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Boliim 1. Asanso6r uygulamasi

Uygulama ozeti

Asansorler (liftler), binalarda, havalimanlarinda, metro istasyonlarinda ve Ustgecitlerde insanlari ve yikleri
tasiyan entegre elektrik/mekanik cihazlardir. Asansorler insan tasima sistemleri oldugundan, givenlik ve
givenilirlik olduk¢a 6nemlidir. Son yillarda yiiksek binalarin artisi nedeniyle miikemmel yolculuk konforu,
enerji tasarrufu ve bir redlktor kullanmayan senkron motorlar sikca kullanilmaktadir; redtktor kullanarak
yapilan endiiksiyon motor tahrik yéntemini yerine getirirler. Bu dogrultuda, senkron motor tarafindan
baslatildiginda gelismis yolculuk konforu ve baslangig sirasinda geri kaymayi dnleme gibi ileri teknolojiler
gelistirilmistir.

Asansorlere uygulanan motorlar biyik 6l¢lide endiiksiyon motor baslatma yontemi ve senkron motor tahrik
yontemi olmak Uzere iki gruba ayrilir. Endiiksiyon motorlar genellikle yliksek bina ve yiiksek hizli isletme
gerektiren yerlere uygulanirken, senkron motorlar ayri bir makine odasi kurulmasina veya alt kattan alana
sahip olmayan binalara uygulanmaktadir.

Machine Room

! |} No Machine Room
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Boliim 2. LiftOne Parametreleri

Function Group Group Synchronous motor Asynchronous motor
(Class 1) (Class 2) (MR_PM / MRL) (MR_IM)
Check option DISPLAY DIS-04_Opt. Board Endat DIS-04_Opt. Board |Incremental
PAR-07_Control PAR-07_Control
Control - Speed(PM) - Speed(IM)
Mode Mode
PAR-09_Motor . PAR-09_Motor ;
- User Define - User Define
Select Select
PAR- PAR-
Name plate Name plate
10_UserMotorSel 10_UserMotorSel
PAR-11_Max Speed PAR-11_Max
Name plate Name plate
Speed
Motor PAR-14_Sync Speed Name plate PAR-15_Rated Volt | Name plate
PAR-15_Rated Volt PAR-16_Pole
Name plate Name plate
Number
PAR-16_Pole . Max — RPM(Name
PARAMETER Name plate PAR-18 Rated-Slip
Number plate)
. . PAR-19_Rated Curr Name plate PAR-19_Rated Curr | Name plate
C -> Driver Settings
PAR-20_AC In Volt AC input voltage PAR-20_AC In VoIt | AC input voltage
2 (Sin/Cos_All
( . /Cos_All 0 (A/B Pulse)
PAR-23_Enc Type 3 (Sin/Cos_13 PAR-23_Enc Type
(Default)
Encoder 87)
PAR-24_Enc Pulse Encoder e
. PAR-24_Enc Pulse | Encoder specification
specification
PAR- PAR-
1(Standstill) 1(Standstill)
. 31_AutoTuneType 31_AutoTuneType
Autotuning
PAR-51_PM PAR-41_IM
- 1 (All) - 1 (ALL1)
AutoTune AutoTune
E/L-01 Max.
E/L-01 Max. CarSpd | 1m/s(Default) / 1m/s(Default)
CarSpd
Car speed ELEVATOR E/L-03_Car Speed 1m/s(Default) E/L-03_Car Speed | 1m/s(Default)
E/L_04 Rated E/L_04 Rated
Motor Plate Motor Plate
MotSpd MotSpd
. . AO6 MAX FLOOR A06 MAX FLOOR
Floor W -> Wizard Settings AO6 Floor Number Floor Number
COUNT COUNT
NONE(Default) NONE(Default)
G -> FUNCTIONAL
UCM SETTINGS GO1 GO01 UCM Source OVER SPEED REG. | GO1 UCM Source OVER SPEED REG.
MOTOR BRAKE MOTOR BRAKE
ENCODER ML1-
D -> SHAFT DO5 SHAFY COPY ENCODER ML1-ML2
Sensor type D05 ML2
SETTINGS TYPE
ENCODER LS-LADS ENCODER LS-LADS
34 Shaft C 34 Shaft C 34 Shaft C
FHM Q34 Shaft Copy ; Q art oY acTive Q art SOV L acTive
Mode Mode Mode

Sorun giderme parametreleri asagidadir:

