quando si accede a questo menu, il sistema
chiedera la password corrente.

Se inserisci la password correttamente, il sistema ti consentira di modificare la password con un
numero compreso tra 0 e 32000. Quando si preme il pulsante ENT, la nuova password viene salvata.
Tuttavia, € possibile annullare le modifiche premendo il tasto ESC.

5.8) IMPOSTAZIONI DI FABBRICA

Se il dispositivo viene installato per la prima volta o se si desidera eliminare tutte le impostazioni
esistenti per riorganizzare i parametri, € possibile tornare alle impostazioni di fabbrica. In questo
processo, tutti i parametri vengono prima eliminati e quindi regolati in base al tipo di sollevamento
specificato. E possibile accedere al processo tramite I'icona SERVIZI -> RO8-IMPOSTAZIONI DI
FABBRICA.

5.9) BACKUP DEI PARAMETRI

Una volta completato tutto cio che riguarda il caricamento e l'impostazione dei parametri
dell'ascensore, sarebbe molto utile salvare una copia del set completo dei parametri nello spazio di
memoria del dispositivo. Questo set di parametri di backup non & soggetto a modifiche. Possono
essere sottoposti a backup solo nel loro insieme e caricati tutti insieme dal backup.

Per ottenere una copia del set di parametri corrente andare al menu SERVIZI nel menu principale.
Quando entri in questa sezione, ti verra chiesto di inserire un codice di transazione. Quando si digita
"536" e si preme ENT, verra eseguito il backup dei parametri.
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CAPITOLO 6- CODICI DI ERRORE E REGISTRAZIONI DI
ERRORE

Tutti gli errori rilevati nel sistema vengono visualizzati nella schermata principale durante il
funzionamento e memorizzati nella memoria permanente. La capacita di memorizzazione degli
errori del sistema & 250. Se si verifica un nuovo errore mentre nella memoria sono presenti 250
errori, il record di errore pill vecchio viene cancellato e quello nuovo viene salvato. E possibile
visualizzare gli ultimi 250 errori memorizzati in qualsiasi momento utilizzando lo schermo LCD o con
la connessione al computer. Descrive come visualizzare i rapporti del registro degli errori utilizzando
la tastiera e il display LCD.

6.1) CODICI DI ERRORE

COD | ERRORE DESCRIZIONE
1 STOP INTERRUZIONE Il urcwt'o Fjl STOP 1‘20 (regolatore di velocita, contatto del paracadute,
pulsanti di STOP...) & aperto.
2 120-135 NO Circuito di contatto porta aperto durante il movimento 125-130.
3 140 NO Il circuito di blocco porta 140 si & aperto durante il movimento.
Contatto KDK i L. - .
4 on a. ° . n Il contatto del contattore KDK & in cortocircuito. Vedere la sezione 11.2.
cortocircuito
Contatto DRB i . . . N .
5 on a. © . n L'ingresso di reset della porta & in cortocircuito. Vedere la sezione 11.2.
cortocircuito
1-In movimento veloce, il sistema non é stato in grado di ottenere nuove
6 TEMPO DI PASSAGGIO DEL | informazioni sul piano entro il tempo specificato nel parametro [TO5].
PIANO 2-ll sistema in slow motion non & riuscito a ottenere nuove informazioni sul
piano entro il tempo specificato nel parametro [T31].
I segnali di blocco porta o contatto porta non sono stati interrotti entro il
7 PORTA NON APERTA tempo definito in [T20] per la porta A e [T25] per la porta B dopo l'invio del
comando di apertura della porta.
Dopo aver inviato il comando di chiusura porta, i segnali Blocco Porta o
8 PORTA NON CHIUSA Contatto Porta non sono stati chiusi per la porta A [T21 e per la porta B, entro
il tempo definito in [T26] (KL1 =0, KL2 = 0).
9 817- 818 NO | finecorsa salita e discesa (817 e 818) sono aperti contemporaneamente.
10 LE INFORMAZIONI SUL Le informazioni sul pavimento sono sbagliate
PIANO SONO ERRATE P gliate.
Incoerenza tra il numero di piani sugli schermi e la posizione dell'auto. Questo
11 ERRORE CONTATORE errpre si verifica q.uando I afjto si trova al Plano\plu Ibas.so [81.7 =0] e [818 = 1]
se il numero del piano non & 0 o quando l'auto & all'ultimo piano, [817 =1] e
[818 = 0] non ¢ I'ultimo piano.
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COD | ERRORE DESCRIZIONE
12 ERRORE DIREZIONE La direzione di movimento della cabina e la direzione di rotazione dell'encoder non
ENCODER sono la stessa cosa. Scambia A e B sull'ingresso dell'encoder incrementale.
NESSUN SEGNALE Nessun impulso enc.oder e .stato r|.cevuto entrf).ll tempq defmlto nellparamletro
13 [T40] mentre la cabina era in movimento. Verificare il circuito elettrico dell'encoder
ENCODER . . .
e il collegamento meccanico dell'encoder.
ERRORE DI Se l'ingresso di bypass & attivo [BYP = 0] e |'ascensore € in modalita normale, si
14 ESCLUSIONE ve!'lﬂca questo errore. L'interruttore di bypass dovrebbe essere normalmente
chiuso.
LA STAZIONE DI . . . s N . . . .
N Il piano di parcheggio definito in [BO7] € maggiore di [A01] del numero massimo di
15 | PARCHEGGIO E fermate. [BO7] puo essere massimo ([A01] -1)
ERRORE ' P '
16 | STOP INCENDIO Il piano f‘UOCO definito .|n [BO5] & superiore al numero massimo di fermate [A01].
[BO5] puo essere massimo ([A01] -1).
17 ERRORE DI Errore di comunicazione tra schede elettroniche interne. Spegnere e accendere il
COMUNICAZIONE U2 | dispositivo, se l'errore persiste, contattare il supporto tecnico autorizzato.
Non c'e comunicazione con la scheda di comunicazione seriale nell'unita vettura.
Verificare lo stato della comunicazione tra I'auto e la scheda madre tramite i led BE
e LE. Se questi led davanti ai driver CAN dell'auto sono accesi, o c'€ un errore nel
ERRORE RISPOSTA C|rcu!to dll comunlcazu.)r?e seriale dell'auto oppl.Jre i valori di reswtgnza} di N
18 terminazione delle unita CAN non sono corretti. La porta CAN cabina & definita nel
CABINA ” Lo . . . \ R
parametro [EQ7]. Verificare se il circuito di comunicazione seriale dell'auto &
collegato alla porta CAN specificata in [EQ7]. Definisce il canale CAN utilizzato per il
circuito dell'auto. E necessario collegare i cavi di comunicazione dell'auto alla porta
CAN indicata da [A18].
MCI IN CORTO Guasto alla supervisione del contattore in caso di utilizzo dei contattori alla rete del
19 sistema. Se viene ricevuto questo errore, controllare se I'ingresso MCI € passivo
CIRCUITO R
dopo l'attivazione del contattore MC.
20 NESSUN TERMISTORE | Il circuito del termistore del motore & aperto [PTC = 0]. Il termistore e aperto a
PTC causa del surriscaldamento del motore o il circuito PTC non e collegato.
ERRORE DI PIANI \ .. . . .
21 PALS C'e un errore negli impulsi del pavimento. Fallo riapprendere.
2 ERRORE CALORE [DTP = 0] questo errore si verifica se viene rilevata alta temperatura nel motore
PORTA della porta automatica o se I'ingresso DTP non e collegato.
23 | NO DI LIVELLAMENTO | Sebbene il livellamento sia iniziato 20 volte, non ha avuto successo.
Quando si seleziona un encoder incrementale o assoluto come selettore di piano, &
24 | NO INFO SUL FONDO | necessario creare un pozzetto. Se I'apprendimento non e stato completato con
successo, verra visualizzato questo messaggio.
ERRORE DATI . . . . .
25 ENCODER Dati del polso incompleti o errati. Bene I'apprendimento dovrebbe essere fatto.
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COD | ERRORE DESCRIZIONE
Se [B27 = 1], il controllo della temperatura viene effettuato utilizzando l'ingresso
% TEMPERATURA DEL THR. Viene generato un messaggio di errore quando l'ingresso THR ¢ a circuito
DEPOSITO MACCHINA | aperto. Verificare se I'ingresso THR & collegato e se il contatore di calore qui
collegato funziona correttamente.
Mc non ha tirato il contattore.

27 | MC NON HA TIRATO Quando non si utilizza Ia.modalltal.STO, | mgressc? MCl contro|||a chfe il contattore .
del motore (MC) venga tirato. Se I'ingresso MCl & 1 quando I'MC viene estratto, si
verifica questo errore.

28 | MC CADUTA Mc ha rilasciato il contattore durante la guida.

Sebbene i contattori non siano tirati, non c'e segnale al terminale CNT. Controllare
CONTATORE . . . - ) . e e
29 il terminale di ingresso CNT, la sua definizione, che i contatti ausiliari chiusi dei
ATTACCATA .. . -
contattori siano collegati correttamente all'ingresso CNT.

30 | TKF NON HA TIRATO Il contattore TKF non ha tirato. Vedere la sezione 12.1.

31 | TENSIONE BASSA La tensione dellal bara DC & bassa.

32 | TENSIONE ALTA La tensione dellal bara DC ¢ alta.

