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1. GIRI

ADrive asansérlser icin 0zel olarak tasarlanmis yiliksek performansli bir motor siiriiciisiidiir. Asenkron (kapali veya agik ¢evrim)
ve Senkron (dislisiz) motorlara uyumludur. Elektrik kesintisinde uygun gerilim ve kapasitede harici besleme (akii veya UPS ile)
ile motor siirerek kurtarma yapabilmektedir. Senkron motorlar i¢in duragan (motoru ¢evirmeden) oto ayar yapilabilmektedir.
Farkli birgok tiirde mutlak (absolute) ve artimsal (incremental) enkoderi desteklemektedir. ADrive fonksiyonlar1 6zellikle
asansOriin durus ve kalkiglarin olabildigince konforlu olabilmesi igin gelistirilmistir. Tam yiiklii ve bos kabin i¢in durus kalkis
hassasiyetinde (enkoderli uygulamalarda) bir degisiklik olusmaz. Vektor kontrolii sayesinde sifir hizdan son hiza kadar motora
tam olarak hakim olur ve %200 kalkis momenti saglayabilir. Kisa katlar i¢in seyahat egrisini otomatik olarak ayarlar yavas hizda
sikict kisa kat seyahatlerine engel olur. Ayar parametreleri asansére uygun birimlerle (metre, cm, m/s v.s.) ayarlanir. Gerek
mekanik fan giiriiltiisii gerek elektriksel anahtarlama giiriiltiisii en aza indirilerek, makine dairesine yakin meskenler i¢in rahatsiz
edici bir ses olugsmasina izin verilmez.

2. EMC (ELEKTROMANYETIK UYUMLULUK) ACIKLAMALARI

Bu {irlin asagidaki standartlara:
e Endistriyel ortamlar i¢in genel bagisiklik standardi EN 61000-6-2,

e Endiistriyel ortamlar i¢in genel yayinim standardi EN 61000-6-4,

e Radyo frekanslar1 kullanan sanayi, bilim ve tip cihazlariin radyo bozulma karakteristiklerini 6lgme metotlar1 ve sinir
degerleri standardi EN 55011,

e Faz basina 16A ve 75A giris akimli alcak gerilim sistemlerine baglanan cihazin neden oldugu harmonik akimlar i¢in
siir degerler standardi EN 61000-3-12

Asagidaki kosullar saglandigi taktirde uygundur:

e Cihaz besleme girisinde uygun AC sebeke reaktorii kullanilmalidir.

e Cihaz besleme girisinde uygun EMI filtre kullanilmalidir.

e Cihaz motor ¢ikisinda uygun RFI filtre kullanilmalidir.

e Cihaz ¢ikisindaki motor, enkoder ve fren direnci baglantisi ekranli kablo ile yapilmalidir.

3. GUVENLIK UYARILARI

A Giicii kapattiktan sonra, gii¢ kondansatorleri bosalana kadar (en az 5 dakika) higbir elektronik karta ya da pagaya
DIKKAT dokunmaymiz.

A Stiirticiiye elektrik verili haldeyken hi¢bir kablo baglantis1 yapmayniz. Siiriicii isler durumda iken elektronik kartlarda
DIiKKAT Parcalart kontrol etmeyiniz.

A Ana devre baglantilarinin dogrulugundan emin olunuz. L1, L2 ve L3 gii¢ giris terminalleri olup ve U, V ve W motor
DIiKKAT $tkis terminalleri ile karigtirllmamalidir. Aksi takdirde, siirticii zarar gorebilir.

A Frenleme direnci kesinlikle kumanda panosunun herhangi bir yerine monte edilmemelidir. Direng iizerinde olusan 1s1
DIiKKAT Kumanda panosuna zarar vererek, ariza ve yangina neden olabilir.

A Yangina mahal vermemek i¢in, siiriicliyii ates alabilir nesnelerin yakinina yerlestirmeyiniz.
DIKKAT

A Cihazin pano igerisinde asir1 1sinmaya, arizaya ve yangina sebep olmamasi i¢in panonun yeterli havalandirmaya sahip
DIiKKAT ©ldugundan emin olunuz.

A Cihaz1 asir1 1s1, agirt soguk, asirt nem, su, metal parcaciklari ve tozdan uzak tutunuz.
DIKKAT

A Motor sargilari, VVVF invertor cihazi ile ¢alistirilmak igin yeterli izolasyona sahip olmalidir.
DIKKAT

4. CIHAZ ILE BIiRLIKTE GELENLER
e Kullanma kilavuzu (Bu iiriin)
e PC yazilimlarinin ve dokiimanlarin bulundugu CD (Opsiyonel)
e RS-232 PC baglant1 kablosu (Opsiyonel)
e  Parametre transferi icin anahtar (Opsiyonel)
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e REFI filtresi (Toroidal ferit niive)
e  Fren direnci (Opsiyonel)
e EMI sebeke filtresi (Opsiyonel)
e AC sebeke reaktorii (Opsiyonel)
e ENCABIT-Plus kart1 (Opsiyonel, senkron motorlar i¢in ADrive cihazina monte edilir)
e Uzaktan cihaz kumandasi i¢in ADrive Remote Keypad (Opsiyonel)
4.1.  Malzemelerin Kontrolii
Kuruluma baslamadan 6nce yukarida verilen listeye gore elinizdeki iirinlerin dogru olup olmadigini kontrol ediniz.
e Uriin sipariste belirttiginiz model degil mi?
e  Eksik bir iiriin var mi1?
e  Zarar gbrmiis bir lirlin var m1?
Eger bu sorulardan birisinin cevab1 “EVET” ise en yakin yetkili ile irtibata geginiz.
5. TEKNIK OZELLiKLER
Tip Boy-B Boy-C
Model 4B055 4B075 4B110 4C150 4C220
Uygun Motor Kapasitesi 5.5kW, 7.5HP | 7.5 kW,10HP 11 kW, 15HP | 15 kW, 20HP | 22 kW, 30HP
Nominal ¢ikis akimi (Inom) 14 A 17A 26 A 35A 50 A
Maksimum c¢ikis akimi (< 6 s) 28 A 34 A 52 A 70 A 100 A
Giris giic faktorii (Cos Q) >0.97
Giris Gerilimi (V) AC 3 Faz, 340-420V, 50/60 Hz +%5
Cikis Gerilimi (V) AC 3 Faz, 0-400V, 0-100Hz
Ozellik Aciklama
Kontrol tipi e  Kapil ¢evrim vektdr kontrol
o Acik ¢cevrim V/F (Asenkron motor siirmede)
Dijital ¢ikig frekans ¢oziiniirligi 0,004 Hz
PWM modiilasyon teknigi Uzay vektdr modiilasyonu (Space vector modulation)
Cikig dalga sekli Siniis
Tasiyici frekans 10Khz
Enkoder Artimsal (asenkron motor) | HTL veya TTL, 500 — 4096 Darbe/devir artimsal (incremental) enkoder

tipi Mutlak (senkron motor)

ENCABIT-Plus | EnDat, SSI, SinCos ve BISS (13Bit gray ya da binary ¢ikisl)
kart1 ilavesi ile arayiizlii tek-turlu mutlak enkoder

Enkoder simiilasyon ¢ikisi

Artimsal ve mutlak enkoder i¢in simiilasyon cikislart

Cihaz koruma

Dahili DC Reaktor (Dc sok)

Girig-¢ikis yalitimi

Tamamu elektriksel yalitimli kontrol giris ve ¢ikiglart

Sogutma

4 adet fan

Seri komut giris terminal baglantilar

e Kumanda panolari ile haberlesme i¢in RS-485 portu
e ENCABIT-Plus kart1 baglantisi i¢in CANbus portu

Elektrik kesintisinde kurtarma

Kontrol 24Vdc besleme ile elektrik kesintisinde aktif kalabilme
beslemesi

Giig beslemesi | o 60 VDC gerilimli akii ve 220VAC tek faz UPS beslemesi ile
e 220VAC tek faz UPS beslemesi ile

Senkron stirme i¢in 6zel fonksiyonlar

e  Motor ve fren direnci ptc kontroli
e  Mekanik fren geri besleme kontrolii
e  Elle kurtarma modu aktif girisi ve 6zel kurtarma ekrani

Hata kaydi

Son 256 hata

Kullanici arayiizii

LCD ekran ve 5-tus klavye

Uzaktan cihaz kumandasi

ADrive Remote Keypad baglantist

PC Haberlesme baglantisi

RS-232 arayiizii (ADrive-Win yazilimi i¢in PC baglantis1)

Cihaz parametrelerinin transferi

Parametre anahtari

Yazilim giincelleme

V8.00 ve {istii versiyonlarda
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6. SIGORTA, KONTAKTOR VE KABLO KESIT SECIiMi

Uygun Sigortalar (Amper) 5.5kW 7.5kW 11kW 15kW 22kW
Giris besleme sigortasi (Tip B) 20 25 32 50 63
Akii sigortasi (Tip C) 1.5 x Akii_kapasitesi (Ah)
UPS sigortasi (Tip B) 1.5 x (UPS_giicii (W) /220V)
Uygun Kontaktorler 5.5kW 7.5kW 11kW 15kW 22kW
(Amper, AC-3 kategorisi)
Ana kontaktorler (KPA, KPB) >=12 >=18 >=25 >=32 >= 50
Sebeke aktif kontaktorii (KSAK) >=9 >=12 >=18 >=25 >= 40
Kurtarma aktif kontaktorii (KKAK) >=9 >=9 >=12 >=18 >=32
Uygun Kablolar (mm?) 5.5kW 7.5kW/11kW 15kW 22kW
Giris besleme kablolar1 >=2.5 >=4 >=6 >= 10
Motor kablolar1 >=2.5 >=4 >=6 >=10
Fren direnci kablolari >=1 >=1.5 >=2.5
Akl gii¢ baglanti kablolari >=1.5 >=25 >=4 >=6
UPS gii¢ baglant1 kablolar1 *1 >=1 >=1.5 >=2.5 >=4

*2 >=1.5 >=2.5 >=4 >=6
Kontrol sinyalleri kablolari >=0.5

*1: Kolay yone kurtarma yapiliyor ise
*2: Komut yoniine kurtarma yapiliyor ise

7. ADrive Fiziksel Boyutlar1 ve Montaj

ADrive siiriicii cihaz1 diisey monte edilmelidir. Montaj sirasinda siiriiciiniin iistiinde ve altinda 10 cm bosluk birakiniz. Bu bosluk
iiniteyi sokmek icin ve ayni1 zamanda havalandirma i¢in gereklidir. Montaj deliklerinden maksimum 12 mm’lik M6 civatalarla

montaj yapiniz.

7.1.  ADrive Boy-B ve Boy-C Fiziksel Boyutlar1

ADrive Boy-B (5.5kW /7.5 kW / 11 kW) ADrive Boy-C (15 kW /22 kW)

@ @

Al c € ADrive
e e
@@ @i clevators © or elevators
@
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H1

Wi

8. ADrive EMI Filtre

ADrive modelleri i¢in kullanilmasi tavsiye edilen EMI filtreleri asagida gosterilmistir.

PREEN
= 1'T—"1
[ J A U E
< | 1 4G
Boyutlar (mm) | ADrive Boy-B | ADrive Boy-C
Y 260 289
H 387 442
D 184 205
Hl 360 420
Wil 230£5 250+5
A 30
B 24
C 8
E 18
F 8
: G 8
0 0

ADrive Tavsiye edilen EMI Filtre Modeli Ozellik
Boy-B | 5.5kW, 7.5 Kw, 11 kW EMC-30 3x400VAC, 50-60HZ, 30A
Boy-C | 15 kW, 22 kW EMC-50 3x400VAC, 50-60HZ, 50A

EMI Filtre dikey veya yatay olarak monte edilebilir. Ancak kablolu tarafin ADrive cihazi girislerine yakin olacak bigcimde monte
edilmesi uygundur.

8.1.  ADrive EMI Filtre Fiziksel Boyutlari

ADrive besleme giriglerine
(L1,L2,L3,E)

www.arkel.com.tr
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4

0 m

185 mm

Ana sebeke girisinden
(L1,L2,L3,PE)

Yik / Load

Sebeke / Line
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9. ADrive Frenleme Direngleri
ADrive modelleri i¢in kullanilmasi tavsiye edilen frenleme direngleri asagida gosterilmistir.
ADrive (kW) Tip-A Tip-B
5.5 50Q / 1kW
7.5 50Q / 1kW
11 40Q / 1kW
15 25Q / 2kW 25Q / 2kW
22 18Q / 3kW

Frenleme direnci terminallerinde ve kablolarinda insan hayati icin tehlikeli yiliksek gerilim bulunmaktadir.

Frenleme direnci, 1sinin dengeli olarak atilabilmesi i¢in mutlaka yatay olarak monte edilmelidir.

Frenleme direnci kesinlikle kumanda panosunun herhangi bir yerine monte edilmemelidir. Direng iizerinde olusan 1s1
kumanda panosuna zarar vererek, ariza ve yangina neden olabilir. Frenleme direnci 1s1s1 100 °C’ye ulasabilir.

Montaj icin rutubet veya islakligin olmayacagi uygun bir yer segilmeli ve titresimlere karsi uygun bigimde
sabitlenmelidir.

Havalandirmanin engellenmemesi igin fren direncinin altinda ve iistiinde en az 30 cm’lik bos bir havalandirma aralig
birakilmalidir.

Fren direnci kapasitesi, asansor ¢aligma sikligia ve maksimum seyir siiresine bagli olarak artirilmasi gerekebilir. Bu
tablo %40 ¢alisma oranina gore ayarlanmistir. Aksi durumda frenleme direncinin direng degeri ayn1 kalmak kosuluyla,
gli¢ degeri 2-3 kat1 olarak tercih edilmesi gerekir.

> B>P>PPE

9.1.  Adrive Frenleme Direncleri Fiziksel Boyutlar
9.1.1. Frenleme Direnci Tip-A (5.5 kW, 7.5 kW, 11 kW)

325 mm
115 mm
12
180 mm
20 mm
9.1.2. Frenleme Direnci Tip-B (15 kW, 22 kW)
305 mm

155mm ][] 100 000 0o
o 100 000 o
Il 00000 000 | s,
I 100 000 o
100 000 o

WY 00 7 77 0 S0
WY 00 7 77 0 S0
o Iy 7 27 27 vy s

20 mm
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10. ADrive RFI Filtresi

ADrive cihazi ile birlikte verilen toroidal niive, motor kablolarindan gelen RF giiriiltiilerinin bastirilmasi i¢in kullanilir.

C
“—> A =65 mm
B =40 mm
A C=25mm

Toroidal niive

10.1. ADrive Boy-B ve Boy-C icin RFI Filtre Baglantis1
Motor baglantist igin kullanilan 3 damarli ekranli kabloyu, asagida gosterildigi gibi, niive i¢erisinden 2 kez dolayip siiriiciiniin

motor ¢ikigi terminallerine (U, V, W) baglaymiz. Toroidal niiveyi, cihaza miimkiin oldugunca yakin tutunuz.

ADrive U, V, W motor
c¢ikislarindan gelen

Motor terminallerine
giden

RF giirtiltiilerini filtreleme

11. AC Sebeke reaktorii (Hat reaktorii)

Cihaz sebeke girisinde, EN 61000-3-12 Akim harmonikleri yayilimi standardinin izin verdigi harmonik akim sinirlarinin
karsilanmasi icin, 3-faz AC sebeke reaktorii kullanilmalidir.

Not: ADrive cihazinin tiim modellerinde dahili DC reaktoér bulunmaktadir.

Faz-faz aras1 380V, 50Hz i¢in 3-faz AC sebeke reaktorii secimi
ADrive (kW) Siirekli akim (A) Anlik mak. akim (A) Endiiktans (mH)
%3 empedans %S5 empedans

5.5 >= 14 >=28 1.6 2.7

7.5 >=17 >=34 1.3 2.2

11 >=26 >=52 0.9 1.5

15 >=35 >=170 0.7 1.2

22 >= 50 >=100 0.5 0.9

Not: Standart uygulamalar icin %3 (%Z) empedans degerinde AC sebeke reaktdriiniin kullanilmasi tavsiye edilir. %Z empedans
degeri ayn1 zamanda sebeke reaktoriiniin lizerindeki gerilim digiimiidiir (6rnegin %5 empedansl sebeke reaktorii lizerinde %5
voltaj diistimii olacaktir). Sebeke gerilimi dengeli sistemlerde (fazlar arasi gerilimde %5’ten fazla azalma olmayan sistemlerde),
%35 empedanshi AC sebeke reaktdrii kullanilmasi harmoniklerin azaltilmasi agisindan daha iyi sonug verecektir.

Cihaz girisinde, 3-faz AC sebeke reaktorii kullanilmasi, akim harmoniklerinin azaltilmasi yaninda, asagidaki faydalar1 da
saglayacaktir:
e Cihaz, giristeki anlik yiiksek akim sigramalarindan korur.

e Cihaz igerisindeki gii¢ kondansatorlerinin ¢aligsma siiresini arttirir.
e  Giig faktoriinii arttirarak, sebekeden ¢ekilecek elektrik akimini azaltir.
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12. ENCABIT-Plus Kart1

12.1. Tamm
Senkron uygulamalarda ENCABIT-Plus kart1 harici olarak cihaza monte edilmektedir. Senkron motorlar i¢in kullanilacak mutlak
enkoder baglantis1 ve diger fonksiyonlar ENCABIT-Plus kart1 destegiyle saglanir.

12.2. Montaj
ENCABIT-Plus kart1 ADrive cihazinin sag alt kdsesine kart montaj kulaklar: cihaz iizerindeki uygun yuvalara gececek sekilde
monte edilir.

» ENCABIT-Plus kartt montaj
ENCABIT-Plus karti tutturma ... kulaklar:
aparati
Kart ebatlar1 (mm)
Boy 173
ENCABIT-Plus En 108
Yiikseklik 35
@ @
Je8$
21
ADrlve ..
C E L ENCABIT-Plus kart1 tutturma deligi
A 0O > (M4x8 vida ile)
@
A\ B et e 1] > ENCABIT-Plus kart: kulak yuvalari
£ | p EZEmmEs
@\I!klfl. S LTI 1 ____ . ®
AN
SN !
a» O
o] (o]

ENCABIT-Plus kartinin ADrive cihazina montaji
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13.  ADrive Baglant1 Girisleri
13.1. Boy-B ve Boy-C Baglant1 Girisleri

KONTROL TERMINAL
BAGLANTILARI

SEBEKE GIRIiSi MOTOR CIKISI

FAN GRUBU

Cihazin 6n alttan goriiniimii

13.2. Adrive Gii¢ Baglantilar

Sembol Aciklama
L1
L2 Sebeke girisleri
L3
E Topraklama terminali
B Fren direnci transistor ¢ikisi (-)
P DC Bara Pozitif gerilim, Fren direnci transistor ¢ikisi (+)
N DC Bara Negatif gerilim (Boy-D cihazinda bu klemens bulunmaz)
U
\ Motor ¢ikislar
W
13.3. Sebeke Gii¢c Baglantilar
B Serisi Trifaze AC Sebeke EMI .
Sebeke W-otomat sigorta reaktorii Filtre ADrive
LIR) —& oA - c
3-Faz AC Gii¢ Kaynag1 L2(S) N SN =
340V-420V, PE, 50/60Hz ~ e
L3(T) ——& o AN FRAD o
ST T TE

Uygun kablo kesiti ve eleman se¢imi i¢in 6. SIGORTA, KONTAKTOR VE KABLO KESIT SECIMI béliimiine
bakiniz.
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13.4.

Frenleme Direnci Baglantilar

Frenleme direnci ADrive
Al N
I N
{.‘P P

150°¢ E

Frenleme direnci baglantist igin uygun kesitte topraklamali kablo kullanimz. (Bilgi i¢in 6. SIGORTA, KONTAKTOR
VE KABLO KESIT SECIMI béliimiine bakiniz).

- - —-—-—- & o i

13.5. Motor Baglantilar
13.5.1. Asenkron Motor Baglantisi
KR A ADrive
Hy 2 1 B
. | . | I
Motor - N g r' II. fl 1.
1 f' ‘H I‘ ‘I v KFPB KPA co
Moy .. o 12 &3 LTy
. . L L
PE*\___'__ll ________ e !. .[ f}HF‘E!H [ If
hoe hos , 11 | ]
& RN i
i 't T
o s ‘@
13.5.2. Senkron Motor Baglantisi
KPA i
A N ADrive
L 2 -0 7 T
T LA Sl
Motor ~ - | KP4 P
u ‘i. - ‘.I cod KPB KPA oo
Moy e o S e I v
v s I B
K 1 |  KPB KFE Lo
PE>—-Tq—-—-—-—" L1 - -
\ \_c Vi “ b 3 L W

13.5.3. Motor Baglantisinda Dikkat Edilecek Hususlar

A

A\
A
A

EN81-1 ve EN81-20 standartlarina goére gére motor devresinde seri 2 adet kontaktdr kullanilmalidir.

KPA ve KPB kontaktorlerinin agik kontaklarindan mutlaka siiriicii etkinlestirme sinyalini gegiriniz. Aksi taktirde cihaz
kontaktorlerin diistiigiinii anlamayip motor ¢ikisi vermeye devam edecektir. Bu sirada kontaktorlerin aniden yeniden
devreye girmesi durumda ise cihaz ¢ikiglar1 agir1 akima maruz kalip arizalanabilir.

Senkron motorlar i¢cin motor devresinde kullanilan kontaktdrler, 2 acik 2 kapali ana kontaga sahip olmalidir. Kapali
kontaklar ile motor siiriilmedigi zaman, motor sargilart kisa devre edilerek, asansoriin kontrolsiiz bir ivime ile hareket
etmesi Onlenir. Baglantilar1 yukaridaki semaya uygun olarak yapiniz.

