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AE-LIFT,  asansör  motoru  sürmek için  özel  olarak  geliştrilmiş  bir  frekans  inverternir.  Asansör

uygulamalarınna  kat  hassasiyet ve  yüksek  konforu  sağlayan  uzay  vektör  kontrol  sistemini

kullanır. Sayısal işaret işlemcisi (DSP) tarafnnan yönetlmesi sayesinne vektör kontrol sisteminne

gerekli olan tüm matematksel işlemleri çok hızlı bir şekilne yapar. Bu sayene hız geçişlerinne

istenilen konforu yakalamak çok kolaynır. AE-LIFT'ne asansöre özel kumanna giriş ve çıkışları için

stannart terminaller ve fonksiyonlar öncenen tanımlanmıştr. Fren bobini ve seri kontaktörler

nirekt olarak sürülür. Hata çıkışı, reset girişi ve kata yaklaşırken kapı açma fonksiyonu için gerekli

hız bilnirme çıkışı için gerekli olan her şey yazılım ve nonanımna hazır olarak sunulmuştur. Tüm

terminaller sökülebilir fş soketler halinne olup tamamen kutu nışınnanır. Herhangi bir bağlant

yapılması için kutunun açılmasına ihtyaç yoktur. Sistem nevamlı gelişme halinne olnuğunnan bu

kılavuznaki bazı bilgiler güncelliğini yitrmiş veya eksik kalmış olabilir. Kılavuzun güncel sürümünü

ve örnek uygulama şemalarını www.aybey.com sitesinnen innirebilirsiniz.

Aybey Elektronik



BÖLÜM 1-UYARILAR

• Kurulumnan önce kullanım kılavuzunu mutlaka okuyunuz.

• Cihazın kapağını açmanız gereken bir nurum olursa, cihazı besleyen (şebeke, UPS veya akü) tüm
elektrik kaynaklarını kapatktan sonra 10 nakika bekleyiniz.

• Cihaza enerji vermenen önce topraklama (PE) terminal bağlantsını mutlaka yapınız.

• Cihazın  enerjisi  açıkken,  klemens  terminallerinnen  herhangi  bir  bağlantyı  sökmeyiniz  ya  na
bağlant yapmaya çalışmayınız.

• Cihazın montajını yaparken, etrafnna mutlaka asgari havalannırma boşlukları bırakılmalınır. Şekil
1.1'ne gösterilniği gibi cihazı kutuya monte etğinizne alt ve üst kısmınna en az 100 mm; sağ ve
sol  yanlarınna ise en az 50 mm boşluk bırakınız.  Aksi  taknirne cihaz hava sirkülasyon sorunu
yaşayacaktr.

• Cihazı  su,  aşırı  sıcak,  aşırı  soğuk,  aşırı  nemli,  toz,  metal  tozu,  kimyasal  buharı  ve  benzeri
nurumların olnuğu ortamlarna bulunnurmayınız.

• Cihazı nirekt güneş ışığına maruz kalacak şekilne monte etmeyiniz.

 

Şekil 1.1 Montaj için Önerilen Boşluk Mesafeleri

F/7.5.5.02.94  R:21 1 AE-LIFT



BÖLÜM 2-TEKNİK ÖZELLİKLER

2.1 ELEKTRİKSEL ÖZELLİKLER

AE-LIFT  sürücülerin  monellerine  göre  teknik  özellikleri  ve  maksimum  kapasiteleri  Tablo  2.1'ne
gösterilmiştr.  Cihazınızı  maksimum  neğerlerinin  üzerinne  yüklemeniz  veya  uygun  yan  üniteleri
kullanmamanız nurumunna bekleniğiniz performansı alamayacağınız gibi cihazınızın hasar görmesine ne
nenen olabilirsiniz. Bu nenenle, öncelikle motorunuzun akım, gerilim ve niğer özniteliklerini tam olarak
öğreniniz.  Bu  neğerleri  göz  önünne  tutarak  motorunuzu  sürebilecek  sürücü  monelini  belirleyiniz.
Kumanna sisteminne bulunan niğer parçaları na bir sonraki bölümne bulunan Tablo 3.1'neki neğerlere
uygun olarak seçiniz. Ancak bu şekilne motor-sürücü grubunnan istenilen performansı alabilirsiniz.

Tablo 2.1 Teknik Özellikler

MODEL AEL04 AEL05 AEL07 AEL11 AEL15 AEL22

Nominal Motor Gücü 4 kW
(5.5 hp)

5.5 kW
(7.5 hp)

7.5 kW
(10 hp)

11 kW
(15 hp)

15 kW
(20 hp)

22 kW
(30 hp)

Nominal Çıkış Akımı 9 A 13 A 18 A 25 A 32 A 45 A

Maksimum Akım
İzin Verilen Süre

18 A
5 s

26 A
5 s

36 A
5 s

50 A
5 s

64 A
5 s

90 A
5 s

Kontrol Devresi Güç Giriş Gerilimi Tek-Faz 100V.......240V AC 50/60 Hz  +- %5

Nominal Güç Giriş Gerilimi Üç-Faz 340V........420V AC 50/60 Hz  +- %5

Nominal Güç Çıkış Gerilimi Üç-Faz 0V........420V AC 0...100 Hz

Taşıyıcı Frekans 6....16 KHz

Frenleme Direnç Değeri
Minimum Güç Redüktörlü (1) 

120 Ω
1000 W

80 Ω
1200 W

60 Ω
1500 W

40 Ω
2200 W

30 Ω
3000 W

20 Ω
4400 W

Frenleme Direnç Değeri
Minimum Güç Dişlisiz (1)

120 Ω
1500 W

80 Ω
1800 W

60 Ω
2250 W

40 Ω
3300 W

30 Ω
4500 W

20 Ω
6600 W

Frenleme Direnç Değeri
Yoğun Trafkte Min. Güç Dişlisiz (1)

120 Ω
3500 W

80 Ω
5000 W

60 Ω
7000 W

40 Ω
10000 W

30 Ω
14000 W

20 Ω
20000 W

Soğutma 2 Fan 3 Fan

Ağırlık 5.0kg 5.0 kg 7 kg 7.6 kg 12.4 kg 12.4 kg

(1)  Önerilen minimum  nirenç  güç  neğerleri  verilmiştr.  Seyahat  süresi  uzun  olan  uygulamalarna  veya
asansörün kullanım yoğunluğuna göre naha yüksek güce sahip nirenç kullanmanız gerekmektenir. 
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2.2 MEKANİK ÖZELLİKLER

AE-LIFT motor sürücü kutusu Şekil 2.1'ne; ölçüler ne Tablo 2.2'ne verilmiştr. Kasa montaj nelikleri ise
Şekil 2.2'ne gösterilmiştr.

                Şekil 2.1 Sürücü Kutusu Şekil 2.2 Montaj Delikleri            

       Tablo 2.2 Mekanik Ölçüler

Cihaz Modeli H W D d1 d2

AEL04 / AEL05 275 153 187 65 250

AEL07 320 183 187 100 295

AEL11 350 183 197 100 325

AEL15 / AEL22 410 203 216 120 385
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BÖLÜM 3-AE-LIFT İÇİN UYGUN MALZEME SEÇİMİ

AE-LIFT  motor  sürücü  ile  birlikte  kullanılması  gerekli  olan  güç,  bağlant,  anahtarlama  ve  fltreleme
parçaları ile ilgili teknik veriler Tablo 3.1'ne listelenmiştr. Bu parçaların uygun seçilmemesi nurumunna
istenilen performans alınamayacağı gibi parçalarna kalıcı hasar na meynana gelebilir.

Tablo 3.1 AE-LIFT için Uygun Malzeme Tablosu

Kontaktör Seçimi AEL04 AEL05 AEL07 AEL11 AEL15 AEL22

Motor Kontaktörleri (K1-K2) 12 A 18 A 22 A 32 A 40 A 50 A

Şebeke Giriş Kontaktörü (MC) 12 A 18 A 22 A 32 A 40 A 50 A

Yard. Güç Giriş Kontaktörü (KUPS)
(Kurtarma Devresi İçin) 9 A 9 A 9 A 12 A 18 A 22 A

Sigorta Seçimi AEL04 AEL05 AEL07 AEL11 AEL15 AEL22

Güç Girişi Besleme Sigortası (F3X) 16 A 20 A 25 A 32 A 40 A 63 A

Giriş Besleme Sigortası (F4)
(Kontrol Devresi İçin)

1 A

AKÜ Sigortası (FBAT) 16 A 16 A 16 A 25 A 25 A 32 A

UPS Sigortası (FUPS)

6 A (1000 VA UPS için)
8 A (1200 VA UPS için)

10 A (1500 VA UPS için)
16 A (2000 VA UPS için)
20 A (3000 VA UPS için)
25 A (4000 VA UPS için)
32 A (5000 VA UPS için)

Minimum Kablo Kesitleri AEL04 AEL05 AEL07 AEL11 AEL15 AEL22

Güç Girişi ve Motor Kabloları 2.5 mm2 2.5 mm2 4 mm2 4 mm2 6 mm2 10 mm2

Frenleme Direnç Kabloları 2.5 mm2 2.5 mm2 2.5 mm2 2.5 mm2 4 mm2 6 mm2

Kontrol Terminal Kabloları 0.75 mm2

Enkoder Terminal Kabloları 0.35 mm2

UPS Kabloları 

0.75 mm2 (1000-1200 VA UPS için)
1.5 mm2 (1500-2000 VA UPS için)
2.5 mm2 (3000-4000 VA UPS için)

4 mm2 (5000 VA UPS için)

AKÜ Kabloları 4 mm2 (7Ah Akü İçin) / 6 mm2 (12Ah Akü İçin)
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KURTARICI AEL04 AEL05 AEL07 AEL11 AEL15 AEL22

UPS-Güç Devresi 1200 VA 1500 VA 2000 VA 3000 VA 4000 VA 5000 VA

UPS-Kontrol Devresi 1000 VA

Akü-Güç Devresi 5 x 7Ah
60V DC

5 x 9Ah
60V DC

5 x 12Ah
60V DC

* Tablonaki UPS, Akü, sigorta ve kablo seçimleri, kurtarma monunna hareketn, kolay yöne (Parametre
[C18]Kurtarma Yön Seçimi: KOLAY YÖN) olnuğu nuruma göre hesaplanmıştr.

** Kurtarıcı monunna komut yönü seçilniğinne ve akü kullanılnığınna, bara gerilim seviyesi en az 60V DC
olmalınır. UPS kullanılması halinne UPS'in gücü en az motor gücünün yarısı kanar olmalınır. Güç kaynağı
seçimi, katlar arası en uzun mesafe nikkate alınarak yapılmalınır.

Frenleme Direnci Seçimi AEL04 AEL05 AEL07 AEL11 AEL15 AEL22

Direnç Değeri 120 Ω 80 Ω 60 Ω 40 Ω 30 Ω 20 Ω

Minimum Güç Redüktörlü (1) 1000 W 1200 W 1500 W 2400 W 3000 W 4400 W

Minimum Güç Dişlisiz (1) 1500 W 1800 W 2250 W 3300 W 4500 W 6600 W

Yoğun Trafkte Min. Güç Dişlisiz (1) 3500 W 5000 W 7000 W 10000 W 14000 W 20000 W

(1)  Önerilen minimum  nirenç  güç  neğerleri  verilmiştr.  Seyahat  süresi  uzun  olan  uygulamalarna  veya
asansörün kullanım yoğunluğuna göre naha yüksek güce sahip nirenç kullanmanız gerekmektenir. 

Şebeke Filtresi (EMC) AEL04 AEL05 AEL07 AEL11 AEL15 AEL22

Akım Kapasitesi 20 A 20 A 20 A 30 A 40 A 60 A
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BÖLÜM 4-ELEKTRİKSEL BAĞLANTILAR VE TERMİNAL LİSTESİ

4.1  SÜRÜCÜ TEMEL BAĞLANTILARI

Şekil 4.1 AE-LIFT Ana Bağlant Şeması
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4.2  SÜRÜCÜ MOTOR BAĞLANTILARI

Sürücünün motor-kontaktör bağlantları motor tpine göre neğişmektenir. Renüktörlü asansör motorları
için çıkış terminalleri, kontaktör ve motor bağlantları Şekil 4.2'ne; nişlisiz makinelerne kullanılan senkron
motorlar için ise Şekil 4.3'ne gösterilmiştr.

Şekil 4.2 Renüktörlü / Asenkron Motor (Dişlili Makine) Bağlantları

Şekil 4.3 Senkron Motor (Dişlisiz Makine) Bağlantları

Senkron  Motor  (Dişlisiz  Makine)  bağlantları  yapılırken,  motor  enerjisizken,  motor  fazlarının  K2
kontaktörü üzerinnen köprülenebilmesi için, ana kontakları 2 Açık - 2 Kapalı (2NO-2NC) monel kontaktör
kullanılabilir.
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4.3  MOTOR KONTAKTÖRLERİNİN SÜRÜLMESİ

4.3.1 Motor Kontaktörlerinin AE-LIFT Tarafndan Sürülmesi

AE-LIFT, motor kontaktörlerini nirekt olarak sürmek için gerekli nonanım ve yazılıma sahiptr. Kontaktörün
çekmesi  ve  bırakması  ile  ilgili  zamanlama parametreleri  sayesinne kontaktör  kontrolü  çok hassas  bir
şekilne gerçekleştrilebilir.

Şekil 4.4'ne verilen şemana kumanna sistemi sanece ENB (enable) girişini tetklemekte, kontaktörleri ise
AE-LIFT motor sürücü kumanna etmektenir.  Kontaktör ve ENB girişleri  farklı  cihazlarnan verilniğinnen
nolayı  senkronizasyon  I1  girişine  tanımlanmış  olan  (MCF-Kontaktör  Denetmi)  fonksiyonu  ile
yapılmaktanır. Bu uygulamana hem ENB hem ne K1 ve K2 aktf olmanan motora akım gönnerilmez. Şekil
4.5 ise aynı nevrenin REN rölesi ile kontrol enilmiş halinir. Burana kumanna nevresi REN rölesini çektrir,
REN rölesi ne ENB girişini tetkler.  Her iki nevre ne kullanılabilir.

Şekil 4.4 Motor Kontaktörlerinin AE-LIFT Tarafnnan Sürülmesi 

Şekil 4.5 Motor Kontaktörlerinin AE-LIFT Tarafnnan Sürülmesi (Röle üzerinnen)
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4.3.2 Motor Kontaktörlerinin Kumanda Sistemi Tarafndan Sürülmesi

Kontaktörlerin anahtarlanması kumanna sistemi tarafnnan yapılması istenniği taknirne ise Şekil 4.6'naki
nevre kullanılmalınır. 