Elevator input
status

Motor direction

Pole position
estimation

Ride Performance

C -> Driver Settings

E/L-39_ELIO IN

ELEVATOR E/L-39_ELIO IN Neg 001111111111 Neg 001111111111
PAR-25_Enc Dir Set 0 A Phase PAR-25_Enc Dir 0 A Phase
PARAMETER - -
1.B Phase(Default) |Set 1.B Phase(Default)
PAR-44_MagDet Volt |80(Default) - -
PARAMETER PAR-45_MagDet
~NEBEE 70(Default) - -
Curr
CON-71_ARF Time 0(Default) - -
CONTROL  |CON-72_ARFASRP |1000(Default) - -
CON-73_ARF ASR | 50(Default) - -
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CON-74_ARF APRP | 200(Default) - -
CON-02_ASR PI
- 300(Default) - -
Ratio
CON-03_ASR P CON-03_ASR P
. - 500(Default) . - 500(Default)
Gainl Gainl
. CON-04_ASR |
CON-04_ASR | Gainl |300(Default) . 300(Default)
Gainl
Initial Pole
Position DISPLAY DIS-08_Init Theta - DIS-08_Init Theta -
Estimation Test
F20 DOOR OPEN F20 DOOR OPEN
F20 3sec(Default) 3sec(Default)
. TIME TIME
Door F-> Door settings
F30 DOOR CLOSE F30 DOOR CLOSE
F30 1sec(Default) 1sec(Default)

DELAY

DELAY

Boliim 3. Hizli Devreye Alma Prosediirii

Makine Odasi Olmayan (MRL) & Makine Odasi Senkron (MR PM) & Makine Odasi Asenkron (MR
IM) parametre ayari ve baglatma

Sari renkle gosterilenler Makine Odasi Asenkron (MR IM) ile ilgilidir.

1. Gig acildiktan sonra, LCD asagidaki mesaji gbsterecektir.

2. Slrlict parametrelerini ayarlamak icin litfen “Enter” diigmesine 2 saniye boyunca basin.

3. Lutfen ayar sayfalarinda gezinmek ve “C -> Siirlict Ayarlari“ni bulmak icin “Yukar1” tusuna basin.

4. Litfen grup parametre segimine girmek igin “Enter” tusuna basin.
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“Yukar” ve “Asagl” tuslarini kullanarak grup parametre basliklari arasinda gezinin ve “DIS DISPLAY
GROUP”“ u se¢mek igin ilerleyin.

5. “DIS DISPLAY GROUP” parametrelerine girmek i¢in liitfen “Enter” tusuna basin, ardindan “Yukarn“ tusunu
kullanarak “DIS04“e gidin ve “DIS04 Opt. Board” parametrelerinin “ENDAT” olarak goruntiilendigini kontrol
edin (eger MR IM ise, “DIS04 Opt. Board” parametresi “A/B Pulse” olarak goriintilenecektir).

6. Lutfen parametre grup secim listesine geri donmek icin “Escape” tusuna basin.

7. “PAR Parameter [PAR] Group” ayarlarini secip, lltfen “Enter” tusuna basin.

8. Ardindan lutfen “PARO7 Control Mode” parametresini Speed(PM) olarak secin (eger MR IM ise, PARO7
Control Mode parametresi Speed(IM) olarak goriintilenecektir).

9. “PAR09” parametresini “User Define” olarak segin.
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10. “PAR10” parametresine gidip, motorun etiketinde yazan kW degerini segin.

12. “PAR14”e gidin ve genellikle motor hizinin ve senkron hizinin ayni oldugu motor plakasinda yazan kesin
senkron hizini girin (eger MR IM ise, “PAR18 Rated-Slip” degeri Maximum Devir — Nominal Devire gore
degistirilmelidir).

13. “PAR15” parametresine gidip, motorun etiketinde yazan voltaj degerini segin.

14. “PAR16"” parametresine gidip, motorun etiketinde Kutup sayisi degerini segin.

15. “PAR19” parametresine gidip, motorun etiketinde yazan akim degerini secin.
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16. “PAR23” parametresine gidin ve kullanilan enkoder tipini girin (Sin/Cos veya ENDAT) (eger MR IM ise,
« PAR23 Encoder Type » parametresi « A/B Pulse » olarak secilmelidir).

18. “PAR31"” parametresine gidip, “StandStill” yazdigina emin olun.

19. “PAR51 PM AutoTune”“ parametresine gidin ve “Enter” tusuna basarak “ALL” u secin (Eger Asenkron
motor secili ise, “PAR51 IM AutoTune” parametresi gorilecektir.).

20. Lutfen ekranda ““Lutfen bekleyin”“ ibaresinin yanip sénmesi durana kadar bekleyin.

ipucu: AutoTune isleminden en iyi sonucu almak icin, ilk AutoTune sonrasinda “PAR56”, “PAR58” ve “PAR59”
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sonuclarint not alin ve yukaridaki adimi izleyerek ikinci bir AutoTune vyapin. ikinci AutoTune
tamamlandiginda sonuglari karsilastirin. Eger sonuglar birbirine -+%1 iginde ise, AutoTune sonuglari
kullanilabilir durumdadir. (eger Asenkron motor ise, AutoTune degerleri PAR52, PAR53, PAR54, PARSS5,
PARS56 sonuglari ile ilgilidir).

21. LUtfen parametre grup secim listesine donmek i¢in “Escape” tusuna basin.

22. “E/L ELEVATOR[E/L] Group” ayarlarina gidip “Enter” tusuna basin, ekran asagidaki degerleri gosterecektir.