[ML2 = 0] questo errore si verifichera se I'ingresso ML2 diventa passivo mentre la
cabina e in attesa al piano. Se questo errore si verifica mentre le porte sono

33 | ML APERTA AL PIANO | aperte, crea un errore UCM e il sistema viene bloccato. Verificare gli interruttori
ML1, ML2, lo stato dei magneti opposti e le connessioni degli interruttori ML1,
ML2.

ML2 IN CORTO Se l'ingresso ML2 e ancora attivo anclf.we sela cabln'fa\ esce dal pawmentc.) [ML2 = 1],
34 CIRCUITO compare questo errore. Controllare l'ingresso dell'interruttore magnetico ML2, la
posizione del contromagnete e le connessioni elettriche ML2.
35 | NO FASE L1/R La fase L1/ R & interrotta. Verificare le connessioni di rete.
36 | NO FASE L2/R La fase L2 / S viene interrotta. Verificare le connessioni di rete.
37 | NO FASE L3/R La fase L3 / T & interrotta. Verificare le connessioni di rete.
38 | ERRORE DI CHIAVE La tensione del bus CC e presente sebbene i relé di ingresso non siano commutati.
39 | ERRORE DI SPI C'e un errore di comunicazione tra i processori interni.
40 | CONTATTO PORTA Sebb.er?e la quta sia flSlcame\nte chiusa, i cont.a.ttl dellé porta sono aperti. La
condizione fisica della porta e controllata dagli ingressi KL1 e KL2.
a1 TEMPO DI Questo errore si verifica se il processo di livellamento non puo essere completato
LIVELLAMENTO entro 10 secondi. .
ERRORE CONTATTO

42 ARN Errore di contatto ARN. Vedere la sezione 11.1.
ERRORE CONTATTO

43 ARD Errore di contatto ARD. Vedere la sezione 11.1.

Quando il sistema e in modalita Bypass, le porte non sono realmente chiuse,

44 | NO KL1-KL2 ovvero gliingressi KL1 e KL2 non sono attivi. Controllare i contatti delle porte e gli
ingressi KL1, KL2.
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45 | ERRORE PONTE SDB La scheda SDI? non puo collegare'la linea di sicurezza. Controllare gli ingressi 140,
ML1 e ML2 e il contatore magnetico.
La partenza per il movimento di reset cabina dopo I'accensione ¢ stata bloccata dal
47 | RESET OFF N - .
parametro [B35]. Questo non & un errore ma un messaggio di avviso.
48 | ERR. BATTERIA EKS La tensione della batteria del sistema di recupero elettronico e bassa.
PORTA EKS NON Duran'te I opera2|on'e' di soccorso elettronico non e 'sjcato p055|bllg aprlr'e la porta
49 APERTA entro il tempo specificato nel parametro [T32]. Verificare la tensione di
alimentazione della porta e i segnali della porta.
PORTA EKS NON NeIIaT manovra di soccorso eIettronltfo., la porta nqn e st:.:\ta.chlusa gntro il tempo
50 CHIUSA specificato nel parametro [T32]. Verificare la tensione di alimentazione della porta
e i segnali della porta.
51 | ARN + ARD ERROR | contatti ARN e ARD sono difettosi. Vedere la sezione 11.1.
52 | EKS MAX. TEMPO Il tgmpo impiegato nell'operazione di soccorso elettronllco ha superato il tempo
registrato nel parametro temporale [T36]. Controllare I'ora [T36].
[ML1 = 0] questo errore si verifichera se l'ingresso ML1 diventa passivo mentre la
cabina e in attesa al piano. Se questo errore si verifica mentre le porte sono
53 | ML1 APIANO aperte, crea un errore UCM e il sistema viene bloccato. Verificare gli interruttori
ML1, ML2, lo stato dei magneti opposti e le connessioni degli interruttori ML1,
ML2.
Se l'ingresso ML1 & ancora attivo nonostante la cabina esca dal pavimento [ML1 =
54 | ML1 CORTO CIRCUITO | 1], compare questo errore. Controllare l'interruttore magnetico ML1, la posizione
del contro magnete e le connessioni elettriche ML1.
55 | ERR. DI MODO 33CP La modalita operativa non pud essere modificata nel sistema Limax 33CP.
Se il parametro A14 & 4 [A14 = 4], il sistema non torna alla normalita subito dopo
56 | RESET INCENDIO I eI|m|naZ|\one della c.on.d|2|one di incendio, si blocca e da questo m.essa.gfglo. Il
blocco puo essere eliminato solo entrando e uscendo dallo stato di revisione o
riaprendo il sistema.
Se il pulsante di piano viene letto per piu di 300 secondi in un sistema con
ERRORE PULSANTE c9mun|ca2|one pa.rallela al. piani, il sistema considera qu.el pulsantej\ di piano come
57 PIANO difettoso e un genio non viene letto. Questo controllo viene eseguito solo se [E02 =
1]. Questo errore viene segnalato finché si tiene premuto il pulsante. L'immissione
della revisione cancellera questo errore.
58 AVVISO DI Segnale attivo rilevato dall'ingresso terremoto [DPM = 0]. L'ascensore passa allo
TERREMOTO scenario del terremoto.
LIMITE INFERIORE . I . .
59 FONDO La cabina ha superato il finecorsa inferiore.
60 LIMITE SUPERIORE La cabina ha superato il finecorsa superiore verso l'alto
FONDO P P '
61 | TEMPO DI LYRPUMP | contatti d! blocco \del piano ('125-130) r'10n si sono chiusi entr'o il tempF) specificato
dopo che Lirpomp € stato eccitato nel sistema con porte semiautomatiche.

F/7.5.5.02.112 R:0

90 AE-MAESTRO




COD | ERRORE DESCRIZIONE
NO COMUNICAZ.CON Se [A1$ = 1_], viene cercata nel sistema la .carta? ben inferiore. Se c_e un errore di
62 comunicazione con la scheda nella parte inferiore del pozzetto, viene generato
WELL DOT CARD L ,
questo errore. Controllare le connessioni dell'albero CAN, parametro A18.

63 | FRENI CHIUSI Questo errore si verifica se i freni si chiudono durante il movimento.

Sebbene la bobina del freno non fosse eccitata, non e stato ricevuto alcun

64 | FRENO MANTENUTO segnale dal contatto di feedback del freno. Controllare i terminali BR1 e BR2.
Questo errore verra visualizzato solo se [A16 = 1].

Sebbene la bobina del freno sia eccitata, € stato ricevuto un segnale dal

65 | FRENO NON APERTO contatto di monitoraggio del freno. Controllare i terminali BR1 e BR2. Questo
errore verra visualizzato solo se [A16 = 1].

Sebbene la scheda SGD non sia attivata con I'uscita RSG, I'ingresso SGC &

66 | ERRORE SGC-1 passivo [SGC.= OJ. Questo .errore.verra V|su.aI|zza:c.o solo se [A16 =1]. S
Controllare l'uscita RSG e il terminale relativo all'ingresso SGC, le definizioni e il
cablaggio. Controlla se la scheda SGD funziona correttamente.

Sebbene la scheda SGD sia attivata con l'uscita RSG, [SGC = 1] rimane. Questo
errore verra visualizzato solo se [A16 = 1]. Controllare il terminale relativo

67 | SGC ERROR-2 ) . L .
all'uscita SGD e l'ingresso SGC, le definizioni e il cablaggio. Controlla se la
scheda SGD funziona correttamente.

68 | ERRORE FOTOCELLULA 1 Anomalia fotocellula esterna rilevata dall'ingresso FE1.

69 | ERRORE FOTOCELLULA 2 Errore fotocellula esterna rilevato dall'ingresso FE2.

Questo errore si verifica se l'ingresso SGO & attivo nonostante il movimento sia

70 | REG. CONTARE. ERRORE-3 | iniziato e la bobina del regolatore di velocita sia eccitata. Verificare il
collegamento della bobina del regolatore e del contatto SGO.

VELOCITA DI SOCCORSO Durante'll SOCCOrso aprenfjo manualmente i freni, e stata superata la velocita

71 consentita della vettura di 0,3 m / s. Premere brevemente, non

SUPERATA . . Lo .
continuamente, i pulsanti di rilascio del freno.
L'errore UCM si verifica se la cabina esce dalla zona piano mentre le sue porte
sono aperte. Questo controllo viene eseguito se impostato su [A16 = 2]. Questo

72 | ERRORE UCM errore & permanente e deve essere eliminato manualmente dal menu.
Controllare gli interruttori ML1 e ML2 e i contro magneti. Controlla le
impostazioni e le connessioni del dispositivo che controlli UCM.

73 | REG. CONTACT ERROR-1 SGO=0 seb.bene l? boblna! A3 non sia attlva!ta. Assicurarsi che la bobina A3 sul
regolatore sia passiva. Verificare la connessione del contatto.

74 | REG. CONTACT ERROR-2 SGO rlmane.= 1 a.nche se.l.a bobina A3 & aFtlvata. Verificare che la bobina A3 sul
regolatore sia attiva. Verificare la connessione del contatto.