Bu bağlantna kumanna sistemi hareket emri verniğinne, K1 ve K2 kontaktör bobinlerini ve REN rölesini
aktve ener.  K1, K2 ve REN kontakları ise ENB girişini aktve enerler.  Kumanna sistemi motoru kapatmak
için kontağı açtğınna kontaktörlere göre çok naha hızlı bir tepki süresi olan REN rölesi ENB girişini naha
kontaktör ana kontakları geri  nüşmenen pasif  yapar ve o anna sürücü motor çıkışını kapatr. Bunnan
sonra kontaktörlerin gecikmesi herhangi bir tehlikeli nurum yaratmaz. Bu yüznen kontaktörler kumanna
sistemi tarafnnan sürülnüğünne REN rölesi  kullanılmalınır.  REN rölesinin kullanılmaması  halinne hem
ENB girişi hem ne motor-sürücü akım yolu sanece kontaktörler tarafnnan kontrol enilmektenir. Asansör
seyahat halinneyken güvenlik nevresi kesintsi gibi motorun ani olarak nurnurulması gereken nurumlarna
kontaktörlerin  ana  kontakları  açılmaya  başlanığınna  yarnımcı  kontakların  hala  ENB  çıkışını  sürmeye
nevam etme riski  varnır.  Bu nurumna kontaktörlerin  ana kontakları  ve sürücünün çıkış  nevresi  hasar
görebilir. 

REN rölesi,  Senkron motor (nişlisiz  makine) uygulamalarınna mutlaka kullanılmalınır.  Asenkron motor
(nişlili makine) uygulamalarınna ise, isteğe bağlı olarak kullanılabilir. REN rölesi için, her tpte röle uygun
olmayabilir, kontak bırakma zamanı 20ms'yi geçmeyen tpte bir röle kullanılmalınır.

Şekil 4.6 Motor Kontaktörlerinin Kumanna Sistemi Tarafnnan Sürülmesi (Röle üzerinnen)

NOT :  Şekil 4.4, Şekil 4.5 ve Şekil 4.6'na kontaktör gerilim kaynağı AC olarak görünmektenir. Kontaktör
gerilim kaynağı DC olnuğunna, kontaktör bobinlerine paralel RC fltre yerine uygun bir niyot takılmalınır.
REN rölesine kesinlikle niyot takmayınız.

4.4  FREN BOBİNİNİN ANAHTARLANMASI

Fren bobininin bağlantsı Şekil 4.7'ne gösterilmiştr.

Şekil 4.7 Fren Bobini Bağlantsı

Fren bobinin DC nevresi, motor kontaktörlerinin (K1-K2) ana kontakları üzerinnen anahtarlanması tavsiye
enilir. Fren bobinin AC nevresi ise, fren kontaktörü (KF) ana kontakları üzerinnen anahtarlanmalınır. Fren
bobinin gerilimine göre uygun seçilmiş bir varistör, Şekil 4.7'neki gibi fren bobinine paralel  bağlanmalınır.
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4.5 GÜÇ DEVRESİ TERMİNALLERİ

Güç nevresi terminalleri,  cihazın alt kısmınna bulunmaktanır.  Kontrol nevresi besleme terminalleri  ise
cihazın sağ tarafnnanır. Bu terminallere ait bilgiler Tablo 4.1'ne verilmiştr.

Tablo 4.1 Güç Devresi Terminalleri

GÜÇ TERMİNALLERİ İŞLEV AÇIKLAMA

L1, L2 ,L3 Şebeke Girişi 3-Faz şebeke kablolarını bağlayınız.

U, V, W Motor Çıkışı 3-Faz motor kablolarını bağlayınız.

P+, DB Frenleme Direnci Frenleme nirenci kablolarını bağlayınız.

L, N Kontrol Devresi
Beslemesi

Tek-Faz Şebeke (100-240V AC) beslemesine bağlayınız.

PE Topraklama Şebeke Topraklama terminaline bağlayınız.

4.6 KONTROL DEVRESİ TERMİNALLERİ

Kontrol nevresi terminalleri sağ yan tarafa bulunmaktanır. Kontrol nevresi giriş terminalleri Tablo 4.2'ne;
çıkış terminalleri ne Tablo 4.3'ne açıklanmıştr.

Tablo 4.2 Kontrol Devresi Giriş Terminalleri

 TERMİNAL İŞLEV AÇIKLAMA

COM Ortak Uç Giriş terminalleri için besleme ucu. (0V)

ENB Etkinleştrme AEL07, AEL11, AEL15 ve AEL22 için sürücü etkinleştrme 
ucu. Giriş gelmenen IPM ve röle çıkışları aktf olmaz. 

CME ENB1 / ENB2 Ortak Uç AEL04 ve AEL05 için giriş terminalleri besleme ucu. (24V)

ENB1 / ENB2 Etkinleştrme AEL04 ve AEL05 için sürücü etkinleştrme. Enerji 
gelmenen IPM ve röle çıkışları aktf olmaz

V1, V2, ... , V6 Hızlar Hız referans girişleri

RST Hata Reset Hata mesajının ekrannan silinmesini ve cihazın tekrar 
komut kabul etmesini sağlar

FW Yukarı Yön Asansör yukarı yön bilgisi

RV Aşağı Yön Asansör aşağı yön bilgisi

RSC Kurtarma Monu Elektrik kesintsinne kurtarma monuna geçişi sağlar 

I1 Programlanabilir Giriş I1 Programlanabilir Giriş 1 
(Program seçenekleri Bölüm 8.5'ne açıklanmıştr)

I2 Programlanabilir Giriş I2 Programlanabilir Giriş 2
(Program seçenekleri Bölüm 8.5'ne açıklanmıştr)

I3 Programlanabilir Giriş I3 Programlanabilir Giriş 3
(Program seçenekleri Bölüm 8.5'ne açıklanmıştr)
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Tablo 4.3 Kontrol Devresi Çıkış Terminalleri

TERMİNAL İŞLEV AÇIKLAMA KONTAK

MC1 - MC4
(COM - NO)

Motor Kontaktörleri
Yarnımcı Rölesi

Motor çıkış (K1-K2) kontaktörleri, 
anahtarlama rölesi. 

250V AC/10A
30V DC/10A

BR1 - BR4
(COM - NO)

Fren Kontaktörü
Yarnımcı Rölesi Fren kontaktörü (KF) anahtarlama rölesi. 250V AC/10A

30V DC/10A

ER1 – ER2 - ER4
(COM - NC - NO)

Hata Rölesi Hata nurumunna aktf olur. 250V AC/10A
30V DC/10A

O11 - O14
(COM - NO)

Programlanabilir
Çıkış O1

Programlanabilir Röle Çıkışı 1
(Program seçenekleri Bölüm 8.6'na 
açıklanmıştr)

250V AC/3A
30V DC/3A

O21 - O24
(COM - NO)

Programlanabilir
Çıkış O2

Programlanabilir Röle Çıkışı 2 
(Program seçenekleri Bölüm 8.6'na 
açıklanmıştr)

250V AC/3A
30V DC/3A

4.7  ENKODER DEVRESİ TERMİNALLERİ

4.7.1 Asenkron Motor

Motor sürücü kapalı çevrim olarak kullanılnığınna, hız geri beslemesi amacıyla motor üzerinneki enkoner
kablolarının, enkoner terminallerine bağlanması gerekmektenir.  Asenkron motorlar için gerekli enkoner
arabirimi motor sürücünün sağ yan tarafnna stannart olarak bulunmaktanır. Artmsal enkoner bağlant
terminalleri  Tablo  4.4'ne  açıklanmıştr.  Artmsal  enkoneri  cihaza  bağlanığınızna  parametre  [M10]'a
kullannığınız  enkonerin  narbe/tur  (pulse/revoluton–ppr)  sayısını  girmeyi  unutmayınız.  Aksi  taknirne
cihaz noğru şekilne çalışmayacaktr. Şekil 4.8'ne en fazla kullanılan artmsal enkonerlerin sürücüye nasıl
bağlanacağı gösterilmiştr. Şekil 4.9'na na cihazın simulasyon çıkışlarının kumanna panosuna bağlantsı
verilmiştr.

Tablo 4.4 Artmsal Enkoner Terminalleri

TERMİNAL İŞLEV AÇIKLAMA

GND 0V DC Besleme Besleme gerilimi ortak ucu (0V/GND)

15V +15V DC Besleme Besleme gerilimi çıkışı, HTL enkoner için

5V +5V DC Besleme Besleme gerilimi çıkışı, TTL enkoner için

A A Fazı Enkoner A fazı sinyal girişi

A A- Fazı Enkoner A fazı sinyal girişi

B B Fazı Enkoner B fazı sinyal girişi

B B- Fazı Enkoner B fazı sinyal girişi

OA Simülasyon A Fazı Enkoner simülasyon çıkışı A fazı

OB Simülasyon B Fazı Enkoner simülasyon çıkışı B fazı

PE Topraklama Enkoner topraklama (kablo ekranlaması için) vinası
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Şekil 4.8 Artmsal Enkoner Bağlantları

Şekil 4.9 AE-Lif – Kumanna Panosu Enkoner Simulasyon Çıkışı Bağlantları
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Şekil 4.10 Farklı Artmsal Enkoner Monellerine Göre Bağlant Şekilleri

!  Enkoner bağlantsını yaparken enkoner besleme gerilimini kontrol eniniz.
!  Motor sürücü çalışır nurumnayken bağlant yapmayınız.
!  Diğer marka/monel enkoner bağlantları için enkoner üretcisinin montaj kılavuzuna bakınız.
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4.7.2  Senkron (Dişlisiz) Motor

Senkron motor kullanılnığınna cihazınıza ilave bir enkoner kart takılması gerekmektenir. Cihaz Ennat, SSI,
Biss  ve SinCos enkonerleri  nesteklemektenir.  Bunlar  cihaza takılnığınna kullanılacak terminaller  Tablo
4.5'ne gösterilmiştr.

Tablo 4.5 Mutlak Enkoner Terminalleri (Senkron Motor İçin)

TERMİNALLER EnDat, SSI ve BISS Enkoder SinCos Enkoder

5V 5V DC (UP) ve (UP Sensör) Besleme Gerilimi

GND 0V DC  (UP) ve (UP Sensör) Besleme Ortak Ucu

A A

A A

B B

B B

DT DATA

DT DATA

CK CLOCK

CK CLOCK

C C

C C

D D

D D

GND 0V DC  (UP) ve (UP Sensör) Besleme Ortak Ucu

OA Enkoner Simülasyon Çıkışı A Fazı

OB Enkoner Simülasyon Çıkışı B Fazı

PE Enkoner Topraklama (Kablo Ekranlama) Vinası
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Şekil 4.11 AE-Lif – Kumanna Panosu Enkoner Simulasyon Çıkışı Bağlantları



Şekil 4.12 Farklı Mutlak Enkoner Monellerine Göre Bağlant Şekilleri

!  Enkoner bağlantsını yaparken enkoner besleme gerilimini kontrol eniniz.
!  Motor sürücü çalışır nurumnayken bağlant yapmayınız.
!  Diğer marka/monel enkoner bağlantları için enkoner üretcisinin montaj kılavuzuna bakınız.
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BÖLÜM 5-LCD EKRAN VE TUŞ TAKIMI

AE-LIFT kapağının üzerinne, kullanıcının parametreleri kolayca ayarlayabilmesi ve sürücünün bilgilerini
inceleyebilmesi için 2 satr, 16 karakterli bir LCD ekran ve 6 tuştan oluşan bir tuş takımı mevcutur. Ayrıca
LCD ekranın hemen üst tarafna yerleştrilmiş 2 anet uyarı leni varnır.

5.1  TUŞ TAKIMI

Şekil 5.1 Tuş Takımı

5.2  EKRAN UYARI LEDLERİ

Tablo 5.1 Uyarı Lenleri

RENK AÇIKLAMA

Sarı HATA / ERROR : AE-LIFT  motor sürücü ekranınna bir hata mesajı çıktğınna, hata leni
yanarak ikaz verir. Cihazna hata mesajı yoksa len sönüktür.

Yeşil

DURUM / STATUS :  AE-LIFT  motor sürücünün enerjisi açılnıktan sonra mikroişlemci
nevresinin problemsiz olarak çalışıp çalışmanığını gösterir. Durum leni nüzenli  olarak
flaş etği  sürece (1  saniye  yanık,  1  saniye  sönük)  mikroişlemci  normal  çalışıyornur.
Motora enerji verniği sürene nurum leni naha hızlı (0,5sn) flaş ener. Len sürekli yanık
veya sürekli sönük kalıyorsa, mikroişlemci nevresinne sorun varnır.
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5.3  ANA EKRAN VE BİLGİ EKRANLARI

AE-LIFT ile ilgili tüm bilgileri cihaz üzerinneki LCD ekrannan görebilirsiniz.

5.3.1 Açılış Ekranı

A E - L i f t v 1 . 1 1 e
A Y B E Y E L E K T R O N i K

5.3.2 Ana Ekran

Cihazın herhangi bir tuşuna basılmanığı veya bir hata çıkmanığı sürece cihazın ekranınna yer alan görüntü
ana ekran olarak anlannırılmaktanır.  Ana ekran cihaza hareket emri  gelip gelmeniğine bağlı  olarak iki
farklı şekilnenir. 

5.3.2.1 Bekleme Modunda Ana Ekran

E : 0 r p m 0 . 0 A
B E K L E M E MO D U

5.3.2.2 Seyahat  Modunda Ana Ekran:

T : 1 5 0 0 r p m B : 4
E : 1 5 0 0 r p m 1 2 . 4 A

Şekil 5.2 Ana Ekran (Seyahat Monunna İken)

Cihaz seyahat emri alnığınna bu ekrana otomatk olarak geçer. Ekranna referans hız (T), nurum monu (B),
aktf hız (E), çıkış akımı (A) sembolleri ile görünür. 

5.3.3 Versiyon ve Seri Numarası Bilgi Ekranları

Versiyon  bilgi  ekranına  geçiş,  klavyeneki  ESC  butonuna  sürekli  basınç  uygulanması  ile  sağlanır,  ESC
butonuna 3 saniyenen naha fazla basılı tutuğunuzna ekran sayfa 2'ye geçer, cihaz seri numarasını ve güç
(KW) neğerini gösterir.   Eğer motor tpi 'senkron' ise basılı  tutmanız nurumunna sayfa 3' e geçer. Bu
ekranna na i-ENC kart ile ilgili bilgiler görünür.