Senkron motorlar i¢in siiriicii etkinlestirme devresinden ana kontaklara seri olarak yardimci bir role kontag1 gecirilmesi
tavsiye edilir. Yardime role ana kontaktorlere paralel baglanmalidir. (Bilgi igin bkz. Boliim 13.6.2.)
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e

Motor kablosunun uzunlugu 15 metre’yi gegmemelidir. Eger 15 metre’den daha uzun motor kablosu gerekli ise cihaz
cikisinda uygun AC reaktdr kullanilmalidir.

Motor baglantist i¢in uygun kesitte topraklamali kablo kullanilmalidir. (Bilgi igin 6. SIGORTA, KONTAKTOR VE
KABLO KESIT SECIMI béliimiine bakiniz).

Motor kablosu hem siiriicii hem motor tarafinda topraklanmalidir.

Motor kablosu, diger kablolardan miimkiin oldugunca uzak ¢ekilmelidir.

Motor kablolarinin diger kablolara paralel yerlestirilmesinden kaginilmalidir. Eger gerekli ise motor kablolari, diger
kablolar1 90°C’lik aciyla ge¢melidir.

Kablolar, en az +60 °C’lik sicaklik dayanikliligina sahip olmalidir.

Uygun bir topraklama baglantisi i¢in, motor kablosu blendaj1 toprak plakasina metal kelepge ile sabitlenmelidir.

Kontrol Terminal Baglantilar

13.6.1. Siiriicii Komut Girisleri
Vi V0 e
V2 < V2 .
V3 - V3 .
EN - EN -
UP 7 UP -
/
— . DWN
/
PIN . PIN |+
+15 — 12-24Vdc,
+15 T- min. 100mA harici besleme
—| 15Vdc, maks. 100mA dahili ov O
OV [ besleme
a) Dahili gerilim kaynagi ile kullanim b) Harici gerilim kaynagt ile kullanim
Giris 6zellikleri:
Giris gerilimi Maks. 26Vdc
Kablo kesiti Maks. 2,5 mm?
Siiriicti Komut Terminalleri:
Vo HIZ-0 Diisiik hiz
Vi HIZ-1 Revizyon hizi
V2 HIZ-2 Ara hiz
V3 HIZ-3 Yiiksek hiz
EN ENABLE Siiriicii etkinlestirme (Ana kontaktorlerin acik kontaklarindan seri olarak gegirilmelidir)
UP UP Yukar1 yon
DWN | DOWN Asag1 yon
PIN Programlanabilir giris Programlanabilir sayisal giris.
Meniiden: “Hata Resetleme” veya “Kuyu Limit Kontrol” girisi olarak ayarlanabilir.
+15 +15V Referans Gerilimi | Siirlicii komut terminalleri i¢in referans gerilimi (Imaks: 100 mA)

e Aynianda 1 den fazla hiz sinyalinin gelmesi halinde biiyiik olan hiz aktif olur.

e Cihaz girisleri rdleler ile siiriilityor ise diisiik hiz bilgisinin yiliksek hiz ile beraber verilmesinde fayda vardir. Aksi
takdirde réle gecikmelerinden dolay1 hiz gegisleri sirasinda hatali hiz bilgisi algilanabilir. Ozellikle mesafe kontrollii
duruslar i¢in bu hiz sinyal gegislerinde kesiklik olmamas: dnemlidir.

13.6.2. Motor Baglantilari SENKRON Motorlarda Siiriicii Etkinlestirme (ENABLE) Sinyali i¢in Tavsiye Edilen
Baglanti

Adrive motor siirticiisii, ENABLE sinyali ile ana kontaktorlerin (KPA, KPB) ¢ekip-¢ekmedigini kontrol eder. Cihazin motora
¢ikis verebilmesi i¢in ana kontaktorlerin ¢ekili olmasi gereklidir. Ayn1 sekilde ana kontaktorler biraktigi zaman cihaz motora
cikis vermeyi durdurmalidir. Ancak motor siiriildiigli sirada, ana kontaktorleri besleyen emniyet devresi kesilirse, ana
kontaktorlerin birakmasi belirli bir zaman alacagindan, ENABLE sinyalinin kesilmesi de gecikecek ve motor heniiz siiriilmeye
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devam ederken ana kontaktorler motor devresini agacaktir. Bu durum cihazin asir1 akima maruz kalmasina neden olur. Siiriicii
bu gibi durumlarda IPM hatas1 verecektir.

Cihazin 0mriinii kisaltan bu hatay1 onlemek i¢in senkron uygulamalarda ENABLE devresinden ana kontaklara seri olarak
yardimet bir réle kontag1 gegirilmesi tavsiye edilir. Yardimci réle (REN) ana kontaktorlere paralel baglanmalidir. Yardimer réle
motor kontaktorlerine nazaran daha hizli birakip, kontaktorlerin diismesini beklemeden motor akimmin kesilmesini

saglayacaktir.
* i REN KPA KPB  ADrive
Ana kontaktor b1 A A1 RO Al il EN
beslemesive |KpA|  [KPB]  [REN]
musgteregimden A7 A7 A
+15
L L

& Yardime réle igin her marka réle uygun olmayabilir. Kontak birakma siiresi 25ms’yi gegmeyen rolelerin kullanilmasi
uygundur.

13.6.3. Kontrol Giris-Cikislari
13.6.3.1.Roéle Cikislar:

ok S—|RHK

o—— RHA| Hata rolesi ¢ikislart

RHO
PRG-O
o RPA
Siiriicii ¢alistyor sinyali ¢ikist
RPO Y Y
Cikis ozellikleri:
BRAKE Cikis tipi Potansiyelsiz kontak
o o— RFA . . Maks. Anahtarlama akimi | 10A/250VAC, 10A/30V DC
Mekanik fren rolesi ¢ikisi — S
Kablo kesiti Maks. 2,5 mm
RFO
Ro6le Cikis Terminalleri:
RHK Hata rolesi kapali kontak ¢ikisi Hata rolesi ¢ikislaridir.
RHA Hata rolesi a¢ik kontak cikist Hata olmadigi siirece role ¢ekili durumdadir. Hata olugtugunda ise réle
Hata rolesi kontak ortag: birakir. Hata rolesinden gecirilecek devre normalde acik kontaktan

RHO alinarak (RHO-RHA), hata durumunda devrenin kesilmesi saglanir.

RPA Siiriicii calistyor sinyali agik kontak ¢ikis1 | Siiriicii ¢alistyor sinyali ¢ikiglaridir.

Siiriicii ¢alistyor sinyali kontak ortagi Kumanda kart;, hiz kontrol cihazindan gelen komut ile ana
RPO kontaktorleri diistirecek ise bu ¢ikis kullanilmalidir. ADrive motoru
siirdligii siirece role ¢ekilidir.
RFA Mekanik fren rolesi agik kontak ¢ikisi Mekanik fren rolesi i¢in kontak ¢ikislaridir.
RFO Mekanik fren rolesi Cihaz mekanik frenleri agtirmak istediginde roleyi ¢ektirir.

Not: Role kontaklarint korumak ve Omiirlerini arttirmak icin, endiiktif yiiklerin giiriiltii azaltic1 devrelerle (AC gerilimler icin
varistorler veya RC filtreleri, DC gerilimler i¢in diyotlar ile) korunmasi 6nerilir.
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Mekanik Fren icin Tavsiye Edilen Baglanti:

EN 81-1 ve EN81-20 standartlarina gore mekanik frenin elektrik akiminin kesilmesi, birbirinden bagimsiz en az iki
& kontaktor ile saglanmalidir. Bu amagla, motor akimini kesen ana kontaktorler de kullanilabilir.

Asagida mekanik fren i¢in uygun baglanti semasi1 gdsterilmektedir.
L

L— 2~ LI L [
KFR kP4 KPE Ny

RFQ

ADrive y
RF %
Ne—

A1
e ]
iz

N
Ana kontaktorler (KPA ve KPB) mekanik fren beslemesinin DC devresini, fren kontaktorii ise AC devresini ayirmak igin
kullanilmalidir. Gerilim altindaki beslemenin DC devre iizerinden kesilmesi kontaklarda ark olusmasina neden olur ve buda
kontaklarin émriinii azaltir. Normal ¢aligmada ana kontaktorler, fren kontaktdriinden sonra birakir. Frenin enerjisi kesilirken,
besleme dnce AC devre iizerinden kesilmeli, ardindan DC devre iizerindeki kontaklar devreyi kesmelidir. Bu durumda kontaklar
sadece acil durdurma hallerinde DC devreyi kesmek i¢in kullanilmis olur.

2 [t
2
" [

[vag

oc i

KFR: Mekanik fren kontaktorii
KPA, KPB: Ana kontaktorler

& Mekanik fren devresinde kontaktorlerin ana kontaklar1 kullaniimalidir.
& Fren bobininde olusacak anlik yiiksek gerilimleri siizmek i¢in uygun bir varistor kullanilmalidir.

13.6.3.2.ilave Transistor Cikislar

Cikis ozellikleri:
o1 Cikis tipi Acik kollektor
Cikis gerilimi 24VDC
Koruma Her cikis i¢in 200mA sigorta
T2V 132 Kablo kesiti Maks. 2,5 mm?

ADrive Ilave Transistér Terminalleri:

TOl1 [lave transistor ¢ikist 1 Kolay hareket yonii ¢ikigidir. Bu ¢ikis mekanik frenin her agilmasi sirasinda yenilenir.
Cikis 24V: Yukar1 yon (Kabin kars1 agirliktan daha hafif)

Cikis acik devre: Asagi yon (Kabin kars1 agirliktan daha agir)

TO2 Tlave transistor ¢ikist 2 V <0.3m/s ¢ikisidir.

Cikis 24V: V < 0.3 m/s, Cikis agik devre: V>=0.3 m/s

Not: Transistor ¢ikislarinin ortak ucu (GND) olarak ADrive islemci kart1 lizerindeki 0 veya -24V terminalleri kullanilabilir.

13.6.3.3.ilave Dijital Girisler

1
a Giris ozellikleri:
az Giris gerilimi Maks. 26Vdc
+24V — Kablo kesiti Maks. 2,5 mm?
24Vdc dahili besleme

ADrive lave Dijital Giris Terminalleri:

cn Hgye Akiilii kurtarma modu aktif girisidir. Bu girise +24V geldiginde, cihaz akiilii kurtarma moduna gecer.
girig 1

Cihaz girislerinde 3~ sebeke var iken bu giris kesinlikle aktif edilmemelidir. Akiilii kurtarma ile ilgili
detayl bilgiler igin 13.10.5.1 bolime bakiniz.
CI2 | flave 11.16 - CI2 Fonkisyonu parametresi
girig 2 | a-)Durum ekrani se¢: Manuel kurtarma aktif girisi. Bu girigse +24V geldiginde, cihaz manuel kurtarma moduna
gecer.
b-)Sifir hiz kontrolii: Hizli kalkis amactyla kullanilir. Bu girise sinyal geldigi siirece motoru sifir hizda tutmaya
caligir.

Not: ilave girisler (CI1, CI2) ve ¢cikislar (TO1, TO2) islemci kart1 versiyonu V2.5 ve iistii cihazlarda bulunmaktadir.
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13.7. Asenkron Motorlar icin Artimsal Enkoder Baglantilar
Asenkron motorlar i¢in kapali ¢evrim g¢aligmada artimsal (incremental) enkoder baglantist ADrive tizerindeki enkoder

terminallerine yapilir.

Encoder Terminalleri:

A Enkoder A Enkoder A fazi darbe girisi

A Enkoder A Enkoder A fazi darbe girisi

B Enkoder —B Enkoder —B fazi darbe girisi

B Enkoder B Enkoder B faz1 darbe girisi

JP Jumper (+7.5V) Enkoderde .k.ullamlmayan girigler (A veya B fazinda) bu terminale kopriilenir (HTL
enkoderler i¢in).

+15V +15V Besleme HTL enkoder i¢in besleme gerilimi (Imax: 200 mA)

+5V +5V Besleme TTL enkoder i¢in besleme gerilimi (Imax: 400 mA)

\Y 0V Besleme Enkoder icin kullanilacak besleme ortagi

& Enkoder baglantilarin1 yapmadan 6nce enkoderin ¢aligma gerilimini kontrol ediniz. Baglant1 sirasinda siiriicti kapali
tutulmalidir.

& Enkoder baglantist i¢in ekranli kablo kullaniniz. Enkoder motor tarafinda gdvdeden topraklanmiyorsa, enkoder
kablosunun ekranlamasin siiriicii tarafinda topraklayiniz.

& Motor kablosu ile enkoder kablosu ayr1 kanallardan gegirilmelidir. Kablolar arasinda en az 10cm uzaklik olmasi tavsiye
edilir.

& Enkoder kablosunu miimkiin oldugunca kisa tutmaya ¢alisiniz. Kablo uzadik¢a enkoder sinyalleri giiriiltiiye daha fazla
maruz kalacaktir.

13.7.1. Artimsal Enkoder Simulasyon Cikislar:
ADrive cihazi iizerinde, kuyu bilgisinin artimsal enkoder ile okundugu kumanda kartlar1 igin enkoder simiilasyon ¢ikislar
mevcuttur.

Artimsal Enkoder Simulasyon Terminalleri:
OA Enkoder A Enkoder A fazi izleme ¢ikist
OB Enkoder B Enkoder B fazi izleme ¢ikist

ADrive 7

0f ' | | Cikis sinyali min. tist degeri: 14V/10mA
: Cikis sinyali maks. alt degeri: 1V/10mA

o ] L LS L

e Enkoder simiilasyon ¢ikislarinin ¢ézliniirliigii enkoderin ¢oziiniirliigiine baglidir.
o Enkoder simiilasyon ¢ikislarinin baglantilart icin ileride gosterilen ADrive cihazinin enkoder simiilasyon c¢ikist
devresine bakiniz.

13.7.2. Ornek Artimsal Enkoder Baglantilari
Asagidaki semalarda en yaygin kullanilan enkoderlerin baglant1 6rnekleri verilmistir. Bunlarin disindaki enkoderlerin baglantisi

icin litfen yetkili saticinizla baglantiya geginiz. Ayrica enkoder giris devresinin elektriksel ¢izimi de farkli enkoderleri
uyarlamaniza yardimci olacaktir.
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ov
+5
+15
OA
OB
A
A
B
B
P

5V TTL ENCODER 12-24V HTL ENCODER
ESLENH( CIKISLI ESLENiK CIKISLI
‘g‘? ? g|g|l<|<|lm|m|&

e

£

. N

/ |

/

| ‘ ]

\

\ :
d

& ) -

12-24V HTL ENCODER
YALIN CIKISLI

13.7.3. ADrive Artimsal (Incremental) Enkoder Giris Devresi

10-15V
s\ R4 T

S i L . 10-15V
Jro3 4
G Zx0 A=
+

UlA
2 _BCO
10nF <
RIS, T |, > o

B e 3 )

LM339N

o~

_ ”>_

10-GND X2 3
R19 F |+
S C5
1K g]_

10-15V 10-GND

AN R

x4 330 ‘ L =
o w0 > 14 ACO
= 4

LM339N
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13.7.4. ADrive Artimsal (Incremental) Enkoder Simiilasyon Cikisi1 Devresi

1015V I0-15V

o
R76
6 UIB 3K9
ACO = | R26
N ; : = OA
b o + 100R
/o LM339N
a
I0-GND

1015V 1015V

o
R77
10 UlD 3K9
BCO —{ — 13 R27 /
1 . OB
— X7
+ 17 M339N 100R
a
I0-GND

13.8. Senkron Motorlar icin Mutlak Enkoder Baglantilar:
ADrive cihazi EnDat, SSI, SinCos ve BISS (13bit gray ya da binary ¢ikisl) araylizii kullanan mutlak enkoderleri

desteklemektedir. Senkron motorlar i¢in mutlak enkoder baglantisi, harici olarak cihaza monte edilen ENCABIT-Plus kartina
yapilir.

Mutlak enkoder arayiiz 6zellikleri:
Enkoder arayiizii EnDat 2.1 Enkoder tipi 2.21 parametresi ile segilir.
SSI (*)
SinCos (*)
Biss (**)
Enkoder ¢oziiniirligii 2048 darbe/devir
Enkoder besleme voltaji 5Vdc £+ %5
Maks. besleme akimi 400mA
Baglant1 elemant e 3-sira 15-pin D-SUB disi soket (EnDat ve SSI i¢in)
e Klemens grubu (EnDat, SSI ve SinCos i¢in)

*: SSI ve SinCos enkoder arayliz destegi yazilim versiyonu >= 8.52 cihazlarda bulunmaktadir.
**: Biss enkoder ara yiizii destegi i¢in yazilim versiyonu >= 9.00 cihazlarda bulunmaktadir.
Daha eski versiyonlar i¢in yazilim giincellemesi yapilmalidir.

13.8.1. X-ENC1 Soketine Baglanti (EnDat, SSI ve Biss arayiizii icin)
Enkoder kablosunun siiriicliye baglanacak tarafinda uygun tipte erkek soket bulunuyor ve soket baglantilar1t ADrive cihazina

uygun sekilde ise bu yontem onerilir. X-ENCI1 soketinin pin baglantilart asagidaki tabloda gosterilmistir.
Not: X -ENC1 soketi sadece EnDat ve SSI enkoderler igin kullanilabilir. SinCos enkoderlerin baglantisi i¢in klemens grubu
kullanilmalidur. - Y-ENCI

|

ENCABIT-Plus kart1 Enkoder kablo sinyalleri —~ K35000C0CO0l1 | .

X-ENCI soket pinleri (EnDat, SSI ve Biss enkoder) . W0000O0OOaF |

1 e < 000001
N 4

2 A- \\_

3 B+

4 B-

5 Data+

6 Data- ‘::: [N :::'7_|||
11 Clock+

12 Clock-

13 5V (Up), 5V (Sensor) (*)

14 0V (Un), OV (Sensor) (*) Mutlak
*: 5V (Sensor) ve OV (Sensor) uglarinin baglantilarinin Enkoder

5V ve OV terminallerine paralel sekilde yapilmasi tavsiye edilir.
EnDat / SSI/ Biss
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& X-ENCI1 soketinin govdesi toprakli degildir. Soketin govdesini topraklama amaciyla kullanmayimniz.

& Enkoder baglantilar1 13.8.3 Enkoder Baglantisinda Dikkat Edilecek Husular bdliimiinde belirtilen uyarilar1 dikkate
almiz.

13.8.2. Klemens Grubuna Baglanti (EnDat, SSI, Biss ve SinCos ara yiizii i¢in)
Enkoder kablosunun siiriiciiye baglanacak tarafi soketsiz ise baglantilar kart {izerindeki klemens grubuna yapilir. Asagida

enkoder kablo uglarinin klemenslere baglantis1 gosterilmistir.

+ ':E<'C
Soan

5V
ov
A+
A-
B+
B-
C+
C-
D+
D-

Mutlak
Enkoder Mutlak
Enkoder
EnDat / SSI / Biss SinCos
ENCABIT-Plus karti Mutlak enkoder kablo sinyalleri
enkoder klemensleri EnDat, SSI ve Biss enkoder SinCos enkoder
A+ A+ A+
A- A- A-
B+ B+ B+
B- B- B-
DA+ Data+
DA- Data-
CL+ Clock+
CL- Clock-
D+ D+
D- D-
C+ C+
C- C-
5V 5V (Up), 5V (Sensor) (*) 5V (Up), 5V (Sensor)
ov 0V (Un), OV (Sensor) (*) 0V (Un), OV (Sensor)

*: 5V (Sensor) ve 0V (Sensor) uglarinin baglantilarinin 5V ve OV terminallerine paralel sekilde yapilmasi tavsiye edilir.
& Klemens grubu icerisinde enkoder kablo ekranin baglanacagi topraklama klemensi bulunmamaktadir. Topraklamanin
gerekli oldugu hallerde kablo ekranini cihaz iizerindeki topraklama terminaline baglayiiz.

Enkoder baglantilart igin 13.8.3 Enkoder Baglantisinda Dikkat Edilecek Husular bdliimiinde belirtilen uyarilar dikkate
almiz.

Enkoder Baglantisinda Dikkat Edilecek Husular

Enkoder baglantisindan 6nce motor kesinlikle topraklanmig olmalidir.

13.8.3.
& Enkoder baglantisi sirasinda siiriicii kapali tutulmalidir.
& Enkoderin hem motor tarafinda hem de cihaz tarafinda topraklanmasi uygun degildir. Enkoder kablosunun ekranlamasi

ile toprak arasi direnci 6l¢iiniiz. Eger 6l¢ii aletinde gévdeden temas Ol¢iilmiiyor ise kablo ekranmni en yakin yerden
topraklayiniz. Eger kablo ekrani motor tarafinda topraga degiyor ise, cihaz tarafinda topraklama yapmayiniz.
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Enkoder kablosunun siiriicliye baglanacak tarafi soketli ise (15-li D-SUB), enkoder soketinin baglantisinin ADrive
cihazina tam olarak uyup uymadigini kontrol ediniz. Hatali bir baglant: enkoderde veya ENCABIT-Plus kartinda hasara
neden olabilir.

Enkoder baglanti1 kablosu, sistemde enerji varken kesinlikle sokiilmemelidir. Enkoder baglant1 soketi veya klemensleri
yerlerine tam olarak oturmus olmalidir. Baglantilar1 yaptiktan sonra saglamligini kontrol ediniz.

Motor kablosu ile enkoder kablosu ayr1 kanallardan gegirilmelidir. Kablolar arasinda en az 10cm uzaklik olmasi tavsiye
edilir.

Enkoder kablosu miimkiin oldugunca kisa tutulmalidir. Kablo uzadik¢a enkoder sinyalleri giiriiltiiye daha fazla maruz
kalacaktir.

> B> B

13.8.4. Mutlak Enkoder Simiilasyon Cikislari
ENCABIT-Plus kart1 tizerinde, kuyu bilgisinin enkoder ile okundugu kumanda kartlar1 icin mutlak enkoder simiilasyon ¢ikiglari
mevcuttur.