75 | ERR. FRENO PARACADUTE | Il freno a paracadute e attivato. Questa informazione & presa dalla voce PFK.
Questo errore si verifica se gli ingressi [A17 = 1] e 917 e 918 sono a circuito

76 ERRORE DELL'ULTIMO aperto contemporaneamente, [917 = 0], [918 = 0] quando vengono utilizzati

INTERRUTTORE DI PIANO | interruttori speciali di ripristino dell'ultimo piano (917, 918). Controllare gli
input 917 e 918, le definizioni e il parametro [A17].
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77 | ERRORE HD / HU Gli interruttori ad alta velocita non funzionano correttamente.
ERRORE DI Quando si utilizza I'encoder assoluto CAN come selettore di piano [A05 = 3],
78 | COMUNICAZIONE questo errore si verifica se il sistema non & in grado di comunicare con
DELL'ENCODER I'encoder CAN. Controllare i collegamenti dell'encoder e il parametro [AO5].
Quando I'encoder incrementale viene utilizzato come selettore di piano [A05 =
2 o 3], questo messaggio viene visualizzato quando I'encoder non puo
79 | ENK LEARNING ERROR con.1|_:)letarc:3 correttamfs:nte il pr(\)c.esso.dl ?pprendlmento. Que.st.o errore si
verifica se il numero di battute € inserito in modo errato o se i finecorsa
inferiore e superiore non possono essere letti durante I'apprendimento.
Controllare i collegamenti dell'encoder e gli interruttori ML1, ML2, 817,818.
Sebbene I'ascensore sia in movimento, [CNT = 1] non & passivo.
82 | CNTIN CORTO CIRCUITO | Verificare che i contattori siano tirati e i contatti ausiliari funzionino
correttamente. Verificare che la connessione CNT non sia in corto.
Se il sistema non riesce a comunicare con il terminale ALSK o ALPK, viene
84 | ALSK / ALPK NO visualizzato questo errore. Controllare la morsettiera, i cavi del bus CAN e
I'alimentazione 24V (100-1000).
Sebbene gli interruttori di determinazione della zona della porta (ML1, ML2)
85 | SDB 141 ERRORE siano attivi, i relé di sicurezza della scheda SDB hanno funzionato in modo
errato. Verificare la connessione ML1, ML2. Verificare il livello di 24 V CC.
36 | ERRORE TEST PORTA E stato rlce\{uto urﬁ errore .durante il test della porta. Verificare il collegamento
e la meccanica dei contatti porta.
Dopo che l'interruttore di ispezione del fondo del pozzetto 871 e stato attivato
[871 = 0], non e sufficiente riportare l'interruttore di ispezione alla modalita
normale [871 = 1] perché il sistema torni alla modalita normale. Per questo,
87 | BENE REV. RIPRISTINA I'interruttore KRR di ripristino del fondo del pozzetto deve essere ruotato
manualmente per una volta. Questo messaggio appare sullo schermo dopo che
il sistema esce dalla modalita di revisione fino a quando KRR non viene
composto. Le porte KRR devono essere scambiate quando sono chiuse.
Porta Un ingresso limite di chiusura & sempre attivo anche quando la porta e
88 | KL1 CORTOCIRCUITO . . ..
aperta [KL1 = 1]. Verificare collegamenti, descrizione e contatto KL1.
89 | KL2 CORTOCIRCUITO L ingresso del limite dI.C.hIUSUI‘a portaB e .sempref ?ttIVO anche quando la porta
e aperta [KL2 = 1]. Verificare collegamenti, descrizione e contatto KL2.
90 | TKE ATTACCATO Ill'contattore TI\(F e coma'ndato in apertura. Questo errore si verl'flca quando
I'ingresso TKF e 1 senza il contattore TKF eccitato. Vedere la sezione 12.1.
91 | ERRORE DI VELOCITA Il motore non riesce a tenere il passo con la velocita di marcia del dispositivo.
92 TiIMEOUT Prendendo come riferimento la velocita di scorrimento, il tempo trascorso
RALLENTAMENTO sulla rampa di decelerazione ha superato il tempo definito in [T31].
o SISTEMA Di TRAFFICO Di Lll.parametro del sistema di traffico [A02] non € lo stesso per tutti gli ascensori
GRUPPO | eruppo.
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94

LETTURA DEi PiANi
MANCANTi

Durante il processo di riconoscimento del fondo, sono stati letti meno piani
rispetto al numero di piani registrati nel parametro A01. Verificare il parametro
AO01.

Controllare le posizioni degli interruttori ML1, ML2, 817 e 818 e dei magneti
opposti e se funzionano correttamente.

95

PiU PAVIMENTI LETTi

Durante il processo di riconoscimento del fondo, sono stati letti piu piani
rispetto al numero di piani registrato nel parametro AO1. Verificare il
parametro AO1.

Controllare le posizioni degli interruttori ML1, ML2, 817 e 818 e dei magneti
opposti e se funzionano correttamente.

96

DEFiNiZIONE DELLA
VELOCITA MAGGIORE
DELLA VELOCITA DEL
MOTORE

Uno o piu parametri salvati tra SO1 ... SO8 & maggiore della velocita del motore
memorizzata in M02. Verificare i valori di questi parametri.

98

IL VALORE DEL FRENO
DINAMICO NON E
CORRETTO

| parametri [UO3] e [UO4], che determinano le tensioni di inizio e fine del freno
dinamico, ei valori dei parametri [U06], che determinano la tensione di rete,
sono incoerenti.

99

LUCE CABINA SPENTA

La luce dell'auto & spenta quando il segnale di occupato € attivo.
Se il monitoraggio della luce dell'armadio non & in corso, eliminare la
definizione dell'ingresso LGT.

101

SOVRACORRENTE

Pilu di 2 volte il valore di corrente del motore rilevato corrente (per 2,5
secondi).

Il contrappeso potrebbe essere impostato in modo errato.

Nel motore gearless, I'angolo di offset dell'encoder potrebbe essere errato. Il
processo di ottimizzazione deve essere ripetuto.

Il freno motore potrebbe non essere completamente aperto.

102

ERR. CORRENTE

Impossibile leggere la corrente del motore.

Se l'errore e in modalita standby: potrebbe esserci un malfunzionamento nel
circuito di lettura corrente del dispositivo. Potrebbe esserci un contatto
allentato nel collegamento del cavo di lettura corrente.

Se I'errore si verifica durante il movimento: il rumore che si verifica durante la
guida del motore potrebbe influenzare il circuito di lettura corrente. Il
collegamento a terra del motore e del dispositivo deve essere controllato.

103

ERRORE IPM

I modulo IPM sta inviando un segnale di errore.

All'avvio: [TO8] -BRAKE WAIT TIME puo essere inferiore al tempo di apertura
meccanica del freno motore. Il valore di [TO8] deve essere verificato e
aumentato se necessario.

Durante il viaggio: il modulo IPM ha rilevato una corrente elevata istantanea. E
necessario verificare che i valori dei parametri del motore siano inseriti
correttamente nel sistema e che il bilanciamento del contrappeso sia eseguito
correttamente.

All'arresto: [T13] - Il TEMPO RITARDO FRENO puo essere impostato inferiore al
tempo di chiusura meccanica del freno motore. E necessario controllare il
valore di [T13] e aumentare il valore se necessario.

[P17] Il parametro -STOP SPEED puo essere impostato su un valore alto. 0,001
nel motore sincrono; 0.002 dovrebbe essere impostato nel motore sincrono.
Durante I'ottimizzazione: il modulo IPM ha rilevato una corrente elevata
istantanea. E necessario verificare il collegamento a terra del sistema.
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104

ERRORE ENCODER

Impossibile ricevere dati dall'encoder

Standby: impossibile ricevere dati dall'encoder assoluto, € necessario verificare
il collegamento dell'encoder.

In movimento: nessun movimento rilevato anche se c'era un comando di
movimento. Se c'€ movimento nel motore, & necessario controllare il
collegamento dell'encoder e la messa a terra. Se non c'€ movimento nel
motore, il processo di tuning deve essere ripetuto nel motore sincrono | valori
dei parametri P5-CONTROL PARAMETERS devono essere verificati nel motore
asincrono.

Durante la regolazione del rollio: € stato rilevato un movimento di rotazione
maggiore del previsto. Per aumentare la potenza di elaborazione
dell'accordatura mobile, & necessario aumentare il valore di [C20] -TUNING
CURRENT.

Durante la messa a punto in pausa: € stato rilevato un movimento rotatorio del
motore. E necessario verificare che il freno motore sia chiuso e che possa
trattenere il motore senza muoversi. |l valore [C20] -TUNING CURRENT
dovrebbe essere diminuito.

105

ERRORE DI DIREZIONE DEL
MOTORE

Direzione di comando e inversione di direzione dell'encoder.

Nel motore sincrono: il processo di messa a punto potrebbe non essere
completato correttamente, & necessaria la ripetizione.

Nel motore asincrono: il valore del parametro [M17] -ENCODER DIRECTION
deve essere modificato.

106

GUASTO CABLAGGIO
MOTORE

Collegamento del cavo motore tra dispositivo e motore mancante o difettoso.
E necessario controllare i collegamenti del cavo motore.

107

ERRORE SCHEDA
ENCODER

Non c'é comunicazione con la scheda dell'encoder assoluto.

Modalita standby: impossibile comunicare con la scheda di interfaccia
dell'encoder assoluto. La scheda dell'encoder assoluto (ICA) potrebbe essere
difettosa oppure i collegamenti del cavo tra essa e I'encoder potrebbero essere
errati.

Durante il movimento o la messa a punto: le interferenze elettromagnetiche
che si verificano durante la guida del motore possono influenzare il
trasferimento dei dati e del segnale tra il dispositivo encoder. Il collegamento a
terra del motore e del dispositivo deve essere controllato.