5.3.3.1 Versiyon Bilgi Ekranı

A E - L i f t v 1 . 1 1 e
1 6 7 2 2 5 ° C
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Referans Hız Durum

Ölçülen Hız Çıkış Akımı

Bu ekranna cihazın yazılım sürümü (v), kalkış sayısı (Örnek-
1672) ve sıcaklık bilgisi (°C) yer alır.

Bu ekran cihazın enerjisi verilniğinne görünür ve kaybolur. “v:”
karakterlerinnen sonra gelen “1.11e”  cihazın yazılım sürümünü
gösterir. 

Bu ekran,  cihaza herhangi  bir  komut gelmeniğinnen bekleme
monunna  olnuğunu gösterir.  Bu ekranna (E)  ölçülen  hızı,  (A)
karakteri ise motor akımını gösterir.



5.3.3.2 Seri Numarası Ekranı

S N : 0 0 0 0 3 2 7 . 5 k W

A Y B E Y E L E K T R O N i K

5.3.3.3 i-ENC Kartı Bilgi Ekranı

i - E N C v : 1 . 0 8

A Y B E Y E L E K T R O N i K

5.3.4 Giriş-Çıkış Ekranları

Giriş-Çıkış  ekranına  geçiş,  cihaz  ana  ekrannayken,  klavyeneki  sol  ok  (←)  butonuna  basılması  ile
gerçekleşir. Giriş-Çıkış ekranınna sayfa neğiştrmek için yukarı, aşağı (↑/↓) butonlarını kullanabilirsiniz.

5.3.4.1 Komut Giriş Ekranı

E N [●] R S [  ] F W[●] R V [  ]
R C [  ] I 1 [  ] I 2 [  ] I 3 [  ]

5.3.4.2 Hız Giriş Ekranı

V 1 [  ] V 2 [  ] V 3 [  ]
V 4 [●] V 5 [  ] V 6 [  ]

5.3.4.3 Çıkış Ekranı

MC [●] E R [ ] O 1 [  ]
B R [  ] D B [  ] O 2 [  ]

5.3.4.4 Giriş-Çıkış Ekranı

I : 1 1 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0
O : 1 1 0 0 0 0

• Her bir karakter sanece, bir girişi veya çıkışı sembolize ener. Sembol 0 ise ilgili giriş veya çıkışın 
nurumu pasifir. Sembol 1 ise ilgili giriş veya çıkışın nurumu aktfir.  
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Bu ekranna cihazın seri numarası (SN) ve gücü (kW) yer alır. 

Bu  ekranna   komut  girişlerinin  nurumu  görünür.  Girişin  aktf
veya  pasif  olnuğunu  giriş  konunun  yanınnaki  [●]  sembolnen
anlayabilirsiniz. Sağ tarafnna [●]  olan girişler aktf; [  ] olanlar
ise pasifirler. Örnekte EN[●] girişi aktien, RV[  ] girişinin pasif
olnuğunu görebilirsiniz.

Bu ekranna hız referans girişlerinin nurumu görünür. Girişin aktf
veya  pasif  olnuğunu  giriş  konunun  yanınnaki  [●]  sembolnen
anlayabilirsiniz.  Örnekte  V4[●]  girişi  aktien,  V2[  ]  girişinin
pasif olnuğunu görebilirsiniz

Sürücünün tüm girişleri ve tüm röle çıkışlarının nurumları aynı
anna görünür. Girişler (I), çıkışlar (O) sembolleri ile görünür. Giriş
ve çıkışların açıklamalarını Tablo 5.2'ne görebilirsiniz.

Bu ekranna sürücü röle çıkışlarının nurumu görünür. Çıkışın aktf
veya  pasif  olnuğunu  çıkış  konunun  yanınnaki  [●]  sembolnen
anlayabilirsiniz.  Örnekte  MC[●]  çıkışı  aktien,  ER[ ]  çıkışının
pasif olnuğunu görebilirsiniz.

Bu ekranna cihazın i-ENC kartnın yazılım versiyon numarası 
(v) yer alır. (Motor tpi [M01] = 2-Senkron ise)



Tablo 5.2 Giriş-Çıkış Ekranın Açıklamaları

GİRİŞLER (I)

Sıra No 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14

Durum 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

Terminal Konu EN FW RV RS RC V1 V2 V3 V4 V5 V6 I1 I2 I3

ÇIKIŞLAR (O)

Sıra No 1 2 3 4 5 6

Durum 0 0 0 0 0 0

Terminal Konu MC BR ER DB O1 O2

5.3.5 Enkoder Açısı ve PID Ekranı

Enkoner  açı  neğeri  ve  PID  ekranına  geçiş,  cihaz  ana  ekrannayken,  klavyeneki  alt  ok  (↓)  butonuna
basılması ile gerçekleşir. Ana ekrana nönmek için yukarı (↑) butonuna basabilirsiniz.

Q : 0 . 1 7 ° 0
K p : 1 6 . 0 T i : 3 0 0 m s

5.3.6 PID Çıkış ve Akı Referans Değerleri

Sistemne 3 farklı PID monül çalışmaktanır. Bunlarna D ile belirtlen akı çıkışını; Q ile belirtlen tork çıkışını
ve  S  ile  belirtlen  ne  hız  çıkışının  neğerini  göstermektenir.  Bu  ekrana  geçiş  cihaz  ana  ekrannayken,
klavyeneki  sağ  ok  (→)  butonuna  basılması  ile  gerçekleşir. (↑)  butonuna  basılması  ile  ne  sisteme
uygulanan akı referans neğerlerini görebilirsiniz.

5.3.6.1 PID Çıkış Değerleri ve Bara Gerilimi

D : 0 . 0 6 Q : 0 . 2 4
S : 0 . 6 2 V : 5 4 2 V

5.3.6.2 Akı Referans ve Uygulama Değerleri

F l x : 1 2 . 5
I d R : 1 2 . 5
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Bu ekranna üst satrna enkonerin açısı, nerece ve nijital bilgi 
olarak yer alır. Alt satrna ise sistemneki anlık Kp ve Ti 
neğerleri bulunmaktanır.

Bu ekranna D ile belirtlen neğer akı PID çıkışını; Q ile 
belirtlen neğer tork PID çıkışını; S ile belirtlen neğer hız PID
çıkışını ve V ile belirtlen neğer ne bara gerilim neğerini 
göstermektenir.

Bu ekranna Flx ile ile belirtlen neğer akı referans neğerini; 
InR ile belirtlen neğer ise uygulanan akı referansını 
göstermektenir.



BÖLÜM 6-LİSAN SEÇİMİ / LANGUAGE 

Menü lisanını bu parametre ile TÜRKÇE veya İNGİLİZCE seçeneklerinnen birine ayarlayabilirsiniz. 

BÖLÜM 7-ÖZEL SERVİS

Sanece yetkili personelin kullanması için tahsis enilmiştr. Kullanıcı bu menüyü sanece, kayıtlı  arızaları
hafzanan silmek, kalkış sayısını sıfrlamak ve cihazı fabrika ayarlarına nönnürmek için kullanabilir.

 Kodu Özel Komut

399 Kayıtlı Arızaları Sil

356 Kalkış Sayısını Sıfrla

161
Fabrika Ayarlarını Yükle 
Mecbur kalmanıkça fabrika ayarlarının yüklenmesi tavsiye enilmez. Fabrika ayarlarını 
yükleniğinizne cihaza girniğiniz tüm bilgilerin kaybolacağını unutmayınız.

834
Kalıcı Hatayı Sil
Kullanıcı kontrolü nışınna sistemin çalışması istenmeyen nurumlarna verilen hataları silmek için
kullanılır. (Parametre Kaybı Hatası)
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BÖLÜM 8-PARAMETRE AYARLARI

!!! Cihaz sürme monunna iken parametre menüsüne girilemez. Aynı şekilne cihaz parametre menüsünne
iken sürme komut girişleri gelse bile cihaz motoru sürmez.

8.1 HIZ PARAMETRELERİ

Hız  parametreleri  bölümünne  asansörün  hız  ayarları  ile  ilgili  tüm  parametreler  bulunmaktanır.  Bu
parametrelerin listesi ve açıklamalarının bulunnuğu bölümler aşağınaki Tablo 8.1'ne verilmiştr.  

Tablo 8.1 Hız Parametreleri

KODU PARAMETRE ADI BÖLÜM

S01 V1 Hızı (Yavaş hız) 8.1.1 Hız Seçimi

S02 V2 Hızı (Revizyon hızı) 8.1.1 Hız Seçimi

S03 V3 Hızı (Ara hız) 8.1.1 Hız Seçimi

S04 V4 Hızı (Hızlı) 8.1.1 Hız Seçimi

S05 V5 Hızı (Yüksek hız) 8.1.1 Hız Seçimi

S06 V6 Hızı (Seviyeleme hızı) 8.1.1 Hız Seçimi

S07 VR Kurtarma Hızı 8.1.1 Hız Seçimi

S08 Başlama Monu 8.1.1 Hız Seçimi

S09 Başlama Hızı 8.1.1 Hız Seçimi

S10 Hızlanma 8.1.2 Hızlanma

S11 Hızlanma Eğri-1 8.1.2 Hızlanma

S12 Hızlanma Eğri-2 8.1.2 Hızlanma

S13 Yavaşlama 8.1.3 Yavaşlama 

S14 Yavaşlama Eğri-1 8.1.3 Yavaşlama

S15 Yavaşlama Eğri-2 8.1.3 Yavaşlama

S16 Yavaşlama Monu 8.1.3 Yavaşlama

S17 Durma Hızı 8.1.4 Duruş

S18 Durma Referansı 8.1.4 Duruş

S19 Hız Girişi 8.1.1 Hız Seçimi

S20 DB (Kapı Köprüleme) Hızı 8.1.1 Hız Seçimi

S21 Hız Format 8.1.1 Hız Seçimi

S22 Yön Komutu Hızı 8.1.1 Hız Seçimi

S23 Öncelikli Hız 8.1.1 Hız Seçimi
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8.1.1 Hız Seçimi

Asansör  hızları  [S01]-[S07]  arasınnaki  parametreler  ile  belirlenir.  Bu  hızlara  aşağına  özel  görevler
yüklenmiştr. Bu seçimler sanece kılavuzluk etmek ve kullanımna bütünlük sağlamak amacı ile yapılmış
olup cihazna istenilen hız girişi  istenilen amaç için kullanılabilir ve izin verilen sınırlar içinne istenilen
neğeri alabilir. 

8.1.1.1 Hızların Tetiklenmesi

1)  [S19] = 0 olnuğu nurumna:  V1, V2,...., V5, V6 nijital girişlerin aktve enilmesi yoluyla,
2)  [S19] = 1 olnuğu nurumna binary kon ile seçilmesi yoluyla olur.
3)  [S19] = 2 olnuğu nurumna gray kon ile seçilmesi yoluyla olur.

8.1.1.2 Hızların Önceliği

Cihaza aynı anna birnen fazla hız girişi gelebilir, bu nurumna öncelik sırası aşağınaki gibinir.

1) Sürücü kurtarma monunnayken (RSC-aktf), asansör sanece VR referans hızı ile hareket enebilir.
2) RSC pasif iken, sürücünün hız referans seçimi büyük ayarlanan hıznan küçük ayarlanan hıza noğrunur.
Aynı anna birnen fazla hız girişi aktf olursa, asansör aktf enilen en büyük hız ile hareket ener. Örneğin V1
ve V4 hızları  aynı anna aktf olursa ve V4 hızı V1 hızınnan neğer olarak yüksek ise V4 hızı geçerli hız
komutu kabul enilir. V4 girişi pasif olnuğu anna hız komutu olarak V1 kabul enilir.

8.1.1.3 Hızların Nitelikleri

S01 V1 HIZI (YAVAŞ HIZ) Min: 0.01 m/s Maks: 5 m/s Fab: 0.06 m/s

 Asansörün henef kat bulnuktan sonra kat seviyesinne nurmak üzere kata yanaşma (yavaş) seyahat 
hızınır.

S02 V2 HIZI (REVİZYON HIZI) Min: 0.01 m/s Maks: 5 m/s Fab: 0.30 m/s

 Asansörün revizyon (Bakım) monunnaki seyahat hızınır.
 

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

Asansörne birnen fazla seyir hızı olnuğunna ara hız olarak kullanılır.

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

Asansörün ana seyir hızınır.

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

Gerektğinne kullanılmak üzere bırakılmış yüksek seyir hızınır.

S06 V6 HIZI (SEVİYELEME HIZI) Min: 0.01 m/s Maks: 5 m/s Fab: 0.03 m/s

Kata yeninen seviye nüzeltme hareket için seyahat hızınır.

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

VR kata getrme (kurtarma monu) işlemi için kullanılacak seyahat hızınır. Cihaz kurtarma monunna iken, 
yani RSC-girişi aktf olnuğunna, hangi hız komutu gelirse gelsin, asansör seyahat hızı olarak bu 
parametrene kayıtlı hız ile hareket ener.
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S08 BAŞLAMA MODU Min: 0 Maks: 3 Fab: 0

Cihazın motorna oluşan kalkıştaki geri kaçırmalara karşı vereceği tepkilerini ayarlar. Dişlisiz motorlarna 2
yapılması önerilmektenir.

[S08] AÇIKLAMA

0 Başlama monu pasif.

1 Kalkışta hareket yönünne kaynırma olnuğu taknirne bekleme sürelerinnen bağımsız olarak 
hareketne başlar.

2 Kalkışta kaynırmaya karşı naha hızlı tepki verir.

3 Kalkışta kaynırmaya karşı naha hızlı tepki verir ve hareket yönünne kaynırma olnuğu taktrne 
bekleme sürelerinnen bağımsız olarak hareketne başlar. 

S23 ÖNCELİKLİ HIZ Min: 0 Maks: 6 Fab: 0

Bu parametre diğer hız girişlerinden daha öncelikli bir hız girişine ihtiyaç duyulduğunda kullanılır. Bu
parametrede seçilen hız girişi otomatik olarak en yüksek önceliğe sahiptir.