23. “E/LO1 Max. CarSpd” parametresine motorun etiketinde belirtilen kabin hareket hizini girin. (Fab. Ayari :
1m/s)

26. “Escape” tusuna iki kez basin ve “W -> Wizard Settings” parametresine gidin, ardindan “Enter” tusuna
basin.
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27. “A06 MAX FLOOR COUNT” parametresine gidin ve “Enter” tusuna basin, ardindan toplam durak sayisini
segin

(Ornegin, bina 5 kath ve 1 giris kapisindan olusuyorsa, 6 durak segin).

28. Litfen bir kez "Escape” tusuna basin ve ana parametre grup secimine gidin.

29. “G -> FUNCTIONAL SETTINGS”“a gidin ve “Enter” tusuna basin, ardindan UCM kaynagi varsa “G01 UCM

Kaynagi”ni secin. "Enter" tusuna basin ve yukari veya asagi tuslarini kullanarak uygun UCM Kaynagini segin.
"Enter" tusuna basin ve secimi onaylayin.

30. “Escape” tusuna bir kez basarak meniden cikin ve ikinci kez 2 saniye boyunca basin.

31. Litfen anahtari "Re-Call Operatlon durumuna getirin.

32. LiftOne”daki tekrar cagirma digmelerini kullanarak aracin istenen hizda ve yénde hareket edip
etmedigini test edin.
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Eger ara¢ hareket etmez ve motorlardan yliksek ve ani ses gelirse, litfen “C — Sirici Ayarlari”“na gidin ve
“PAR Grubu”“nu girin, ardindan “PAR25"“e gidin ve “Enc Dir Set” degerini “B Phase Lead” degerinden “A
Phase Lead”“e degistirin; eger deger zaten “A Phase Lead” ise, “B Phase Lead” olarak degistirin.

Eger ara¢ yanlis yonde hareket ediyorsa, litfen “E/L Elevator Group” parametrelerine gidin ve “E/LO5
YUKARI DIR"e gidin, “Enter” tusuna basin ve “FX-CCW” degerini “FX-CW” olarak degistirin ve ardindan
manuel islemi tekrar deneyin.

33. Ara¢ manuel hareket testini istenilen sekilde tamamladiktan sonra, resimdeki anahtari “Normal
Operation” konumuna getirin, ve kuyu kopyalama igin adimlari takip edin.
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34. “Asagl” digmesine basarak “Q34 Kuyu Kopyalama Modu”“na gidin ve “Enter” tusuna basin, “AKTIF”

degerini segin ve tekrar “Enter” tusuna basin.

FHM islemi baslayacak ve “Litfen bekleyin” goreceksiniz. Bu sirada arag¢ alt kata manuel olarak hareket
edecek, Ust kata dogru FHM islemini baslatacak. Ardindan basarili bir tamamlanma sonrasinda arag Ust kata
hareket edip kapiy! acacak ve kapatacak. Daha sonra normal islem modunda alt kata hareket edecek,
kapilari bir kez daha acip kapatacak ve tus takiminda “TAMAMLANDI” yazisini géreceksiniz.

Boliim 4. Hata Giderme Rehberi

Eger kat ile arag¢ arasinda kiiglik bir seviye farki varsa, litfen kat seviyelerine
manuel olarak offset ekleyerek diizeltmeye devam edin. Bu ayari yapmak icin:

Lutfen Enter tusuna 2 saniye boyunca basarak parametre grubu segimine girin.

D -> Kuyu Ayarlari”na gidin ve Enter tusuna basin, ardindan D20"yi se¢in ve bir
kez daha Enter tusuna basin.

D20 parametresinde, YUKARI veya DOWN tuslarini kullanarak ayarlamak
istediginiz kata gidin.

istenilen kat secildikten sonra Enter tusuna basarak UST ve ALT kat offsetlerini
ayarlayin.

Kat Seviyeleri | Enter tusuna bir kez basarak kullanicinin UST kat ayarini YUKARI veya ASAGI
Tutmuyorise | tuglariyla ayarlamasina izin verir.

Ikinci bir Enter tusuna basmak, ALT ayarlamasini kabul edecek ve kullanicinin ALT
yonll offsetin ayarlamasini saglar.

Ornek:

Asansor araci 2. kattan 3. kata hareket ederken, arag kat seviyesinin 3 mm altinda
duruyorsa, yukaridaki adimlari takip ederek D20 parametresinde Kat 3”0 segin ve
YUKARIWRD yonli dengelemeye 3 mm degerini girin.