108

ERRORE SOVRA VELOCITA’

La velocita dell'encoder e del 20% maggiore della velocita di comando.

| valori PID devono essere verificati dai parametri P5S-CONTROL PARAMETERS. Il
valore Kp della zona in cui viene rilevata una velocita eccessiva deve essere
aumentato fino al valore che non provoca vibrazioni nel motore.
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109

ERRORE LENTA VELOCITA’

Il motore non pud raggiungere la velocita di comando.

| valori PID devono essere verificati dai parametri P5-CONTROL PARAMETERS. Il
valore Kp della regione in cui viene rilevata la bassa velocita deve essere
aumentato fino a quando non provoca vibrazioni nel motore.

Ripetere il processo di messa a punto in un motore sincrono; Nel motore
asincrono, € necessario controllare i collegamenti e i segnali dell'encoder.

110

MOTORE FUORI VELOCITA

La velocita di rotazione del motore e superiore del 50% rispetto alla velocita di
targa del motore.

La velocita di riferimento pud essere impostata su un valore superiore alla
velocita nominale del motore.

Il valore di accelerazione dell'accelerazione S10 potrebbe essere impostato
troppo alto.

112

ERRORE IPM
PERMANENTE

Il modulo IPM invia periodicamente un segnale di errore.
I modulo IPM del dispositivo & guasto e deve essere sostituito.

113

ERRORE DI
COMUNICAZIONE
INTERMEDIO

Errore di comunicazione tra i microprocessori nel dispositivo.

Se l'errore si verifica solo durante la guida del motore, l'interferenza
elettromagnetica risultante potrebbe influenzare il circuito di comunicazione.
Il collegamento a terra del motore e del dispositivo deve essere controllato.
Se da un errore in assenza di movimento, il dispositivo é difettoso.

115

ERRORE DI LETTURA DC-
BARA

Sebbene il motore sia fermo, la lettura della tensione della sbarra & superiore
ai valori della tensione di frenatura dinamica.

Le impostazioni dei parametri U03-DYNAMIC BRAKE OPENING o UO7-MAINS
VOLTAGE potrebbero essere impostate in modo errato, dovrebbe essere
controllato.

116

STO ERRORE TENSIONE

Sebbene non sia presente alcun comando di movimento, la tensione di
alimentazione viene rilevata nel circuito STO.

Verificare il collegamento del circuito di pilotaggio STO (scheda SER o
contattori).

117

ERRORE VELOCITA ZERO

Il sistema non riesce a mantenere il motore a velocita zero.

Il saldo del contrappeso dovrebbe essere controllato per primo.

Se c'eé un errore anche se non c'é€ movimento nel motore, dati errati
provengono dall'encoder, & necessario controllare la messa a terra.
All'avvio: e necessario attivare la funzione di precoppia nel motore sincrono.
Nello stand: controllare il bilanciamento del contrappeso. [S16] Il valore del
parametro -STOP SHAPE deve essere verificato.

118

ERRORE DISTANZA
RIMANENTE

Errore rilevato nel calcolo della distanza rimanente.
Dati errati ricevuti dall'encoder, € necessario verificare la messa a terra.

119

STO NON ABILITATO

Non c'é tensione di alimentazione del circuito di comando del motore.
Verificare il collegamento del circuito di pilotaggio STO (scheda SER o
contattori).

120

NESSUNA CORRENTE DI
MOVIMENTO

Sebbene non sia presente alcun comando di movimento, la corrente viene letta
dal motore.

Potrebbe esserci un malfunzionamento nel circuito di lettura corrente.
Potrebbe esserci un cortocircuito a massa nel motore.

122

ERRORE POSIZIONE
CABINA

E stato rilevato un errore nelle informazioni del pozzetto lette durante il
processo di riconoscimento del pozzetto.

Il processo di riconoscimento del fondo potrebbe non essere stato eseguito
correttamente.

Dopo aver controllato i magneti e gli interruttori e cancellato i dati di lettura
del pozzetto, il processo di riconoscimento del pozzetto deve essere ripetuto.
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ERRORE
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ERRORE DI SINTONIA

E stato rilevato un errore durante il processo di regolazione dell'encoder
rotante.

I movimento rotatorio non & stato rilevato nel processo di sintonizzazione.
Verificare che il processo di riconoscimento del motore sia inattivo.
Verificare che il freno motore sia aperto.

Se il motore & inattivo, il valore di [C17] -TUNING CURRENT deve essere
aumentato per aumentare la potenza di funzionamento del tuning in
movimento.

124

TENSIONE ALTA

Il valore della tensione del bus e superiore al limite superiore della tensione del
sistema.

E necessario controllare la resistenza di frenatura e il suo collegamento.
Inoltre, & necessario verificare se il valore della resistenza di frenatura e
selezionato in base all'applicazione nel manuale dell'utente.

125

RESISTENZA DELLO
STATORE NON
EQUILIBRATA

C'e uno squilibrio tra i valori di resistenza degli avvolgimenti del motore.

| collegamenti tra il pannello del motore devono essere rimossi e gli
avvolgimenti del motore devono essere misurati.

Dovrebbe essere misurato se c'e qualche perdita dagli avvolgimenti al corpo
del motore.

Se i tre valori degli avvolgimenti non sono uguali o c'€ una perdita dagli
avvolgimenti al corpo del motore, consultare il produttore del motore.

Se i valori di avvolgimento del motore sono equilibrati, & necessario controllare
i cavi tra il motore e il pannello.
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CAPITOLO 7 - ISPEZIONE DEL MOVIMENTO DELLA CABINA
NON CONTROLLATA (UCM)

7.1) UCM

7.1.1) DEFINIZIONI

UCM: Indipendentemente dal sistema di azionamento, dopo che la cabina dell'ascensore arriva al
piano di destinazione e si ferma, mentre le porte dell'ascensore sono aperte, qualsiasi movimento
della cabina al di fuori della zona porte € considerato movimento involontario della cabina (UCM).

ZONA PIANO: ¢é l'area in cui le porte possono essere aperte quando la cabina dell'ascensore & a
livello del piano ed & determinata dagli interruttori ML1-ML2. Sia ML1 che ML2 devono essere 1
(contatto chiuso) affinché I'ascensore sia accettato nell'area del pavimento.

BLOCCO PERMANENTE: quando si verifica uno degli errori UCM, il sistema viene bloccato e chiuso
per I'uso. UCM BLOCKE continua anche se la condizione di errore che lo ha creato scompare, il
sistema viene rivisto o riavviato. |l blocco pud essere rimosso solo da personale autorizzato dal menu
UCM-ERROR DELETE.

TEST UCM: e la procedura di prova per vedere se |'ascensore risponde correttamente all'interno
dello standard quando si verifica un errore UCM. Viene eseguito da personale autorizzato quando
I'ascensore non ¢ utilizzato.

7.1.2) PARAMETRI CORRELATI

Di seguito sono elencati i parametri relativi all'attivazione dell'errore UCM o al suo comportamento
in caso di errore.

ELEMENTO A16-UCM: Questo parametro deve essere selezionato come "1" per attivare I'elemento
UCM in base al tipo di ascensore e al tipo di macchina. In caso di selezione di "0", il controllo UCM
non sara attivo.

B4-UCM ERRORE BLOCCO: In caso di errore UCM, & possibile BLOCCARE I'ascensore e spegnerlo per
I'uso, oppure & possibile visualizzare un messaggio di errore sullo schermo e continuare a funzionare
normalmente dopo che I'evento che ha causato I'errore scompare. Il secondo caso non & conforme
alla norma EN81-20/ 50.

7.1.3) Rilevamento UCM (movimento incontrollato del cabinet)
a) Mentre si ferma al Piano

Indipendentemente dal sistema di azionamento, dopo che la cabina dell'ascensore arriva al piano
di destinazione e si ferma, quando le porte dell'ascensore sono aperte, se esce dalla zona porte in
qualsiasi modo (almeno uno degli interruttori ML1 o ML2 & aperto), il controllo accetta questa
situazione come movimento involontario della cabina (UCM). e mette il sistema in modalita
BLOCCO. Errore n .: 72 Sullo schermo viene visualizzato il messaggio "Errore UCM".

b. Durante il rilivellamento del piano con apertura anticipata della porta o apertura della porta

Se durante il livellamento |'ascensore esce dalla zona di apertura porte (uno o entrambi gli
interruttori ML1, ML2 sono a circuito aperto), il comando accetta questa situazione (involontaria)
come movimento incontrollato della cabina e pone il sistema in modalita BLOCCATO. Sullo schermo
viene visualizzato il messaggio Errore n.: 72 "Errore UCM".
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Se si verifica un errore nella scheda SDB per qualsiasi motivo dopo |'avvio anticipato del processo di
apertura della porta o di livellamento, la scheda di controllo passa alla modalita BLOCCATO e sullo
schermo viene visualizzato il messaggio Errore n. 45 "Errore Bridge SDB".

7.1.4) Eliminazione degli errori UCM

Se si e verificato un errore UCM permanente, il blocco di sistema deve essere eliminato
manualmente per rimuovere il blocco dopo che I'errore nel sistema e stato risolto. Lo sblocco
dell'lUCM deve essere eseguito solo da personale autorizzato. Questo processo viene eseguito
dall'applicazione nell'icona SERVIZI -> RO1- UCM ERROR SIME.