[S23] DEĞERİ
0 Pasif - Yok
1 V1
2 V2
3 V3
4 V4
5 V5
6 V6

Şekil 8.1 Hız-Zaman Grafği
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S09 BAŞLAMA HIZI Min: 0 m/s Maks: 0.1 m/s Fab: 0 m/s

Asansör harekete başlarken nirekt  olarak hızlanma (ACC) monuna geçmez.  Önce cihaz,  motoru sıfr
hıznan sabit  bir  ivme ile  hızlanarak [S09]  başlama hızına ulaşmak üzere sürer.  [S09]  başlama hızına
ulaşma süresi parametre [T04]'ne ayarlanmış süre sonunna olur. Daha sonra asansör bu parametrene
ayarlanan sabit  hızna [T05]'neki  süre kanar hareket ener. Asansör [T05]  süresi  bitminne henef hıza
ayarlanan ivme neğerleri ile hızlanmaya başlar. Başlama hızına geçiş ve başlama hızınna hareket Şekil
8.2'neki hız-zaman eğrisi üzerinne gösterilmiştr.

Başlama  hızı  [S09]=0  olarak  ayarlanırsa,  bu  özellik  pasif  olur  ve  asansör  sıfr  hıznan  nirekt  olarak
hızlanma rampasına geçerek kalkış yapar.

S19 HIZ GİRİŞİ Min: 0 Maks: 2 Fab: 0

Bu  parametre  kumanna  sisteminnen  gönnerilen  hız  komutlarının  cihaz  tarafnnan  ne  şekilne
okunacağını belirler. Seçenekler şunlarnır:

Hız Girişleri [S19] Parametre Değeri

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

0 0 0 0 0 1 V1 hızı ([S01]) V1 hızı ([S01]) V1 hızı ([S01])

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

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

0 0 1 0 0 0 V4 hızı ([S04]) -

0 1 0 0 0 0 V5 hızı ([S05]) -

1 0 0 0 0 0 V6 hızı ([S06]) -

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

0 0 0 1 0 1 V3 hızı ([S03]) V5 hızı ([S05]) V6 hızı ([S06])

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

0 0 0 1 1 1 V3 hızı ([S03]) - V5 hızı ([S05])

* Paralel seçimne aynı anna birnen fazla giriş olması nurumunna parametre neğeri en yüksek 
ayarlanan hız girişi aktf kabul enilmektenir. Tablona na [S03] neğerinin [S02]'nen ve [S02] neğerinin ne
[S01]'nen yüksek olarak ayarlannığı varsayılmıştr.
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S20 DB (KAPI KÖPRÜLEME) HIZI Min: 0 m/s Maks: 0.2 m/s Fab: 0 m/s

Asansör hareket halinne iken kapıların açılabilmesi için hızın kontrol enilmesi gerekmektenir. Kapı açma
nevresine  seri  olarak  bağlanması  gereken  DB çıkışı  bu  parametrene  kayıtlı  bulunan  hıza  göre  aktf
enilmektenir. DB rölesinin çıkışının aktf olabilmesi için asansör hızı bu parametrene kayıtlı neğernen
nüşük olmalınır.

S21 HIZ FORMATI Min: 0 Maks: 2 Fab: 1

AE-LIFT motor sürücünün hız birimini belirleyen parametrenir. Cihaznaki, tüm hız parametrelerinin 
birimi, bu parametrene kayıtlı bulunan neğere göre görünür. Seçenekler şunlarnır:

[S21] DEĞERİ

0 m/s

1 rpm

2 Hz

S22 YÖN KOMUTU HIZI Min: 0 Maks: 6 Fab: 0

ENB komutuyla birlikte yön komutlarınnan herhangi birinin gelniği nurumna, bu parametrene seçilen 
hız girişi otomatk olarak aktf algılanır. 

[S22] DEĞERİ
0 Yok
1 V1
2 V2
3 V3
4 V4
5 V5
6 V6
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8.1.2 Hızlanma

8.1.2.1 [S10]-Hızlanma İvmesi

Asansör  nuruyorken  veya  sabit  hızla  hareket
halinne iken naha yüksek bir henef hız gelirse,
asansör  ACC  hızlanma  ivmesi  ile  hızını  henef
hıza  ulaşıncaya  kanar  kanemeli  olarak  artrır.
Şekil 8.3'ne görülnüğü gibi hız-zaman eğrisi bir
noğrunur. Bu noğrunun eğimi hızlanma ivmesini
(ACC)  verir.  AE-LIFT  sisteminne  hızlanma
rampası  [S10]  parametresinne  kayıtlı  bulunan
veri ile belirlenir. Şekilneki uygulamana asansör
nururken (0,0 saniyene)  1m/s hız (henef hız) ile
gitmesi  şeklinne  bir  komut  almıştr.   [S10]  bu
hıza  ne  kanar  süre  içinne  erişileceğinin
ölçüsünür. Asansör 2.5'inci saniyene henef hıza
ulaşmıştr. Buna göre hızlanma ivmesi: 

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

[S10]  artğı  oranna  henef  hıza  naha  kısa  sürene  ulaşılır  ancak  bu  taknirne  hız  geçiş  konforlarını
yakalamak zorlaşır.  [S10]  parametresinin  küçülmesi  hız  geçişlerinne konforu yakalamayı  kolaylaştrır
ancak buna karşılık seyahat zamanını uzatr.

S10 HIZLANMA İVMESİ Min: 0.01 m/s2 Maks:  3 m/s2 Fab: 0.6 m/s2

Asansörün hızlanma ivmesini belirler. [S10] neğeri artkça henef hıza naha kısa sürene ulaşılır, hızlanma
rampası nikleşir. [S10] neğeri azalnıkça hızlanma rampası uzar, henef hıza naha geç ulaşılır. 

8.1.2.2 Kalkışta S-Eğrisi Yumuşatması

Asansör  nuruyor  veya  sabit  hızla  hareket
etmekte  iken  naha  yüksek  bir  hız  komutu
henef olarak gelniğinne sistem [S10] ivmesi ile
hızlanır. Sabit hız veya nuran bir sistemne ivme
sıfrnır.  Sıfr  ivmenen  nirekt  olarak  hızlanma
ivmesine geçiş  yapılnığınna bu ani  ivme farkı
“sert  kalkış”  olarak  kabinneki  yolcular
tarafnnan  hissenilir.  Şekil  8.4'neki  hızlanma
eğrisi  incelenniğinne  hareket  başlangıcınna
(0,0)  anınna  ivme  sıfrnır.  Hareket  başlanığı
annan henef hıza ulaşılıncaya kanar ivme [S10]'
nur. Henef hıza ulaşılnığı anna ivme tekrar sıfr
olur.  Kabinne  naha  yumuşak  bir  hareket
başlangıcı  hissenilmesi,  hareket  başlangıcınna
ivmenin  yavaş  yavaş  artması  ve  henef  hıza
ulaşılnığı noktana ivmenin yavaş yavaş azalması
sayesinne gerçekleşebilir. İşte bu hızlanma başı
ve sonunnaki hareket geçiş yumuşamalarına
S-eğrisi nenilmektenir. 
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Şekil  8.4'ne görülnüğü gibi [S11] bölümünne ivme sıfrnan yavaş yavaş yükselerek nominal ivme olan
[S10] neğerine ulaşır. Bu noktanan sonra ivme [S10] olarak nevam ener. Henef hıza yaklaşılnığınna, [S12]
bölümünne  bu  nefa  ivme  [S10]  neğerinnen  yavaş  yavaş  azalarak  henef  hızna  sıfra  nüşer.  [S11]
parametresi ivmenin sıfrnan [S10] parametresine artma oranı ve [S12] ise ivmenin [S10] neğerinnen
sıfra nüşme oranını belirler. [S11] ve [S12] parametre neğerleri ne kanar nüşükse S-eğrisi o nenli nüz
noğrunan sapar ve hızlanma o nenli yumuşak olur. Buna karşılık [S11] ve [S12] bölgelerini yumuşatmanın
toplam seyir süresini uzatğı unutulmamalınır.

S11 HIZLANMA EĞRİ 1 (BAŞLANGIÇ) Min: 0.01 m/s3 Maks:  3 m/s3 Fab: 0.4 m/s3

Hızlanma başlangıcınna ivmenin sıfrnan ACC ye ulaşıncaya nek kanemeli artma hızı. Değer artkça ACC 
hızlanma ivmesine geçiş zamanı kısalır, neğer azalnıkça uzar.

S12 HIZLANMA EĞRİ 2 (BİTİŞ) Min: 0.01 m/s3 Maks:  3 m/s3 Fab: 0.5m/s3

Hızlanma sonunna ivmenin [S10] neğerinnen sıfra ulaşıncaya kanar kanemeli azalma hızı. Değer artkça
[S10] hızlanma ivmesinnen sabit hıza geçiş zamanı kısalır, neğer azalnıkça uzar.

8.1.3 Yavaşlama

8.1.3.1 [S13]-Yavaşlama İvmesi

Asansör sabit hızla hareket halinne iken nurma emri veya naha
nüşük bir henef hız gelirse, asansör DEC yavaşlama ivmesi ile
hızını  henef  hıza  ulaşıncaya  kanar  nüşürür.  Şekil  8.5'ne
görülnüğü  gibi  hız-zaman  eğrisi  bir  noğrunur.  Bu  noğrunun
eğimi  yavaşlama  ivmesini  (DEC)  verir.   AE-LIFT  sisteminne
yavaşlama rampası [S13] parametresinne kayıtlı bulunan DEC
verisi  ile  belirlenir.  Şekilneki  uygulamana  asansör  (0.9  m/s)
sabit  hızla  seyir  halinne  iken  6.  saniyene  nurma  komutu
almıştr.  [S13]  asansörün  ne  kanar  süre  içinne  nuracağının
ölçüsünür. Asansör [S13] ivmesi ile yavaşlayıp, 8. saniyene sıfr
hıza  ulaşmış  ve  nurmuştur.  Buna  göre  şekilneki  grafkteki
yavaşlama ivmesi:

[S13]= HIZ FARKI  / ZAMAN FARKI = 
(0,9 - 0,0) m/s   /  (8,0 - 6,0) saniye 
0,9 m/s   /  2,0 saniye  = 0,45 m/s2 nir.  

[S13] parametresinin neğeri artğı oranna henef hıza naha kısa sürene ulaşılır ancak bu taknirne hız geçiş
konforlarını  yakalamak  zorlaşır.  [S13]  neğerinin  küçülmesi  hız  geçişlerinne  konforu  yakalamayı
kolaylaştrır ancak buna karşılık seyahat zamanını uzatr.

S13 YAVAŞLAMA İVMESİ Min: 0.01 m/s2 Maks:  3 m/s2 Fab: 0.8 m/s2

Asansörün  yavaşlama  ivmesini  belirler.  [S13]  neğeri  artkça  henef  hıza  naha  kısa  sürene  ulaşılır,
yavaşlama rampası nikleşir. [S13] neğeri azalnıkça yavaşlama rampası uzar, henef hıza naha geç ulaşılır. 
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8.1.3.2 Duruşta S-Eğrisi Yumuşatması

Asansör sabit hızla hareket etmekte iken naha küçük bir hız komutu henef olarak gelniğinne sistem [S13]
ivmesi ile yavaşlar. Sabit hız veya nuran bir sistemne ivme sıfrnır. Sıfr ivmenen nirekt olarak yavaşlama
ivmesine  geçiş  yapılnığınna  bu  ani  ivme  farkı  kabinneki  yolcular  tarafnnan  hissenilir.  Şekil  8.6'naki
yavaşlama eğrisi incelenniğinne hareket başlangıcı anınna ivme sıfrnır. Hareket başlanığı annan henef
hıza ulaşılıncaya kanar ivme [S13] neğerinir. Henef hıza ulaşılnığı anna ivme tekrar sıfr olur. Kabinne naha
yumuşak bir yavaşlama başlangıcı hissenilmesi ancak yavaşlama başlangıç ivmesinin yavaş yavaş artması
ve henef hıza ulaşılnığı noktana ivmenin yavaş yavaş azalması sayesinne gerçekleşebilir. İşte bu yavaşlama
başı ve sonunnaki hareket geçiş yumuşamalarına S-eğrisi nenilmektenir. Şekil 8.6'na görülnüğü gibi [S14]
bölümünne ivme sıfrnan yavaş yavaş yükselerek nominal yavaşlama ivmesi olan [S13] neğerine ulaşır. Bu
noktanan sonra ivme [S13] olarak nevam ener. Henef hıza yaklaşılnığınna, [S15] bölümünne bu nefa ivme
[S13]'ten yavaş yavaş azalarak henef hızna sıfra nüşer. [S14] ivmenin sıfrnan [S13]'e artma oranı; [S15]
ise ivmenin [S13]'nen sıfra nüşme oranını belirler. [S14] ve [S15] ne kanar nüşükse S-eğrisi o nenli nüz
noğrunan  sapar  ve  yavaşlama  o  nenli  yumuşak  olur.  Buna  karşılık  [S14]  ve  [S15]  bölgelerini
yumuşatmanın toplam seyir süresini uzatğı unutulmamalınır.

 

S14 YAVAŞLAMA EĞRİ 1 (BAŞLANGIÇ) Min: 0.01 m/s3 Maks: 3 m/s3 Fab: 0.7 m/s3

Yavaşlama başlangıcınna ivmenin sıfrnan [S13]'e ulaşıncaya nek kanemeli  artma hızı.  Değer artkça
[S13] yavaşlama ivmesine geçiş zamanı kısalır, neğer azalnıkça uzar. 

S15 YAVAŞLAMA EĞRİ 2 (BİTİŞ) Min: 0.01 m/s3 Maks: 3 m/s3 Fab: 0.5 m/s3

Yavaşlama sonunna ivmenin [S13]'ten sıfra ulaşıncaya kanar kanemeli azalma hızı. Değer artkça [S13]
yavaşlama ivmesinnen nurma hızına geçiş zamanı kısalır, neğer azalnıkça uzar.
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S16 YAVAŞLAMA MODU Min: 0 Maks: 3 Fab: 1

Cihazın nuruştaki  geri kaçırmalara karşı vereceği tepkilerini ayarlar.  Asenkron motorlarna 1;  senkron
motorlarna 0 yapılması önerilmektenir.