Genel kural, eger arag kat seviyesinin altinda ise offset pozitif olmalidir ve eger
ara¢ kat seviyesinin Ustlinde ise offset negatif bir deger olmalidir. Eger zaten
offsetlerde bir deger varsa, litfen mevcut degeri dikkate alin ve optimal degeri
belirlemek icin mevcut degeri ekleyin veya cikarin.
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“E/L44 ELIO In Neg”“e gidin. Eger kat seviye sensorii 1 ve 2 normalde agiksa ve
alt ve Ust zorunlu yavaslama sensorleri normalde kapaliysa, E/L44”teki deger:
"001111111112111" olmalidi. Normalde acik sensorler "0" olarak
yapilandirilirken, normalde kapali olanlar "1" olarak yapilandirilir. Hangi sensoriin
hangi bit oldugunu kontrol etmek icin asagidaki tabloya basvurun.

I.D LU DLS UuLS RVa RV2 SD1 SU1 SD2 SU2 DAC RV3
I D ML1
Re-Call I_U ML2
modunda DLS Asagi Limit
motor ULS Yukari Limit
doénmiiyor RV1 Rezerve
RV2 Rezerve
SD1 Asagl Zorunlu Yavasalama 1
SuU1 Yukari Zorunlu Yavasalama 1
SD2 Asagl Zorunlu Yavasalama 2
SuU2 Yukari Zorunlu Yavasalama 1
DAC Yavaslama Onay Sinyali
RV3 Rezerve
Kuyu kopyalama en Ust kata ulastiginda basarili bir sekilde tamamlanmiyor ise, durak
Kuyu sayisiyla (E/L-02) parametresindeki durak sayisi eslesmemis demektir. “Fcount” ana
Kopyalama ekranda gorintilenir (Ayrica DIS_05"te de mevcuttur).
Anzaveriyor | Kuyu kopyalama en alt kata indikten sonra yukari glkmadan ariza veriyor ise, Iitfen manuel
hizi distrlp tekrar deneyin.
Kuyu Eger en alttan en liste dogru negatif numarali bir kat varsa.
Eger kat ylksekligi 2000mm'den daha disiik veya Ust kattan daha yiksek olan bir kat
Kopyalama
DataArzasi | oo et
Ana ekranda "Fdata" olarak gorintilenir (Ayrica DIS_05'te de mevcuttur).
Kuyu Hata, kat yliksekligi verilerinin kontrol toplami ile gegmiste EEPROM'da saklanan kontrol
Kopyalama toplami arasinda fark oldugunda ortaya gikar.
data check Hata, baslatma veya otomatik ¢alistirma islemi baslamadan 6nce tespit edilebilir.
sum arizasl Ana ekranda "ChkSum" olarak goriintilenir (Ayrica DIS_05'te de mevcuttur).
Yavaslama Bu hata, yavaslama basladiktan sonra belirli bir siire gecmesine ragmen islem komutu
hatasi (FX/RX) serbest birakimadiginda gérintilenir.
Sadece ana ekranda gorindir.
Her iki SDS-D1 ve SDS-U1 ayni anda algilanir. (Eger SDS2 kullaniliyorsa, SDS2 ayni anda
Zorunlu algilandiginda hata meydana gelir.)
yavaslatma SDS-D1 (SDS-U1) girisi alt katta (list katta) algilanmazsa veya SDS-U1 (SDS-D1) girisi
anahtar algilanirsa.
hatasi Hata, SDS-D1 girisi algilandiginda alt kat (Ust kat) olmadigi zaman goériinttilenir.

Ana ekranda "SDS" olarak gortintdlenir (Ayrica DIS_05'te de mevcuttur).
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Asansor
Kabin Hareket
Esnasinda
Titregim
Hissediliyor

Arag titresimleri, makinenin 6zelliginden kaynaklanabilir ve nedenleri asagidaki gibi olabilir:

1) Motor etiket degerleri parametrelere yanlis girildi ise

2) Hiz kazanci uygunsuzsa.

3) indiiksiyon motoru durumunda, PAR-52(Flux-Curr) azaltilirsa veya yiiksek hizli otomatik
islem sonrasinda PAR-52(Flux-Curr) énerilen manyetizasyon akimi DIS-02(Flux Cur Ref)
olarak ayarlanirsa titresim meydana gelebilir.

Parametreleri asagidaki maddelere gére diizenlenebilir:

CON-02: Hiz kazanci parametresi - Senkron motorlarda, manyetik Kutup pozisyonu
bulunmus ve autotuning sonrasi titremeler varsa hiz kazanciyla ilgilidir.

CON-03: CON_02 ne kadar kiiclikse, CON_03 o kadar blyiik olur ve CON_04 ne kadar
kiiclikse, motorun o kadar fazla gir{ilti yapma ihtimali vardir.

Eger titreme varsa, CON_03'l azaltmak ve CON_04'l artirmak CON_02'yi ayarlamadan
yapilirsa, titresimleri diizeltebilir.

CON-04: CON_03 cok kiiclikse veya CON_04 cok biiyiikse, inis istikrarsiz olabilir ¢tinkii hiz
tepkisi cok yavastir. Bu nedenle uygun bir degere ayarlanmalidir.