Mutlak Enkoder Simiilasyon Terminalleri:

QA- Enkoder -A | Enkoder A- fazi izleme ¢ikisi

QA Enkoder A Enkoder A fazi izleme cikisi (+24V)
QB- Enkoder -B Enkoder B fazi izleme ¢ikis1

QB Enkoder B Enkoder B fazi izleme ¢ikis1 (+24V)

Cikis sinyali min. sist degeri: 24V (maks. 100mA)
Cikis sinyali maks. alt degeri: 0.6V

e Enkoder simiilasyon ¢ikislarinin ¢ozlinlirligii mutlak enkoderin ¢oziiniirliigiine baglidir.

& Enkoder simiilasyon ¢ikist baglantisi i¢in miimkiinse ¢ift dolanmis sarmal-ekranli kablo kullaniniz. Kablo ekranlamasini
cihaza en yakin yerden topraklayiniz.

& Enkoder kablosu miimkiin oldugunca kisa tutulmalidir. Kablo uzadik¢a enkoder sinyalleri giiriiltiiye daha fazla maruz
kalacaktir.

& Enkoder simiilasyon kablosu motor ve diger gii¢c kablolarindan ayr1 kanallardan gegirilmelidir. Kablolar arasinda en az
10cm uzaklik olmasi tavsiye edilir.

ENCABIT-Plus Mutlak Enkoder Simiilasyon Cikis1 Devresi:

R104 R101 %
QA- 24V} \QA
PPTCO.1A PPTCO.1A
R102 0
10K } <QB
1
R105
—-| ~ |_—< QB-
PPTCO.1A
R103 o
10K
1

l'n':".s{i’f_--
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13.8.5. Mekanik Fren Geri Besleme Baglantilar:
Senkron motorlarda kabinin kontrolsiiz hareketlere maruz kalmasini dnlemek i¢in mekanik fren geri besleme kontaklar siiriicii
tarafindan kontrol edilmelidir. Mekanik fren kontak baglantilar1 ENCABIT-Plus kartindaki PI1 girisine yapilir.

BR1 BRZ Giris aktif: :

s aktif: Mekanik frenler kapali
T T
ENCABIT-Plus P H Giris pasif: Mekanik frenler agik

2hY

BR1: 1. Mekanik fren normalde kapali (NC) geri besleme kontag1
BR2: 2. Mekanik fren normalde kapali (NC) geri besleme kontag1

Mekanik fren geri besleme kontrolii kullanilacak ise Adrive meniisiinde “11.6-Fren izleme” parametresi “ACIK” olarak
ayarlanmalidir.

13.8.6. Motor ve Frenleme Direnci PTC Baglantilari
Motor ve frenleme direnci PTC kontrolii ADrive cihazi tarafindan yapilabilir (genellikle siiriicii ile kumanda kart1 ayr yerlerde
olduklar1 durumda). PTC baglantilart ENCABIT-Plus kartindaki PI2 girisine yapilir.

PTC1

TH
! Giris aktif: PTC devresi veriyor
#’ \E{ Giris pasif: PTC devresi kesik

ENCABIT-Plus Pl2

2hY

PTC1: Motor termistorii
TH : Fren direnci termostati

PTC kontrolii kullanilacak ise ADrive meniisiinde “11.7-PTC kontrol” parametresi “ACIK” olarak ayarlanmalidir.
13.8.7. Elle Kurtarma Modu Aktif Girisi

Senkron uygulamalarda ADrive cihazi, aktif edilen bir giris ile elle kurtarma moduna gecildigini anlar. Elle kurtarma modu aktif
girisi baglantist ENCABIT-Plus kartindaki PI3 girisine yapilir.

s—EW
Pl3 S-EV: Elle kurtarma salteri
LY normalde ac¢ik (NO) kontag1

ENCABIT-Plus

Giris aktif edildiginde cihaz ekraninda 6zel bir kurtarma modu ekrani belirir. Benzer gosterim ADrive Remote Keypad ekraninda
da bulunmaktadir. Kurtarma modu ekraninda asagidaki bilgiler gosterilir:

e Kabinin hareket yonii
e Kabinin hiz1
e  Asirt hiz uyarist (Kurtarma hizi 0.63m/s iistiine ¢ikmamalidir!)

HIZ: 0.4 m/s Elle kurtarma kurtarma aktif edildiginde ekranin iist satirinda hiz bilgisi (m/s), alt satirinda ise
YON: 1 yon bilgisi (1 veya |) gosterilir.

HIZ: 0.65 m/s Kurtarma hiz1 0.63m/s iistiine ¢iktiginda ekranin alt satirinda uyar1 mesaji1 gosterilir. Bdyle bir
DUR!!! (V>0.63) durumda hareket derhal durdurulmalidir.

EN 81-1/A2 6.6.2.c ve EN81-20 5.2.6.6.2 c¢) maddelerine gore acil durum c¢alismasinda, tahrik makinesinin dogrudan
gozlenemedigi durumlarda asagidaki bilgilerin gdsterilmesi gereklidir:
& e  kabinin hareket yoni
e kabinin hiz1
e  kilit agilma bolgesine ulasildig:
Kabinin kilit agilma bolgesinde oldugunu gostermek i¢in, ARKEL iiriinlerinden LEVELED katta gdstergesi kartinin kullanilmast
tavsiye edilir.

13.8.8. 24V Besleme
ADrive cihazina uygulanan 24V besleme ile sebeke kesintisi durumunda dahi cihazin islemci kart1 ve varsa ENCABIT-Plus kart1

calismaya devam edecektir. 24V besleme baglantisi cihaz lizerindeki +24V ve -24V terminallerine yapilir.

Tiim ADrive cihazlarinda 24V besleme zorunludur!
& Elle ve otomatik kurtarma modlarinda enkoder bilgisinin alinabilmesi ve kurtarma ekranmnin aktif olabilmesi i¢in 24V
besleme sebeke kesintisinde dahi var olmalidir.
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. = | + 22-26V besleme kaynagi
ADrive ﬁ _—|I;_ Boy-B: min 600mA
- Boy-C: min 800mA

Boy-D: min 1.2A

24V beslemede asagidaki fonksiyonlar ¢alismaya devam edecektir:
e  AbDrive islemci kartinda:
e  Siiriici komut girisleri ve rdleler
e Incremental enkoder girisleri ve simiilasyon ¢ikislari
e  RS-485 seri haberlesme baglantisi (ADrive Remote Keypad veya ARL-500 baglantisi)
e ENCABIT-Plus kart1 ile CANbus seri haberlesme baglantisi
e ENCABIT-Plus kartinda:
e Dijital girisler ve transistor ¢ikislar
e  Absolute enkoder girigleri ve simiilasyon ¢ikislari
13.8.9. ENCABIT-Plus Kartinin ADrive Cihazina Baglantis1
ADrive cihazi ile ENCABIT-Plus kart1 arasindaki baglant1 4 uglu, iki tarafi da soketli kablo ile yapilir. Baglanti CANbus seri
haberlesme protokolii iizerinden saglanir.

Allrive
X—ENC H—ENC
| T i b

Her iki ucu da soketli 4-pin kablo

X-ENC soketi pin agiklamalari:

+24V .

% 24V besleme uglar1 (+24V: Kirmizi, 0V: Siyah)

CANL .

CANH CANbus haberlesme uglar1 (CANL: Yesil, CANH: Sar1)

13.8.10. ENCABIT-Plus Giris-Cikis Baglantilar:
ENCABIT-Plus kartinda, absolute enkoder baglanti soketlerinin yani sira 5 adet dijital giris ve 2 adet transistor ¢ikist

bulunmaktadir. Giris ve ¢ikislar senkron uygulamalarda gerekli fonksiyonlar igin ayrilmistir.

13.8.10.1. ENCABIT-Plus Dijital Girisleri
FIl
PI2
K]
FPI4
Giris Ozellikleri:
P> Giris gerilimi Maks. 26Vdc
MY Kablo kesiti Maks. 1,5 mm?
+24Vdc, maks. 100mA
At
ENCABIT-Plus Dijital Giris Terminalleri:
PI1 Programlanabilir giris 1 Mekanik fren geri besleme kontroli. (ADrive meniisiinden aktif edilir)
PI2 Programlanabilir giris 2 Motor ve frenleme direnci PTC kontrolii (ADrive meniisiinden aktif edilir)
PI3 Programlanabilir giris 3 Elle kurtarma modu aktif girisi
PI4 Programlanabilir giris 4 Yedek giris
PIS Programlanabilir giris 5 Yedek giris
gjz +24Vdc referans gerilimi | Giris terminalleri i¢in referans gerilimi
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13.8.10.2. ENCABIT-Plus Transistor Cikislar:
POl
_L_'l_ Cikis ozellikleri:
Cikis tipi Acik kollektor
— PO2 Cikig gerilimi 24VDC
+24V Y Koruma Her ¢ikis i¢in 200mA sigorta
Kablo kesiti Maks. 1,5 mm?
GND
ENCABIT-Plus Transistor Cikis Terminalleri:
POl Transistor ¢ikist 1 Yedek ¢ikis
PO2 Ttransistor ¢ikist 2 Yedek ¢ikis
GND 0Vdc Transistor ¢ikiglarinin ortak ucu

13.9. ARL-500 ve ARL700 ile Seri Haberlesme Baglantisi
ADrive cihazina komut girisleri paralel olarak verilebildigi gibi RS-485 protokolii iizerinden seri olarak da verilebilir. Seri

haberlesme baglantist sadece bu protokolii destekleyen ARKEL ARL-500 ve ARL-700 kumanda kart1 i¢in kullanilabilir. ARL-
500 kart1 ile seri haberlesme baglantisi i¢in ADrive lizerindeki RS-485 konektorii kullanilir. ARL-500 tarafinda ayrica opsiyonel
olarak kullanilan CNV500 RS-232/RS-485 gevirici kart1 gereklidir. ARL700 de bu karta ihtiya¢ duyulmadan dogrudan ADrive
ile baglanabilir.

; g & 5 |3
ADrive e cmid  CNWVS00 Bl Al[F .o oo
g I'm = RS-232/RS-485  &|_[= =¥
+ - gevirici + *
ARL-500 ile seri haberlesme baglantisi Baglanti kablolar:

Her iki ucu da RJ-45 konnektorli standart
CATS network kablosu

ARL-500 ve ARL-700 ile seri haberlesme kullanildigina asagidaki baglantilarin yapilmasina gerek yoktur:
e  Hiz girisleri (VO, V1, V2, V3)
e  Yon girigleri (UP, DWN)
e Hata ¢ikisi (RHO-RHA)
e  Siiriicii calisiyor ¢ikist (RPO-RPA)
e Enkoder simiilasyon ¢ikiglart
e  Tus kontrolii/ekran transferi(sadece ARL500 de)

13.9.1. ADrive Remote Keypad Baglantisi
ADrive motor siiriiciisliniin ekran paneline direkt erisimin miimkiin olmadig1 durumlarda, ADrive cihazinin uzaktan kumanda

edilebilmesi igin harici bir terminal kullanilmaktadir. ADrive Remote Keypad iizerinden ADrive cihazinin tus takimi ile
yapilabilecek biitiin ayarlamalar yapilabilir ve ekran goriintiisii takip edilebilir. ADrive Remote Keypad baglantisi icin ADrive
iizerindeki RS-485 konnektorii kullanilir. Keypad icin harici bir beslemeye gerek yoktur. Besleme gerilimi kablo iizerinden
saglanir. Siiriicli ayrica 24V gerilim kaynagi ile beslendigi icin sebeke kesintisinde dahi ADrive Remote Keypad c¢alismaya
devam edecektir.

i —|£ Alrive Baglanti kablosu:
ADrive i| D e Ji Femote Her iki ucu da RJ-45 konnektorlii standart
=l ? :|£ b k PypO d CATS network kablosu
& ih

ADrive Remote Keypad baglantisi
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13.10. Elektrik Kesintisinde Otomatik Kurtarma
ADrive cihazi elektrik kesintisi durumlarinda, uygun gerilimli bir akii grubu veya uygun giicte 1-faz 220VAC ¢ikish bir UPS
baglantisi ile motor siirerek otomatik kurtarma yapabilmektedir.
& Elektrik kesintisinde yedek gii¢ ile kurtarma fonksiyonu agik ¢cevrim sistemler i¢in, islemci kart1 versiyonu V2.9 ve {istii
cihazlar igin gecerlidir.
& Kurtarma islemci kart1 versiyonu V2.5 ve iistii cihazlarda bulunmaktadir.

13.10.1. Genel aciklamalar
Elektrik kesintisinde kurtarma yapilabilmesi i¢in ADrive cihazinin yani sira asansor iiniteleri de (asansdr kumanda sistemi,

mekanik frenler, kap1 operatorti, ...) uygun giicte harici bir kaynak ile beslenmelidir. Dolayisiyla sistemde her zaman bir UPS
ihtiyaci bulunmaktadir. Bu nedenle ADrive cihazi ile kurtarma yapilan bir asansor kumanda panosunda iki farkli besleme yontemi
oldugu soylenebilir:

1.yontem Motor gii¢ beslemesi i¢in: Minimum 60Vdc akii grubu
Motor disindaki diger {initelerin beslemesi icin: 1-faz 220VAC UPS
2.yontem 1-faz 220VAC UPS (motor dahil tiim sistemi besleyecek giicte)

Kurtarma i¢in uygun beslemenin se¢imi, kolay yone kurtarma yapilip-yapilmamasina baghdir.

Kolay yone kurtarma yapilacak ise minimum 60Vdc akii beslemesi kurtarma igin yeterli olacaktir.

Kolay yone kurtarma yapilmayacak ise kabini hareket ettirmek i¢in gerekli motor giicli ihtiyaci artacagindan, daha yiiksek
gerilimli bir akii grubu (72-120Vdc) veya uygun giigte 1-faz 220VAC UPS kullanmak gerekecektir.

13.10.2. Yedek Gii¢ Girisleri
Elektrik kesintisinde kurtarma islemi i¢in cihaza 2 farkli besleme girisi yapilmalidir:

Kurtarma i¢in gerekli baglantilar bolim 13.10.5°de detayli olarak agiklanmustir.

a) Giic devresi beslemesi:Kurtarma sirasinda motoru siirmek igin gerekli gii¢ bu kaynaktan saglanir. Besleme kaynagi, akii
grubu veya 220VAC ¢ikigh 1-faz UPS olabilir.

Yedek gii¢ beslemesi, L1 ve L3 girislerine baglanmalidir.

Cihaza baglanan yedek gii¢ {initesi “12.1 Akii voltaji” parametresi ile ayarlanir.

b) Kontrol devreleri beslemesi (24Vdc): Cihazin kontrol devreleri beslemesidir. Elektrik kesintisi durumunda cihaz igerisindeki
kontrol iiniteleri bu kaynaktan beslenir. Bu besleme sebeke kesintisinde dahi var olmalidir. Besleme baglantisi cihaz tizerindeki
+/-24V terminallerine yapilir.

13.10.3. Kolay Yone Kurtarma

Kurtarma isleminin kolay yone yapilmasi, kurtarma i¢in gerekli yedek besleme giiciiniin azaltilmasina yardimci olur. Kurtarma
yOniiniin 6nemli olmadig: tiim uygulamalarda kolay yone kurtarma yapilmasi tavsiye edilir.

ADrive her hareket esnasinda kabin ve kars1 agirlik arasindaki yiik durumuna gore kolay hareket yoniinii belirler ve bu yoni TO1
¢ikigina yansitir.

Kolay yone kurtarma yontemi cihaz {izerinden “12.2-YON SECIMI” parametresi ile ayarlanir.

e 12.2 parametresi “BD: KOLAY YONE” olarak ayarlanirsa, ADrive kumanda kartindan gelen hareket yoniinii dikkate
almaz ve kurtarma islemini otomatik olarak kolay y6ne yapar.

e 12.2 parametresi “BD: KOMUT YONUNE” olarak ayarlanir ise kolay yone kurtarma yapilabilmesi i¢in, TO1 kolay
hareket yonii ¢ikisi kumanda karti tarafindan okunmalidir. Kumanda karti, kurtarma yonii kolay yon olacak sekilde
stiriiciiye yon komutu géndermelidir.

Kolay yone kurtarma sirasinda kalkis ve durus kabinin yiik durumuna baglidir. Duruslarda kat seviyesinde ufak sapmalar olabilir.

13.10.4. Kolay Yone Kurtarmada Yedek Besleme Giicii Hesabi
Asansor kolay yone hareket edecegi igin, yedek besleme aslinda asansoriin seyir sirasinda frenlenmesi i¢in ya da agirlik dengeli

ise kalkista kabini hareket ettirebilmek i¢in kullanilir.

Seyir hizinin diisiik olmasi kurtarma siiresinin uzamasina ve frenleme i¢in uzun miiddet yedek beslemeden gii¢ ¢cekilmesine neden
olur. Bu sebeple kurtarma hizinin, nominal motor hizinin %151 ile %351 arasinda olmasinda fayda vardir. Kurtarma hizi “12.3
Akii ile h1z” parametresine girilen V4 hizi ile sinirlandirilmistir. Sistem daha yiiksek hizlarda kurtarma yapilmasina miisaade etse
dahi cihaz V4 hizinin iistiine ¢gikmaz.

Kat mesafelerinin uzun olmasi durumunda, kurtarma siiresi de artacagindan, yedek beslemelerden g¢ekilecek giic miktart da
artacaktir. Yedek beslemelerin gii¢ hesabinda bu durum dikkate alinmalidir.

Cihaza baglanan yedek gii¢ iinitesi “12.1 Akii voltaji” parametresi ile ayarlanir.

a) AKkii beslemesi ile: Minimum 60Vdc akii gerilimi yeterli olacaktir. Kullanilan akiilerin kapasitesi, motor nominal akiminin en
az 3’te biri olacak sekilde secilebilir. Ornegin 21 A motor icin en az 7Ah akii kullanilabilir.
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b) UPS beslemesi ile: Motor giiciiniin 5’te biri degerinde UPS kullanilmas: yeterli olacaktir. Ornegin 5.5kW motor igin 1.1kW
giictinde UPS kullanilabilir.

Cihazin motor siirmek icin UPS’ten ¢ekecegi giic “12.4 UPS Giicii” parametresi ile sinirlandirilmalidir. UPS gii¢ limitlemesi
yapilmaz ise UPS cihazi asir1 yliklenebilir.

UPS cihazi, kurtarma sirasinda hem motoru hem de kumanda devrelerini besleyecek ise, UPS giicli hesaplanirken, bu giice
kumanda devreleri (asansor kumanda sistemi, mekanik frenler, kap1 operatdri, ...) igin gerekli gii¢ de ilave edilmelidir.

13.10.4.1. Komut Yoniine Kurtarma
Elektrik kesintisi sirasinda asansoriin belirli bir kata kurtarilmasi gerekli ise bu yontem kullanilmalidir.

Komut yoniine kurtarma yapilabilmesi i¢in “12.2-YON SECIMI” parametresi “BD: KOMUT YONUNE” olarak ayarlanmalidir.
Siiriicii, kumanda kartindan verilen komut yoniinde motoru hareket ettirir.

Komut yoniine kurtarma sirasinda hareket yonii kabinin yiik durumundan bagimsizdir. Asansor istenen yonde hareket ettirilerek,
tam kat seviyesinde durdurulmasi saglanir.

13.10.4.1.1. Komut Yoniine Kurtarmada Yedek Besleme Giicii Hesabi
Komut yoniine kurtarmada, kabin tam yiiklii oldugunda yukari, kabin yiiksiizken asag1 yonde kurtarma yedek beslemeden en ¢cok

gii¢ ¢ekilen durumlardir. Dolayisiyla yedek besleme gii¢ hesab1 bu kosullar g6z dniine alinarak yapilmalidir.

Diisiik hizlarda kurtarma anlik gii¢ ihtiyacini azaltacak ancak kurtarma siiresini uzatacaktir. Yiiksek hizlarda kurtarma anlik gii¢
ihtiyacini arttiracak ancak kurtarma siiresini kisaltacaktir. Kurtarma hizi “12.3 Akii ile hiz” parametresine girilen V4 hizi ile
sinirlandirilmigtir. Sistem daha yiiksek hizlarda kurtarma yapilmasina miisaade etse dahi cihaz V4 hizinin istiine ¢ikmaz.

Kat mesafelerinin uzun olmasi durumunda, kurtarma siiresi de artacagindan, yedek beslemelerden g¢ekilecek giic miktar1 da
artacaktir. Yedek beslemelerin gii¢c hesabinda bu durum dikkate alinmalidir.

Cihaza baglanan yedek gii¢ iinitesi “12.1 Akii voltaji” parametresi ile ayarlanir.

a) AKii beslemesi ile: Akii beslemesi olarak 72V-120Vdc akii gerilimi uygulanmasi tavsiye edilir. Kullanilan akiilerin kapasitesi,
motor nominal akiminin en az 3’te biri olacak sekilde segilebilir. Ornegin 21 A motor icin en az 7Ah akii kullanilabilir.

b) UPS beslemesi ile: Kurtarma hizi, asansér nominal hizinin 4°te 1’ine ayarlandigi durumlar i¢in, pratikte motor giiciiniin yarisi
giiciinde UPS kullanilmasi yeterli olacaktir. Ornegin 10kW motor icin SkW giiciinde UPS kullanilabilir.
Gergekte, kullanilacak UPS’in giicii: kuyu verimine, kurtarma hizina ve motor plaka degerlerine baglidir. Gerekli UPS giiciiniin
hesaplanmasi i¢in yapilacak en dogru iglem Sl¢lim yapmaktir. Bu 6l¢iim i¢in asagidaki yontem uygulanabilir:

e Kurulu sistemde, UPS yerine sebeke beslemesi baglanir.

e Kabin yiikii tamamen bosaltilir.

e “12.3-Akii ile hiz” parametresi ile kurtarma hizi ayarlanir (nominal motor hizinin yaklasik 4’te 1’1 tavsiye edilir).

e  Asagi yonde kurtarma sirasinda sebekeden ¢ekilen akim 6lgiiliir.