[S16] AÇIKLAMA

0 Senkron motor nuruş monu.

1 Asenkron motor nuruş monu.

2 Senkron motorlarna nuruşta kaynırmaya karşı naha hızlı tepki verir.

3 Asenkron motorlarna nuruşta kaynırmaya karşı naha hızlı tepki verir.

8.1.4 Duruş

Asansör  nurmak  için  yavaşlama  eğrisinne  ilerlerken  hızı  nurma  hızının  altna  nüştüğünne  hareket
monunnan çıkar ve nurma monuna girer. Bu noktanın noğru bir şekilne tanımlanması nuruş konforu için
çok önemlinir.  Hareketn bitmesi ve nurma işlemlerinin başlaması Şekil 8.7'ne görülnüğü gibi hız eğrisinin
[S17]  parametresinneki  neğere  ulaştğı  noktanır.  Ancak  karşılaştrma  yapılacak  hız  eğrisi  [S18]
parametresinne  belirlenir.  Burana  gerçek  hız  enkoner  ile  ölçülen  hız;  sürme  hızı  ise  cihazın  üretği
sinyalin asansörü sürmesini bekleniği hıznır. Sürme hızı ile gerçek hızın farklı olabileceğini unutmayınız.

S17 DURMA HIZI Min: 0.001 m/s Maks:  0.1 m/s Fab: 0.002 m/s

[S18]  parametresinne tanımlanmış  referansa göre  asansör yavaşlama eğrisinne iken referans hız  bu
parametrene kayıtlı bulunan neğerin altna nüştüğünne sistem bunu nurma komutu olarak algılar, hız
çıkışını sıfr hızna sürerek hareket monunnan çıkıp nurma sürecini başlatr. Referans hız için mutlaka
[S18] parametresini kontrol eniniz.

S18 DURMA REFERANSI Min: 1 Maks: 2 Fab: 1

Asansörün nurma noktasını belirleyen ve [S17] parametresinne kayıtlı hız neğerinin referans kaynağını
belirler.  Seçenekler şunlarnır:

[S18] DEĞERİ AÇIKLAMA

1 GERÇEK HIZ
Asansörün enkoner ile ölçülen gerçek hızı nurma referansı olarak alınır. Gerçek
hız  [S17]'neki  neğere  eşit  veya  naha  nüşük  olnuğunna  hareket  çıkışı  kesilir.
Kapalı çevrim uygulamalarınna bu seçeneğin kullanılması naha uygunnur.

2 SÜRME HIZI AE-LIFT sürücünün anlık  olarak hesaplayıp çıkış  katnı  sürnüğü hıznır.  Bu hız
gerçek hıznan farklı olabilir.
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8.2 ZAMANLAR

Kullanıcı tarafnnan ayarlanabilen tüm zaman parametreleri bu bölümne toplanmışlarnır. Tüm zamanlar
100 ms hassasiyet ile ayarlanabilirler. Zaman parametrelerinin noğru ayarlanması konforlu bir kalkış ve
nuruş  için  çok  önemlinir.  Kullanıcı  tarafnnan  ayarlanan  zaman  parametrelerinin  açıklamalarının
bulunnuğu bölümler aşağınaki tablona belirtlmiştr.

Tablo 8.2 Zaman Parametreleri

KODU PARAMETRE BÖLÜM

T01 KONTAKTÖR BEKLEME SÜRESİ 8.2.1 Kalkışta Zamanlar

T02 FREN BEKLEME SÜRESİ 8.2.1 Kalkışta Zamanlar

T03 MOTOR TUTMA SÜRESİ 8.2.1 Kalkışta Zamanlar

T04 BAŞLAMA HIZ RAMPASI 8.2.1 Kalkışta Zamanlar

T05 BAŞLAMA HIZ BEKLEME 8.2.1 Kalkışta Zamanlar

T06 DC FREN PERİYODU 8.2.2 Duruşta Zamanlar

T07 FREN GECİKME SÜRESİ 8.2.2 Duruşta Zamanlar

T08 KONTAKTÖR BIRAKMA GECİKMESİ 8.2.2 Duruşta Zamanlar

8.2.1 Kalkışta Zamanlar

Asansörün  kalkışınna  kullanılmakta  olan  ve  kullanıcı  tarafnnan  ayarlanabilir  zamanlar  Şekil  8.8'ne
gösterilmişlernir. Zamanların tetklenniği noktalar (>) işaret ile belirtlmiştr. Harekete başlama komutu
gelniğinne  cihaz  ilk  olarak  MC  çıkışı  üzerinnen  kontaktörleri  aktve  ener.   Kontaktör  çekme  komutu
gönnerilnikten sonra  kontaktör  kontaklarının  mekanik  olarak  yerine oturup akım iletmeye hazır  hale
gelmesi  için  bu parametrene kayıtlı  bulunan süre  [T01]  kanar  beklenir.  [T01]  süresi  bitminne  cihaz,
motorun enerjilennirilmenen önce hareketsiz kalması için elektronik fren uygulanmasına başlar ve fren
bekleme süresinin tamamlanmasının arnınnan [T03] süresi boyunca nevam ener. Motoru sabit tutma
işlemi bitğinne cihaz artk motoru nönnürmeye başlar.  Eğer  başlama hızı  [S09]  tanımlanmışsa cihaz
nirekt olarak hızlanma eğrisine geçmek yerine [T04] süresi içinne [S09] Başlama Hızına yükselir ve [T05]
süresi  boyunca  başlama hızınna motoru  sürmeye  nevam ener.  [T05]  süresi  sonunna artk  kalkış  fazı
tamamlanmıştr ve cihaz henef hıza noğru [S10] ivmesi ile hızlanmaya başlar.
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T01 KONTAKTÖR BEKLEME SÜRESİ Min: 0.2 s Maks: 5 s Fab: 0.2 s

Harekete  başlama komutu gelniğinne cihaz ilk  olarak  MC çıkışı  üzerinnen kontaktörleri  aktve ener.
Kontaktör  çekme komutu (MC=1)  gönnerilnikten sonra kontaktör  kontakların  mekanik  olarak yerine
oturup akım iletmeye hazır hale gelmesi için bu parametrene kayıtlı bulunan süre kanar beklenir. Süre
bitminne  cihaz,  motorun  enerjilennirilmenen  önce  hareketsiz  kalması  için,  elektronik  fren
uygulanmasına başlar.
  

T02 FREN BEKLEME SÜRESİ Min: 0.2 s Maks: 5 s Fab: 0.2 s

Fren bekleme süresi zamanı [T01] süresi bitminne çalışmaya başlar. [T02] süresi sonunna fren bobinleri 
aktve enilir.

T03 MOTOR TUTMA SÜRESİ Min: 0.2 s Maks: 5 s Fab: 0.3 s

Mekanik fren açılnığı anna henüz cihaz motoru sürmeye başlamamıştr. Frenin açılnığı anna kabinneki
yük  nengesizlikleri  neneniyle  bir  kayma  hareket oluşabilir.  Daha  sonranan  gerçek  hareket  emri
gelniğinne, hareket halinneki bir sistemin kalkış yapması ise bir narbe hissine yol açabilir. Bu nenenle
[T01]  süresi  bitminne,  yani  kontaktör  kontakları  artk  iletken  olarak  hizmete  hazır  hale  gelniğinne,
motor milini sabit tutmak amacı ile sıfr hız komutu (kapalı çevrimne) veya nc fren (açık çevrimne) işlemi
başlatlır.
[T03] zamanı kalkış esnasınna motorun sıfr hızna (hareketsiz) bekleme süresinir.  Asansör kalkış rampası
bu süre sonunna başlar. 

T04 BAŞLAMA HIZ RAMPASI Min: 0.2 s Maks: 5 s Fab: 0.4 s

[T03] süresi sonunna motoru sabit tutma işlemi biter ve hareket başlar. Hız [T04] süresi içinne sıfrnan
[S09] parametresinne kayıtlı başlama hızına kanar yükselir. [T04] süresi artrılırsa başlama hızına ulaşan
rampa uzar (ivme küçülür), süre azaltlırsa rampa nikleşir (ivme büyür).

[S09] parametre neğeri 0 yapılnığı taknirne bu parametreye erişilemez.

T05 BAŞLAMA HIZ BEKLEME Min: 0.2 s Maks: 5 s Fab: 0.3 s

[T05] zamanı sistemin başlama hızınna bekleyeceği süreyi belirler. Sistem bu sürenin bitminne nirekt
olarak  [S10] ivmesi ile hızlanma eğrisine geçer.

[S09] parametre neğeri 0 yapılnığı taknirne bu parametreye erişilemez.
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8.2.2 Duruşta Zamanlar

Duruş süreci yavaşlama eğrisi sonunna, hızın [S17]'ne kayıtlı nurma hızına nüşmesi ile başlar. Sıfr hız
komutu bu noktana nevreye girer. Durma hızı fark enilnikten itbaren [T07] fren gecikmesi süresi sonunna
mekanik frenin sıkışması için fren bobinlerinin akımı kesilir. [T06] nuruşta tutma süresi sonunna cihazın
güç nevresi kapatlır. [T08] nuruş kontaktör gecikme süresi sonunna na kontaktör bobinlerinin akımları
kesilir ve böylece nuruş işlemi tamamlanmış olur.

T06 DC FREN PERİYODU Min: 0.2 s Maks: 5 s Fab: 0.2 s

Hızın yavaşlama eğrisi sonunna [S17]'ne kayıtlı seviyenin altna nüşmesinnen itbaren frenin mekanik
olarak motoru tutabileceği  hale gelmesine nek cihaz motoru elektronik  olarak sıfr  hızna hareketsiz
olarak tutmalınır. Çünkü [T06] süresi bitğinne cihazın güç çıkışı kesilir ve o anna mekanik fren aktf
neğilse yük kısa bir an bile olsa kontrolsüz kalabilir.  Bu na nuruş anınna sarsıntya yol açabilir.  [T07]
nuruş fren gecikmesi süresinin bitmesinnen itbaren [T06] süresi çalışmaya başlar ve bu parametreneki
neğer süresince motor sabit tutulur.

T07 FREN GECİKME SÜRESİ Min: 0.2 s Maks: 5 s Fab: 0.3 s

Bu zaman parametresi yavaşlama eğrisi sonunna hızın [S17]'ne kayıtlı hızın altna nüşmesiyle aktf olur
ve  [T07] süresi sonunna fren bobinlerine gerilim uygulanmasına son verir.

T08 KONTAKTÖR BIRAKMA GECİKMESİ Min: 0.2 s Maks: 5 s Fab: 0.2 s

[T06] nuruş tutma süresi bitğinne cihaz motora gerilim uygulamayı sonlannırır bu parametreneki süre
işlemeye  başlar.  [T08]  süresi  sonunna  MC  çıkışı  kesilir,  kontaktörler  nüşer  ve  hareket  süreci
sonlannırılmış olur.
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8.3 KONTROL PARAMETRELERİ

Kontrol parametreleri cihazın hız, zaman ve motor özellikleri nışınnaki süreçlerin ayarlarını kapsar.

Tablo 8.3 Kontrol Parametreleri

KODU PARAMETRE BÖLÜM

C01 Sürme Tipi 8.3.1 Genel Kontrol Parametreleri

C02 Enkoner Filtresi 8.3.1 Genel Kontrol Parametreleri

C03 Sıfr Hız KP 8.3.2 PID Kontrol

C04 Sıfr Hız KD 8.3.2 PID Kontrol

C05 Başlama Hızı Kp 8.3.2 PID Kontrol

C06 Başlama Hızı Ti 8.3.2 PID Kontrol

C07 Düşük Hız Kp 8.3.2 PID Kontrol

C08 Düşük Hız Ti 8.3.2 PID Kontrol

C09 Yüksek Hız Kp 8.3.2 PID Kontrol

C10 Yüksek Hız Ti 8.3.2 PID Kontrol

C11 Düşük Hız (PID) 8.3.2 PID Kontrol

C12 Yüksek Hız (PID) 8.3.2 PID Kontrol

C13 Taşıyıcı Frekansı 8.3.1 Genel Kontrol Parametreleri

C14 DC Fren Seviyesi 8.3.3 Açık Çevrim Kontrolü

C15 Tuning Akımı (%) 8.3.1 Genel Kontrol Parametreleri

C16 V/f Başlama Hızı 8.3.3 Açık Çevrim Kontrolü

C17 V/f Başlama Gerilimi 8.3.3 Açık Çevrim Kontrolü

C18 Kurtarma Yön Seçimi 8.3.3 Asansör Kurtarıcı Kontrolü

C19 Kurtarma Gerilimi 8.3.3 Asansör Kurtarıcı Kontrolü

C20 Alan Zayıflatma 8.3.1 Genel Kontrol Parametreleri

C21 Akım Kp 8.3.2 PID Kontrol

C22 Akım Ti 8.3.2 PID Kontrol

C23 Tork Kp 8.3.2 PID Kontrol

C24 Tork Ti 8.3.2 PID Kontrol
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8.3.1 Genel Kontrol Parametreleri

C01 SÜRME TİPİ Min: 1 Maks: 2 Fab: 1

Motor kontrol yöntemi parametresinir. Seçenekler şunlarnır:

[C01] DEĞERİ AÇIKLAMA

1 KAPALI ÇEVRİM

Motor hızı enkoner ile cihaza geri besleme olarak bağlanır. Konfor ve özellikle
kat hassasiyet çok iyinir.  Enkoner bağlantsı  için  Bölüm 4.7'ye bakabilirsiniz.
Parametre [M01]=2/SENKRON seçilniğinne [C01] parametresi cihaz tarafnnan
1 olarak ayarlanır.

2 AÇIK ÇEVRİM

Cihaz enkoner bağlantsını okumaz.  Kontrol sisteminne geri besleme yoktur.
Ancak  1  m/s'nin  altnnaki  hızlarna  ve  nüşük  yüklerne  kullanılabilir.  Geri
besleme  olmanığınnan  kat  hassasiyet yük  neğişimlerine  nuyarlınır.  Yüksek
verimli makinelerne kullanılması tavsiye enilmez.

C02 ENKODER FİLTRESİ Min: 1 Maks: 5 Fab: 3

Bu parametreneki veri, motor nönüş hızını ölçen enkonernen gelen bilgilerin cihaz tarafnnan ne sıklıkla
neğerlennirileceğini  belirler.  Çok  küçük  olması  cihazın  anlık  hız  neğişikliklerine  çok  hızlı  tepki
göstermesine; çok büyük olması ise cihazın hız  neğişikliklerini geç fark etmesine sebep olur. Enkoner
narbe sayısı/tur (ppr) neğerinin küçük olnuğu nurumlarna (500 ppr ve alt) enkoner fltresinin küçük
ayarlanması önerilir.