7.2) UCM Negli Ascensori Elettrici Con Motore Asincrono

FORNITURA DEL FORNITURA BOBINA
CIRCUITO SEGNALE ACCOPPIAMENTO O5G
24v 220V
+ P€ Ggno N AC N
190 1000 AC1 “FZ
521 © .
52:83 (REGULATORE DI VELOCITA) FOSG-2A {2,
524 © -
SGO|
. CONTATTO DI
5GO ACCOPPIAMENTO
11:27(SG0O) I
I2:26(SGC) I2 SG-
" - BOBINA DI
— ses] 1 ACCOPPIAMENTO
I1-12 : Entrata Programmabile 14 et 1Al 05G 190V DC
. o 13
52 :Uscita Programmabile SFR2
14 REGOLATORE DI VELOCITA
r.3
SGC 1000 RSG AC1 AC2 AC3 SG- SG+
140 sl L [v]
AE-MAESTRO | e SGD
JEs
Figura 7.2a

Nelle applicazioni con sistema di azionamento del riduttore, la protezione contro il movimento
incontrollato della cabina & fornita dal controllo di un regolatore di velocita conforme alla norma
EN-81/20 tramite scheda SGD. Per questo motivo, la scheda SGD dovrebbe essere utilizzata per il
controllo UCM nei sistemi a motore asincrono.

Quando si verifica un ordine di movimento nel sistema, la scheda di controllo attiva la scheda SGD
con l'ausilio di un relé di uscita (83-Speed Regulator Coil). La scheda SGD eccita la bobina sul
regolatore di velocita e tira indietro I'albero sul regolatore. Gli ingressi SGO e SGC definiti sulla
scheda di controllo controllano rispettivamente il movimento della scheda SGD e lo stato dell'albero
di bloccaggio del regolatore di velocita. Se I'ingresso SGC non diventa passivo entro 3 secondi dopo
che la scheda SGD é stata eccitata, il sistema visualizza I'errore No: 67 "SGC CONTACT ERROR-2".
Con la scheda SGD attiva si attiva la bobina di bloccaggio del regolatore di velocita e si tira I'albero
di comando. L'input SGO deve essere passivo entro 3 secondi tirando I'albero. Se questo ingresso
non & passivo, sullo schermo viene visualizzato I'errore n. 74 "ERRORE CONTATTO REGOLATORE-2".

Dopo un ordine di arresto dell'ascensore, la scheda SGD viene diseccitata, se I'ingresso SGC non
viene attivato entro 3 secondi, il sistema restituisce I'Errore No: 66 “SGC ERROR 1”. Energia
contattore motore L'ingresso SGO viene verificato tagliando. Se l'ingresso SGO non e attivo, Error
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No: 73 “REG. CONTROLLER ERROR 1 “appare. L'errore # 73 &€ un errore UCM permanente che mette
il sistema in modalita BLOCCO.

Dopo che gli ingressi SGO e SGC sono stati controllati con successo, la scheda di controllo AE-
MAESTRO attiva i relé di direzione e movimento. Se si verifica un cambiamento negli ingressi del
contatto SGO mentre I'ascensore € in movimento, sullo schermo della scheda di controllo viene
visualizzato il messaggio Errore n. 70 “REG.KONT.HALF 3” che arresta immediatamente il
movimento.

Se gli errori che possono verificarsi a causa della lettura degli ingressi Error No: 66, 67, 74 si ripetono
per il numero specificato nel parametro [BO5], il sistema va fuori servizio. Continua a funzionare
commutando il sistema in modalita revisione e tornando alla modalita normale o spegnendo la
scheda e riaccendendola.

7.3) UCM Negli Ascensori Elettrici Con Motore Sincrono

FRENO-1
-

20008 o = BR |
| BOBINA
BA0A © » BR .

I1:24(BR1) BR1 © 5 NC | :
1000 c : CONTATTO
ICONTROLLO
< NO -
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B40B © BR

I1:325(BR2) | | i

BR2 NC  — |
> € j‘CONTATTO
= NO ICONTROLLO
AE-MAESTRO ' '

MACCHINA SENZA INGRANAGGI

Figura 7.3a

Si controlla assegnando i contatti di monitoraggio del freno nelle macchine gearless agli ingressi
identificati con l'alias BR1 e BR2 sulla scheda AE-MAESTRO. Finché non & presente alcun comando
di movimento sulla scheda di controllo, questi ingressi devono essere attivi. Se uno o entrambi
guesti ingressi diventano passivi per qualsiasi motivo, la scheda di controllo AE-MAESTRO passa alla
modalita di errore permanente BLOCCATO e sullo schermo viene visualizzato il messaggio Errore n.
64 “Freno Sinistro”.

Se uno o entrambi gli ingressi BR1 e BR2 non diventano passivi entro 3 secondi dopo che |'ascensore
inizia a muoversi, la scheda di controllo AE-MAESTRO passera in modalita BLOCCATO e sullo
schermo apparira il numero di errore: 65 “Freno non aperto”. In caso di questo errore sara
sufficiente portare il sistema in modalita revisione oppure spegnere e riaccendere la scheda per
riattivare il sistema.
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7.4) Test UCM Manuale

Questa sezione simula il movimento involontario della cabina verso il basso che puo verificarsi nel
sistema e viene utilizzata per testare il comportamento effettivo dell'ascensore rispetto all'lUCM. E
possibile accedere al processo tramite I'icona SERVIZI -> TEST RO5-UCM.

7.4.1 Avvertenze

Prima di iniziare il processo di test, verificare che non ci sia personale o carico nella cabina
dell'ascensore e impedire al personale di utilizzare I'ascensore. Per poter eseguire il test, il sistema
deve essere nel normale controllo e l'illuminazione della cabina (Busy off) deve essere spenta. Il
funzionamento di prova non e possibile nella modalita di controllo ispezione (ispezione-
manutenzione).

7.4.2 Procedura di prova

a. Dopo che sullo schermo appare il messaggio "TEST SPEED: SLOW", & possibile confermare
la velocita e continuare, oppure utilizzare i pulsanti destro (>) sinistro (<) sulla tastiera per
eseguire il test in modalita FAST. Confermare la selezione della velocita con il pulsante ENT.

b. Sullo schermo apparira il messaggio “MOVEMENT DIRECTION”. Confermare |'azione
premendo il pulsante freccia su (") o freccia giu ({/) in modo che il simbolo della freccia a
destra del messaggio sullo schermo indichi la direzione in cui verra eseguito il test.

c. Sullo schermo apparira il messaggio "AVVIA TEST UCM". Premere il pulsante freccia su
(1) sulla tastiera per continuare il processo.

D. Il test manuale é stato avviato aprendo la porta. Quando la porta inizia ad aprirsi, il ritorno
del circuito di sicurezza diventa circuito aperto (140 = 0).

per. Il controllo avvia quindi il processo di door bridging tramite la scheda SDB, che disattiva
il ritorno del circuito di sicurezza (140 = 1).

f. Se la linea di sicurezza € OFF e il circuito del cancello & ponticellato, il sistema viene
attivato.

g. Se la macchina ha un riduttore, la bobina del regolatore di velocita eccessiva & eccitata.
Quando non c'e segnale all'ingresso SGO, I'auto inizia a muoversi nella velocita e direzione
selezionate.

h. Se la macchina & senza ingranaggi (motore sincrono), la cabina avvia il movimento nella
velocita e direzione selezionate.

10. Quando la cabina esce dalla zona porte (ML1 =0 0 ML2 =0) con le porte aperte, il sistema
la accetta come UCM e la cabina si ferma immediatamente. | contattori e il ponte delle porte
sono ridotti. Tutti i ritardi nei tempi di inattivita vengono ignorati.

j. Deve essere misurata la posizione della cabina, ovvero la distanza dalla soglia della cabina
al livello del pavimento. Dovrebbe rientrare nei limiti specificati in 5.6.7.5 della EN 81-20.

K. Il sistema entra in modalita BLOCCO. Non risponde alle chiamate. Viene visualizzato il
messaggio "Error No: 72" UCM ERROR ". Questo € un errore UCM ed & permanente. Il lift
puo tornare alla modalita normale solo dopo che questo errore & stato cancellato dal menu.
SERVIZI -> CANCELLAZIONE ERRORE UCM

I. Se non si e verificato alcun errore quando l'auto era fuori dalla zona porte con porte
aperte, possiamo decidere che il rilevamento UCM o l'attivazione del sistema non
rispondera correttamente. | parametri, le impostazioni di ingresso e uscita e il cablaggio
devono essere controllati attentamente. Dopo aver risolto il problema, questo test deve
essere ripetuto prima di rimettere in servizio I'ascensore.

F/7.5.5.02.112 R:0 100 AE-MAESTRO



CAPITOLO 8- SISTEMA DI SOCCORSO ELETTRONICO

8.1) SISTEMA DI SOCCORSO ELETTRONICO

Il sistema dispone di un sistema di salvataggio automatico (ERS) per salvare i passeggeri in caso di
mancanza di corrente. Il sistema di salvataggio elettronico si accende automaticamente quando il
controller rileva un errore nelle fasi di rete. La tensione di alimentazione da utilizzare nel
funzionamento del salvataggio elettronico deve essere selezionata nel parametro [A24].

Il sistema di alimentazione di soccorso ha due tipi di applicazioni, come spiegato di seguito.

8.1.1) Parametri utilizzati dall'applicazione di ripristino

[A23] OPERAZIONE DI SOCCORSO DI EMERGENZA CONSENTITA: La manovra di soccorso elettronico
viene avviata solo se [A23 = 1].

[A24] TENSIONE EKS: La tensione dell'alimentatore da attivare nello stato di soccorso.