Gerekli minimum besleme giicii (W) =230V x Olgiilen_kurtarma_akimi (A)

Gerekli minimum besleme giicii (VA) = 230V x Olgiilen_kurtarma_akimi (A) x 1.4

UPS giicii, giivenlik pay1 da dikkate alinarak, gerekli minimum besleme giiciiniin 1.3 kati biiyiikliigiinde secilebilir.

Cihazin motor siirmek i¢in UPS’ten ¢ekecegi giic “12.4 UPS Giicli” parametresi ile siirlandirilmalidir. UPS gii¢ limitlemesi
yapilmaz ise UPS cihazi asir1 yiiklenebilir.

UPS cihazi, kurtarma sirasinda hem motoru hem de kumanda devrelerini besleyecek ise, UPS giicii hesaplanirken, bu giice
kumanda devreleri (asansér kumanda sistemi, mekanik frenler, kap1 operatort, ...) icin gerekli gii¢ de ilave edilmelidir.
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13.10.5. Kurtarma i¢in Gerekli Baglantilar
Bu boliimde elektrik kesintisinde kurtarma yapilabilmesi i¢in cihazi besleyecek yedek gii¢ iinitelerinin baglantilar gosterilmistir.

13.10.5.1. Akiilii Beslemede Gerekli Baglantilar
Akii beslemesinin + ucu L1 girisine, - ucu L3 girigine baglanmalidir.

& Akii baglantisi kesinlikle bu baglantidan farkli yapilmamalidir. Aksi takdirde cihaz zarar gorebilir.

AKS

*]
Kkak [ Ksak [

E — — — mm
B one FIFEE

+2 4

=

KEAK KE &K

LF
PE—-—-— - — oot — - e
KSAK
FM
L1 = T T
L2 — flf
L3 — J/
FAKL Kﬁ?“
=
AKU T fl’
l_)_*z
L — +24V -
N — 24V
UPS AKS

FM: Giris besleme sigortasi
AKU: Akii beslemesi

AKS: Asansor kumanda sistemi
KSAK: Sebeke aktif kontaktorii

— C 1 [

LF: Sebeke filtresi

UPS: 1-faz 220VAC kesintisiz gii¢ kaynagi
FAKU: Akii besleme sigortast

KKAK: Kurtarma aktif kontaktorii

*1: KSAK ve KKAK kontaktdrleri birbirlerinin kapalilarindan gegmelidir.
*2: CI1 girisine yapilacak baglanti ile ADrive akiilii kurtarma moduna gegirilir.

Uygun sigorta, kontaktor ve kablo kesitleri i¢in 6. SIGORTA, KONTAKTOR VE KABLO KESIT SECIMI béliimiine

bakiniz.
13.10.5.2. (1-faz 220VAC) UPS ile Beslemede Gerekli Baglantilar
1-faz 220VAC UPS ¢ikist ADrive cihazinin L1 ve L3 girislerine baglanmalidir.
LF
PE—-—-—-—-—-—1 il el E AKS
FM KSAK
L1 = g e -T- 8 L1
LZ = J/ LZ
13 — ) E Kkak ] Ksak ]
*1
KR AK
[
= - 2
a
e < KSAK|  KEMK
l—J/ CH
—
L - FE4Y
M T4V
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FM: Giris besleme sigortasi FUPS: UPS besleme sigortasi
LF: Sebeke filtresi KSAK: Sebeke aktif kontaktorii
UPS: 1-faz 220VAC kesintisiz gii¢ kaynagi KKAK: Kurtarma aktif kontaktorii

AKS: AsansOr kumanda sistemi

*1: KSAK ve KKAK kontaktdrleri birbirlerinin kapalilarindan gegmelidir.
*2: CI1 girisine yapilacak baglanti ile ADrive akiilii kurtarma moduna gegirilir.

Uygun sigorta, kontaktdr ve kablo kesitleri icin 6. SIGORTA, KONTAKTOR VE KABLO KESIT SECIMI béliimiine
bakiniz.

13.11. Kurtarma Prosediirii
ADrive cihazinin yedek gii¢ destegi ile kurtarma yapabilmesi i¢in, kumanda kart1 agsagidaki islemleri sirasiyla yerine getirmelidir:

e Kumanda karti elektrik kesintisini tespit eder.
e  Siiriicliniin besleme hatasina gegtigini anlar.
e Elektrigin yeniden gelmesi veya varsa jeneratoriin devreye girmesi i¢in belirli bir siire bekler.
e KSAK kontaktoriinii diisiirerek sebekeyi cihaz giriglerinden ayurir.
e  Belirli bir siire (t1: minimum 2s) bekledikten sonra KKAK kontaktoriinii ¢cektirir.
e  Yedek besleme ADrive cihazmin L1 ve L3 girislerine baglanir.
e (Il girisi aktif edilerek cihaz kurtarma moduna gegirilir. Siiriicii hatadan ¢ikar.
e Kumanda kart1 siiriiciiniin hatadan ¢iktigin1 anlar.
e  Ana kontaktorleri ¢ektirerek siiriiciniin ENABLE sinyalini aktif eder.
e Kumanda kart1 hiz ve yon sinyalini siiriiciiye bildirir.
e “12.2-YON SECIMI” parametresi “BD: KOLAY YONE” olarak ayarhysa: Siiriicii hiz ve yon girislerini
dikkate almaz. Motoru kolay yone dogru, V4 kurtarma limit hiziyla siirmeye baslar.
e “12.2-YON SECIMI” parametresi “BD: KOMUT YONUNE” olarak ayarhysa: Siiriicii hiz girigini dikkate
almaz. Kumanda kartindan verilen komut yoniinde motoru V4 kurtarma limit hiziyla siirmeye baslar.
e Kumanda kart1 kurtarma iglemi sonunda kurtarma modunu iptal eder.
o KKAK kontaktoriinii diigtiriir.
Yedek beslemeyi cihaz girislerinden ayurir.
CI1 girisi kesilerek cihaz kurtarma modundan ¢ikarilir. Siiriicii tekrar hataya geger.
e Belirli bir siire (t2: minimum 1s) bekledikten sonra KSAK kontaktoriinii ¢cektirerek sebekeyi tekrar cihaz giriglerine

baglar.
Elektrik kesintisi
Sebeke 1 tl 2 Sebeke
modu Kurtarma modu modu
KSAK  — A
KKAK I
_______aa-.
EN I ro
UPDWN pamess | | s
VX(VOVINIVY) s | | ——

14. PC Baglantis1

ADrive hiz kontrol cihazina PC baglantis1 yapmak miimkiindiir. Adrive cihazi ile birlikte verilen (opsiyonel) RS-232 seri
haberlesme kablosunu Adrive cihazi ile PC arasina baglayarak haberlesme saglanir (Laptop kullanildiginda RS-232°den USB’ye
dontistliriicii kullanilmalidir). Bu baglanti yapilmadan yazilimlar calistirilamaz. Asagida bu baglantinin nasil yapilacagi
gosterilmigtir:
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pC I

RS-232 (0J@)
00O

X

RS-232
soketi

RS-232 seri
haberlesme kablosu

ADrive

14.1. ADrive Simiilatér ve Monitor Yazilim
ADrive-Win simulatér/monitor yazilimi ile seyir simiilasyonu, veri izleme ve parametre transferi yapmak miimkiindiir. Yazilimin

kullanilmasi ile ilgili detayli bilgi ADrive-Win Kullanim Kilavuzu’nda yer almaktadir.

14.2. Cihaz Yazihmin Giincelleme
Giincelleme islemi i¢in cihazinizin yazilim versiyonu V8.00 ve iistii olmalidir. Daha eski versiyon cihazlarda giincelleme islemi

yapilamaz.

Cihaza giincel yazilim1 yiiklemek icin ARKEL Yazilim Giincelleyici programi kullanilir. Ayrica cihaza yiikleyeceginiz en son
versiyon yazilim dosyasini (AFW uzantili) edinmelisiniz. Bu dosyalar1 www.arkel.com.tr adresinden indirebilirsiniz.

Giincel ADrive yazilimlari igerisinde giincel ENCABIT-Plus yazilimini da igerir. Elektrik kesilip verildiginde, ENCABIT-Plus
kartinin giincellemesini ADrive kendisi yapacaktir.

Yazilim giincellemesi ile ilgili detayli bilgi i¢in Yazilim Giincelleyici Kullanim Kilavuzu’na bakimiz.

15.  Parametre Anahtar:

ADrive cihazi ile birlikte verilen (opsiyonel) parametre anahtar1 kullanilarak, ADrive igerisindeki tiim parametreler bu parametre
saklama anahtarina kayit edilebilir. Gerektiginde bu parametreler ayni cihazda veya baska bir cihazda yeniden okutulabilir.
Parametre anahtar1 ADrive cihazindaki Data Key soketine (DSUB-9 erkek) takilir.

I

OO
000
v
Data Key

soketi

Parametre ADrive
Anahtar1

16. LCD Ekran ve Tus Takinm

@
-@ @
o0

Data Key | RS232 &

ARKEL

ADrive kullanic1 6n paneli
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ADrive cihazinda 2-satir 16-karakter LCD ekran ve 5-tus klavye bulunmaktadir. Panelde yer alan butonlarin fonksiyonlar
asagidaki gibidir:

Menii/alt menti giris
Parametre etkinlestirme

@ Menii/alt menti ¢ikis

Bilgi ekran1 degistirme
Parametre degistirme

Parametre degerini arttirma/azaltma

@ Parametre degerinde hane degistirme

16.1.

ACILIS EKRANI

ADrive 7.5kW
SW:6,5 SN:63012

16.2.

ANA EKRAN (KAPALI CEVRIM)
Sisteme enerji verildiginde LCD ekranda “ACILIS EKRANI” olarak adlandirdigimiz ekran

belirir. Bu ekranda kullanmakta oldugunuz cihazin motor giicii, yazilim siiriimii (SW) ve seri
numarasi (SN) gosterilmektedir.
Ekran iki saniye bekledikten sonra, “ANA EKRAN” olarak adlandirilan bilgi ekranina gegilir.

BIiLGi EKRANLARI

ve @ tuslar1 kullanilarak bilgi ekranlar1 degistirilebilir.

HAZIR
RPM: 0 1: 0.0A

HAZIR
Vout: 0 I: 0.0A

MOTOR SICAKLIGI
%

Devir Hata: 0
*

Tahmini Devir:
0 Dev./Dakika

VBUS:50 F:0.0
Slip: 0.0 Hz

CS:002, 003, 002
IT:0000 YML 11KW

TOPLAM CALISMA:
00004197 Dakika

TOPLAM YOL.:
00003581 Metre

TOPLAM SEYAHAT:
00000358 DUR/KALK

CAN_BUS: 1920 p/s
RS485 : 800 p/s

www.arkel.com.tr

ANA EKRAN (KAPALI CEVRIM)
Bu ekranda motor devri (RPM) ve motor akimi (I) bilgileri verilmektedir.

ANA EKRAN (ACIK CEVRIM)
Bu ekranda, motor ¢ikis gerilimi (Vout) ve motor akimi (I) bilgileri verilmektedir.

MOTOR SICAKLIGI EKRANI
Bu ekranda, tahmini motor sicaklig1 bilgisi verilmektedir

DEVIR HATA EKRANI (KAPALI CEVRIM)

Bu ekranda, motor devrinde olusan hata bilgisi verilmektedir. Siiriicli tarafindan istenen motor
devir degeri ile aktif olarak olgiilen deger arasindaki farktir. * isaretinin saga-sola hareketi ile
olusan farkin yonii anlasilabilir. * sagda ise motor istenenden daha hizli donmekte, solda ise daha
yavas donmektedir.

TAHMINI DEVIR EKRANI (ACIK CEVRIM)

Bu ekranda, tahmini motor devri bilgisi verilmektedir.

DC BARA / MOTOR SURME FREKANSI EKRANI

Bu ekranda cihaz DC bara gerilimi (VBUS), motor siirme frekansi (F) ve rotor kayma frekansi
(Slip) bilgileri verilmektedir.

TEKNIK SERVIS EKRANI

Bu ekranda teknik servis gorevlisi igin gerekli cihaz bilgileri bulunmaktadir.

TOPLAM CALISMA SAYACI EKRANI
Bu ekranda, dakika cinsinden cihazin toplam ¢aligma siiresi verilmektedir.

TOPLAM YOL SAYACI EKRANI
Bu ekranda, metre cinsinden kabinin kat ettigi toplam yol bilgisi verilmektedir.

TOPLAM SEYAHAT SAYACI EKRANI
Bu ekranda, asansoriin ¢aligmasi sirasinda yapilan toplam seyahat sayist verilmektedir.

SERI HABERLESME EKRANI

CAN_BUS: ADrive ile ENCABIT-Plus arasindaki CANbus seri haberlesmesinin saniyedeki
paket sayisidir.

RS485: RS485 seri haberlesmesinin (ADrive Remote Keypad veya kumanda Kkartlariyla
haberlesme) saniyedeki paket sayisidir.
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Vref: 1.20 m/s
Vact: 1.19 m/s

Encabit P1:01000
Enc pos : 001A3122

ADrive SW: V8.30
Encabit SW: V1.03

F. Direnci : % 4

* punuununnmnnnn

HIZ EKRANI

Vref: Istenen referans hizdir.

Vact: Anlik gercek hizdir.

ENCABIT-Plus IZLEME EKRANI

Encabit PI: ENCABIT-Plus kart1 izerindeki 5 adet dijital girisin (P11-PI5) durumlaridir.
(1: girig aktif / O: giris pasif)

PI1 | P12 | PI3 | PI4 | PI5
| EncabitPL: [0 [1 [0 [0 |0

Enc_pos: Absolute enkoderden okunan 21 bitlik pozisyon bilgisinin hexadecimal degeridir.

YAZILIM VERSIYON EKRANI
ADrive cihazi ve ENCABIT-Plus kartinin yazilim versiyonlaridir.

FRENLEME DIRENCI KULLANIM EKRANI
Frenleme sirasinda, fren direncinin kullanim orani bilgisidir.

Yiik hiicresinden gelen kabin kapasitenin % olarak bilgisidir.
TO last : Bir onceki kalkig sirasinda motora uygulanan kalkig tutma tork degerinin yiizdesel

RPM: MOTOR DEVIR EKRANI
Kapali ¢evrim sistemlerde motorun devir sayisi bilgisidir.
Load Cel. %2? YUK HUCRESI IZLEME EKRANI
TQ last: %0
olarak bilgisi gosterilir.
17.  ADrive Parametreleri

Siiriici parametreleri cihaz tlizerindeki butonlar yardimiyla veya ADrive-Win yazilimi yiiklii bir kisisel bilgisayar yardimiyla
ayarlanabilir. Parametreler fonksiyonlarina gore gruplandirilmistir. Gruplarina gore parametreler asagida gosterilmistir:

1-SEYAHAT EGRISi
2-MOTOR AYARLARI
3-KONTROLOR AYAR
4-ANAHTAR OKUYAZ
5-HATA KAYITLARI
6-KONTROL TiPi
7-LISAN

1-SEYAHAT EGRIiSi
1.1-Yiiksek hiz (V3)
1.2-Ara hiz (V2)
1.3-Revizyon hiz1 (V1)
1.4-Diisiik hiz (V0)
1.5-Hizlanma ivmesi (Pa)
1.6-Hizlanma bag1 yumusatmasi (S1)
1.7-Hizlanma sonu yumusatmasi (S2)
1.8-Yavaglama mesafesi (X _SLW)
1.9-Durma mesafesi (X_STP)
1.10-Durma tipi
1.11-Yavaglama (Na)
1.12-Yavaslarken yumusatma (S3)

8-FABRIKA AYARLARI
9-OTOAYAR

10-SIFRE

11-GELISMIS AYAR
12-AKULU CALISMA
13-CALISMA TiPi

1.13-Yavaslarken yumusatma (S4)
1.14-Mekanik fren agma zamani (MB_ON)
1.15-Mekanik fren kapama zamani1 (MB_OFF)
1.16-Hazirlik ivmesi (As)

1.17-Hazirlik hizi (Vs)

1.18-Hazirlik hizi siiriikleme zamani (Ts)
1.20-Seviyeleme hizi1 (VL)

1.21...28 BINARY HIZ
1.29-INSPECTION INDEX

1.30-SLOW INDEX

1.31-S SOFTEN 5
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1.1- 1.4 - Yiiksek hiz / Ara hiz / Revizyon hiz1 / Diisiik hiz (V3, V2, V1, V0)
Siiriiciiniin V3, V2, V1 ve VO giris terminali ile secilen hizdir. Ayni anda 1 den fazla hiz sinyalinin gelmesi halinde biiyiik olan

hiz aktif olur. Cihaz girisleri rdleler ile stiriiliiyor ise diisiik hiz bilgisinin yiiksek hiz ile beraber verilmesinde fayda vardir. Aksi
taktirde role gecikmelerinden dolay1 hiz gegisleri sirasinda hatal hiz bilgisi algilanabilir. Ozellikle mesafe kontrollii duruslar igin
bu hiz sinyal gecislerinde kesiklik olmamas: dnemlidir.

1.5 - Hizlanma ivmesi (PA: 0.10 m/s> — 5.00 m/s?)
Asansériin hizlanma ivmesidir. fvme artik¢a hizlanma cabuklasir. Azaldikga gecikir.

1.6 - Hizlanma basi yumusatmasi (S1: 0.10 — 5 .00 m/s?)
Asansor diisiik bir hizdan daha yiiksek bir hiza gecerken direk olarak parametre PA ile hizlanmaya baglamaz. S1 ile ivmeyi de

kademesiz bir sekilde artirarak ani ivme degisiklikleri olusmasini engeller. Dolayisiyla daha az hissedilir bir hizlanma saglanir.

1.7 - Hizlanma sonu yumusatmasi (S2: 0.10 — 5 .00 m/s*)
Asansor hizlanmay bitirip sabit hiza gegerken ivmeyi kademesiz bir sekilde azaltarak ani ivime degisiklikleri olusmasini engeller

ve dolayisiyla daha az hissedilir bir hizlanma saglanir.

1.8-Yavaslama mesafesi (X _SLW: 10 - 500 cm)
Parametre 1.10’da durma tipi olarak “Mesafeye Gore” seg¢ilmis ise. Asansor V3 hizindan V0 hizina gegerken otomatik olarak S

rampalarin1 ayarlayarak V3-V1 gecis mesafesini bu parametre ile ayarlanan degere denk getirir. Ekstra olarak S3-S4 ve
Yavaslama ivmelerini belirtmeye gerek yoktur.

1.9-Durma mesafesi (X _STP: 1 — 50 cm)
Parametre 1.10°da durma tipi olarak “Mesafeye Gore” se¢ilmis ise. Asansdr VO hizindan durana kadar olan mesafede otomatik

olarak S rampalarini ayarlayarak durma mesafesini bu parametre ile ayarlanan degere denk getirir. Ekstra olarak S3-S4 ve
Yavaglama ivmelerini belirtmeye gerek yoktur.

1.10-Durma tipi (“MESAFE ILE DUR” veya “NA/S3/S4 ile Dur”)
Asansoriin V3 hizindan VO hizina ve VO hizindan sifir hiza gegis egrileri mesafeye gore mi yoksa parametrelerce belirlenmis

ivmelere gore mi oldugunu belirler.

1.11-Yavaslama ivmesi (NA: 0.10 —5.00 m/s?)
Asansoriin yavaslama ivmesidir. Ivme artik¢a yavaslama cabuklasir. Azaldikca gecikir.

1.12-Yavaslama basi1 yumusatmasi (S3: 0.10 — 5 .00 m/s*)
Asansor yiiksek bir hizdan daha diisiik bir hiza gegerken direk olarak parametre NA ile yavaglamaya baslamaz. S3 ile ivmeyi de

kademesiz bir sekilde artirarak ani ivme degisiklikleri olusmasini engeller. Dolayisiyla daha az hissedilir bir yavaglama saglanir.

1.13-Yavaslama sonu yumusatmasi1 (S4:0.10 — 5 .00 m/s?)
Asansor yavaglamay1 bitirip sabit hiza gegerken ivmeyi kademesiz bir sekilde azaltarak ani ivme degisiklikleri olusmasini

engeller ve dolayisiyla daha az hissedilir bir yavaglama saglanir.

1.14-Mekanik fren acma zamam (MB_ON: 0.1 — 3.0 Sn)
Mekanik fren agma zamanidir. Bu siire boyunca motor sifir hizda bekletilir ve siire sonunda asansoér hizlandirilmaya baglanir.

Cok kisa siireler daha fren agmadan motorun zorlanmasi durumunu dogurur ki kabinde ziplamalara yol agar. Cok uzun siireler
ise sikici gereksiz beklemeler olusturur.

1.15-Mekanik fren kapama zamam (MB_OFF: 0.1 — 3.0 Sn)
Mekanik fren kapama zamanidir. Asansor durduktan sonra bu siire boyunca motor sifir hizda siiriillmeye devam edilir. Cok kisa

zamanlar daha fren kapamadan motor giicliniin kesilmesine sebep olur. Bu durumlarda kabinin agirlik yoniinde dogru istemsiz
kisa bir kayma yapabilir.

1.16-Hazirhk ivmesi (As: 0.01 — 4.00 m/s?)
Istenildigi taktirde asansér direk olarak S rampasi ile kaldirilmaz belli bir Vs hizina kadar As ivmesi ile hizlandirilir ve halat

gergilerinin ve ataletsizliklerin yenilmesi i¢cin Ts zaman beklenilip dyle asil rampaya gecilir. Bu fonksiyonu ytiksek katli
binalarda halat yaylanmasini almak i¢in kullanmak uygun olur. (Vs=0 ise fonksiyon devre digidir.)

1.17-Hazirhk hiz1 (Vs: 0 — 1.00 m/s)
Bakiniz parametre 1.16.