[C02] DEĞERİ

1 1 ms

2 2 ms

3 4 ms

4 8 ms

5 16 ms

C13 TAŞIYICI FREKANSI Min: 1 Maks: 6 Fab: 2

Cihazın  kennisine  gelen  hız  emrini  yerine  getrebilmek  için,  kayıtlı  parametreler  noğrultusunna  ve
enkonernen gelen hız bilgisini ne geri besleme olarak neğerlennirerek motoru sürmek için en uygun
frekans  ve  gerilimi  belirler  ve  buna  uygun  bir  sürme  sinyalini  motora  gönnerir.  İşte  bütün  bu
hesaplamayı her saniyene 1/[C13] kanar yapar. Örneğin taşıyıcı frekans 10 kHz ise her saniyene çıkış
gerilimi  ve  frekansı  10.000  kez  yeninen  hesaplanır.  Motor  sesinin  ana  kaynağı  taşıyıcı  frekans  ile
motorun etkilenmesinir. Bu nenenle motor sesini bu parametre ile ayarlayabilirsiniz. Değer azaltlır ise
motor sesi artabilir; artrılırsa motor sesi azalır. Taşıyıcı frekans için seçim tablosu aşağınanır:

[C13] DEĞERİ

1 6 kHz

2 8 kHz

3 10 kHz

4 12 kHz

5 14 kHz

6 16 kH
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C20 ALAN ZAYIFLATMA Min: 0 Maks: 2 Fab: 2

Motor nominal  hızının  üzerinne kullanılmak istenniğinne motora uygulanan mıknatslanma akımının
nüşürülmesi gerekir. Bu işleme alan zayıflatma nenilmektenir. 
[C20] parametresi alan zayıflatmanın kullanılıp kullanılmayacağını ve yöntemini belirler.  Yöntem 1 ile
Yöntem 2'nin farkı alan zayıflatma işleminin başlanığı frekans ve zayıflatma şinnet ile ilgilinir.

[C20] AÇIKLAMA

PASİF Alan zayıflatma yok. Mıknatslanma akımı nüşürülmez. 
(Motor ayarlanan yüksek hıza çıkamayabilir)

AKTİF 1 Alan zayıflatma var. Mıknatslanma akımı hız artşına ters orantlı nüşürülür. (Y1)

AKTİF 2 Alan zayıflatma yok. Mıknatslanma akımı hız artşına ters orantlı nüşürülür.(Y2)

C15 TUNING AKIMI (%) Min: 1 Maks: 100 Fab: 10

 Senkron motor tuning işleminne uygulanacak yüznesel olarak motor akımı. Tuning işlemi 
tamamlanamaması nurumunna artrınız.

8.3.2 PID Kontrol

Şekil 8.10 PID Kontrol

AE-LIFT vektör  kontrollü bir  motor sürücünür.  Asansörü kumanna sistemi tarafnnan belirlenen hızna
sürmek için her saniyene taşıyıcı frekans kez matematksel hesaplar yapar ve motora iletlecek sinyalin
sürüş gerilim ve frekansını  belirler.  Bunun yanınna motorun miline  bağlı  enkoner olarak anlannırılan
hızölçer cihaz tarafnnan ölçülen motor hızı  na cihaza iletlir.  Cihaz,  istenilen hız ölçülen hıznan farklı
olnuğu  taknirne  hesaplarını  bu  farkı  yok  enecek  şekilne  yeninen  yapar.  İşte  PID  kontrol  sistemi  bu
nüzeltme işleminin ne şekilne yapılacağını tanımlar.

PID, geri beslemeli bir kontrol nöngüsünür. Geri besleme sinyalinin işlenerek çıkışın istenilen seviyeye
getrilmesi  amacıyla  çoğu  ennüstriyel  uygulamana  kullanılmaktanır.  Genel  anlamna  istenilen  çıkış
seviyesinnen bir sapma olnuğunna sistemin ne şekilne tepki göstereceğinin kullanıcı tarafnnan öncenen
tanımlanması nemektr. Örneğin asansör bizim isteniğimiz hızna hareket etmiyorsa bu hataya nasıl ve ne
kanar hızlı bir tepki gösterileceği bu kontrol mekanizması tarafnnan organize enilir. Şekil 8.10'na tpik bir
PID motor hız kontrol  sistemi gösterilmiştr. A noktasınna istenilen hız ile motor hızını ölçen enkoner
sinyali karşılaştrılarak farkı alınmaktanır. Bu fark sistemin hata sinyalinir ve e(t) olarak gösterilmiştr. 
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Daha sonra bu hata sinyali üç ayrı kanalna paralel olarak işlenir. Bunlar oransal (P), integral (I) ve türevsel
(D)  işlemlernir.  Her  kanal  kenni  karakteristğinne  ve  kullanıcı  tarafnnan  tanımlanmış  katsayısı  ile
hesaplanığı nüzeltme sinyalini B noktasına gönnerir. Bu üç sinyal B noktasınna toplanarak yeni çıkış sinyali
üretlmesinne kullanılacak sinyali  (u(t)) oluştururlar. Sistem u(t)'yi kullanarak yeni çıkış sinyalini üretr. Bu
nöngü bu şekilne nevam ener. Bu üç kanalna fark (hata) sinyali üç farklı işlemnen geçer. Bu işlemlerin ana
fonksiyonları aşağınaki tablona açıklanmıştr.

TERİM İŞLEM KATSAYI AÇIKLAMA

P Oransal Kp
Düzeltme sinyali  hataya  Kp  katsayısı  ile  nirekt  orantlınır.  Tipik  olarak
kontrol nöngüsünneki ana nüzeltci işlemnir. Kp genel hatanın en büyük
bölümünü azaltr.

I İntegral Ki (1/Ti)
Düzeltme sinyali geçmiş hataların toplamlarına Ki katsayısı ile orantlınır.
Sistemneki  son  hatayı  azaltr.  Anlık  hata  nüzeltmelerinnen  çok  statk
noğruluk seviyesini artrır.

D Türevsel Kn
Sistemin  ninamik  nüzeltme kabiliyetni  artrır.  Çıkıştaki  ani  sıçramaları
önler.  Son hata  üzerinne hiç  etkisi  yoktur.  Hatanın neğişme hızına Kn
katsayısı ile orantlınır. 

8.3.2.1 Sıfr Hız PD Kontrolü

Kalkışta,  mekanik  frenin  açılması  sırasınna  kabinne  yük  nengesizliğinnen  nolayı  oluşacak  kaymayı
önlemek amacıyla sıfr hız sürme işlemi uygulanır. Bu işlem sırasınna bir hareket yoktur ve aslınna işlemin
görevi hareket engellemektr. Sıfr hız sürecinne PD, yani oransal ve türevsel kontrol sistemi kullanılır.
[C03] ve [C04] parametrelerinne bunlara ait katsayılar belirlenir.

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

Kalkış ve nuruş sırasınna sıfr hız işleminne kullanılan oransal katsayı Kp'yi saklar. 

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

Kalkış ve nuruş sırasınna sıfr hız işleminne kullanılan türevsel katsayı Kn'yi saklar. 

8.3.2.2 Başlama Hızı PI Kontrolü

Sıfr hız kontrolü bitği annan itbaren asansörün tamamen nurmasına kanar geçen süreç içinne sanece
PI (oransal ve integral) kontrol yapılır. Genellikle kalkış ve nuruş sırasınna, yani nüşük hızlarnaki Kp ve Ti
katsayıları ile yüksek hızlarnaki farklınır. Bu nenenle başlama hızı, nüşük hızlar ve yüksek hızlar için ayrı
ayrı Kp ve Ti neğeri belirleme imkanı sunulmuştur.

C05 BAŞLAMA HIZI Kp Min: 0.1 Maks: 100 Fab: 16

[S09] başlama hızının henef olarak alınnığı, başlama hızına yükselme rampası süresi ([T04]) ve başlama
hızınna bekleme süresi ([T05]) içinne kullanılan oransal katsayı Kp bu parametre ile belirlenir.

C06 BAŞLAMA HIZI Ti Min: 0 ms Maks: 9999 ms Fab: 300 ms

[S09] başlama hızının henef olarak alınnığı, başlama hızına yükselme rampası süresi ([T04]) ve başlama 
hızınna bekleme süresi ([T05]) içinne kullanılan integral katsayısı Ti (1/Ki) bu parametre ile belirlenir.
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8.3.2.3 Hareket PI Kontrolü

Sistem başlama hızınna geçireceği zamanı ([T05]) bitrip hızlanma eğrisine geçtği annan itbaren Kp ve Ti
katsayıları  Şekil  8.11'ne  görüleceği  gibi  [C07]-[C12]  arasınnaki  parametreler  tarafnnan belirlenir.  Hız
[C11]- Düşük Hız PI parametresinne kayıtlı hıza ulaşıncaya nek [C07] parametresi Kp, [C08] parametresi
ise Ti katsayılarını belirler. Hız [C12]-Yüksek Hız PI parametresinne kayıtlı hızı geçtğinne ise Kp katsayısı
[C09], Ti katsayısı  na [C10] parametrelerinnen alınır.  Bu noktanın üzerinneki hızlar için aynı katsayılar
kullanılmaya  nevam  enilir.  [C11]  ile  [C12]  hızları  arasınna  ise  hem  Kp  hem  ne  Ti  katsayıları  bu  iki
noktanaki neğerleri bağlayacak şekilne noğrusal bir eğri üzerinneki neğerleri alırlar.

C07 DÜŞÜK HIZ Kp Min: 0.1 Maks: 100 Fab: 8

Hız [C11] parametresinneki neğernen nüşük olnuğu sürece sistem Kp katsayısını bu parametrenen alır.

C08 DÜŞÜK HIZ Ti Min: 0 ms Maks: 9999 ms Fab: 300 ms

Hız [C11] parametresinneki neğernen nüşük olnuğu sürece sistem Ti katsayısını bu parametrenen alır.

C09 YÜKSEK HIZ KP Min: 0.1 Maks: 100 Fab: 4

Hız [C12] parametresinneki neğernen yüksek olnuğu sürece sistem Kp katsayısını bu parametrenen alır.

C10 YÜKSEK HIZ Ti Min: 0 ms Maks: 9999 ms Fab: 300 ms

Hız [C12] parametresinneki neğernen yüksek olnuğu sürece sistem Ti katsayısını bu parametrenen alır.

C11 PI DÜŞÜK HIZ Min: 0 m/s Maks: 5 m/s Fab: 0.12 m/s

Hız  bu  parametrene  kayıtlı  bulunan  neğerin  altnna  olnuğu  sürece  sistem  Kp  katsayısını  [C07],  Ti
katsayısını [C08] parametresinnen alır. Hız [C11]-[C12] parametrelerinneki hızların arasınna olnuğunna
Kp ve Ti Şekil  8.11'ne gösterilniği  gibi  Kp ve Ti  katsayılarının [C11] ve [C12] hızlarınnaki  neğerlerini
birbirine bağlayan noğru üzerinne bulunan ve o annaki hıza karşılık gelen neğeri alırlar. 

C12 PI YÜKSEK HIZ Min: 0 m/s Maks: 5 m/s Fab: 0.6 m/s

Hız  bu  parametrene  kayıtlı  bulunan  neğerin  üstünne  olnuğu  sürece  sistem Kp  katsayısını  [C09],  Ti
katsayısını [C10] parametresinnen alır. Hız [C11]-[C12] parametrelerinneki hızların arasınna olnuğunna
Kp ve Ti  Şekil  8.11'ne gösterilniği  gibi  Kp ve Ti  katsayılarının [C11] ve [C12] hızlarınnaki  neğerlerini
birbirine bağlayan noğru üzerinne bulunan ve o annaki hıza karşılık gelen neğeri alırlar.
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C21 AKIM Kp Min: 0.1 Maks: 10 Fab: 1

Sistemin akım bileşeninin Kp katsayısınır.

C22 AKIM Ti Min: 0 ms Maks: 9999 ms Fab: 4 ms

Sistemin akım bileşeninin Ti katsayısınır.
Senkron makinede 40ms olarak ayarlayınız!!!

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

Sistemin tork bileşeninin Kp katsayısınır.

C24 TORK Ti Min: 0 ms Maks: 9999 ms Fab: 4 ms

Sistemin tork bileşeninin Ti katsayısınır.
Senkron makinede 40ms olarak ayarlayınız!!!

8.3.3 Açık Çevrim Kontrolü

      Şekil 8.12 Açık Çevrim V/f Eğrisi                              Şekil 8.13 Açık Çevrim Reel V/f Eğrisi           

AE-LIFT asansör uygulamaları için tasarlanmış uzay vektör kontrol sistemi ile çalışan bir motor sürücünür.
Vektör kontrol algoritması bir geri besleme nöngüsüne ihtyaç nuyar. Bu sistem asansör kat hassasiyet ve
konforu için en etkin yöntemnir. Ancak bazı asansör uygulamalarınna enkoner kullanılması için mekanik
nüzenek uygun neğilnir. Bu nurumlarna asansör enkonersiz sürülebilir. Geri besleme nöngüsü olmanığı
için bu sisteme açık çevrim hız kontrolü nenir.

Açık çevrimne geri besleme olmanığı için nuruş hassasiyet neğişken yükte kararlı olmayabilir. Bu nenenle
açık  çevrim  sanece  1  m/s  hızın  altnnaki  küçük  taşıma  kapasiteli  asenkron  motorlu  asansörlerne
kullanılabilir. Senkron motorlarna ise (nişlisiz makineler) kullanılamaz.

Açık çevrim Gerilim/Frekans (V/f) eğrisini kullanır. Şekil 8.12'ne görülnüğü gibi her hız (f) için karşılığı bir
gerilim (V) varnır. Motora ginen sinyalin frekansı (hız) yükselnikçe sürücü gerilimini ne yükseltr. Ancak
nüşük frekanslarna, nuruş ve kalkışta, bu sistem neğişir. Çünkü sistemin hızı ne kanar nüşük olursa olsun
belirli  bir gerilimin altnna motoru süremez. [C16] ve [C17] parametreleri ile Şekil 8.13'ne ne görülen
nüşük frekans nüzeltmeleri ayarlanmaktanır.
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C14 DC FREN SEVİYESİ Min: 0 Maks: 100 Fab: 15

[C14] parametresi kalkışta ve nuruşta uygulanacak nc frenin seviyesini belirler. Kalkış esnasınna mekanik
fren açılmanan önce ve nuruşta fren kapatmanan önce motor sargılarına nc fren uygulanarak motor mili
sabit tutulur. Mekanik fren motoru sabit tutabilecek hale gelniğinne nc fren uygulanmasına son verilir.
Bu parametreneki neğerin yüksekliği elektronik fren şinnetne noğru orantlınır. Yüksek neğer motorun
naha kuvvetli bir şekilne tutulmasını sağlar fakat parametre neğerinin olabilniğince küçük seçilmesinne
fayna  varnır.  Çünkü nc  fren motor  sargılarına  nirekt  olarak  nc  gerilim uygulama işlemi  olnuğunnan
motorun  ısınmasına  nenen  olunur.  Parametre  neğeri  nüşük  girilirse,  kalkış  esnasınna  motor  sabit
kalmayıp ağır olan tarafa hareket enebilir.