PAR-44: Manyetik Algilama Gerilimini Artirma / Azaltma

PAR-45: Manyetik Algilama Akimini Artirma / Azaltma

* CON-02 MR IM'de goriintilenmez.
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1. CON_03 ve CON_04'te P&l kazanglarini ayarlayin

Asiri tepki etkisini en aza indirmek icin optimal ayarlama
2. CON_71'iayarlayin = ARF Siresi: Yaklasik 700 ~ 1000 [ms]
3. CON_72'yi ayarlayin = ARF ASR P: Bu degeri CON_03'ten daha yiksek ayarlayin

Geriye donme olusursa, P kazancini artinn. Eger glirliltQi veya titresim olusursa, ayan
azaltin.
4. CON_73'lU ayarlayin = ARF ASR |: Bu degeri CON_04'ten daha kiiciik ayarlayin

Geriye donme olusursa, | kazancini azaltin. Eger giirliltl veya titresim olusursa, ayari
artirin.
5. CON_74 icin ayar yapin = ARF APR P: Varsayilan degerde geriye dénme olusursa, ayari
artinn. Eger glirliltli veya titresim olusursa, ayari azaltin.
*CON71~CON74 MR IM Uizerinde etkili degildir.

Speed 4
Kabin /
Kaymasi .

FX

\

\

Brake

Actual
brake output

Anti-rollback P CON771 ......
time

\

ASRPgain | : CON_72 !

. A
ASR I gain _A—l i CON_04

vCON 73 A\ 4

\/

\/

A
APRPgain| | CON_74
A 4 >
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Boliim 5. Fonksiyon Agiklamalari

5.1 Opsiyon karti ve enkoder kontrolii

> Opsiyon karti ve enkoder ayarlari dogru oldugunda, opsiyon kartinin Ust sol kosesindeki LED 1
saniyede bir yanip séner. Aksi takdirde, LED 0.5 saniyelik araliklarla yanip séner (Anormal).

Anormal ¢alisma durumunda, opsiyon karti tliriini ve enkoder ayarlarini kontrol edin. Eger DIS-
04 'EnDat' ve PAR-23 'EnDat' oldugu halde sorun diizelmedi ise, enkoder baglantilarini ve
enkoder tlrind kontrol edin, EnDat (ECN1313) destegini saglayip saglamadigini kontrol edin.
DIS-04 'EnDat' veya 'sin/cos' ise kullanilan enkoder 'sin/cos' enkoder ise, Sin+(A+), Sin-(A-),
Cos+(B+), Cos-(B-) baglantisi yapilmalidir, bu durumda LiftOne calisabilir. Ancak her seferinde
glc acildiginda sirict Kutup pozisyonunu yeniden belirler. Enkoder ERN1387 ise ve PAR-23
'Sin/Cos_All' olarak ayarlandiysa normal ¢alisma mimkundir. Ancak ilk elektrik geldiginde, LED
0.5 saniyelik araliklarla yanip sénecek, ve motorun kutup pozisyonunu yeniden belirledikten

>

sonra 1 saniyelik normal yanip sonme moduna gececektir.

* Dikkat: Kontrol modu (PAR-07) IM (asenkron/indiiksiyon motoru) ise sadece A/B Pulse kodlayici

kullanilabilir ve PAR-23 goériinmez.

5.2 Motor Degerleri

* Motor gili¢ se¢imi

* Asenkron: Parametrelerde hazir
seginiz.

* Senkron: Tam deger hazir olarak yok ise, litfen
“User Define” seciniz.

degerlerden

¢ Kullanici tanimli motor gli¢c parametresi.

PAR-12_Min. Speed(IM)
PAR-13_Base Freq(IM)
PAR-14_Sync Speed(PM)
PAR-15_Rated Volt

PAR-16
PAR-17

Pole number
Efficiency
PAR-18_Rated-Slip(IM)
PAR-19 Rated Curr
PAR-20 AC In Volt

* Motorun etiketi lizerinde yazan degerleri birebir
giriniz.

* Eger motorun etiketinde istenilen degerlerden,
eksik var ise litfen fabrika ayarinda birakiniz.

*Senkron ve  Asenkron  motorlara  6zel
parametrelerin yaninda belirtilmistir.
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5.3 Enkoder Ayarlari

0: A/B Pulse

1: EnDat .

2: Sin/Cos_All Enkoder tipi
3:Sin/Cos_1387

360~32768 Enkoder Tur Basina

Pulse Cikis Sayisi

Enkoder sinyalinin

0: A Phase Lead A
donis yoni

1: B Phase Lead

» Kurulu olan enkoder "sin/cos" enkoder (ERN1387) ise, PAR-23_Enc Type'l "Sin/Cos_1387" olarak
ayarlayin. ERN1387 disindaki Sin/Cos enkoderler icin ltitfen « Sin/Cos_All” segenegini segin.

» Senkron motorlarda manyetik pozisyon belirlendikten sonra, motor hareketa baslayamadan ani
bir ses glirtlti olarak duyuluyor ve sirlicli arizaya geciyor ise, litfen PAR25 parametresini
degistirin.