1.18-Hazirhik hizi siiriikleme zamam (Ts: 0 — 3.00 Sn)
Bakiniz parametre 1.16.

1.20-Seviyeleme hiz1 (VL: 0.01 — 0.20 m/s)
Otomatik seviyeleme hizini aktif etmek ig¢in, V1 ve V2 sinyalleri birlikte verilmeli, V3 sinyali verilmemelidir. VO sinyali

onemsizdir. Seviyeleme islemi, kapali cevrim uygulamalar icin dnerilir ve 0.05 m/s hiz degeri tavsiye edilir. Onerilmemesine
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ragmen agik cevrimde seviyeleme yapilacak ise, ¢ok diisiik seviyeleme hizlarinda motorun donmeme ihtimali vardir. Acik
cevrimde 0.1 m/s veya daha yiiksek seviyeleme hizlar1 kullanilmalidir.

1.21-1.28 Binary hiz (VO[bit0] V1[bitl] V2[bit2])
Bu parametreler, Binary hiz ¢ikis1 kullanan kontrolcu kartlar igin gelistirilmistir.

jgeed bln\?lry |npu\:‘s) Speeds Kullanici tarafindan tanimlanabilen 8 farkli hiz ayar1 bulunmaktadir. Binary hiz
0 0 0 Speed 1 modunu kullanmak i¢in "11.18-Binary hiz" parametresinin etkinlestirilmesi
0 0 1 Speed 2 gerekmektedir. VO, V1 ve V2 girisleri binary hiz se¢imi i¢in kullanilir. Tabloda
0 1 0 Speed 3 gosterildigi gibi 8 farkli hiz binary girislere gore segilebilir. Ornegin, 0.5 m/s olan
0 1 1 Speed 4 Hiz 4'lin girilmesi ve bu orta hiz oldugunda, orta hizdaki kontrolcu bu hizda
1 0 0 Speed 5 caligmak i¢in [011] sinyali vermeli. Yani sinyal, V2 girigine su sekilde gelmeli: 0
1 0 1 Speed 6 volt, V1: 24v, VO: 24v. Kontrolcu kartinin seviye yenileme hiz1 diisiik olabilir ve
1 L 0 Speed 7 hiz farkli olabilir, bu nedenle kullanict tanimlhi girisleri etkinlestirerek
1 1 1 Speed 8

kullanilabilir.

1.29- Inspection Index (1-8)

Bu parametre, binary hiz kullanan kontrolcu kartlart i¢in gelistirilmistir. Bu parametre, "11.18-Binary Hiz" parametresinin
etkinlestirildigi durumlarda kullanilabilir. Seyir halindeyken, emniyet devresinden dolayr kontaktdr diiserse (EN sinyali
gitmisse), siiriicli kontaktor diistii hatas1 verecek ve IPM transistorlerini korumak i¢in ¢ikislar: devre dist birakacaktir. Ancak bu
hata revizyonda kompleks olabilir. Revizyon i¢in hangi hizin kullanilacagini tanimlamak igin "1.29- Inspection Index"
parametresini se¢melisiniz. Siiriicii, bu revizyon hiziyla ¢alisirken kontaktor diistii hatas1 vermeyecektir.

1.30-Slow Index
Binary hiz kullanan kontrol kartlarinda yavas hiz bu parametre ile belirlenir. ACIK CEVRIM ayar sayfasinda "'YAVAS INDEX'

hakkinda ayrintili bilgiye ulagabilirsiniz. Bu parametre, “11.18- Binary Hiz” parametresi aktifse kullanilabilmektedir.

1.31-S Soften 5 (0,01-5,00 m/s3)
ADrive normalde hizlanirken S1, S2 egrilerini, yavaslarken ise S3, S4 egrilerini kullanir.

Asansoriin 2 kisa kat arasinda hareket etmesi durumunda ADrive'in orta hiz girisinin kullanilmasi tavsiye edilir.

Ancak kattan kata giderken tam hiza ulagsmadan yavaglamak gerektiginde, S2 ile yavaslamaya basladiginda ivme hemen azalmaz,
Geg olur ve asansor katini geger.

Binary hiz kullantyorsa ve tam hizlanmadan 6nce yavaglama komutu gelirse, S2 yerine S5 ile yavaslar.

52 53
\ /
Pa_ Na
N e
$3 x %Stp_Adj
s1 MNa x %Stp_Ad)
As / 54 x %Stp_Ad]
R - Ts —‘ ' /

T=2s T>2s

1.32 Stopping Adjustment (0.30-300%)
Binary hiz kullanildiginda gecerli durma mesafesi bu parametreden ayarlanmaktadir. Yukaridaki resimde gosterildigi tizere S4

hareket egrisini temsil ediyor. Ozellikle agik ¢evrimde durma esnasinda titresim yasadiginizda deneme yanilma yoluyla bu
parametre ile uygun bir deger ayarlayabilirsiniz.

1.33-1.34 / kisa kat zamam (Min: 0.0s Max: 10.0s)- kisa kat z1 (Default 0 m/s, Min: 0.00m/s Max: 5.00 m/s)
Bu parametreler kisa katli projelerde ara hizi olmayan kontrol kartlari igin gelistirilmistir. Hiz komut sinyallerinde V3'ten V0'a

gecis sirasinda meveut hiz 1.34 parametresinde girilen degerden kiigiikse 1.33 parametresinde belirtilen siire boyunca V3 komutu
varmis gibi siirmeye devam eder. Uygun degerleri deneme yanilma yoluyla ayarlayabilirsiniz.

2-MOTOR AYARLARI

2.0 — Motor tipi 2.7 — Motor nominal frekansi
2.1 — Nominal hiz 2.8 — Motor gii¢ faktorii

2.2 — Nominal hizda motor devri 2.9 — Rotor kayma frekansi
2.3 — Artimsal enkoder darbe say1s1 2.10 — Motor yiiksiiz akim
2.4 — Sebeke besleme voltaji. 2.11 — Rotor zaman sabiti
2.5 — Motor nominal gerilimi 2.12 — Ara frekans degeri
2.6 — Motor nominal akimi 2.13 — Ara frekans gerilimi
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2.14 — Minimum frekans degeri 2.19 — Motor kutup sayisi
2.15 — Minimum frekans gerilimi 2.20 — Enkoder offset agis1
2.16 — Termik Ayar 2.21 — Mutlak enkoder tipi
2.17 — Motor yonii 2.24 — Slip compensation
2.18 — Enkoder yonii 2.25 — Start up boost

& Motor ayarlart siiriiciiniin performansini direkt olarak etkiler. Bu sebeple motor ayarlari anlatilan bilgiler uyarinca dikkatli
bir bigimde girilmelidir.

2.0 — Motor tipi (ASENKRON-Dislili / SENKRON-Dislisiz)
Asansor tahrik motorunun tipidir. SENKRON-Dislisiz motor se¢ildiginde 6.1 kontrol tipi parametresi sadece kapali ¢evrim
olarak ayarlanabilir.

2.1 — Nominal hiz (VN: 0.10 — 5.00 m/s)
Asansor makine motorun nominal hizidir. Bu deger makine iireticisi tarafindan belirlenmis ve makine etiketinde belirtilmistir.

Bu degerin belirlenmesinde aski oranini gz ardi etmeyiniz. Ornegin asansdrde 2:1 aski sistemi (palangali sistem) uygulanacaksa
bu hiz yariya diisecektir.

Nominal hiz agagidaki formiil ile de bulunabilir.
2 * w * KasnakY ariCapt * MotorNomDevir

1% =
nom 60 * DisliOrani * AskiOrant

Ornegin Kasnak yaricap1 40cm, Nominal motor devri 1430, Disli oran1 1’e 60 ve Ask1 oran1 1:1 olsun.

2x711%0.4%1430
Vnom = —— = 1m/s
60%60%*1

2.2 — Nominal hizda motor devri (Rpm_Motor: 10 — 5000 rpm)
Nominal hizin saglandigi motor devridir. Motor etiketindeki motor devir sayisini giriniz.

2.3 — Artimsal enkoder darbe sayisi (Pulse: 100 — 5000 Darbe/Devir)
Artimsal (incremental) enkoderin bir devirde tirettigi darbe sayisidir. Bu parametre mutlak (absolute) enkoder i¢in kullanilmaz.

2.4 — Sebeke besleme voltaji (Vline: 300 — 420 Volt)
L1, L2, L3 Ana besleme terminallerine uygulanan sebeke gerilimi.

2.5 — Motor nominal gerilimi (Vmotor: 100 — 400 Volt)
Motora uygulanmasi gereken tam hiz gerilimidir. Bu deger motor etiketinde iiretici firmaca belirtilmistir. Yildiz ve {icgen

baglantilar i¢in gerilimler farklidir motor sargilarinin baglanti seklini kontrol etmeyi unutmayiniz.

2.6 — Motor nominal akimi (Imotor)
Motor tam glicte ¢aligirken ¢ektigi akimdir. Bu deger motor etiketinde iiretici firmaca belirtilmistir.

2.7 — Motor nominal frekansi1 (Fmotor: 10 — 100 Hz)
Motorun tam hizda ¢alisabilmesi i¢in uygulanmasi gereken frekanstir. Bu deger motor etiketinde iiretici firmaca belirtilmistir.

2.8 — Motor gii¢ faktorii (COS Q: 0.1 —1.0)
Motor gii¢ faktorii. Bu deger motor etiketinde tiretici firmaca belirtilmistir.

2.9 — Rotor kayma frekansi (R _slip: 1.0 — 9.0 Hz)
Asenkron motorlarda statoruna uygulanan elektriksel doner alan ile rotor arasinda belli bir kayma olusur. Bu kaymanin miktar1
bu parametre ile cihaza tanitilir. Eger kayma cok diislik verilirse motor asir1 akim ¢ekip gereksiz yere 1sinabilir. Eger kayma
olmasi gerekenden biiyiik verilir ise de motor akimlar1 sabitlenemez bir salinim ve dolayisiyla vibrasyon meydana gelir. Bu
parametrenin fabrika degeri gerekmedigi siirece degistirilmemesi tavsiye edilir. Kayma frekans1 asagidaki formiil ile motor
etiketinden de bulunabilir.

(StatorNomRpm — MotorNomRpm)

Fslip = F
sup (StatorNomRpm) *rmom
StatorNomR _ Fnom * 60
atorifom=pm = (MotorKutupSayisi/2)

Ornegin: 50Hz , 1440 Devir/dak , 4 kutuplu bir motor i¢in nominal kayma asagidaki gibidir.

50%60

StatorNomRpm = = 1500 Rpm
Fslip = 801%9 , 50 = 2 4y
(1500)
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2.10 — Motor yiiksiiz akim (Inoload: %20 - %80)
Motorun bosta ¢ektigi akimm nominal akima oranidir. Bu deger olmasi gerekenden biiyiik girilir ise motora fazla akim verilir.

Dolayist ile motor gereksiz 1sinir ve enerji ¢eker. Eger cok kiigiik girilir ise tork kayb1 olusur kendisini vibrasyon seklinde gosterir.
Parametre 2.9 ve 2.10 degerleri motor siirlis performansi agisindan kritik degerlerdir. Vibrasyonsuz en diisiik motor akimini
saglayan degerler idealdir. Bu degerler i¢in birkag kez asansore hareket verip motor akimi izlenmelidir.

2.11 — Rotor zaman sabiti (T rotor: 1- 999 ms)
Rotor zaman sabitidir. Siirliciinii bu degere bagimlilig1 olabildigince azaltilmistir, gerekli olmadig1 siirece degeri

degistirilmemelidir. Vektdr kontrolil i¢in gerekli olan bu deger motor iiretici firmasindan &grenilebilir.

2.12 - 2.15 Motor V/F grafik degerleri (Fmiddle, Vmiddle, Fmin, Vmin)
Siiriicti agik ¢evrimde ¢alisirken ¢ikis frekansina karsilik gelen ¢ikis gerilimini bu parametreler yardimi ile bulur. Asagida V/F
grafigi gosterilmistir.

. V(Volt)

Vmax

Vnom

Vmid

Vmin

Fmin Fmid Fnom F (Hz)
Motor V/F Grafigi

2.16 — Termik Ayar (Motor Ther: %20 - %250)
Motor sicakligi girilen motor parametreleri ile olusturulan 1s1 modeli ile tahmin edilir. Is1 modeli motorun ¢ektigi akim ve devir

sayisini kullanarak motor sicakligini belirler. Bu parametrenin fabrika degeri %100’diir. Daha biiyiik degerler motora daha fazla
yiiklenilmesine izin verirken. Daha kiigiik degerler 1s1l koruma hassasiyetini artirir.

2.17 — Motor Yonii (Diiz yon / Terslenmis yon)
Motor yoniinii degistirmek igin kullanilir. Motor ters yone doniiyor ise motorun herhangi iki fazini1 degistirmek gerekir. Motor

uglarinin baglantilarin1 degistirmeden, bu parametreyi kullanarak motor yoniinii degistirebilirsiniz.

2.18 — Enkoder Yonii (Diiz yon / Terslenmis yon)

Enkoder yoniinii degistirmek i¢in kullanilir. Kapali ¢evrim ¢alismada enkoder baglantilar1 dogru bir bigimde yapildiktan sonra
eger cihaz ters yone hareket hatasi veriyor ise enkoder fazlarini degistirmek gereklidir. Enkoder uclarinin baglantilarini
degistirmeden, bu parametreyi kullanarak enkoder yoniinii degistirebilirsiniz.

2.19 — Motor kutup sayis1 (M_Poles: 2, 4, 6, ..., 98)
Senkron motorun kutup sayisidir. Motor etiketinde belirtilen degeri giriniz.

Not: Bu deger kutup g¢ifti sayist degildir.

2.20 — Enkoder offset agis1 (M_Offset: 0.0’ - 359.9")
Senkron motorlarda absolute enkoderin sifir noktasi ile motor bobininin elektriksel sifir noktasi arasindaki sapma agisidir.

Senkron motorlarda offset a¢is1 bulunmadan normal ¢alisma yapilamaz. Bu deger, oto ayar esnasinda cihaz tarafindan otomatik
olarak belirlenir. Ayrintili bilgi i¢in bakiniz boliim 20. Senkron Motorlarin ADrive ile Calistirilmasi.

Oto ayar iglemi sonunda bulunan offset ac1 degeri not edilirse, cihazin degismesi durumunda bu deger tekrar oto ayara gerek
kalmadan yeni cihaza elle girilebilir. Enkoderin degistirilmesi veya yerinden oynatilmasi durumunda ofset agist degiseceginden
yeniden oto ayar gerekecektir.

2.21 — Mutlak enkoder tipi (SC.EnDat-2048 / SC.SSI-2048 / SC.SC-2048)
Mutlak enkoder tipidir.

SC.EnDat-2048: 2048 darbe/devir EnDat enkoder.

SC.BissC2048Gray: 2048 darbe/devir Biss 13 Bit Gray enkoder

SC.BissC2048-Bin: 2048 darbe/devir Biss 13 Bit Binary enkoder

SC.SSI1-1024-Gray: 1024 darbe/devir SSI Gray enkoder

INDIRECT INCR.: Senkron motorlari artimsal enkoder (1024 ) ile siirmek istenildiginde
SC.SSI1-2048: 2048 darbe/devir SSI enkoder

SC.SC-2048: 2048 darbe/devir SinCos enkoder

Farkli darbe/devir oranlarinda mutlak enkoderler i¢in ARKEL’e danisiniz.
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2.24- Slip comp. (0-200%)
Bu parametre acik ¢evrim sistemlerde farkli yiiklerde uygun seviyelemeyi saglamak icin kullanilir. Detayli bilgi icin “18.
ASENKRON MOTORLARDA ACIK CEVRIM ICIN PRATIK AYARLAR” kismni kontrol ediniz.

2.25-Start boost (0-70%)
Bu parametre kabini agir1 yiikte (%125) calistirabilmek icin gelistirilmis olup sadece kalkista etkilidir. Bu parametre

arttirlldiginda sadece kalkista orta ve minimum frekans gerilim degerinde degisiklik olur. Bu durumda kalkis akimlar1 yiiksek
oldugundan iist sinif bir siiriicii secilmelidir. Detayli bilgi i¢in “18. ASENKRON MOTORLARDA ACIK CEVRIM ICIN
PRATIK AYARLAR” kismini1 kontrol ediniz.

3-KONTROLOR AYAR
3.1 — PI huz kontrolorii KPO kazanci

3.2 — PI iz kontroldrii KIO kazanci

3.3 — PI hiz kontroldrii KP1 kazanci

3.4 — PI hiz kontroldrii KI1 kazanci

3.5 — Kalkis tutma pozisyon kontrolorii

3.6 — Kalkis tutma pozisyon kontroldrii Kp kazanci
3.7 — Kalkis tutma pozisyon kontrolérii Kd kazanci
3.9 — Enkoder filtresi

3.10 — Dinamik filtreleme

3.11 — On tork

3.1 - 3.4 PI Hiz Kontrolérii Kp ve Ki Kazang¢lar1 (KP0, KI0, KP1, KII)
PI hiz kontrolérii integral ve fark ¢arpanlar seyir hizina gére otomatik olarak kademesiz bir sekilde degistirilir. Sifir hizda KI0

integral ¢arpani ile PI hiz kontrol6rii islem yapar tam hiza ulasildiginda ¢arpan KI1’e kadar ilerlemis olur.

Asansoriin kalkigt sirasinda en ufak hiz degisimlerine bile PI hiz kontroloriiniin tepkisini ¢abuklagtirmak igin K10, KPO biiyiik
tutulur. Asansor hizini aldiginda ise PI hiz kontroldriiniin bu kadar hassas olmasina gerek yoktur aksi taktirde motorda gereksiz
zorlamalara yol agar. (Ornegin kalkis esnasinda sifir devirde 5-10 devirlik hataya tepki hizli olmasi gerekirken 1400 devirde
donen bir motorda 5-10 devir hata i¢in ¢ok ani tork degisiklikleri olusturmak anlamsiz olur.)

Integral ¢arpani hatalarin toplami ¢arptig1 icin KP ye gore cok daha kiiciik secilmeli aksi taktirde vibrasyon ve seyir grafiginde
tepeler (Overshoot) olusturur. KP’yi genelde KI'nin 100 kat1 segmekte fayda vardir.

KI ve KP ¢ok biiyiik olur ise motordan giiriiltii duyulur. Cok kiigiik olur ise istenilen referans hizini (istenilen hiz) motorun
yakalamasinda gecikmeler dolayist ile hassasiyet kaybi olusur.

Hiz + 1 R | Cikis
Referansi KP + E *KI " | Tork
Referansi
Limit6r
Enkoder

Geri Besleme sinyali

KP0.KI0

KP1.KIl

Fout

Fnom
3.5 — Kalkis tutma pozisyon kontrolorii (Kapali / Acik)
Bu fonksiyon sadece kapali ¢gevrim uygulamalarda kullanilir.
Mekanik fren agildiktan sonra asansér motoru agirlik yoniine dogru istemsiz bir harekette bulunur. Dislisiz motorlarda bu kayma
¢ok daha belirgindir. Bu istemsiz kaymalar1 en aza indirmek icin kalkis tutma fonksiyonu kullanilir.
Mekanik fren agilma noktasi referans kabul edilir. Bu noktadan saga sola olan sapmalar, pozisyon kontrolorii sayesinde istemsiz
hareket yoniiniin tersine kuvvet uygulanarak durdurulur.
Kalkis tutma pozisyon kontroloriiniin kazang ayarlar1 3.6 ve 3.7 parametreleri ile belirlenir. Kalkis tutma kazancglarinin
arttirilmasi kaymalara daha ¢abuk tepki verilmesini saglar. Azaltilmasi ise daha geg tepki verilmesine yol agar. Kalkis tutma
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kazanclarma asir1 biiyiik degerler girilmesi kalkista motordan giiriiltiiler ¢ikmasina ve sarsintili bir kalkisa neden olur. Asir:
kiiciik degerler ise kabinde hissedilir bir kaymaya yol acar. Uygun kalkis tutma ayarlari i¢in 20.5. Kalkislarin ayarlanmasi
bolimiine bakiniz

3.6- Kalkis tutma pozisyon kontrolorii Kp kazanci (KP_ARB: 10 —2000)
Kalkis tutma parametresi agik olarak ayarlandiginda kalkis tutma pozisyon kontrolériiniin propagasyon kazancidir.

3.7- Kalkis tutma pozisyon kontrolorii Kd kazanci1 (KD_ARB: 10 —2000)
Kalkis tutma parametresi agik olarak ayarlandiginda, kalkis tutma pozisyon kontroldriiniin diferansiyel kazancidir.

3.9- Enkoder filtresi (Enc_filter: 1-4)
Enkoderden okunan hiza uygulanacak filtrelemedir.

1: 2 ms
2:4 ms
3: 8 ms
4:16 ms
Bu parametrenin kapali ¢evrim asenkron motorlarda 2, senkron motorlarda 2 veya 3 olarak ayarlanmasi qtavsiye edilir.

3.10- Dinamik filtreleme (Kapali / A¢ik)
Senkron motorlarda motor devirleri diisiik oldugu icin enkoder filtresini 3 veya 4 segmek gerekebilir. Filtreyi arttirmak daha

dogru hiz degerleri okunmasini saglasa da, hiz degerinin bulunmasi olduk¢a gecikir. Dinamik filtreleme secilirse senkron
motorlarda bu gecikmeleri kompanze edecek sekilde filtreleme islemi yapilir.

3.11 - On tork (Kapali, Acik, Ogrenme Modu)

Senkron motorlarda kalkis tutma problemi yasandiginda, ytik hiicresi analog akim ya da gerilim ¢ikislarin1 okuyarak rollback
problemini ortadan kaldirmak i¢in aktif edilir. Harici LCR cihazi kullanilir.

Detayli bilgi i¢in ilgili dokiimani inceleyiniz.