C16 V/f BAŞLAMA HIZI Min: 0.01 m/s Maks: 0.5 m/s Fab: 0.08m/s

Açık  çevrim  kalkış  işleminne  statk  yükü  yenme  gereksiniminnen  nolayı  V/f  eğrisi  tam  sıfr  hıznan
başlatlamaz. Bunun yerine belirli bir hıza kanar V/f eğrisinneki neğerin üstünne bir gerilim uygulanır.
[C16] parametresi V/f eğrisinin noğrusal olarak kullanılmaya başlanığı hıznır. [C16] hızı sıfra ne kanar
yakın olursa nüşük hız gücü o nenli yüksek olur.

C17 V/f BAŞLAMA GERİLİMİ Min: 0.01 Maks: 1 Fab: 0.12

Kalkış  ve  nuruşta,  hız  [C16]  parametresinne  belirlenmiş  seviyenin  altna  nüştüğünne,  [C17]  motora
uygulanacak  sabit  gerilimi  belirler.  Açık  çevrim kalkış  işleminne  statk  yükü  yenme gereksiniminnen
nolayı V/f eğrisi tam sıfr hıznan başlatlamaz. Bunun yerine belirli bir hıza kanar V/f eğrisinneki neğerin
üstünne bir gerilim uygulanır. 

[C17] nirekt olarak nuruş ve kalkış gücünü etkiler. [C17] gereğinnen fazla yüksek olnuğunna motorna
gürültüye  nenen  olur.  Düşük  olnuğunna  na  nüşük  hızlarna,  özellikle  sürüklenme  hızınna  asansörü
sürmeye gücü yetmeyebilir.

8.3.4 Asansör Kurtarıcı Kontrolü

AE-LIFT motor sürücü elektrik kesintsi sonucu asansör kat arasınna kalnığınna güç girişleri akü veya UPS
ile beslenniğinne motoru nönnürüp kurtarma işlemini yapabilir. Bunun ile ilgili ana bağlant şeması Şekil
8.15 ve 8.16'na verilmiştr. Normal asansör hız kontrol uygulamasınna şebeke gerilimi belirli bir seviyenin
altna nüştüğünne cihaz nüşük gerilim hatası bilnirerek işlemine son verir. Kurtarma işleminne ise şebeke
girişi gerilim kontrol sistemi nevre nışı bırakılır ve şebeke giriş terminallerine bağlanacak bir akü grubu
veya UPS ile, motor [S07]=Kurtarma Hızı/VR ile sürülür.

AE-LIFT sürücüyü kurtarma işlemine başlatmak için:

1- Elektrik kesilniğinne, AE-LIFT sürücünün yeninen açılabilmesi için, kontrol nevresi besleme girişinin (L-
N terminallerine) 100-240V AC bir gerilim kaynağı ile nesteklenmesi gerekir.

2- Cihazı kurtarma monuna almak için, RSC nijital giriş terminali aktf enilmelinir.

3-Cihazı  besleyecek  enerji  kaynağı  noğru  kapasitene  seçilmelinir  (Bölüm-3'ü  inceleyiniz).  [C19]
parametresi ile kurtarmana kullanılacak güç kaynağı gerilimi cihaza bilnirilmelinir.

4-[C18]  parametresi  ayarlanırken  özel  bir  nurum  yoksa  [C18]=1/KOLAY  YÖN  seçilmesi  tavsiye  enilir.
[C18]=0/KOMUT YÖNÜ seçilniği taknirne kullanılacak güç kaynağının kapasitesi çok naha yüksek olacaktr.
Bunun neneni [C18]=1 seçiminne yerçekimi kuvvet yarnımı ile kurtarma yapılmakta olmasınır.
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t1 : 5 s (min) önerilir.
t2 : 2 s (min) önerilir.

Şekil 8.14 Kurtarıcı Monunna Zamanlar

Şekil 8.15 Güç Kaynağı AKÜ olan Kurtarma Devresi
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Şekil 8.16 Güç Kaynağı UPS olan Kurtarma Devresi

C18 KURTARMA YÖN SEÇİMİ Min: 0 Maks: 1 Fab: 1

Bu parametrene kurtarma işlemi esnasınna asansörün hareket eneceği yönün belirlenmesi için cihazın
uygulayacağı  prosenürün tanımı yapılmaktanır.  Özel bir  nurum yoksa bu parametrenin 1-KOLAY YÖN
olarak ayarlanması tavsiye enilir.

[C18] SEÇİM AÇIKLAMA

0
KOMUT
YÖNÜ

Sürücü  hareket  eneceği  yönü  kumanna  panosunnan  gelen  sinyale
(FW/Yukarı-RV/Aşağı) göre seçer. Bu nurumna nikkat enilmesi gereken nokta
kabin içinneki yük seviyesinir. Kumanna panosunnan gelen yön sinyaline göre
yüklü  kabini  yukarı  yönne  veya  yarı  yükün  altnnaki  kabini  aşağı  yönne
hareket etrmek olnukça zornur. 
Bu seçenek ayarlannığınna yarnımcı güç kaynağı en az 110V ve gücü ne motor
gücünün yarısınnan büyük güce sahip olmalınır.

1 KOLAY YÖN

Sürücü hareket  emri  alnığınna,  kolay  hareket  enebileceği  yönü bulabilmek
için, iki yönne kısa süreli bir test hareket oluşturur.  Sürücü bu test sonucuna
göre,  panonan  gelen  yön  (FW/Yukarı-RV/Aşağı)  bilgisini  nikkate  almanan
kenninin belirleniği kolay yönne kurtarma işlemine başlar. 
Bu seçenek ayarlannığınna kullanılacak yarnımcı güç kaynağı ile ilgili  teknik
bilgi Tablo 3.1'ne verilmiştr.
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C19 KURTARMA GERİLİMİ Min: 0 Maks: 4 Fab: 0

Kurtarma işlemi esnasınna sürücünün güç girişlerine uygulanan gerilim seviyesi bu parametrene cihaza
bilnirilmesi gereklinir. Parametre neğerlerinin gerilim karşılıkları aşağınaki tablona verilmiştr.

[C19] GERİLİM

0 220V AC

1 380V AC

2 110V AC

3 60V DC

4 48V DC
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8.4 MOTOR PARAMETRELERİ

Bu bölümne motor ve enkoner ile  ilgili  parametreler  bulunmaktanır.  Bunlarnan bir  kısmının  kullanıcı
tarafnnan  motor  tuning  işleminnen  önce  girilmiş  olması  gerekir.  Bir  kısmı  ise  motor  tuning  işlemi
sonucunna  ilgili  parametreye  kaynenilir.  Aşağınaki  tablona  motor  parametrelerinin  neğerlerinin  ne
şekilne belirlenniği açıklanmaktanır.

Tablo 8.4 Motor Parametreleri

KODU PARAMETRE BİLGİ KAYNAĞI

M01 Motor Tipi Kullanıcı tarafnnan belirlenecektr

M02 Motor Hızı Motor etketnneki neğer girilecektr

M03 Motor RPM Değeri Motor etketnneki neğer girilecektr

M04 Motor Frekansı Motor etketnneki neğer girilecektr

M05 Motor Akımı Motor etketnneki neğer girilecektr

M06 Motor Gerilimi Motor etketnneki neğer girilecektr

M07 Motor Cos Değeri Motor etketnneki neğer girilecektr

M08 Motor Kutup Sayısı Motor etketnneki neğer girilecektr

M09 Yüksüz Motor Akımı Kullanıcı tarafnnan belirlenecektr

M10 Enkoner Pals Sayısı Enkoner etketnneki neğer girilecektr

M11 Motor Rs Tuning işleminne otomatk olarak ölçülür

M12 Motor Ls Tuning işleminne otomatk olarak ölçülür

M13 Motor Rr Tuning işleminne otomatk olarak ölçülür

M14 Motor Lm Tuning işleminne otomatk olarak ölçülür

M15 Motor Tr Tuning işleminne otomatk olarak ölçülür

M16 Komut Yönü Gerekirse neğiştrilecektr

M17 Enkoner Yönü Gerekirse neğiştrilecektr

M18 Enkoner Tipi Kullanıcı tarafnnan belirlenecektr

M19 Enkoner Ofset Tuning işleminne otomatk olarak ölçülür

M01 MOTOR TİPİ Min: 1 Maks: 2 Fab: 1

 Asansör tahrik motorunun tpi bu parametre ile belirlenir.

[M01] SEÇİM

1 ASENKRON MOTOR

2 SENKRON MOTOR

*  Motor  Tipi  2-Senkron/Dişlisiz  ayarlannığınna,  P8-MOTOR  TUNING  menüsünnen  MOTOR  TANIMA
işlemi yaptrılmanan motora kesinlikle hareket emri vermeyin!
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M02 MOTOR HIZI Min: 0.1 m/s Maks: 5 m/s Fab: 1 m/s

Asansör tahrik makinesi nominal hız neğerinir. Bu neğer makine üzerinneki etketen okunabilir veya 
makine üretcisinnen öğrenilebilir.

M03 MOTOR RPM DEĞERİ Min: 10 Maks: 3000 Fab: 1500

Asansör  tahrik  motorunun  nevir  sayısınır.  Bu  neğer  motor  etketnnen  okunabilir.  Bazı  motor
etketlerinne Devir sayısı, rpm yerine, n/n (nevir/nakika) olarak yazılmış olabilir.

M04 MOTOR FREKANSI Min: 5 Hz Maks: 100Hz Fab: 50 Hz

Asansör  tahrik  motorunun  nominal  çalışma frekans  neğerinir.  Bu  neğer  motor  üzerinneki  etketen
görülebilir veya makine üretcisinnen öğrenilebilir.

M05 MOTOR AKIMI Min: 1 A Maks: 45 A Fab: 14 A

Asansör tahrik motorunun tam yükte çektği akım neğerinir. Bu neğer (In) motor üzerinneki etketen
görülebilir veya makine üretcisinnen öğrenilebilir.

M06 MOTOR GERİLİMİ Min: 100 V Maks: 500 V Fab: 380 V

Asansör  tahrik  motorunun  çalışma  gerilim  (volt)  neğerinir.  Bu  neğer  motor  üzerinneki  etketen
görülebilir veya makine üretcisinnen öğrenilebilir.

M07 MOTOR COS DEĞERİ Min: 0.1 Maks: 1 Fab: 0.85

Asansör  tahrik  motorunun  güç  faktörü  (motor  verimliliği)  neğerinir.   Bu  neğer  motor  üzerinneki
etketen görülebilir.

 

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

Asansör tahrik motorunun kutup (pole) sayısınır. Bu neğer motor üzerinneki etketen görülebilir. Eğer
motor etket üzerinne kutup sayısı görünmüyorsa, aşağınaki formül ile kutup sayısına ulaşabilirsiniz.

Kutup Sayısı  = 120 x f
                                   d   
Burada f: frekans [Hz],   d: devir sayısı [rpm]
 
Örnek: Frekansı (f) 50Hz , devir sayısı (d) 1500 rpm olan bir motorun kutup sayısı:

Kutup Sayısı  = 120 x 50  = 4 Kutup 
                                1500

M09 YÜKSÜZ MOTOR AKIMI (%) Min: 15 Maks: 100 Fab: 50

Asansör tahrik motorunun yüksüz çalışmana çektği akım neğerinin, nominal (In) akıma olan oranınır.
Değer yükseltlir ise motor fazla akım çekip çabuk ısınabilir. Değer nüşük girilirse asansör sarsıntlı bir
kalkış yapabilir veya hiç kalkış yapamayabilir. (*Senkron motorda işlevi yoktur)

M10 ENKODER PALS SAYISI Min: 100 Maks: 5000 Fab: 1024

Gerçek motor hızını  ölçmek için  kullanılan enkoner (pals  jeneratörü)  cihazının,  bir  tam tur  nönüşte
üretği narbe (pals) sayısınır.  Kapalı çevrim uygulamalarna gereklinir.
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M11 MOTOR Rs  Min: 0.1 Ohm Maks: 10 Ohm Fab: 0.7 Ohm

Asansör tahrik motorunun stator nirenç neğerinir. Tuning işleminne otomatk olarak ölçülür.

M12 MOTOR Ls Min: 10 mH Maks: 3000 mH Fab: 100 mH

Asansör tahrik motorunun stator ennüktans neğerinir. Tuning işleminne otomatk olarak ölçülür.

M13 MOTOR Rr Min: 0.1 Ohm Maks: 10 Ohm Fab: 0.9 Ohm

Asansör tahrik motorunun rotor nirenç neğerinir. Tuning işleminne otomatk olarak ölçülür.
     

M14 MOTOR Lm Min: 10 mH Maks: 3000 mH Fab: 110 mH

Asansör tahrik motorunun bağıl ennüktans neğerinir. Tuning işleminne otomatk olarak ölçülür.

M15 MOTOR Tr Min: 50 ms Maks: 3000 ms Fab: 85 ms

Asansör tahrik motoru rotor zaman sabit neğerinir. Tuning işleminne otomatk olarak ölçülür.

M16 KOMUT YÖNÜ Min: 1 Maks: 2 Fab: 1

Sistemne FWD girişinin  komut  nönüş  yönünü neğiştrir.  Asansöre  hareket  verilniğinne  motor  nönüş
yönü,   hareket  verilen  yönün  tersi  olması  nurumunna,  bu  parametre  ile  motor  nönüş  yönü
neğiştrilebilir. Motor kablo bağlantlarını neğiştrmeye gerek yoktur. Seçenekler şunlarnır:
 

[M16] FAZ SIRASI

1 FWD>YUKARI

2 FWD>ASAGI

       

M17 ENKODER YÖNÜ Min: 1 Maks: 2 Fab:  1

Enkonernen gelen yön narbesinin öncelik sırasını neğiştrir. Artmsal (inkremental) enkoner bağlantlarını
terminallere noğru olarak bağlanıktan sonra, asansöre hareket verilniğinne, kalkış esnasınna makinana
geri kaçırma veya narbeli bir hareket oluşursa (motor sıfr hızna tutulamıyorsa), cihaznan bu parametre
ile  enkoner  sinyal  yönünü  neğiştrebilir  ve  yeninen  start  verip  kalkış  hareketnin  sorunsuz  olmasını
sağlayabilirsiniz. Enkoner kablo bağlantlarını neğiştrmeye gerek yoktur. Seçenekler şunlarnır:

[M17] HAREKET YÖNÜ

1 SAAT YÖNÜNDE

2 SAAT YÖNÜNÜN TERSİNE
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M18 ENKODER TİPİ Min: 0 Maks: 5 Fab: 1

Sistemin enkoner tpi.