5.4 Motor Auto-tuning

* Auto-tuning algoritmasi StandStill/Rotational)
* Senkron: Yalnizca “Standstill”
¢ Tavsiye edilen algoritma her zaman “Standstill”

* Asenkron auto-tuning

* Senkron auto-tuning

* Parametreyi “All” olarak secin, ve islemi baslatin.
¥ Motor ile strict arasinda bir kontaktor
eklenmis ise, lutfen iletken durumda olduguna
emin olun.

> Eger motor Ureticisinden gerekli parametreleri edinebilirseniz, PAR-29 Ld, PAR-30_Lg, PAR-31_Rs,
parametrelerine manuel olarak yazabilirsiniz.

» Motor Ureticisinden gerekli parametreleri almak mumkin degil ise, lutfen auto-tuning
sonucunda bulunan degerleri kullaniniz.
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5.5 Kutup Pozisyonu Bulunmasi (Yalnizca Senkron motor)

* Fabrika ayari: 80V
Motor Kutuplarinin  bulunmasi icin gerekli
minimum voltaj degeri.

* Fabrika ayari: 70%
Motor Kutuplarinin  bulunmasi igin gerekli
minimum akim orani.

> Fabrika ayarlari ile ilk denemenin yapilmasi tavsiye edilir.
> Arag ile karsi agirhk arasindaki dengeyi kontrol edin. Denge iyi ise, asansér bos yik altinda asagi
hareket ederken cikis akimi derecelendirilmis akimin altinda tutulmalidir.
> Asansor bos yuk altinda asagl hareket ederken ¢ikis akimi derecelendirilmis akimin Gstlinde ise,
ilk Kutup pozisyonu tahmini siireci boyunca degerleri diizeltin.
> Eger asansor bos ylk altinda asagi hareket ederken ¢ikis akimi derecelendirilmis akimin Ustliinde
ise, lutfen ilk Kutup pozisyonu tahmini siireciyle degerleri ayarlayin. (PAR-45 degerini %5 artirarak
test edin.)
2 PAR-45 parametresinin degeri ne kadar arttirilirsa, Kutup pozisyonlari bulunurken o kadar ¢ok
ses cikacaktir.

5.6 Kuyu Kopyalama Fonksiyonu (FHM)

* Kuyu Kopyalama baslangi¢ kosullari. (D05 SHAFY COPY TYPE)
Parametre secimine gore:

DLS (Down Inductor
sensor

Limit Switch) w3
Plate

® ENCODER LS-LADS
Asag Yavaslama Sensori Kesik/ Kat Sensorii 1 Miknatis
Disi: FHM’nin baslamasi igin, kabin bu kosullar saglanana
kadar manuel olarak asagi indirilecektir.

® ENCODER LS-LADS
DLS (alt limit) sinyali ve SD1 (alt zorunlu yavaslama)
sinyali ON: FHM’'nin baslamasi icin, kabin bu kosullar
saglanana kadar manuel olarak asagi indirilecektir.

> Yukarida belirtilen FHM baslangic kosulu saglandiktan sonra, kontrolci FHM operasyonunu
baslatacaktir.

> FHM islemi her kattaki yiksekligi ve her katta kurulu olan kalkan ve indiktér kenarinin ortalama
uzunlugunu O6lcer. FHM tamamlandiktan sonra, degisen degeri E/L-18 ve E/L-19'da kontrol
edebilirsiniz.
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5.7 Seyahat Konforu Ayari (Yalnizca Senkron motorlar)

Seyahat baslangicinda geri kayma var ise;
Geri kayma, bir asansoriin islemine basladiginda fren acildiginda, yolcu sayisina (yik) bagh olarak aracin
kisa bir sure yikselmesi veya diismesidir. Sincos/endat enkoderli senkron motoru calistirirken, asansor
islemine basladiginda geri kaymayi 6nlemek icin yik algilayicisi kullanilmadan anti-rollback kontroli
entegre edilmistir. Eer CON_71 (ARF Suresi) "0" degilse, anti-geri kayma kontrolu kullanilamaz. Siris
kalitesini iyilestirmek icin ilgili parametreleri dogru sekilde ayarlayin.

Asansorler, tasarimina bagl olarak agirlik ve boyut agisindan
farkhhk gosterir ve enstriimanin karakteristiklerine bagh olarak
kararh kontrol icin kazang ayari gerektirir.

Anti-rollback, bir asansoriin islemine basladiginda meydana
gelen soku 6nlemek icin kullanilan bir fonksiyondur.

1. CON_03 ve 04'te P&I kazanglarini ayarlayin. Asiri asma
etkisini en aza indirmek icin optimal ayar

2. CON_71=ARF Siresi'ni Ayarlayin: Yaklasik 700 ~ 1000
[ms]

3. CON_72=ARF ASR P'yi Ayarlayin: Bu degeri
CON_03'ten daha yilksek ayarlayin. Eger geri kayma
meydana gelirse, P-kazancini artirin. Gurdlti veya
titresim olusursa, ayari azaltin.