SmartPretorquel/2/3: Asansor kabini ilk hareket etmeye bagladiginda meydana gelen kabin geri kagirma hareketlerini 6nlemek
i¢in gelistirilen bir fonksiyon, enkoderden alinan numune sayisini arttirarak daha etkin kalkis tutma olanagi saglar. Geri kagirmay1
onlemek i¢in 3 farkli seviye kullanilmaktadir. SmartPretorque 1 diger segenege gore daha fazla 6rnek alir. Ancak bu parametrenin
kullanilmast kalkis gecikmesini artirabilir. SmartPretorqueu 2, SmartPretorque 1'e gore daha az 6rnek alir. Ancak kalkis
gecikmesi SmartPretorque 1'e gore daha az olabilir. SmartPretorque 3 en hizli kalkisa sahiptir ancak yontem 6nemli 6lgiide daha
az ornek alir. Kullanicilar kalkista geri kagirmay1 dnlemek i¢in en iyi ¢dziimii bulmak i¢in 3 secenegi deneyebilmektedir. Bu
parametre sadece dislisiz motor i¢in kullanilabilir. Parametreye erisebilmeniz i¢in yazilim versiyonu V13.1 veya daha yeni olmasi
gerekmektedir.

4-ANAHTAR OKUYAZ

ADrive igerisindeki tiim parametreler bir parametre saklama anahtarina kay1t edilip, sonra gerektiginde yeniden okutulabilir.

4.1 — Anahtar1 Oku
Anahtar icerisindeki tim parametreler siiriiciiye aktarilir. Parametreleri aktarmak istediginiz ADrive cihazinin versiyonu,

anahtara parametreleri kopyaladiginiz cihazdan daha eski veya daha yeni olabilir. Her iki durumda da cihazda bulunmayan
parametreler yerine fabrika degerleri kullanilir.

Daha yeni versiyon bir cihaza eski versiyon anahtardan parametre okuttuktan sonra, parametre degerlerini kontrol ederek, yeni
eklenmis olabilecek parametreleri kontrol etmenizde fayda vardir. Parametre anahtarini siirekli giincel tutmanizi tavsiye ederiz.
Anahtardan okuma sirasinda, anahtarin bos olmasi veya arizali olmasi1 durumunda cihaz hata uyarisi verecektir.

4.2 — Anahtara Yaz
Siiriicii igerisindeki tim parametreler anahtara kayit edilir.

5-HATA KAYITLARI
ADrive karsilastigr son 256 adet arizayr hafizasina kayit eder. Bu sayede iiriin ile ilgili bakim ve ariza tespitinde kolaylik
saglanmis olur.

5.1 — Listeye Bak

Hafizaya kayith arizalarin listesi ekrana yazdirilir. Son olusan ariza listede 1. sirada gdsterilirken, en eski hata ise 256. sirada
gosterilir. Hata kayit listesi doldugunda, listenin en sonundaki yani en eski hata kaydi otomatik olarak silinir ve olusan yeni hata
kaydu ilk siraya eklenir.

5.2 — Listeyi Sil
Hafizaya kayith tiim arizalar siler.
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6-KONTROL TiPi

Motor kontroliiniin a¢ik ¢evrim (enkodersiz) veya kapali ¢evrim (enkoderli) olacagini belirler.

6.1 — Kontrol Tipi (CT: ACIK CEVRIM / KAPALI CEVRIM)
Senkron motor se¢ildiginde bu parametre sadece kapali ¢gevrim olarak ayarlanabilir.

7-LISAN

Lisan se¢imi bu parametre ile yapilir.

7.1 — LISAN (TURKCE / ENGLISH / FRANCAIS / MAGYAR)

8-FABRIKA AYARLARI

Cihazin tiim parametrelerini fabrika degerlerine geri dondiirebilirsiniz. Bunun i¢in “Fabrika verileri yiiklensin?” sorusuna
“EVET” secenegini secip, Enter tusu ile onaylayiniz. Bu segenegi onayladiginizda, yaptiginiz biitiin degisikliklerin
kaybolacagini unutmayiniz.

9-OTOMATIK AYAR

9.1 - OTOAYAR (IPTAL / AKTIF / AKTIF_DURARAK)
ASENKRON MOTORLAR ICIN OTOAYAR
Motor V/F degerlerinin otomatik olarak belirlenmesi i¢in motor etiket degerlerini girdikten sonra bu parametreyi “AKTIF”

yapiiz. Cihaz verilen ilk hareket sinyali ile birlikte motoru taniyacak V/F grafigini olusturacaktir.
Ayrmtili bilgi “19.ACIK CEVRIM ICIN PRATIK AYARLAR” béliimiinde anlatilmistir.

SENKRON MOTORLAR iCIN OTOAYAR
Senkron motorlarda oto ayar yapilmadan normal ¢caligma yapilamaz. Oto ayar isleminde enkoder ofset agis1 bulunarak, enkoderin

dontis yonii ile motorun doner alan yonii eslestirilir.
Senkron motorlarda oto ayar islemi hareketli veya duragan olarak yapilabilmektedir.
Hareketli oto yar i¢in bu parametre “AKTIF” olarak ayarlanmalidir. Hareketli oto ayar motor bosta iken veya ylik dengede iken

yapilabilir. Oto ayar sirasinda motor 1 tur saga bir tur sola gevrilerek motor taninacaktir.

Duragan oto ayar i¢in bu parametre “AKTIF_DURARAK? olarak ayarlanmalidir. Duragan oto ayar fren kapali ve motor ylikte
iken yapilir, dolayistyla bu islem sirasinda motor hareket ettirilmez.

Not: Oto ayar parametresinde “AKTIF_DURARAK “seceneginin goriinebilmesi i¢in 2.21 — Mutlak enkoder tipi parametresi
ayarlanmis olmalidir. Ayrintili bilgi “20. SENKRON MOTORLARIN ADrive ile CALISTIRILMAST” boliimiinde anlatiimistir.

10-SIFRE

ADrSive cihazinin meniisiine erigim istenirse sifre ile korunabilir. Bu sayede istenmeyen veya yetkisiz kisilerin asansoriin sistem
ayarlarint degistirebilmesi engellenmis olur. Kullanici sifresi 4 haneden olusur. Fabrika ayarlarinda bu sifre “0000” olarak
ayarlanmistir. Eger herhangi bir sifre degisikligi yapilmadiysa bu sifre ile herhangi bir onay gerekmeden meniiye giris yapilabilir.
Cihazimizin giivenligi i¢in bu sifreyi kendiniz belirleyiniz. Ayarladiginiz sifreyi unutmayiniz.

10.1 — SIFRE (0000)

11-GELIiSMIS AYAR

11.1 — Anahtarlama frekans1 11.12 — Seyahat akim kazanci
11.2 — Akim Kontrolérii KI kazanci 11.13 — Limit akim

11.3 — Akim Kontrolorii KP kazanci 11.14 — APRE izleme

11.4 — PIN programlanabilir giris fonksiyonu 11.15 — Ana Sebeke

11.5 — Cikis limit frekanst 11.16 — CI2 Fonkisyonu

11.6 — Mekanik fren izleme 11.17 — Otomatik Reset

11.7 — PTC kontrol 11.18 — Binary hiz

11.8 — OGD. fonksiyonu 11.19 — UWM kontrol

11.10 — Hata Imax 11.20 — Yiiksek DC bara
11.11 — Hata ImaxT 11.21 — Asirt hiz

11.1 — Anahtarlama frekans: (fsw: 7,5 KHz / 10KHz)
Cihazin anahtarlama frekansidir. 10KHz olarak ayarli kalmalidir. Cihazin ¢ok yogun olarak ¢alistig1 yerlerde motorun daha az

1sinmast i¢in anahtarlama frekansi 7.5 KHz olarak ayarlanabilir. Ancak bu durumda motor sesinde artis olacaktir.
11.1, 11.2 ve 11.3 parametreleri ADrive cihazmin ileri seviye kontroliiniin yapildigi parametrelerdir. Bu parametrelerde
gerekmedikge degisiklik yapmayiniz!
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11.2 — Akim Kontrolérii KI kazanci (KI-cur: 10 — 1000)
Akim kontrolorii KI kazancidir. Fabrika degerinde 75 olarak ayarlidir.

11.3 — Akim Kontrolérii KP kazanci (KP-cur: 1000 — 30000)
Akim kontrolorii KP kazancidir. Fabrika degerinde 4000 olarak ayarlidir.

11.4 — PIN programlanabilir giris fonksiyonu (Hata resetleme / Fren izleme girisi / APRE izleme girisi / Fo < Flim kontrol)
ADrive cihazi iizerindeki PIN girisinin fonksiyonunu belirler.

Hata resetleme: Girise sinyal verildiginde cihaz hatasi resetlenir.

Fren izleme girisi: Motor fren kontag1 izleme girisi.

APRE izleme girisi: Hiz regiilatorii kontagi izleme girisi.

Fo < Flim kontrol: Bu fonksiyonda giris 0-1 gecisi yaptiginda eger siiriicti ¢ikis frekansi, 11.5 parametresinde ayarlanan limit
degerin iizerinde ise cihaz hataya gecip durur. Bu fonksiyon kabine yerlestirilen bir anahtar ile kuyu iist ve alt smnirlaria
yaklagildiginda asansoriin yavaglatilmis oldugundan emin olmak i¢in konmus ilave bir koruma fonksiyonunu gergeklestirir.

11.5 - Cikas limit frekansi (Flim: 1 — 100)
11.4 parametresi Fo < Flim kontrol olarak ayarlandiginda siiriicii ¢ikis frekansinin limit degeridir.

11.6 — Mekanik fren izleme (Kapali / Agik PI1&PI4 / Acik PIN&CI2 / Agik PI1 / Agik PIN)
Senkron motorlar i¢in mekanik frenlerin izleme fonksiyonunun girislere gore aktif etme parametresidir. Mekanik fren kontak

baglantilar1 parametrede belirtilen girislere baglanir.

11.7 — PTC kontrol (Kapah / Acik)
Senkron motorlar igin PTC kontrol fonksiyonu agik/kapali ayaridir.

PTC baglantilart ENCABIT-Plus kartindaki PI2 girisine yapilir. Fonksiyonun agik olarak ayarlanabilmesi igin siiriicii lizerinde
ENCABIT-Plus kart1 bulunmal1 ve baglantilar b6liim 12.2.”da gosterildigi gibi yapilmalidir.

11.8 — OGD. Fonksiyonu (Kapali / Acik)
Asirt kalkis tutma kazang tespiti (Anti-RollBack Over Gain Detection) fonksiyonu agik/kapali ayaridir.

Bu fonksiyon sadece 3.5 kalkis tutma pozisyon kontrolorii aktif edildiyse agik olarak ayarlanabilir.

Kalkis tutma kazanglar1 3.6 KP_K.Tutma ve 3.7 KD K.Tutma ¢ok biiyiik ise kalkis sirasinda motor osilasyona girilebilir. Bu
durum motorda ciddi bir sarsinti ve giiriiltii ile kendini belli eder. Bu parametre agik iken ¢ikisin osilasyona girip girmedigi
denetlenir. Herhangi bir anda osilasyon tespit edilirse cihaz asagidaki uyariy1 verir:

SARSICI KALKIS
ARB'yi Konrol et

Ardindan kalkis tutma iglemi sonlandirilir ve hizlanma rampasi ile motor siiriilmeye devam edilir. Bu fonksiyonunun her zaman
acik tutulmasi tavsiye edilir.

11.10 — Hata Imax (Err_Imax: 4 - 99 A), 11.11 — Hata ImaxT (Err_Imaxt: 0,1 — 9,9 s)
Motor akiminin belirli bir degeri tanimlanan bir siire boyunca asmasi durumunda, cihazin hata vermesi isteniyor ise bu

parametreler kullanilir. 11.10 parametresine girilen akim, 11.11 parametresindeki siire boyunca ¢ekilirse, siiriicii "Imax Hata
limiti" hatas1 verir.

Cihaz motora gore kapasite olarak biiyiik oldugunda, cihazin akim limitleri motor i¢in tehlike olusturabilir. Bu gibi durumlarda
bu parametreler ile akim limitlemesi yapmak uygun olacaktir.

11.12 — Seyahat akim kazanci (%10 - %100)

Motor akim kontroldriiniin kazang degerlerinin (11,2 KI cur ve 11,3 KP_cur) kalkis aninda olabildigince biiyiik tutulmasinda
fayda vardir. Ciinkii fren agilirken, halatlarin asilmasi ile motor kasnaginda olusan dondiirme kuvveti ¢ok kisa bir siirede fren
balatalarindan motora aktarilir. Bu aktarma sirasinda motor akimi ¢ok ani artirilabilmelidir ki motor hareketsiz kalabilsin. Fakat
seyahat sirasinda motorda ani akim degisiklikleri istenmeyen titresimlere sebep olacaktir. Bu yiiksek akim kazanglar1 seyahat
sirasinda motordan homurtuya benzer sesler ¢ikarmasina sebep olur. Bu parametre ile kazanglar seyahat sirasinda istenildigi
kadar azaltilabilir. Ornegin bu parametre %25 ise seyahat kazanlar1 kalkisa gore 4’de 1 daha ufak olacaktir.

11.13 - Limit akim (I_lim)
Cihazin motora verebilecegi maksimum akim degeridir. Oto-ayar islemi sonunda motor akimimnin 2 kat1 degere ayarlanir. Bu
parametrenin alabilecegi en fazla deger, siiriiciin maksimum akimidir. Asagida bu degerler belirtilmistir:

ADrive (kW) Limit Akim (A)
5.5 28,2

7.5 353

11 53

15 70

22 101.1
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11.14 - APRE izleme (Kapali/ A¢ik)
Hiz regiilator kontagi izlenecekse bu parametre aktif edilip 11.4 parametresi Apre izleme olarak ayarlanir.

11.15 - Ana Sebeke (3 Faz (L1, L2, L3)/ Tek Faz (L1, L3))
Ana sebeke izleme 3 faz ya da tek faz izleme olarak ayarlanabilir.

11.16 - CI2 Fonkisyonu (Durum ekrani se¢ / Sifir hiz kontrolii)
CI2 fonksiyonu “Durum ekrani se¢” olarak ayarlanirsa, senkron motorlar i¢in elle kurtarma isleminde bu giris hiz ve yon bilgisini

ADrive ekraninda gostermek i¢in kullanilir.

Sifir hiz kontrolii: Bu parametrenin kullanilmasi i¢in kumanda kartinin 6zel bir fonksiyona ihtiyact bulunmaktadir. Eger bu
parametre se¢ilmis ve CI2 girisine 24vdc geliyorsa, komut ve yon sinyali geldiginde freni acar motoru sifir hizda tutar. CI2
sinyali kesilince harekete baglar.

11.17 - Otomatik Reset (Reset# 0 - 10)
Kalic1 olmayan hatalarda ayn1 hatanin bu parametrede ayarlanan say1 kadar tekrar etmesi durumunda hatayi kalici olarak algilar.

11.18- Binary Hiz (Kapal1 / Acik)
Bu parametre binary hiz girislerini etkinlestirmek i¢in kullanilir. Bu mod secildiginde binary hiz se¢imi i¢in VO(bit0) V1(bitl)

V2(bit2) girisleri kullanilmaktadir. Bu hizlar 1.21 ile 1.28 arasindaki parametrelerle ayarlanabilir. Siirmek igin UP/DWN ve EN
(kontaktor ¢ekme sinyali) sinyalleri gereklidir.

11.19 — UVW Kontrl (Kapali / Agik)
Bu parametre motor UVW faz ¢ikislari izlemek i¢in kullanilmaktadir. Bu parametre etkinlestirildiginde UVW c¢ikislart siirekli

olarak izlenir. Herhangi bir fazin eksik olmasi durumunda ADrive “Hata 39: motor baglant1 basarisiz” verecektir.

11.20-Yuk. DcBara (Normal Hata / Kalic1 Hata)
“Yuk. DcBara” hatasinin kalict durumu bu parametreden ayarlanabilir. Bu parametre “Kalici1 Hata” olarak ayarlandiginda ADrive

“Hata 03: Yiiksek DC bara” hatas1 yerine “Hata 40: Yiiksek DC bara (Kalic1 Hata)” hatas1 verecektir.

11.21 — Asir1 hiz (Normal Hata / Kalic1 Hata)
Asirt hiz hatasinin kalic1 durumu bu parametreden ayarlanabilir. Bu parametre “Kalic1 Hata” olarak ayarlandiginda ADrive “Hata

09: Asirt Hiz” hatasi yerine “Hata 41: Asir1 Hiz (Kalic1 Hata)” hatasi verecektir.

12-AKULU CALISMA

12.1 — AKii voltaji (BAT Volt: 60, 220V UPS)
Cihaza kurtarma icin uygulanacak beslemenin se¢imidir. Cihaz girisine 60V gerilimli bir akii grubu baglanabilecegi gibi, uygun

giicte 1-faz 220VAC ¢ikisli bir UPS de baglanabilir.

12.2 — Yon se¢imi (BD: Kolay yone / Komut yoniine)
Kurtarma sirasinda hangi yone kurtarma yapilacaginin se¢imidir.

Kolay yone: Siiriicii verilen yon girislerini dikkate almaz. Motoru kolay yone dogru limit hizda siirer.
Komut yoniine: Siirticii, UP/DWN terminallerine uygulanan komut ydniinde motoru limit hizda siirer.

12.3 — AKkii ile iz (V4: 0.05 — 5.00 m/s)

Kurtarma sirasinda izin verilen maksimum hizdir.

Kurtarma sirasinda siirticii hiz giriglerini dikkate almaz. Seyir hiz1 asansér motorunun yapisina ve kurtarma sirasindaki yiik
dengesine gore olusturulur. izin verilen maksimum hiz bu parametre ile belirlenen V4 hizidir. Sistem daha yiiksek hizlarda
kurtarma yapilmasina miisaade etse dahi cihaz bu hizn {istiine ¢ikmaz.

12.4 — UPS giicii (UPS_pw: 0,5 — 20 kW)

Bu parametre UPS cihazini koruma maksathidir. “12.1 Akii voltaji” parametresi “220V UPS” olarak segilmis ise etkin olacaktir.
Kurtarma sirasinda, UPS cihazindan ¢ekilecek maksimum gii¢ degeridir. Siiriicii, UPS’ten bu parametreye girilen degerden daha
fazla gii¢ ¢ekmeyerek, UPS’in agir1 yiiklenmesini 6nler.

Oncelikle cihaza baglanacak UPS gii¢ degeri kW cinsinden hesaplanmalidir. Bu hesaplamalarin nasil yapilacagi, boliim 13.10.3.
(kolay yone kurtarma yapilacak ise) ve 13.3.4.1°te (komut yoniine kurtarma yapilacak ise) anlatilmistir.

13- CALISMA TiPi

13.1 - Cahsma Tipi (Normal, Tam Yiik Testi, Kabin Fren Ceki¢leme )

Bu, siiriis modunun ayaridir. Ayar hafizaya kaydedilmez. ADrive kapatilip tekrar agildiginda normal ayarlarina doner.
Bu fonksiyon yalnizca kapali ¢evrim sistemlerde kullanilabilir.

Normal: Normal siiriis modu
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Tam Yiik Testi: Istenmeyen kabin hareketi (UCM) simiilasyon modu. Bu islev sadece cihaz yazilimi siiriimii> = V8.81 ve kapali
¢evrim sistemler ile kullanilabilir.

UCM durumunda durma mesafesi, siiriicii sistemindeki en kotii durum arizasi (6rnegin, maksimum tork, maksimum hizlanma,
maksimum hiz) dikkate alinarak en kotii durum kogullarinda test edilmelidir. Bu modda, ADrive verilen yonde motora maksimum
tork uygular ve bu da asansérde maksimum ivmelenmeye neden olur. Bu modda motora uygulanabilecek maksimum akim degeri,
11.13 akim limiti parametresi tarafindan belirlenen degerdir. Ayrica, asir1 hiz, diigiik hiz, motor asir1 yiikii ve ApRe izleme hatasi
tespiti devre disidir.

Daha fazla bilgi i¢in “ADrive A3 Test Talimatlar” dokiimanina bakiniz.

Kabin Fren Cekicleme: Kabin Fren Ceki¢cleme modu. Bu islev sadece cihaz yazilimi siiriimi> = V8.81 ve kapali ¢evrim
sistemler ile kullanilabilir.

Bu mod, parasiit frenin devreye girip giivenlik tertibatinin sikismasi nedeniyle normal siiriis torku ile acil durum elektrik modunda
(geri alma modu) hareket ettirilemediginde araci zorla hareket ettirmek i¢in kullanilabilir. Bu modda, ADrive motora tork
darbeleri uygulayarak kabinde bir titresim olusturur. ADrive, verilen yonde yiiksek torklu uzun darbeler ve ters yonde diisiik
torklu kisa darbeler uygular. Parametre 11.13 akim sinir1, maksimum tork degerlerini elde etmek i¢in maksimum degerine
ayarlanmalidir. Ayrica bu modda, asir1 hiz ve diigiik hiz hatalarini algilama devre dis1 birakilir.

18. ASENKRON MOTORLARDA ACIK CEVRIM ICIN PRATIK AYARLAR
Cihaz1 acik cevrim (Enkodersiz) calistirmak icin asagidaki adimlari sirasi ile uygulayiniz.