[T36] TEMPO MASSIMO DI RECUPERO: Se il processo di ripristino non puo essere completato entro
il tempo specificato in questo parametro, il controller terminera il processo di ripristino.

[T32] PERIODO ATTESA PORTE EKS: Definisce il tempo che le porte attenderanno aperte dopo aver
raggiunto il piano al termine dell'operazione di soccorso.

[B20] ERS MK DELAY: Definisce il ritardo necessario per fermare |'ascensore in modalita soccorso a
livello del pavimento. Poiché la velocita di soccorso dell'ascensore € molto inferiore alla velocita di
marcia, la cabina potrebbe non raggiungere il livello del pavimento quando viene attivato il
comando di arresto. || movimento dell'auto pud essere esteso (ritardo di arresto) per questo
tempo per raggiungere il livello del suolo.

8.1.2) Modelli di salvataggio

8.1.2.1 Rescue Type-1: Type J

In questo sistema, I'energia del motore viene fornita dalle batterie e altri requisiti energetici sono
forniti dall'UPS nel processo di recupero. Il sistema di esempio puo essere trovato nella Figura 8.2a.

Faki  BATTERIA

AE-MAESTRO ACHIE . UPSLIFT
pommmmm e
' INGRESSO P1
i POTENZA
! RECUPERO P2 oot
F=s=====szza====2
' INGRESSO W o NP
' FORNITURA
, DISPOSITIVO * ° LP
I
| PE 4 PE
I
.\ INGRESSO U 1 ® Lup
|
| RETE 12 ° NUP

I —‘

L3 L2 L1 N

Figura-8.2a : Schema di Connessione di Salvatura di Tipo J
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8.1.2.2 Rescue Type-2: Tipo N

In questi sistemi, tutto il fabbisogno energetico, compreso il motore, viene fornito da un UPS nel
processo di ripristino. Il sistema di esempio e disponibile nella Figura 8.2b.
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Figura 8.2b: Diagramma di connessione del sistema di soccorso di tipo N.

8.1.3) Procedura di ripristino

C'eé un sistema di rilevamento di fase sulla scheda ILC che monitora lo stato della rete in ogni
momento. Finché la linea e stabile, le informazioni sulla fase FKK osservate dalla schermata di
immissione sono attive (FKK *).

Se I'lLC rileva una mancanza di alimentazione nelle fasi di linea, attende il periodo di tempo definito
nel parametro [T16]. Se la linea non viene ripristinata entro questo tempo, entra in modalita di
ripristino. La prima azione in modalita rescue e isolare la centrale dalla rete e collegarla
all'alimentazione di emergenza.

Processo di recupero:

Una volta selezionata la direzione di soccorso, il movimento continua fino a quando non viene
raggiunto il livello del pavimento. Se il processo di ripristino non viene completato entro il tempo
[T36], il sistema terminera questo processo generando un errore "52-ERS Time Exceeded". Quando
I'ascensore raggiunge il livello del pavimento, le porte vengono aperte in modo che i passeggeri
possano uscire dalla cabina. [TO6] Dopo aver atteso quattro volte il periodo definito nel tempo
definito nel tempo ATTESA APERTURA PORTA-1, le porte vengono richiuse.

Al termine del processo di ripristino, il sistema viene arrestato. | contattori sono disabilitati e non
viene intrapresa alcuna azione fino a quando I'alimentazione di rete non torna alla normalita.
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8.2) SISTEMA DI SOCCORSO MANUALE

8.2.1 COMANDO ELETTRICO MANUALE

Se alimentato dalla rete o da altra fonte di alimentazione di emergenza, il sistema di CONTROLLO
ELETTRICO MANUALE puo essere utilizzato per soccorrere i passeggeri in cabina. La pulsantiera
elettrica e attivata dal terminale 870. In alto sulla scatola di controllo del jog elettrico

Quando si premono i pulsanti (551) e giu (550), I'automobile si muove. In questo processo, tutti i
limiti dei pozzetti vengono aggirati. Pertanto, il vano della cabina pud essere spostato oltre i confini.
Tuttavia, il resto del circuito di sicurezza deve essere chiuso, comprese le porte.

8.2.2 APERTURA MANUALE DEL FRENO

Se il sistema non pud azionare il motore per qualsiasi motivo e si desidera spostare la cabina, &
possibile utilizzare il metodo di rilascio del freno se & presente una fonte di alimentazione in grado
di alimentare le bobine del freno. In questo metodo, i freni della macchina vengono attivati dai
pulsanti sul telecomando. Tuttavia, dovrebbe esserci un sistema di limitazione della velocita per
impedire che I'auto cada. Secondo gli standard degli ascensori, la velocita della cabina non deve
superare 0,3 m / s. Nel metodo di apertura del freno, il sistema di controllo & completamente
disabilitato. Tutto & gestito dall'operatore. Pertanto, I'operatore deve osservare la velocita della
cabina e smettere di premere i pulsanti quando la velocita della cabina supera 0,3 m / se arrestare
immediatamente I'ascensore. L'operatore non deve premere continuamente i pulsanti di rilascio del
freno. Per controllare la velocita della cabina e impedire che la velocita sfugga al controllo, i pulsanti
devono essere premuti e rilasciati a brevi intervalli.

Durante questo processo, |'operatore pud osservare la velocita della cabina sul display digitale sul
pannello frontale del dispositivo. Per avviare questa funzione & necessario definire e attivare
I'ingresso MRC. Quindi, l'indicatore LED sul pannello anteriore mostra la direzione di guida e la
velocita della cabina e invia un allarme acustico quando la velocita della cabina supera 0,3 m/s.

Tuttavia, questo monitor di velocita non puo essere utilizzato in sistemi ad anello aperto (senza
encoder) senza feedback di velocita.

CAPITOLO 9- FUNZIONI ANTINCENDIO
Il dispositivo supporta gli standard EN81-72 e EN81-73 relativi al fuoco.

9.1) SELEZIONE DELLO STANDARD ANTINCENDIO

[A14] STANDARD ANTINCENDIO
0 EN81-73
1 EN81-72 ASCENSORE PER I VIGILI DEL FUOCO
2 EN81-72 CABINA A CHIAVE DELL” ASCENSORE DEL VIGILE DEL FUOCO
3 RISERVATO
4 EN81-73 DOPO OPERAZIONE VIENE BLOCCATO
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Selezionando [A14 = 0], in caso di incendio, |'ascensore va direttamente al piano di uscita
antincendio, apre la porta e li attende senza ricevere chiamate. L'ascensore non & piu utilizzabile.

Se [A14] e selezionato maggiore di zero, I'ascensore puo essere utilizzato dal vigile del fuoco come
ascensore per vigili del fuoco in caso di incendio.

9.2) DEFINIZIONE PIANO USCITA FUOCO E PIANO ACCESSO POMPIERI

9.2.1) Definizione del pavimento

Il sistema dispone di 4 ingressi antincendio programmabili. Quando uno di questi viene attivato,
I'ascensore cancella tutte le chiamate registrate e prende di mira direttamente il piano antincendio.
Se l'ascensore € in movimento e il piano fuoco & nella direzione opposta alla direzione di
movimento, si ferma al primo piano possibile, inverte la sua direzione e va al piano fuoco.

[A14 = 0], ovvero se viene selezionata la norma EN81-73, il piano fuoco indica il piano dove verranno
evacuati i passeggeri all'interno della cabina.

[A14> 0], ovvero se viene selezionato lo standard EN81-72, il piano fuoco indica il piano in cui il vigile
del fuoco ricevera la cabina per soccorrere le persone nell'edificio.

Di seguito sono riportati i relativi soprannomi e parametri di input per i piani antincendio:

FUNZIONE DI INGRESSO PARAMENTRI CHE NASCONDONO IL
PIANO DELL’'INCENDIO
1o PIANO DELL’'INCENDIO FR! [B14]
20 PIANO DELL’INCENDIO FR2 [B15]
30 PIANO DELL'INCENDIO FR3 [B42]
40 PIANO DELL’'INCENDIO FR4 [B43]

A seconda dell'attivazione delle funzioni di ingresso incendio FR1... FR4, il piano rilevante verra
selezionato come piano target (piano antincendio) per |'ascensore in base ai parametri B sopra
elencati. Se e attivo piu di un ingresso FRx contemporaneamente, le voci con numero inferiore
vengono selezionate come piano di destinazione.

9.2.2) Polarita del terminale di ingresso incendio

Il parametro [B40] definisce lo stato attivo degli ingressi FR1... FR4 come normalmente aperto o
normalmente chiuso.

PARAMETRO [B40] ALLARME INCENDIO VIENE ATTIVATO IN SEGUENTI CASI
0 Se l'ingresso FRx e passivo, cioé non connesso a 1000.
1 Se l'ingresso FRx ¢ attivo, cioé collegato a 1000.
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9.2.3) Uscite

22 Allarme incendio (operazione antincendio avviata)

23 Giu’ durante l'incendio ( movimento verso il basso)

24 Su durante I'incendio ( movimento verso il su)

25 Allarme porta antincendio
(Segnale di chiusura lenta nell'ascensore dei vigili del fuoco nella fase
1 del fuoco)

26 Uscita antincendio (al piano dell'uscita antincendio della cabina
secondo la norma EN81-73)

9.2.4) Parametri relativi a EN81-73

PARAMETRO [B41]

NEL CASO ALLARME INCENDIO SE L’ASCENSORE STA AL PIANO DI SGOMBERO

0

Le porte aspetteranno aperte

1

Le porte vengono chiuse dopo il tempo di attesa della porta aperta
([T6] e [T22]).