4. CON_73=ARF ASR l'yi Ayarlayin: Bu degeri CON_04'ten
daha kuclk ayarlayin. Eger geri kayma meydana
gelirse, I-kazancini azaltin. GUriltd veya titresim
olusursa, ayari artirin.

5. CON_74=ARF APR P igin Ayar: Varsayilan degerde geri
kayma meydana gelirse, ayari artirin. GUrulti veya
titresim olusursa, ayari azaltin.

DIKKAT: Ayari degistirirken motor giiriiltiisii olusursa,
miimkiinse onceki degere geri doniin, mimkiinse en
son CON_73'l ayarlayin. CON_73'n kiglk bir degeri
motor icinde glriltiye neden olabilir. Mumkinse
islemi en Ust katta yapmaya 6zen gosterin.

Seyahat esnasinda istenmeyen titresim olusmasi

Aracin titresimleri, makinenin karakteristik ozelliklerinden kaynaklanabilir. Ve nedenleri

asagidaki gibi olabilir.

e  Motor degerleri, gercek degerden farklysa

e Hiz kazanci uygun degilse

Asagida, aracin titresimlerinin uygun hiz kazancindan kaynaklandigi durumlarda ayarlanabilecek

kazanclar yer almaktadir.

e Bir asenkron motorda, PAR-52(Flux-Curr) degerini azalttiktan sonra titresim olustu ise
otomatik calismadan sonra PAR-52(Flux-Curr) parametresine, 6nerilen manyetiklestirme
akimi olan DIS-02(Flux Cur Ref) parametresinde yazan degeri yaziniz.

DIKKAT: Endiiksiyon motoru kontrol modunda CON-02 gériintiilenmez.

*Not: bir sonraki sayfadaki tabloya bakiniz.
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¢ Auto-tuning ve manyetik pozisyon bulma islemleri sonrasi
titresim var ise, bu hiz kazang¢ ayarindan kaynaklanabilir.

% CON_02 parametresinin dusik olmas;, CON_03
parametresinin blyik olmasi veya CON_04 parametresinin
kiicik olmasi motordan ses ¢cikmasina sebep olabilir.

CON_02 parametresini degistirmeden, CON_03
parametresinin azaltip, CON_04 parametresini arttirmak, sesi
azaltabilir.

CON_03 parametresinin ¢ok az olmasi, veya CON_04
parametresinin  ¢ok bilylk olmasi, hiz sabitlemesini
yavaslatacagindan durus esnasinda kararsiz harekete sebep
olur. Kabinin hareketine gore ince ayar yapilmasi gerekebilir.

5.8 Enkoder Tipi

Asansori calistirmak icin, motora takilan enkoderin tipine gore invertdr opsiyon kartinin secilmesi
gerekmektedir. Asagida, en yaygin enkoder tiplerine uygun invertdr opsiyon kartlari bulunmaktadir.

¢ |Inkremental veya AB pulse enkoder
(Line drive/Open collector/Complementary)
¢ Senkron veya asenkron motorlarda bulunabilir

Inkremental
Opsiyon karti

* Sin/Cos Enkoder(Heidenhain ERN1387, ERN487)

¢ Kutup pozisyonu hesaplanmasi

¢ Senkron motorlarda kullanilir, ve kutup pozisyonu
belirlemek icin kullantlir.

* EnDat Enkoder( Heidenhain ECN1313, ECN413)

* Kutup pozisyonu hesaplanmasi — Enkoder ile CPU
arasinda seri haberlesme

¢ Senkron motorlarda kullanilir,
belirlemek icin kullanilir.

SIN/COS
Opsiyon karti

EnDat
Opsiyon karti

kutup pozisyonu

A/B Pulse A/B Pulse Sin/Cos EnDat
No displayed A/B Pulse Sin/Cos_1387 Sin/Cos_All
1024 8192 2048 2048
- - - VAR
Her Hareket

Baslangicinda

Baslangicta 1 kere

Baslangicta 1 kere

Load Cell Gerekli

Load Cell Gerekli

Anti-Rollback Kontrol

Anti-Rollback Kontrol

~1800rpm

~680 rpm

~680 rpm

~680 rpm
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5.9 Motorun ilk Kutup Pozisyonu Belirleme Testi

NOT: Bu test, islem sirasinda “Speed Deviation Error” olustugunda veya sabit hizda ¢alisma
sirasinda akimin beklenenin c¢ok {izerinde c¢ekilmesi durumunda bagslatilir. Senkron motor
durumunda, motorun islem ve performansinda ilk kutup pozisyonunu dogru bir sekilde belirlemek
onemlidir. Motorun ilk kutup pozisyonunun dogru bir sekilde belirlenememesi, ani donuslere ve hiz
sapmalarina neden olabilir. Bu nedenle motorun ilk kutup pozisyonunun yiksek hassasiyet ile
belirlenmesi gerekmektedir.