¢ Disli makinelerin verimi disli kutusu nedeniyle diisiiktiir. Ayrica enkodersiz agik ¢evrim kontrol kapali ¢evrime kiyasla
motor siirmede bazi zorluklar ¢ikarabilir. Bu nedenle motor nominal akim1 Adrive nominal akimina yakinsa 1 boy biiyiik
inventor secilmesi onerilir. Ozellikle baz1 uygulamalarda ilk baglatmada daha yiiksek akim gerektiren, kabinin %125
yiik ile galistirilmas istenir. Ornegin, motor nominal akimi 12.2A ise, 13A 5.5KW Adrive yeterli goriiniiyor ama %125
yiik i¢in 7.5KW gerekebilir. Bu nedenle bu uygulama i¢in 7.5KW siiriicii daha iyi bir se¢imdir.

e  Motor etiket degerlerini okuyarak bu bilgileri motor ayarlart meniisiinii kullanarak cihaza giriniz. Nominal hiz, nominal
hizda motor devri, motor nominal gerilimi, motor nominal akimi, motor nominal frekansi, rotor kayma frekansi, Motor
yiiksiiz akim (bilinmiyorsa %40’a ayarlayimiz), termik ayar (%150)

Rotor kayma frekansi hesaplama;

50 HZ 1000 devirden az olan motorlar i¢in — Kayma = 50 — ((Nominal devir / 1000) *50)
50 HZ 1000 devirden daha fazla olan motorlar icin — Kayma = 50 — ((Nominal devir / 1500) *50)
Ornek 50 HZ 1420 rpm — Kayma = 50 — ((1420/1500) *50) = 2,67 Hz.

e Otoayar secenegini aktif yapin ve bir kez revizyonda kumanda panonuzdan hareket verin. Cihaz ekraninda otomatik
ayar bitti yazana kadar revizyon butonundan parmaginizi ¢cekmeyiniz. Otomatik ayar yaptirmak i¢in motor etiket akimin
dogru bir sekilde dnceden girilmis olmasi gerekir. (Eger motor akimi normalden fazla girilir ise cihaz motora daha fazla
akim vereceginden motor gereksiz 1sinir. Eger motor akimi normalden diisiik verilir ise bu seferde diisiik hizlarda yeterli
tork saglanamadigindan durus hassasiyetleri bozulur.). Oto-ayar islemi sirasinda motor dénmeye baslarsa, fren giicii
makineyi durdurmaya yetmiyordur. Liitfen kontrol ediniz ve mekanik fren giiciinii diizeltiniz. Oto-ayar sirasinda motor
sabit durmalidir.

e Revizyon hareket butonlari ile yeniden hareket vererek asansoriin dogru yonde gittiginden emin olun. Eger kumanda
kartinin gosterdigi yon ile asansor hareket yonii ters ise 2.17-Motor yonii parametresinden motor yoniinii tersleyiniz.

e Asansoril en yavas hizda VO hizinda hareket ettirin. (Arkel kartlarda kumanda kartindan revizyona aldiginizda VO hizi
ile hareket ettirebilirsiniz.) Kabin ve kars1 agirlik dengede iken motor akimi motor etiket degerinin %75’1 olacak sekilde
motor ayarlarindan 2.13-Ara frekans voltajim ayarlaymiz. Eger akim fazla ise deger voltaji diisirmeli, az ise
artirtlmalidir.

e Asansér nominal hizi ve devri motor parametrelerine dogru olarak girilmis oldugundan emin olun. (Ornegin tek hizli
eski asansor ise Nominal hiz=0.6m/s Nominal Devir=830, veya 1ms bir makine motor i¢in Nominal hiz=1.0m/s
Nominal Devir=1430 gibi).

Asansorii hizlandirmak ya da yavaslatmak icin bu parametreleri degistirmeyiniz. Bunlar sadece makine motor
tamtim bilgileridir.

e Seyahat egrisinden seyahat hizlarini giriniz. Eger asansorii nominal hizin {izerine ¢ikarmak istiyorsaniz yiiksek hizi en
fazla nominal hizin %30’u kadar artirmanizi tavsiye ederiz. Orn:0.6m/s olan eski bir asansér igin yiiksek hiz 0.8 tavsiye
edilir. Veya 1 metre hizli bir makine motor grubu i¢in 1.3 gibi. (Dikkat yeni hiz icin asansoriin mekanik emniyetinin
yeterli oldugundan mutlaka emin olunuz. Motor frenleri — kabin frenleri - kuyu alt iist giivenlik bosluklari v.s.)

e  Yavaglama mesafesini giriniz. Yavaslama miknatislarin kata olan mesafesinden 10 — 20 santim eksigini yavaslama
mesafesine giriniz ki asansoriin yavas hiza gecip yavasta kata yaklasacagi bir emniyet mesafesi kalsin (Ornegin. 170 cm
miknatis mesafesi ise yavaslama yolunu 155 cm giriniz). Eger kabin erkenden yavasliyor daha sonra yavas hizda uzun
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stire gidiyor ise yavaslama mesafesini artiriiz. Aksine eger kabin yavaglamakta ge¢ kaliyor kat seviyesini gegiyor ise
yavaglama mesafesini kisaltiniz.

e  Katta durdurucu miknatislarinin kata olan mesafelerini cihaza durma mesafesi olarak giriniz. (Orn. 7cm) bu mesafe ¢ok
uzun veya ¢ok kisa olmamali. Ornegin 1cm gibi bir deger gercekei olmayacaktir ¢iinkii yavas hizda giderken 1cm iginde
asansorii durdurmak motor giicii sinirlarini agtigindan duruslar dengesiz olacaktir. 30cm gibi uzun mesafelerde ise dolu
ve bos durus kesinligini ayarlamak zor olur.

Ornek bir ayar:

Imot: 16,0 A V3:1,0m/s X _Slw: 165 cm
Vmot: 380 Volt V0:0.15m/s X Stp: 8 cm
Rpm_nom: 1450

e Seviye ayar1 igin;
Agik ¢evrim uygulamalarinda seviyeleme hizi nominal hizin %10’undan daha diisiik olmamalidir. Diisiik hizlarda, hiz
tahmini yanlis olabilir. Ve diislik hizlarda motoru enkoder olmadan kontrol etmek zordur. Daha dogru hiz tahminleri
i¢in, seviyeleme hizin1 nominal hizin %13 %15’i gibi minimum seviyede tutmanizi dneririz. Ornegin, asansdriin hizi
1.0 m/s iken seviyeleme hizini 0.13 m/s olarak ayarlamak uygundur.
Acik ¢cevrimde kabin durma mesafesi yiike bagli olarak farklilik gosterebilir. Bu nedenle seviyeleme hizinda minimum
2 saniye seyahat uygundur.

$3 X %Stp_Adj

Na x %Stp_Adj
/ S4 x %Stp_Adj

T>2s

“1.10 — Durma tipi” parametresi S3/S4/Na olarak ayarlanirsa seyahat egrisi yukaridaki gibi olabilir. S3,Na,S4 tiim
yavaglatma ve durma rampalari i¢in kullanilir. Bazi durumlarda, asansoriin ¢ok kisa bir mesafede durdurulmast istenir.
Seviyeleme hizini1 azaltmak durma mesafesinin azalmasina yardimei olabilir ama bu sefer de yukarida anlatildig gibi
nominal hizin %13 liniin altindaki hiz ise problem olusturur ve onerilmez. Bu sorunu ¢dzmek icin “Stp Adj”
parametresi kullanilabilir. Bu parametreyi artirmak yumugatma degerlerini artiracaktir ve durma mesafesini azaltacaktir.
Normalde bu parametrenin %100 kullanilmasi 6nerilir, durma komut sinyallerinin asansdér panosundan ayarlanmasi
daha iyidir. Ama asansor panosunda smirl 6zellikler bulunuyorsa bu parametre ise yarayabilir. Binary hiz komut
modunda, liitfen “1.30 — Slow index” parametresini ayarlamay1 unutmayiniz, hiz ayari1 parametresi sadece “1.30 — Slow
index” parametresi ile eslesen binary hizlari etkiler.

Seviye ince ayar1 dengeli agirlik ve kayma kompanzasyonu %0 ile yapilmalidir. Yukaridan asagiya, asagidan yukariya
tim duruslarin tam oldugundan emin olunuz. Daha sonra kabin tam yiikli ve bos iken cagrilar veriniz ve kat
seviyelerinde durma kesinliklerini kontrol ediniz, gerekirse, “2.24 — Slip compensation” parametresini azaltin veya
artirin. Genellikle %100 kompanzasyon ile iyi sonuglar alinir.

1.0 m/s asansor i¢in Onerilen degerler:

Tam Hiz : 1.0 m/s S1:0.4 m/s3 S2:0.4 m/s3 Pa:0.35 m/s2
Seviyeleme Hiz1: 0.13 m/s  S3: 0.8 m/s3 S4:0.6 m/s3 Na: 0.50 m/s2
Stp_Adj : %100 MB on:0.7sn MB off: 0.6 sn Slip_comp : %100

e Ayarlamalara baglamak i¢in:

Acik gevrim uygulamalarinda, nominal hizin maksimum %30 - %35’inin ivme olarak kullanilmast énerilir. Ornegin;
asansor hizi 1.0 m/s ise, “1.5 — Hizlanma ivmesi” parametresinin 0.30 m/s2’ye ayarlamak uygundur. Asansoriin
nominal hiz1 0.6 m/s ise, 1.5 parametresi 0.20 m/s2 olarak ayarlanabilir. S1&S2 0.4 m/S3 olarak ayarlanabilir.
Unutmaymiz ki yiiksek ivme ilk alistirmada yiiksek akim gerektirir.

“2.25 — Start up boost” parametresini ayarlamak i¢in, ilk 6nce bu parametreyi %0 olarak ayarlaymiz. Asansorii tam
yiikle yukar1 yonde calistirmaya calisiniz. Motor donmeye baslamazsa degerleri motor tam yiikle ¢alismaya baslayana
kadar yiikseltmeye baslayin %10, %20,... Ik ¢alistirmada motor akiminin nominal degerin %200 %250’sine ¢ikmas1
normaldir. Tlk calistirma akimu limit {izerine ¢iktiginda cihaz “Asir1 akim hatas1” verecektir.

www.arkel.com.tr




ADRIVE Kullanim Kilavuzu V4.24

19. ASENKRON MOTORLARDA KAPALI CEVRIM iCiN PRATIK AYARLAR
Cihaz1 kapali ¢evrim (Enkoderli) calistirmak i¢in asagidaki adimlar sirasi ile uygulaymiz.
e Once agik gevrim ayarlarimizi yaparak asansériin agik ¢evrim galistigindan emin olunuz.
e  Enkoder baglantisini yapiniz ve enkoder ¢oziiniirligiinii ilgili siiriicli parametresine giriniz.
e Revizyon ile asansére hareket komutu verip siiriicliniin motor akimina bakiniz. Eger motor asir1 bir akim ¢ekiyor ise
muhtemelen enkoder yonii uymamustir. 2.18-Enkoder yonii parametresi ile enkoder girislerini ters ¢evirerek deneyiniz.
e Rotor kayma frekansini cihaza dogru olarak girmeniz gerekir. Eski tip motorlarin kaymalar1 daha ¢ok iken yeni tip
motorlarin kaymalar1 daha azdir. (Rotor kayma hesabi i¢in 2.9- Rotor kayma frekansi parametresine bakiniz.)
Dogru rotor kayma frekansinin bulunmasi i¢in, ayni hareket yoniinde ve ayn1 yiikte farkli rotor kaymalari ile test stirtisti
yapilmasi Onerilir. Rotor kayma frekansini 0.7 Hz’den baslayip, 0.3Hz adimlarla arttirarak 4.0Hz’e kadar tek tek
deneyiniz. Ayn yiikii en az akim ¢ekerek gotiiren rotor kayma degeri istenen degerdir.
NOT: Eger motor istenilen devire ¢ikamiyor ise kayma kiiciik secilmistir. Eger motor akimi sabitlenemeyip
biiyiik salinimlar olusuyor ise kayma biiyiik secilmistir.

e  Egerasansorde bir vibrasyon varsa bunun 2 sebebi olabilir. Ya motor ayarlar1 dogru degildir ya da PI hiz kontrol ayarlari.
Eger sebep motor ayarlari ise rotor kaymasi fazla yiiksek ya da yiiksiiz akim ¢ok diisiik olabilir. Bu iki parametre
degerlerini degistirip tekrar gdzlemleyiniz. Eger problem hiz kontrol ise KI0, KI1 yiiksek ya da KP0, KP1 diisiik olabilir.
Bu iki parametre degerlerini degistirip tekrar gozlemleyiniz.

e  Kontroldr ayar meniisiinden PI hiz kontrol ayarlarini da gerekli oldugu taktirde ayarlamay1 unutmayiniz.

20. SENKRON MOTORLARIN ADrive ile CALISTIRILMASI

20.1. Dislisiz Makineler i¢in Siiriicii Boyutu Se¢me
Dislisiz makinelerin verimi yliksektir ve disli kutusu kayiplar1 yoktur. Diglisiz makinedeki herhangi bir tork titresimi asansor

kabinine dogrudan iletilebilir. Bu yilizden siiriicii ayar1 ok dnemlidir. Biiylik boy inventdrler kiigiik motorlar i¢in akim algilamada
¢ok dogru degildir. En iyi esleme birebir eslemedir. Motor ile ayn1 boyda inventér kullanimi bu yiizden 6nerilir. Motor akimini
kontrol ediniz ve motorun akimindan daha daha yiiksek bir nominal akima sahip en kii¢iik Adrive cihazim seginiz. Ornegin
motorun nominal akimi 12.2A ise, 13A 5.5KW Adrive cihazi yeterlidir.

20.2. Enkoder baglantisi
Senkron motorlarda kullanilan mutlak (absolute) enkoderlerin okunmasi igin siiriiciye ENCABIT-Plus karti ilave edilmis

olmalidir. Enkoder baglantisi boliim 13.8’de anlatildig1 gibi yapilmalidir.

20.3. Motor parametreleri

Motor etiket degerleri cihaza girilmelidir. Asagida girilmesi gereken parametreler listelenmistir:
2.0-Motor Tipi: Senkron

2.1-Nominal Hiz: (motor 2m/s, }2 palanga ise 1m/s girilecek)
2.2-Nominal hizda motor devri

2.5-Motor nominal gerilimi

2.6-Motor nominal akimi

2.7-Motor nominal frekansi

2.10-Motor yiiksiiz akim (bilinmiyorsa %40 olarak ayarlayiniz)
2.16-Termik ayar : %150

2.19-Motor kutup sayist: Senkron motorun kutup sayisi

20.4. Otomatik ayar

a) Otomatik ayar miimkiinse motor bosta iken yapilmalidir. Asansor halatlart motora bagli iken hareketli oto ayar yaptirilacak
ise kars1 agirlik ile kabin agirligr esitlenmelidir. Fren acildig1 zaman asansor ne asagi ne yukar1 kaymayacak sekilde kabin yeteri
kadar yiiklenmelidir.

Hareketli otomatik ayar sirasinda motor 1 tur saga bir tur sola ¢evrilecektir bu sebepten dolay1 asansor kabinini en alt ya da en
iist duraktan motor kasnak ¢evresi kadar uzakta olmasinda fayda vardir.

Hareketli otomatik ayarin miimkiin olmadig1 durumlarda motoru ¢evirmeden otomatik ayar yaptirmakta miimkiindiir. Bunun i¢in
“9,1 Otoayar” parametresi “Aktif_durarak” secgilmelidir.

Motor ofset agisinin bulunmasinda en net sonucu halatsiz bosta donerek yapilan otomatik ayar verecektir. Duragan oto ayarda
ise +/- 12 dereye kadar hatal1 6l¢iim yapilabilir. Bu hata seyir akimlarin1 %3 - %4 kadar daha fazla olmasina sebep olur.

b) “9,1-Oto ayar” parametresi aktif yapildiktan sonra. Meniiden ¢ikilir. Cihaz ekraninda “Oto ayar hazir” yazisi belirecektir.
Bu durumda kumanda panosunun revizyon butonu ile motora hareket verilir. “Oto ayar bitti” yazisi goriiniinceye kadar hareket
butonuna basili tutulmalidir.
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“Ters yone hareket” uyarisi ¢ikar ise “2.18-Enkoder yonii” parametresi degistirilmelidir. Ya da motora giden gii¢ kablolarindan
2 tanesi yer degistirilmelidir.

Oto ayar islemi sirasinda cihaz “Oto ayar hatas1” verirse, motor ve enkoder baglantilar1 kontrol edilmelidir.

¢) Oto ayar islemi sonunda cihaz “2.20- Ofset a¢1” degerini, “11.2-KI akim kontrolér kazanc1” , “11.3-KP akim kontrolor
kazancr” ve “11.12-Seyahat akim kazanci” degerlerini bulur. Bu degerler not edilirse, cihazin degigmesi durumunda bu degerler
tekrar oto ayara gerek kalmadan yeni cihaza elle girilebilir.

Enkoderin degistirilmesi veya yerinden oynatilmast durumunda ofset agis1 degiseceginden yeniden oto ayar gerekecektir.

d) Oto ayar isleminden sonra asansore yukar1 hareket verildiginde asagi, asag1 hareket verildiginde yukar1 hareket ediyor ise
“2.17- Motor yonii” parametresinden hareket yoniinii tersleyiniz.

20.5. Kalkislarin ayarlanmasi
Mekanik frenin agilmasini takiben dislisiz asansorlerde motor, agirlik dengesizliginden dolayi agir olan yone dogru hizla hareket

egilimi gosterir. Bu sebeple frenin agilmasimin hemen ardindan ¢ok kisa bir siirede agirlik dengesizligini karsilayacak karst
kuvveti motorda olusturmak gereklidir.
a) “1.14- Mekanik fren agma zamani1” parametresini 2.0 saniye yapimiz. Bu bize asansoriin harekete baslamadan 6nce 2 sn
boyunca kabini hareketsiz tutmasini saglayacaktir.
b) Asansor kabinini bosaltip en iist kata 1-2 metre kalacak sekilde yakinlastiriniz. Bu durum agirlik dengesinin en bozuk oldugu
durumdur.
¢) “3,5- Kalkis tutma” parametresini aktif yapiniz.
d) “3,6- KP Kalkis tutma” parametresini 60

“3.7- KD Kalkis tutma” parametresini 30
Olarak ayarlayip, revizyonda asagi hareket butonuna basiniz. Asansor biraz yukari hareket edip duracaktir. Fren agma
beklemesinin (2.0 saniye ayarlanmisti) sonunda da kabin asag1 yonde revizyon hizinda hareket etmeye baslayacaktir. Kalkistaki
yukari kaymalarin tatminkar seviyede azalmasini saglayana kadar 3.6 ve 3.7 parametrelerinin degerlerini artirin.
Pratik olarak 3.7’ye 3.6 degerinin 1/2’nii yazimz. Ornegin “3.6” 120 yapildi ise 3.7 nin 60 yapilmas1 uygun olacaktir.
Kalkis tutma kazanglarma asir1 biiyiik degerler girilmesi durumunda kalkista motordan giiriiltiiler ¢ikacak, sarsintili bir kalkis
olacaktir. Ulagilan bu deger motor ve siiriiciiyii yipratict diizeyde olup, sarsilmaya baslanan degerlerin en fazla yarisii
kullanmakta fayda vardir.
e) “1.14 Mekanik fren acma zamam” parametresini tekrar 0.8 saniye yapiniz. Bu parametre ¢ok biiyiik ise fren agtiktan sonra
gereksiz yere asansor uzun siire hareketsiz kalir. Eger ¢ok kiiclik ayarlanir ise de, daha fren balatalar: tam olarak acamadan
seyahate baslanacagindan kabinde koparma hissedilir.

20.6. Seyahat konforunun ayarlanmasi
Seyahat konforunu etkileyen 2 temel unsur vardir:

1. Seyahat rampas1
2. Motorun bu rampay1 ne kadar dogru bir sekilde takip ettigi
Oncelikli olarak bu 2 hususu ¢dzmek gerekir. ilk olarak istenen bir hizda vibrasyonsuz ve sarsmtisiz bir siiriis saglanmali,
ardindan rampalar ile istenildigi gibi oynama yapilmalidir.
Referans hizi takip ederken kullanilan PI ¢evrim kazanglari “3-Kontrolor Ayar” meniisiindedir. Bu parametreler sunlardir:
“3.1-KP sifir hiz”
“3.2-KI sifir hz”
“3.3-KP tam hz”
“3.4-KI tam hiz”
Asansor sifir hizda PI kontroloriinde KI0 ve KP0 kazanglart kullanilirken, tam hiza ulastiginda KI1 ve KP1 degerleri kullanilir.
Ara hizlarda ise bu iki deger arasinda kesintisiz gegis yapacak sekilde ara degerler kullanilir.
Kontrolor ayarlarinin pratik olarak ayarlanmasi i¢in asagidaki adimlart uygulayiniz:
a) “3.1-KP0” ve “3.3-KP1” degerini 600

“3.2-K10” ve “3.4-KI1” degerini 6

“3.9-Enkoder filtresi” degerini 2 yapiniz.
b) Ana ekranda yukari tusuna basarak “Devir Hata” ekranina geliniz. Asansore kayit verip hizlanma ve yavaglama rampalarinda
devir hatasini1 gézlemleyiniz. Eger makine nominal devrinin %5’ini agsan devir hatalart var ise (60 devir motorda 3 devir gibi) KP
ve KI degerlerini artiriniz.
Degerler artikga motor referans hizi yakalamak igin daha ¢abuk tepkiler verilecek sekilde siiriilecektir. Unutmayimiz ki bu
degerleri gereginden fazla biiyiik tutmak titresimli bir seyire veya motordan bir takim seslerin gelmesine sebep olacaktir.
Pratik olarak KP degerlerinin 100 ile 40°da birini KI degeri olarak kullanmak uygun olacaktir.
Enkoder filtresi 1 iken KP =40 x KI veya daha biilyiik segmek gerekirken, enkoder filtresi 4 iken KP = 100 x KI veya daha
biiyiik segmek gerekecektir.
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Tam hiz degerleri ile sifir hiz degerleri istenirse farkli farkli ayarlanabilir.
NOT: Arkel kumanda kartlarinda revizyon sirasinda, hareket butonundan parmaginizi direk kaldirirsaniz kontaktorler birden
diisecegi i¢in motor siiriicii asir1 akim veya IPM hatasi verebilir. Bu durumun olugmamast i¢in butondan parmagimzi direk

¢ekmek yerine her iki yon butonuna birden basarak asansorii durdurup, kontaktdrlerin diismesini takiben parmaginizi hareket

butonlarindan ¢ekiniz.