MESSAGGI

FERMARE L'INCENDIO

Se [A14 = 4], il sistema viene bloccato quando tutti gli ingressi
incendio (FR1... FR4) tornano alle loro posizioni normali al termine
dell'operazione di incendio. Il ritorno al funzionamento normale &
possibile solo riavviando il sistema o entrando e uscendo dalla
modalita di revisione.

9.2.5) Parametri relativi all'ascensore per vigili del fuoco (EN81-72)

B39

B39 Definisce il numero di porte della cabina al piano di accesso dei
vigili del fuoco (1 o 2).

NOME INGRESSO NO INGRESSO

FRM 43 Chiave del vigile del fuoco sul piano di accesso
dei vigili del fuoco

FRC 44 La chiave del vigile del fuoco nella cabina

ALl 121 Contatto limite porta aperta (Porta 1)

AL2 131 Contatto limite porta aperta (Porta 2)
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CAPITOLO 10 - SERVIZI DI PROVA

10.1) MENU TEST
Esiste un'applicazione speciale per testare I'ascensore durante il normale funzionamento. Porte o
chiamate possono essere facilmente cancellate. La registrazione puo essere effettuata al piano
superiore o inferiore e qualsiasi numero di movimenti casuali della cabina pud essere effettuato
automaticamente.

E possibile accedere a questa applicazione dal menu principale premendo I'icona MENU TEST.

Il menu di test pud essere attivato in qualsiasi momento.

Le funzioni sono le seguenti:
a) Chiamata all'ultimo piano: viene creata una registrazione della cabina per |'ultimo piano.
b) Chiamata al piano di sotto: viene creato un record di cabina per il piano piu basso.

¢) Chiamate: le chiamate in auto e in sala sono disabilitate o abilitate. Quando ¢ disabilitato,
viene visualizzato il segno "-" e quando ¢ abilitato, viene visualizzato il segno +.

d) Porte: le porte possono essere disabilitate o attivate. Quando & attivato, viene
visualizzato il segno '+' e le porte vengono aperte quando |'ascensore raggiunge il piano.
Quando e disabilitato, viene visualizzato il segno "-" e quando |'ascensore raggiunge il piano,
la porta non si apre.

e) Chiamate casuali: viene inserito un numero nel sistema. L'ascensore va e viene dai piani
in modo casuale tanti quanti il numero inserito automaticamente. L'apertura o meno delle
porte dipende dall'impostazione sopra descritta. Questa applicazione viene spesso utilizzata
per testare un nuovo ascensore prima di metterlo in servizio.

PORTA + CHIAMATA +

ESC VAI

10.2) PROVA DI LIMITE DI FONDO

Le prestazioni dei finecorsa di fondo possono essere testate con questa applicazione. Per iniziare il
test, devono essere soddisfatte le seguenti condizioni:

-Per testare il finecorsa inferiore, la cabina deve essere al piano piu basso.
-Per provare il finecorsa superiore, la cabina deve essere all'ultimo piano.
-L'ascensore dovrebbe essere in modalita operativa normale.

-La lampada della cabina deve essere spenta.

Questa applicazione e accessibile dal menu principale tramite l'icona SERVIZI -> RO6-TEST
FINECORSA. Quando viene azionato, I'ascensore si sposta verso |'alto (al piano superiore) o verso il
basso (al piano inferiore) alla velocita di deriva [S08] per superare i finecorsa dell'albero. Il
movimento si conclude aprendo i finecorsa. La comparsa di questo errore di arresto della fase indica
che i finecorsa funzionano correttamente. Se non € presente alcun errore di arresto, significa che i
finecorsa non svolgono la loro funzione. Interruttori e collegamenti devono essere controllati.
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CAPITOLO 11- EN81-21 APPLICAZIONI DI FINITURA BASSA
BASSA / BASSA

La norma EN81-21 specifica le regole di base per la progettazione di ascensori che non soddisfano i
requisiti del vano EN81-20 / 50. E chiaro che l'analisi dei rischi si basa principalmente sulla
progettazione meccanica dell'ascensore.

Tuttavia, il sistema di controllo & obbligato a rilevare la situazione pericolosa e interrompere o non
consentire il movimento. Esistono molte soluzioni diverse per gli ascensori EN81-21. Perché i fattori
di rischio sono diversi a seconda del design e della soluzione nelle applicazioni. Pertanto, non &
possibile affermare che qualsiasi soluzione eseguira correttamente tutte le applicazioni EN81-21.

Il dispositivo supporta molti sistemi speciali progettati per applicazioni EN81-21. Offre anche alcune
funzioni generali.

Quando si avvia un nuovo progetto EN81-21, le funzioni offerte ei progetti di esempio devono essere
controllati attentamente. Si consiglia di negoziare la domanda con le unita tecniche prima di
ordinare un tale prodotto.

11.1) DISPOSITIVO AMI-100

Il dispositivo AMI-100 & un sistema speciale utilizzato nelle applicazioni EN81-21. Quando il
parametro & [B29 = 1], vengono attivate le funzioni relative all'’AMI-100. Per pilotare la bobina del
dispositivo AMI-100, definire una delle uscite programmabili come numero funzione [66] "BOBIN
AMI-100".

Mentre la bobina non é attivata in modalita revisione, & eccitata in modalita jog. | parametri
correlati sono di seguito. Il sistema di controllo gestisce utilizzando le informazioni di stato ricevute
dai contatti ARN e ARD dell'’AMI-100. Quando la bobina del dispositivo & eccitata, il pistone entra
(accorcia), ARN e chiuso, ARD diventa contatto aperto. Quando il pistone e esteso (bobina non
eccitata), ARD é chiuso e ARN ¢ il contatto aperto. Viene generato un errore a seguito di una lettura
errata su questi contatti.

USCITA BOBINA
AMI-100 COMMANDO ASCENSORE INTEGRATO
S-XX ENTRATE
100 1000 (ARD)  (ARN)
100 l/\ls 4 1000 1000 Inp-xx Inp-xx
Q ) Q o)
= = Sl
| RAMI k RAMI ,
2|z 2 |
- ® =
RAMI -
24v DC b S I
ROLE |
RELE’ i
<7 s ud
RAMI : Relé di Attivazione Dispositivo
AMI-100 + .
LG 2ycan (I-xx) ENTRATE PROGRAMMABILI
L AAA J Codice Entrata: 66 - (ARN)- Energia AMI-
(S-xx) USCITE PROGRAMMABILI AMI - 100 100 . ,
Codice Uscita: 66 - Bobina AMI-100 BOBINA Codice Er_1trata. 67 - (ARD)- (Senza Energia) AMI-
100 Passivo
Figura 11.1
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| parametri relativi all'AMI-100 sono i seguenti

DISPOSITIVO AMI -100 [B29]
0 AMI-100 non viene utilizzato
1 Viene utilizzato il dispositivo AMI-100
USCITA
66 Uscita bobina dispositivo AMI-100 (per EN81-21)
ENTRATE
66-ARN ARN Questo ingresso e attivo quando il dispositivo AMI-100 &
alimentato.
67-ARD ARD Questo ingresso e attivo quando il dispositivo AMI-100 e esteso.
ERRORI
42 Errore di contatto ARN | ARN =0 quando la bobina AMI & eccitata o
Se ARN =1 quando la bobina AMI & passiva.
43 Errore di contatto ARD | ARD = 0 quando la bobina AMI e eccitata o
ARD =1 quando la bobina AMI & passiva
51 Errore ARN + ARD | contatti ARD e ARN sono sbagliati allo stesso tempo.
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11.2) APERTURA MANUALE DI PORTE DI Fondo CON INTERRUTTORE A TRIANGOLO

Se le porte del piano vengono aperte manualmente con una chiave triangolo, l'ingresso DIK diventa
zero e il sistema entra automaticamente in modalita ispezione. Nessun altro movimento &
consentito. Per uscire dalla modalita di revisione, il DIK Reset Relay deve essere attivato una volta.

Esistono due soluzioni principali per ripristinare DIK a seconda del sistema di chiusura delle porte di
piano. Uno dei sistemi descritti di seguito deve essere selezionato considerando la struttura di
contatto delle porte (normalmente chiuse o bistabili.

11.2.1 Porte di piano a contatto normalmente chiuse

Nella Figura 11.2a, i contattori KDK sono usati come contatti bistabili.

ENTRATE

Ingresso interruttore revisione porta

Questa funzione di ingresso viene utilizzata per rilevare se la porta di
piano automatica viene aperta manualmente con una chiave.
Quando questo ingresso normalmente chiuso & aperto, il sistema
entra automaticamente in modalita revisione. Il sistema tornera alla
modalita normale solo dopo il ripristino manuale.

55 -DIK

65 - DRB Ingresso reset porta (pulsante o interruttore Reset)

Verifica dello stato bistabile dei contattori (EN81-21). Questo
79 - MDK ingresso viene utilizzato quando i contattori vengono utilizzati per
stabilizzare la funzione DIK.