Giivenlik Onlemleri
» Mimkinse, bu test kabin en alt katta ve %50 yiikli durumda yapilmalidir.

» Motorun bu islem esnasinda yiik tarafindan dondurilemeyeceginden emin olmak igin, lutfen
frenlerin kapal oldugundan emin olunuz.
2 Frenlerin acik olmasi, kabinin icerisindeki yik ile karsi agirhgin dengesine gore, kabin ve
karsi agirhgin beklenmedik sekilde hareketine mahal verebilir.
2 Eger LiftOne ile motor arasinda herhangi bir sebepten 6turi kontaktor kullanildiysa, bu
kontaktorin iletken durumda oldugundan emin olun. Bu test esnasinda LiftOne motora gli¢
vermek ve enkoderi takip etmek zorundadir.

Manuel olarak kutup pozisyonu belirlenmesini asagidaki gibi saglayabilirsiniz:
“PAR-23_Enc Type” parametresini “A/B Pulse” olarak segin.
istenilen hizi “0.0 m/s” secin ve motora “Re-call” modunda manuel hareket verin.

“DIS-08_Init Theta” parametresinin icerisinde gosterilen degeri not edin.
- Bu parametre yalnizca MAK grup aktif edildiginde gosterilmektedir.

1-2-3. Adimlari sorunsuz bir sekilde gerceklestirdiyseniz kutup pozisyonu belirlenmis
demektir. 6. Adima gecebilirsiniz.

©@ ® ©0Oe6

Eger 1-2-3. Adimlarda sorun cikti ise, litfen 5 kez deneyiniz. Eger denemeleriniz sonrasi
“DIS-08 _Init Theta” parametresinde gosterilen deger £10°'den biiylik ise, “PAR-45 MagDet
Curr” parametresini %5 arttirip tekrar deneyin.
X “PAR_44 MagDet Volt” ve “PAR_45 MagDet Curr” parametrelerinin arttiriimasi,
motordan gelen sesin artmasina sebep olabilir.

LiftOne’in elektrigini kapatip, tekrar acin.
“PAR-23_Enc Type” parametresini tekrar “A/B Pulse” olarak segin.

istenilen hizi “0.0 m/s” secin ve motora “Re-call” modunda manuel hareket verin.

©®Q©

“DIS-08_Init Theta” parametresinde gosterilen deger, £10°’den kiiclk ise, test basari ile
tamamlanmistir.

®

“PAR-23_Enc Type” parametresini, kullanilan enkoderin tipine goére secin.
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5.10 Asansorler igin Asenkron/Senkron motor karsilagtirmasi

0~3600 rpm 0~360 rpm

2,4, 8 etc. 20, 32, 40, 52 etc.
standard standard, MRL
Diglili Dislisiz
Gerekmiyor Gerekli
Gerekiyor Gerekmiyor

[Asenkron motor/Senkron motor karsilagtirmasi]

Bir asansorde en 6nemli unsurlardan biri elektrik motorudur ve uygulanan motor tipine bagli olarak kontrol
ve mekanik yonlerde farkhlklar bulunmaktadir. Asansorlere en yaygin olarak kullanilan motorlardan olan
asenkron motor ve senkron motorlarin 6zellikleri asagida belirtilmistir.

[Asenkron Motor Tahrik Sistemi] [Senkron Motor Tahrik Sistemi]
1. Rediiktorsiz (Dislisiz)
2. Motor yapisi olarak, asenkron motorun tam tersidir
Gear Box - Asenkron motor: Stator disarda, rotor icerde.
- Senkron motor: Stator icerde, rotor disarda.
3. Motorun mili ile makara birebir baghdir, rediktorsiz direk
Sheave Motor stiriis
* Motor yiksek devirde donerken, - Motor distik devirde déner: 0~300rpm,
makara rediiktor gikisina bagli olarak - Enkoder: 2048 dongl/tur, Sincos Enkoder
gorece yavas doner. - Konforlu kalkis: Yiksek ¢ozlintrlikli enkoderler sayesinde
* Enkoder pulse sayisi 1024 pulse/tur ¢ok daha kararl kontrol edilen motor, direk slrls ve Anti-
* Motor deviri: 0~1800rpm Rollback algoritmalariile yiik 6l¢imi gerekmemektedir.
¢ Konforlu kalkis : Loadcell gerektirir
5.11 UCM Segimi
YOK
HIZ REGULATORU
MOTOR FRENI

Kazara Aracin Hareketi'ni (UCM) o6nlemek icin kullanilacak
mekanizma bu parametreden secilir "HIZ REGULATORU”
secildiginde, Hiz Regtilatoriiniin durumu "KRO" girisinden izlenir.
"MOTOR FRENI" secildiginde, motor freninin durumu FR1 ve FR2
girislerinden izlenir. izleme hareketi baslatimadan ©nce ve
hareket sirasinda gerceklestirilir.
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