21.

Cift Siiriicii Modu

ADrive farkli asansor uygulamalari i¢in ayn1 anda iki motoru senkronize slirmeyi saglayacak bir fonksiyon ile donatilmistir. Bu
fonksiyonu kullanabilmek i¢in iki siiriicii RS485 seri portundan bir birbirlerine baglanmalidir. Kablolama igin 1. siiriiciide sirasi
ile TX+, TX-, RX+, RX- ve GND hatlar1 , 2. siirliciide siras1 ile RX+, RX-, TX+, TX- ve GND hatlarina baglanmalidir.
Siiriiclilerden sadece 1 tanesine komut vermek (VO, V1 ... UP , DOWN) yeterlidir. Diger siiriicii komutlar1 seri porttan
okuyacaktir. Her siiriicii de tekil motor siiriiyormus gibi kendi kontaktorlerine sahip olmali ve bu kontaktdrler {izerinden motor
ve freni siirmelidir. Tek fark EN sinyali i¢in +15V ana siiriiciden ¢ikip, her iki siiriicii i¢in kullanilan toplam 4 kontaktérden de
seri gegip, 2 siriiciiniin de EN giriglerine baglanmalidir. Yani 4 kontaktorde ¢ekmeden EN sinyali her iki siiriiciiye de

gelmemelidir.

CALISTIRMA VE OTO AYAR:

a-

b-

Tek motor ile test sirasinda, tek motorun sistemi hareket ettirebilmesini saglayacak sekilde kabini yar1 yiikle yakin
yiikleyiniz.

Motor ve seyahat parametrelerini dogru bir sekilde her iki siiriiciiye de aym girip, “6.2- CIFT SURUCU” parametresini
V0, V1, Yukari, Asagi komut sinyallerinin bagli oldugu siiriicii igin “ANA”, diger siiriicii i¢in “UYDU HIZ MODU”
secip. Oto ayar igslemi yapiniz.

Oto ayar islemi bitince uydu siiriiciiniin 6.1 parametresini “PASIF” olarak degistirip (pasif olan siirmeyecek ama
frenlerini agacaktir), revizyon ile kabini hareket ettiriniz. Eger her iki yonde de asansor hareket etmiyor ise ana
stiriiciiniin enkoder yon parametresini degistirip (b) oto ayar islemine geri doniiniiz. Eger motor kabini hareket ettiriyor
ama yon ters ise motor sargi uglarindan U ile V ‘yi yer degistirip, enkoder yoniinii de tersleyip, tekrar (b) oto ayar
islemine doniiniiz. Ana siiriicii revizyonda istediginiz yonde kabini hareket ettirdi ise (d) adimina geginiz. (Motor yonii
parametresi her iki siiriicii i¢inde diiz yon olmalidir.)

Ana siiriicii basar1 ile kabini hareket ettirdikten sonra, bu sefer ana siiriiciiniin 6.1 parametresini “PASIF” olarak
ayarlayin, diger uydu siiriiciiniin ayarint “UYDU HIZ MODU” yapin. Revizyon ile kabini hareket ettiriniz. Eger her iki
yonde de asansor hareket etmiyor ise Uydu siiriiciiniin enkoder yon parametresini degistirip (b) oto ayar islemine geri
doniiniiz. Eger motor kabini hareket ettiriyor ama yon ters ise motor sargi uglarindan U ile V ‘yi yer degistirip, enkoder
yoniinii de tersleyip, tekrar (b) oto ayar islemine doniiniiz. Uydu siiriicli revizyonda istediginiz yonde kabini hareket
ettirdi ise (¢) adimina geginiz

Ana siriiciinliin 6.1 parametresini “ANA”, Uydu siriiciiniin 6.1 parametresini “UYDU TORK MODU” yapip
asansoriinlizli ¢alistirabilirsiniz. Unutmayn ki her iki siiriiciide de seyahat egrileri, fren agma kapama siireleri , PID
ayarlar1 ayn1 yapilmalidir.
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22,

HATA KODLARI

No

Hata Kodu

Aciklamasi

Olasi hata sebepleri

01

IPM HATASI

Cihaz IPM transistor blogundan hata
sinyali geliyor.

1- U,V,W motor ¢ikislarinda kisa devre olabilir.
Motor baglantilarini kontrol ediniz.

2- Fanlar bozuk oldugu i¢in IPM asir1 1sinmis olabilir.
Fanlarin doniip donmediklerini kontrol ediniz.

3- Parametre ayarlar1 yanlis oldugu i¢cin motor asir1
akim c¢ekip IPM isintyor olabilir. Parametre
ayarlar1 kontrol ediniz.

4- IPM besleme voltaj1 diisiik olabilir.
voltajini kontrol ediniz.

5- Motor ¢ikiglarindaki kontaktér cihaz motoru
strerken konum degistirmemeli. Cihaz asansorii
durdurup fren gecikmesi kadar daha motoru sifir
hizda siirerken eger kontaktor diisiiyor ise
kontaktdr gecikmesini artiriniz. Yolda giderken
kontaktor bir an birakip yeniden ¢ekiyorsa
kontaktorii besleyen seri gilivenlik devresini
kontrol ediniz.

6- Asansor kolay yone giderken veriyorsa frenleme
direnci baglantisim1  kontrol ediniz. Frenleme
direnci direkt olarak ADrive B ve P terminallerine
baglanabilir.

7- Kurtarmada veriyorsa UPS in giicii yetmiyor
demektir.

Asansor durmak iizere iken veriyorsa ana

kontrolciiden kontaktor diisme gecikmesini arttiriniz.

Sebeke

02

DUSUK
BARA

DC

Cihaz kondansator gerilimleri (Vbus)
kritik degerin altina diistii.

Sebeke beslemesi aktif ise: Vbus <400V
Akiilii kurtarma aktif ise: Vbus < (Vbat x
%70)

UPS ile kurtarma aktif ise: Vbus <200V

Sebeke beslemesi aktif ise: Sebeke voltaji diigiik
olabilir. L1, L2, L3 terminallerindeki gerilimleri
kontrol ediniz.

Akl kurtarma aktif ise: L1 ve L3 terminallerindeki
akii besleme devresini kontrol ediniz.

03

YUKSEK
BARA

DC

Cihaz kondansator gerilimleri (Vbus) asir1
yukseldi.

Sebeke beslemesi aktif ise: Vbus > 715V
UPS ile kurtarma aktif ise: Vbus > 420V

Fren direnci bagli olmayabilir. Fren direncinin B ve P
terminallerine bagli oldugunu kontrol ediniz. Test
amagh frenleme direnci direkt olarak ADrive B ve P
terminallerine baglanabilir.

Frenleme direng degeri yanlis olabilir. Cihaz ve motor
giiciine uygun degerde direng takildigindan emin
olunuz.

04

ASIRI AKIM

Cikig akimi cihaz kapasitesinin iizerine
cikti.

1- Hizlanma ¢ok ani oldugu i¢in motor akimlari
yiikseliyor olabilir. PA  hizlanma ivmesini
diisiiriiniiz.

2- V/F tablosu yanlis ayarlanmis olabilir. Ara frekans
voltaji ve min. frekans voltajin1 diisiiriiniiz.

3- Cihaz giicii motora gore kiiciik olabilir. Motor i¢in
uygun kapasitede cihaz kullanildigini kontrol
ediniz.

4- Agik c¢ervim sistemlerde veriyorsa frenlerin
actigindan emin olunuz.

Kapali ¢evrim sistemlerde enkoder ¢aligsma gerilimi ve

baglantilarindan emin olunuz.

05

PARAMETRE
BILGI KAYIBI

Cihaz bellegindeki parametre verileri
silinmisg veya bozuk.

Cihazi fabrika ayarlarina getirip ayarlarinizi yeniden
giriniz.

06

MOTOR ASIRI
YUK

Motor 1s1l koruma fonksiyonu devreye
girdi.

Motor akimlarini kontrol ediniz.
Motor termik ayar parametresi diisiik ayarlanmis
olabilir. Dogru olup olmadigini kontrol ediniz.

07

BESLEME
HATASI

L1, L2, L3 sebeke besleme girislerinde
problem var.

1- Besleme gerilimi diisiik olabilir.

2- Besleme giris fazlarindan biri eksik olabilir.

3- Besleme girislerinde kisa siireli kesinti olabilir.

4- Besleme hattinda gevsek kablo veya baglantilar
olabilir.

Fazlar arasinda ¢ok biiyiik farkliliklar olabilir.
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08

OTO
HATASI

AYAR

Acik ¢evrimde otomatik ayar islemi
tamamlanamadi.

Motor bagli olmadig1 i¢in oto ayar tamamlanamamis
olabilir.

Motor kontaktdrii ¢ekmiyor olabilir. Cihaz devreye
girdiginde ¢ektiginden emin olunuz.

09

ASIRI HIZ

Enkoderden asir1 hiz bilgisi geldi.

1- Motor hiz1 istenen referans hizin {izerine ¢ikmis
olabilir. Motor ayarlarimi kontrol ediniz.

2- Enkoder ¢Oziniirliigi yanlis girilmis olabilir,
kontrol ediniz. Ayrica enkoder kablosunun motor
kabosundan uzakta oldugundan emin olun.

3- Eger ilk hareket aninda veriyorsa, fren kontaktor
beslemesinin RFA-RFO terminallerinden
aldigindan emin olun.

4- Asenkron makine ise, ADrive 6.1 Ac¢ik Cevrime
alin, hata vermiyorsa enkoder {izerine yogunlasin.

Ara sira bu hata aliniyorsa ADrive 3.Kontrolcii

ayarlarindaki hiz kazanglarini bir miktar arttirin.

10

DENGESIZ
ENKODER

Enkoderden gelen veriler diizgiin degil.
Verilerde tutarsizliklar var.

1- Enkoder baglantilarini ve voltajini kontrol ediniz.

2- Enkoderin motora baglantisini1 kontrol ediniz.

3- Enkoder kablosu blendajli degilse, blendajl kablo
kullaniniz.

4- Motor kablosu blendajli degilse, blendajli kablo
kullaniniz.

5- Enkoder kablosu motor ve gii¢ kablolarmin
yakinindan geciyor olabilir. Enkoder kablosunu
ayr1 bir kanaldan gegiriniz.

Enkoder kablosu her iki taraftan da topraklanmis

olabilir.  Enkoder kablosu  motor tarafinda

topraklaniyor ise cihaz tarafindaki topraklamay1
sokiiniiz.

12

KONTAKTOR
DUSTU

Motor cikislarindaki kontaktdr cihaz

motoru siirerken diistii.

Kontaktorii besleyen seri giivenlik devresini kontrol
ediniz.

13

KONTAKTOR
CEKMEDI

Cihaza hiz sinyali geldikten sonraki 5
saniye igerisinde cihaz aktif sinyali (EN)
gelmedi.

Kontaktor iizerindeki cihaz aktif (EN) sinyalinin
gectigi yardimei kontak blogunu kontrol ediniz.

14

DUSUK MOTOR
AKIMI

Motor sargilarina akim verilemiyor.

Motor baglantilarin1  kontrol ediniz. Kablolarda
kopukluk veya temassizlik olmadigindan emin olunuz.
Kontaktdr ayaklarinin baglantilarini kontrol ediniz.

15

TERSYONE
HAREKET

Asansor istenen yonde hareket etmiyor.
Enkoderden gelen hareket yoni ile
cihazin gotiirmek istedigi yon farkli.

Enkoder wuglari ters baglanmis olabilir. Enkoder
baglantilarin1 kontrol ediniz.
U,V,W motor uglar1 ters baglanmig olabilir. Motor
baglantilarii kontrol ediniz.

16

DENGESIZ
AKIM

Motor U,V,W uglarindan dengesiz
miktarda akim c¢ekiliyor. Fazlardan bir
veya ikisine asir1 yiiklenme var.

Kontaktér ayaklart gecirmiyor olabilir. Kontaktor
ayaklarmmin baglantilarin1 kontrol ediniz. Test igin,
motoru direk olarak ADrive U-V-W c¢ikislarina
baglayiniz. Eger hata giderse kontaktorlerde ya da
baglantilarinda problem var demektir. Kontrol ediniz.
Motor sargilarinda problem olabilir. Motor sargilarinin
omik direnglerini 6l¢iin, birbirlerine esit olmalidirlar.
Senkron motorlarin  siiriilmedigi  siirece ana
kontaktorlerin  kapali kontaklar1 ile kisa devrede
tutuldugunu unutmayiniz.

17

YUKARI/ASAGI
BERABER

Yukar1 ve asagi hareket sinyalleri ayni
anda geldi.

Yon girig sinyallerinin baglantilarini kontrol ediniz.
UP terminaline yukar1 ydnde hareket, DWN
terminaline ise asag1 yonde hareket sinyalleri
baglanmis olmalidir.

18

PARAMETRE
2.2 HATALI

2.2 Motor nominal devir parametresi ¢ok
diisiik veya ¢ok ytiiksek.

Senkron motorlarda nominal motor devri 400 ve alt1
olmali. Asenkronlarda ise 400 ve tizeri olmalidir.

www.arkel.com.tr a




ADRIVE Kullanim Kilavuzu

V4.24

19

DUSUK HIZ

Motor istenilen devire ulagmiyor.

1- Motor mekanik freninin ac¢tigindan emin olunuz.

2- Enkoder baglantisini kontrol ediniz.

3- Asenkron motorlarda rotor kaymasi cok diisiik
girilmis olabilir. Bu degeri kontrol ediniz.

4- Senkron motorlarda ofset acis1 yanlis ya da motor
enkoder yonii ters iken duragan oto ayar yaptirilmis
olabilir. Enkoder yoniinii degistirip (2.18) tekrar oto
ayar yapiniz.

5- Senkron motorlarda motor kutup sayisi (2.19) yanlis
girilmis olabilir.

Eger kurtarmada diisik hiz hatast veriyorsa motor

asenkron ve agik ¢evrimde ¢alistyor demektir. Kurtarma

hiz1 yeterli gelmedigi ya da fren agilmadigi zaman

kurtarmada diisiik hiz hatasi verir. Kurtarma hizini 0,05-

0,20 arasinda ler arttirarak uygun kurtarma hizim

bulunuz.

20

CIHAZ
HATASI 2

Hiz referans degeri V3 hizindan daha
fazla.

V0, V1, V2 hizlarmin V3 hizindan biiyiik girilmedigini
kontrol ediniz.
S2 hizlanma sonu yumusatmasi fazla biiyiik olabilir.

21

CIHAZ
HATASI 3

Motor ¢ikiglarinda beklenmedik  bir

durum var.

1- Kontaktorlerin yiikte iken gekip-birakmadigindan
emin olunuz.

2- ENABLE sinyalinin baglantisini kontrol ediniz.

3- Motor kontaktdr baglantilarinda bir gevseklik olup
olmadigini kontrol ediniz.

Fren bobini, kontaktér bobini gibi elektriksel giiriiltii

olusturabilecek  elemanlarda  uygun  filtreleme

yapilmalidir.

22

Fout > Flim

Izin verilmeyen bir bélgede (kuyu alt veya
iist sinirinda) siiriicti ¢ikis frekanst 11.5
parametresinde ayarlanan limit degerin
iizerinde.

I- PIN girisinin gereksiz yere kuyu limit kontrolii
olarak ayarlanmadigindan emin olunuz.

2- PIN girisi kuyu limit kontrolii olarak ayarli ve kuyu
alt/iist sinir koruma salteri kesti.

11.5 Flim frekans degerinin ¢ok kiiciik girilmedigini

kontrol ediniz.

23

ENCABIT
YOK

ENCABIT-Plus
saglanamadi.

kart1 ile haberlesme

1- Cihaz iizerinde ENCABIT-Plus kartinin oldugundan
emin olunuz.

2- ADrive ile ENCABIT-Plus
baglantilar1 kontrol ediniz.

ADrive 24V terminallerine 100 ve 1000 baglantisinin

yapildigindan emin olunuz.

karti arasindaki

24

ENKODER
HATASI

Enkoder baglantisi
okunan bilgi hatali.

veya enkoderden

Enkoder baglantilarini kontrol ediniz.

25

OTO
HATASI

AYAR

Kapali ¢evrimde otomatik ayar islemi
tamamlanamadi.

1- Motor bagli olmadig1 i¢in oto ayar tamamlanamamig
olabilir.

2- Enkoder baglantilarini kontrol ediniz.

3- Motor kontaktorii gekmiyor olabilir. Cihaz devreye
girdiginde ¢ektiginden emin olunuz.

Senkron motorlarda oto ayar isleminin motor bosta iken

veya dengeli yiikle yapildigindan emin olunuz.

26

MEKANIK
FREN HATASI

Mekanik fren geri besleme kontrolii hatas1

Fren geri besleme kontrolii aktif edilmis durumda, fren
izleme kontaklarinin ENCABIT-Plus kartina (PI1 girisi)
dogru baglandigindan emin olunuz.

Mekanik fren baglantilarini ve frenlerin ¢ekip biraktigini
kontrol ediniz.

27

MOTOR PTC
HATASI

Motor PTC kontrolii hatasi.

Motor PTC kontrolii aktif edilmis durumda, PTC
devresinin ENCABIT-Plus kartmna (PI2 girisi) dogru
baglandigindan emin olunuz.

Motor PTC devresi kesmis olabilir.

28

Imax Hata limiti

Motor, 11.10 parametresine girilen
maksimum akimi, 11.11 parametresindeki
siire boyunca agmustir.

1- Parametrelerin dogru ayarlandigini kontrol ediniz.

2- Motorda mekanik bir zorlanma olup-olmadigim
kontrol ediniz.

Mekanik frenin a¢ip-agmadigini kontrol ediniz.
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29 | YETERSIZ Akiilii kurtarma sirasinda motoru siirmek | Cihaza baglanan akiilerin uygun gerilim ve kapasitede
AKU icin gereken enerji akiilerden | oldugunu kontrol ediniz.
saglanamryor. Akiiler sarjsiz olabilir. Belirli bir siire sarjda
tutulmalidir.
30 | DIRENC ASIRI | Frenleme direnci ¢ok yogun olarak | Frenleme direng degeri yanlis olabilir. Cihaz ve motor
YUK kullanildi. Direng kavrulma riski altinda. | giliciine uygun degerde diren¢ takildigindan emin
olunuz.
32 | APRE IZLEME | Hiz regiilatérii izleme kontagi hataya | Eger sistemde hiz regiilatérii kullaniliyor ve izlenmesi
HATASI sebep oldu. gerekiyorsa APRE karti kullanilir. Regiilatoriin NC
kontag1 ADrive PIN girisine baglanir ve PIN fonksiyonu
“11.4 apre izleme” ve “11.14 apre izleme” ACIK olarak
ayarlanir.
I- PIN girisine Regiilatérin NC  kontaginin
baglandigindan emin olunuz.
2- Asansor duruyorken PIN girisinde 15VDC, hareket
ediyorken OV goriilmelidir.
3- APRE baglantilarini kontrol ediniz.
Eger sistemde regiilatdor yoksa ya da izlenmiyorsa
ADrive “11.4 hata resetleme” ve “11.14 apre izleme”
KAPALI olarak ayarlanmalidir.
33 | MEKANIK Mekanik fren geri besleme kontrolii kalic1 | Hata 26 arka arkaya tekrarlanirsa, mekanik fren hatasi
FREN HATASI | hatasi kalict hataya doniisiir.
(KALICI Hata 26 maddelerini kontrol ediniz.
HATA) “5.2 kalict hatalart sil” parametresinden tiim hatalar
siliniz.
34 | APRE IZLEME | Hiz regiilatorii izleme kontag1 kalici | Hata 32 arka arkaya tekrarlanirsa, Apre izleme hatasi
HATASI hataya sebep oldu. kalict hataya doniisiir.
(KALICI Hata 32 maddelerini kontrol ediniz.
HATA) “5.2 kalict hatalar1 sil” parametresinden tiim hatalari
siliniz.
35 | RS485 ZAMAN | RS485 den gelen bilgi akis1 kesildi. ADrive ve ARL500 arasindaki seri iletisim kesilirse,
ASIMI ADrive gegici olarak “RS485 zaman asim1” hatasi verir.
ADrive ile CNV500 arasindaki CATS kablosu arizali
olabilir. Kontrol ediniz.
CNV500 kart1 arizali olabilir. TX ve RX ledlerinin
yandigindan emin olunuz.
36 | EN VAR | Asansor dururken EN sinyali algilandi. Eger hiz ve yon sinyalleri olmamasina ragmen, EN
KOMUT YOK sinyali aktif durumda ise, bu hata ile karsilagilir. EN
sinyali, hiz ve yon sinyallerinin gelmesi ile aktif
olmalidir.
ADrive lizerindeki EN terminaline kdprii yapilmis, ya da
‘yon veya hiz sinyallerinde’ problem olabilir. Kontrol
ediniz.
37 | HATA 37 HATA 37 Uretici firmayi ilgilendiren bir hatadir.
38 | DIPSWITCH
HATASI
39 | MOTOR
BAGLANTISI
EKSIK
40 | YUKSEK DC | Cihaz kondansator gerilimleri (Vbus) asir1 | Hata 3 kalic1 bir hata degildir. Ancak “11.20 — Yiiksek
BARA yiikseldi. DC bara” parametresinin aktif oldugu durumlarda
Sebeke beslemesi aktif ise: Vbus > 715V | Yiiksek DC bara hatas1 alindiginda bu hata kalic1 olur.
UPS ile kurtarma aktif ise: Vbus > 420V
41 | ASIRIHIZ Enkoderden asir1 hiz bilgisi geldi. Hata 9 kalic1 bir hata degildir. Ancak “11.21 — Asir1 hiz”
parametresinin aktif oldugu durumlarda Asir1 hiz hatasi
alindiginda bu hata kalici olur.
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