USCITA

70 Bobina reset porta. All'attivazione si ripristina il sistema di apertura
manuale della porta di piano.
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Uscita COMMANDO ASCENSORE INTEGRATO

DRB
Sea¢ ENTRATE
140 l_/l 000 {TDK] 1000 ) oy 1000 100
1 =30 Iex [-x0x
o 454 G 151 a o o o -
u | [ me
2 [
K
EST KDKZ2 (KDK1 . SRST
2207 AC[ 2= | KDi2 .
ey okt \ KoKz b ] Y, KDK1
| L
% RRST \ KDK2
SRST: DIK Chiave Reset IDKE
RRST: DIK Relé Reset
DTK:Ispezione Chiave Triangolo PIANO DTK-n

KDK: EN 81-21 Contattori Bistabili
per Ispezione Chiave Traingolo per
Apertura Porta

(S-xx) USCITE PROGRAMMABILI
Codice Uscita: 70 - Bobina Reset di Porta

(I-xx) ENTRATE PROGRAMMABILI

Codice Entrata: 65 - (DRB)- Reset Porta
Codice Entrata: 55 - (DIK)- Apertura
Manuale della Porta

Codice Entrata: 79 - (MDK)- Ispezione MDK

SUPERIORE -~

PIANI MEDI

PRIMO PIANO 1_ g

PRIMO | DTK-1

TERRA j--ﬁ

3=

[KDK1]

KDK3)
B

4V 0T
CONTATTOR

[

9 OC
CONTATTOR

Figura 11.2a

11.2.2 Porte di piano a contatto bi-stabile

Se il sistema dispone di contatti bistabili per porte di piano, non & necessario utilizzare contattori

KDK.

CAPITOLO 12- FUNZIONI SPECIALI

Per alcune applicazioni speciali ci sono funzioni speciali nel software ILC. Ogni funzione speciale
viene implementata utilizzando una serie di parametri, funzioni di input e output.

12.1) TKF

| contattori TKF sono utilizzati per impedire I'apertura contemporanea di entrambi i freni quando e
presente la tensione di rete premendo manualmente entrambi i pulsanti di apertura del freno nei
sistemi MRL. | collegamenti elettrici e il contatto normalmente aperto della bobina del contattore

TKF sono mostrati nella Figura 12.1.
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AE-MAESTRO
USCITA UPS
220V AC VSCiTA TKF: CONTATTORE TKF
i Soxx ENTRATA (S-xx) USCITE PROGRAMMABILI
NUP PRI Parametri di Sistema
0 (TKF) HO2- IMPOSTAZIONI DI USCITA
Sx1 Sx4 I-xx 1000 No Uscita: S-xx
g Q 2 Q Codice Uscita: 75 - Contattore TKF
(I-xx) ENTRATE PROGRAMMABILI
= Parametri di Sistema
o HO1- IMPOSTAZIONI DI ENTRATA
220V AC EKQ— \ Codice Entrata: 80 - (TKF)- Ispezione TKF
CONTATTORE

Figura 12.1

TKF € un contattore collegato all'alimentazione tramite l'uscita TKF. Lo stato dei contattori TKF &
controllato tramite l'ingresso TKF. Durante |'avvio, il sistema controlla una volta se i contatti del
contattore sono in cortocircuito, in tal caso viene generato |'errore 90. Successivamente, verifica
I'attivazione dei contattori. Se I'ingresso TKF & BASSO durante I'eccitazione della bobina TKF, verra
segnalato l'errore 30.

Gli altri contatti del TKF sono collegati in serie con i pulsanti di apertura del freno, impedendo
I'apertura simultanea di entrambi i freni quando e disponibile I'alimentazione di linea.

12.2) MODALITA DI SIMULAZIONE

E possibile far funzionare il dispositivo in modalita simulazione. La simulazione pud essere eseguita
a scopo di test, dimostrazione o formazione in cui il dispositivo puo funzionare con o senza il motore.
E molto pericoloso far funzionare il dispositivo in modalita simulazione mentre & collegato al
sistema di sollevamento.

Quando viene utilizzato in modalita di simulazione, il dispositivo simula interruttori di posizione
pozzetto e impulsi dell'encoder. Pertanto, gli interruttori ML1, ML2, MKD, MKU, 817, 818 e I'encoder
vengono simulati, non letti. E possibile lasciare vuote queste voci in modalita simulatore.

In modalita simulazione, tutte le funzioni vengono eseguite normalmente, tranne gli interruttori di
posizione pozzetto e gli impulsi dell'encoder. Tuttavia, alcuni errori vengono evitati a seconda del
modello. Puoi simulare il movimento semplicemente effettuando una chiamata. La cabina virtuale
si spostera ai piani e aprira e chiudera la porta. Il circuito di sicurezza deve essere chiuso. Se il
sistema non & collegato a una porta, i contatti della porta devono essere pilotati tramite un relé di
uscita. In questo modo vengono svolte anche le funzioni di apertura e chiusura della porta.
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[A19] MODALITA SIMULATORE

0

Modalita normale ascensore.
La simulazione & disattivata.

Motore del simulatore
In questa modalita, tutti i circuiti, compreso il motore, sono collegati ad eccezione degli
ingressi sopra elencati.

Simulatore senza motore
In questa modalita, tutti i circuiti sono collegati tranne gli ingressi sopra elencati e il

motore.

Si evitano errori relativi al pilotaggio e al cablaggio del motore.

Solo dispositivo simulatore

Il dispositivo puo funzionare da solo senza collegare il motore o altre schede.

E sufficiente simulare i contatti della porta solo attraverso il circuito di sicurezza e il relé di
uscita. Tutti gli errori relativi alla guida del motore, al cablaggio, al contattore e alla
comunicazione vengono evitati

VCIVCGSIGS
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o1}
ol
-1 g
[ !
bo-16 |
FO-17 |
et
Linea di Sicurezza Uscite Programmabili
ro—er —t— r e _.'\- —w\- -— "—’\r-'———'——- _—_ ——— —: -:l
88w 8E3R823883 735563333383 %
| I | | | |
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|
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[
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La procedura é la seguente:

1- Impostare il parametro [A19] in base al modello selezionato dalla tabella sopra [A19> 0].
2- Impostare un ingresso come SIM (62) e attivarlo collegandolo a 1000 terminali.

3- Impostare il parametro selettore di piano come encoder motore [A05 = 2].

4- Eseguire il servizio R10-ENC DATA DELETE dal menu SERVIZI.

5-Se non ci sono porte nel sistema che userete in modalita simulazione, programmare due dei relé
di uscita come PORTA CHIUSA (funzione di uscita 58). Se e presente una scheda di controllo auto,
e sufficiente una sola uscita.

6- Passare il circuito di sicurezza su uno dei contatti della porta o uno dei relé definiti al punto 5, a
seconda del tipo di porta scelto.

7- Collegare I'ingresso KL1 al morsetto 1000 sul contatto dell'altro rele definito al 6 ° elemento.

8- I punti 5, 6 e 7 si riferiscono alla situazione in cui & presente una sola porta nel sistema. Se ci sono
due porte nel sistema, applicare le stesse procedure per entrambe le porte.
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CAPITOLO 13 - PROVA DI ISOLAMENTO

1- Spostare il veicolo tra due piani qualsiasi.

2- Scollegare i terminali di alimentazione di linea. Possono essere denominati come (L1, L2, L3, N) o
(R, S, T, Mp).

3- Scollegare i terminali di alimentazione della luce dell'auto (1F, NF).

4- Disattivare il fusibile (F110) e I'RCD (FTKR) per scollegare I'alimentazione della linea di sicurezza.
5- Scollegare i terminali sulle schede elettroniche del controller.

6- Scollegare tutti i terminali sulla scheda PWL nella scatola di ispezione.

7- Scollegare i gruppi di terminali contrassegnati dalle etichette XH-PHC, XH-KLF, XH-DR sulla scheda
PWH nella scatola di ispezione.

8- Scollegare i terminali di collegamento della batteria utilizzati per il sistema di soccorso.

9- Scollegare le bobine del freno motore (2000A, 840A, 2000B, 840B per macchine gearless) o
(2000, 840 per le macchine a ingranaggi).

10- Scollegare le prese di UPSLIFT o le connessioni all'unita UPS.

11- Scollegare il terminale XK-CB.

12- Scollegare il cavo di collegamento a terra proveniente dall'impianto elettrico dell'edificio nel
controllore.

13- Annotare innanzitutto la sequenza dei cavi del motore nei terminali di uscita (U, V, W)
dell'inverter (dispositivo integrato) e quindi scollegare tutti i terminali di alimentazione e controllo
sull'inverter del dispositivo intergato.

14- Prendere innanzitutto nota della sequenza dei cavi del motore nei terminali di uscita del
controller (U, V, W) e quindi scollegare i cavi del motore da .

15- Fissare una sonda del dispositivo di test al terminale (PE) nella scatola del controller.

16- Regolare il dispositivo di test di isolamento per 500 V cc.

17- Mettere in contatto I'altra sonda con i seguenti terminali per 60 secondi uno dopo I'altro. La
resistenza di isolamento misurata deve essere 1 MQ o superiore.

Alimentazione di linea L1, L2, L3

Il motore uVv,w

Resistenza di frenatura P+, BR

Luce per il veicolo 1F, NF

Freno motore 2000A, 840A, 2000B, 840B (per motori
gearless)

Alimentazione della porta DR2, DR3

Linea di sicurezza 110,111, 112,113,114, 115,116,117, 118,

Alcuni dei terminali della linea di sicurezza |119, 120, 125, 130, 135, 140

potrebbero non essere presenti o essere

ramificati come 113A, 110B.

18- Al termine del test collegare tutte le prese e i cavi ai terminali e ai dispositivi.
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