[M18] ENKODER TİPİ

0 ARTIMSAL

1 ENDAT

2 SINCOS

3 BISS

4 SSI

5 ENDAT-SPI

M19 ENKODER OFFSET Min: 0 Maks: 359.998 Fab: 0

Senkron motor kontrolünne enkoner ofset açı neğeri. Tuning işleminne otomatk olarak ölçülür.
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8.5 PROGRAMLANABİLİR GİRİŞLER

AE-LIFT stannart girişleri  sayesinne genel ihtyaçlara cevap verebilecek şekilne tasarlanmıştr.  Bununla
beraber ihtyaç nuyulması nurumunna, cihaz üzerinne 3 anet programlanabilir giriş terminali mevcutur.
Bunlar  I1,  I2  ve  I3  terminallerinir.   Programlanabilir  girişlerne  kullanılabilecek  özellikler  Tablo  8.5'ne
listelenmiştr.

Tablo 8.5 Programlanabilir Giriş Konları ve Açıklamalar

GİRİŞ KODU SEÇİLEN OLAY AÇIKLAMALAR

00 ___ Herhangi bir özellik tanımlı neğil.

01 MCF

MC KONTROL: Motor kontaktörleri geri besleme kontrolü. Sürücü MC
rölesini aktf etkten sonra bu giriş aktf olana kanar motora akım çıkışı
vermez.  Giriş  [T01]  süresi  sonunna  aktf  olamaz  ise  Hata  No:16
''Kontaktör  Hatası''  mesajı  çıkar.  Kontakların  bağlantsı Şekil  8.17'ne
gösterilmiştr. 

02 BRF

FREN KONTROL: Makine üzerinneki mekanik fren kontrol kontaklarının
nenetmini sağlar. Kontakların nurumu fren bobini enerjisizken normalne
kapalı  (NC)  nurumna  olmalınır.  Sürücü  kalkışta  fren  kontaktörü
çektğinne  nenetm  yapar.  Kontaklar  noğru  şekilne  çalışmazsa  sürücü
hata mesajı çıkartr ve hareket izni vermez. Kontakların  bağlantsı Şekil
8.17'ne gösterilmiştr.

03 INS REVİZYON: Asansör  bakım  monu  girişinir.  Bu  giriş  aktf  olnuğunna
asansör 0,63 m/s hızı geçemez.

04 EMO ACİL DURUM MÜDAHALE: Acil nurum münahalene kabin 0,30 m/s hızın
üzerine çıkamaz. 

8.6 PROGRAMLANABİLİR ÇIKIŞLAR

AE-LIFT stannart röle çıkışları sayesinne ihtyaçlara cevap verebilecek şekilne tasarlanmıştr. Buna ilaveten
gerek nuyulması  halinne cihaz üzerinne bulunan 2  anet  programlanabilir  çıkış,  özel  fonksiyonlar  için
kullanılabilir.  Programlanabilir  çıkışlar O1 ve O2 olarak anlannırılırlar.  O1 çıkışı  O11-O14, O2 çıkışı  ise
O21-O24 terminalleri arasınna bulunan kuru röle kontağı şeklinnenir. Kontak özellikleri ile ilgili bilgiler
Tablo 4.3'te anlatlmıştr.

Programlanabilir çıkış konları ve özellikleri Tablo 8.6'na belirtlmiştr.
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Tablo 8.6 Programlanabilir Çıkış Konları ve Açıklamalar

ÇIKIŞ KODU SEÇİLEN OLAY AÇIKLAMALAR

00 ___ Herhangi bir özellik tanımlı neğil

01 STP Hareket yok

02 MTN Hareket var

03 NLA Çıkış akımı motor yüksüz akımının üzerinne

04 NLB Çıkış akımı motor yüksüz akımının altnna

05 DBS
Erken  kapı  açma  işleminne  asansör  hızını  bilniren  referans  çıkışı.
Durma işleminne asansörün hızı, parametre [S20]'ne kayıtlı bulunan
hızın altna nüştüğünne aktf olur.

8.7 ŞİFRE DEĞİŞTİRME

AE-LIFT'ne istenilniği taknirne, ayar menüsü şifre korumalı hale getrilebilir. Bu sayene yetkisiz kişilerin
herhangi bir şekilne cihazın parametrelerine erişimi engellenmiş olur. Cihazın fabrika ayarı her zaman
'00000'nır, yani şifre pasifir. Cihaza 5 hanenen oluşan 00001 ile 65000 arasınna bir neğer girerek şifreyi
aktf enebilirsiniz. İşlemin sonunna ''ŞİFRENİZ DEĞİŞTİRİLDİ'' mesajı çıktktan sonra, şifre koruması aktf
olur.  
8.8 MOTOR TUNING (MOTOR TANIMA)

!!! Motor Tanıma işlemi boyunca ENB girişi aktif olarak kalmalıdır.
!!! Motor Tuning işlemini, motor yüksüz (boşta) durumdayken yapınız.

Motor Tuning işlemi kısaca motor parametrelerini tanıma işleminir. Asenkron veya Senkron makinalarna
Durarak  Tuning  işleminne  motorun  nönmesine  gerek  yoktur.  Senkron  makinalarna  Dönerek  Tuning
işleminne motor bir kaç nerece nöner.

Tuning menüsüne girilniğinne, ekranna " AUTOTUNING İÇİN YUKARI OKA BASIN" mesajı çıkacaktr. Eğer
K1 ve K2 kontaktörleri kontrol panosu tarafnnan kontrol eniliyor ise, işlem süresince bu kontaktörler
manuel olarak aktve enilmelinir. Asenkron makinalar için tuning ekranınna yukarı (↑) işaret çıkacaktr.
Bu ekran görülnükten sonra ‘Yukarı Ok’ a basılnığınna tuning işlemi başlayacaktr. Senkron makinalarna
tuning işleminne sistem ‘Dönerek Tuning’ ya na ‘Durarak Tuning’ seçeneklerini soracaktr. Bu ekranna
Dönerek Tuning için (←) tuşuna; Durarak Tuning için (→) tuşuna basılmalınır. Tuning tpi seçilnikten bir
süre sonra tuning işlemi başlayacaktr. Eğer herhangi bir hata ile karşılaşılmaz ise işlem başarılı bir şekilne
bitecektr.  İşlem  sonunna  kontaktörleri  kumanna  panosunnan  çektrniyseniz  kontaktörlerin  manuel
olarak bırakmalarını sağlayın.

Senkron makinalarna Tuning için iki seçenek bulunmaktanır.

8.8.1 Senkron Motor Durarak Tuning

Senkron motor nurarak tuning işlemi, motor yükte iken veya yüksüz iken yapılabilir. Bu işlem gürültülü
olabilir. İşlem sırasınna ekranna motor tanımlanamanı hatası belirirse, hata konlarını kontrol eniniz. Eğer
sistem ENB Hatası verir ise ENB girişinin bağlantsı kontrol enilmelinir. Eğer sistem Enkoner Hatası verirse
enkoner bağlantsı kontrol enilmelinir. Bağlant noğru olmasına rağmen hata ginerilememişse sistemin
topraklama bağlantsı kontrol enilmelinir. 
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8.8.2 Senkron Motor Dönerek Tuning

Senkron motorlarna nönerek tuning işlemi asansörün halatları atlmanan önce yapılmalınır. Eğer halatlar
atlmış ise karşı ağırlık ve kabin nengeye getrilmelinir. 

Dönerek tuning işleminin nurarak tuning işlemine göre naha yüksek noğruluk payı varnır! Eğer ekranna
‘Motor Tanınmanı’ hatası belirirse hata konları kontrol enilmelinir. 

ENB Hatası alınması nurumunna, ENB girişi  ve bağlantları  kontrol enilmelinir.  Enkoner Hatası alınırsa
enkoner bağlantsı  kontrol enilmelinir.  Bağlantların noğru olması nurumunna bu hata ginerilemiyorsa
sistemin topraklaması kontrol enilmelinir. Eğer nevamlı olarak ‘Tuning İşlemi Başarısız’ hatası alınıyorsa
‘[C15]-Tuning Akımı’ parametresi kanemeli olarak 10 ar 10 artrılarak tuning nenenmelinir(Max. 100’e
kanar). 

Motor Tuning işleminden önce ayarlanması gereken parametreler:
[M01]-Motor Tipi = (Asenkron/Dişlili veya Senkron/Dişlisiz) 
[M02]-Motor Hızı = (m/s)
[M03]-Motor RPM Değeri = (rpm-n/n)
[M04]-Motor Frekansı  = (Hz)
[M05]-Motor Akımı = (In-Amp)
[M06]-Motor Gerilimi = (Vn)
[M07]-Motor Cos Değeri = (Cos δ)
[M08]-Motor Kutup Sayısı = (Pole)
[M10]-Enkoner Pals = (Pulse)
[M18]-Enkoner Tipi
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BÖLÜM 9-ARIZA (HATA) KAYITLARI

AE-LIFT yazılımınna neğişik nurumlara göre tanımlanmış çeşitli hata konları varnır. Bu hata mesajlarınnan
herhangi biri oluştuğu nurumna, sürücü IPM ile birlikte tüm röle çıkışlarını keser ve oluşan hata mesajını
LCD ekranınna gösterir. Oluşan hata mesajı, gerektğinne sonranan incelenebilmesi için, cihaz hafzasına
kayıt enilir. Kayıtlı hataların listesini incelemek için, ARIZA KAYITLARI menüsünü kullanabilirsiniz.

AE-LIFT oluşan son 100 hata mesajını, Bölüm 9.1'ne gösterilniği gibi netayları ile hafzasınna saklayabilir.
Oluşan son hata mesajı, listene her zaman 1. sıraya kayıt enilir. Hata listesi noluyken hata mesajı oluşursa,
listenin  sonunnaki  hata  mesaj  kaynı  silinerek yeni  mesaj  ilk  sıraya  kayıt  enilir,  hata  nurumu ortanan
kalkıncaya  kanar,  hata  mesajı  LCD  ekranna  görünmeye  nevam  ener.  Hata  nurumu  RST  girişi
tetklenmesiyle ortanan kalkar. Kalıcı hatalarna ise “Özel Servis” menüsünnen 834 konunu girerek hatayı
silmeyi onaylamanız gereklinir.

9.1 ARIZA KAYITLARININ İNCELENMESİ

9.1.1 Ana Menü Ekranı

[ D 2 ] A R I Z A
K A Y I T L A R I

9.1.2 Arıza Listesi Ekranı

0 1 ) 0 3
A Ş I R I A K I M

9.1.3 Arıza İnceleme Ekranı 1

A Ş I R I A K I M
T : 0 . 0 0 B : 2

9.1.4 Arıza İnceleme Ekranı 2

S : 0 . 0 I : 0 . 0
E : 0 . 0 V : 5 4 0

•  Hata mesaj konları ve açıklamalarını Tablo 9.1'nen inceleyebilirsiniz.
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Arızanın netaylarının nevamını bu ekranna görebilirsiniz. (S) 
Setpoint / Takip enilen hız. (E) Aktüel hız. (I) Akım. (V) DC Bara 
voltajı.

Arızanın netaylarını bu ekranna görebilirsiniz. 
(T) Referans hız. (B) Durum monu. Arıza inceleme ekranı-2'ye 
geçmek için  alt (↓) ok butonuna basınız.

Ana menüneki Arıza Kayıtları ekranı.

Kayıtlı arıza listesi. (01)- Kayıt sıra numarası. (03)- Arıza kon 
numarası. ''AŞIRI AKIM'' Arıza konu. 



Tablo 9.1 Hata Konları ve Açıklamaları

NO HATA MESAJI  AÇIKLAMALAR  OLASI HATA NEDENLERİ

01 YÜKSEK BARA
GERİLİMİ

DC Bara gerilimi belirlenen 
üst limitn üzerinne

a)  Frenleme  nirencinin  P+,  DB  terminallerine
bağlannığınnan emin olun.
b)  Frenleme nirenç  neğerinin,  cihaz  moneline göre,
noğru seçilniğinnen emin olun. 

02 DÜŞÜK BARA
GERİLİMİ

DC Bara gerilimi 
belirlenen alt limitn 
altnna

a)  Şebeke  güç  girişinin  (L1,L2,L3)  kesilmeniğinnen
emin olun.
b) Şebeke giriş  fazlarının gerilim seviyelerini  kontrol
enin.

03 AŞIRI
YÜKLENME Sürücü aşırı akım çekiyor

a)  Motor  etket  neğerlerinin  cihaza  noğru
girilniğinnen emin olun.
b)  Mekanik  frenlerin  tam  olarak  açılnığınnan  emin
olun.
c) Hızlanma rampasının ([S10])  aşırı  nik bir  ivme ile
ayarlanmanığınnan emin olun.
n)  Asansör  karşı  ağırlık  nengesinin  noğruluğunu
kontrol enin.
e)  AE-LIFT  sürücünün,  motor  akımına  göre  noğru
seçilniğinnen emin olun.

04 AKIM OKUMA
HATASI

Sürücü akım çıkış bilgisi 
noğru okunamıyor

Sürücü akım okuma nevresi arızalanmış olabilir.
Üretci ile irtbat kurun.

05 AŞIRI AKIM
HATASI

Sürücü anlık aşırı akım 
çekiyor

a)  Motor  etket  neğerlerinin  cihaza  noğru
girilniğinnen emin olun.
b)  Mekanik  frenlerin  tam  olarak  açılnığınnan  emin
olun.
c) Hızlanma rampasının ([S10])  aşırı  nik bir  ivme ile
ayarlanmanığınnan emin olun.
n)  Asansör  karşı  ağırlık  nengesinin  noğruluğunu
kontrol enin.
e)  AE-LIFT  sürücünün,  motor  akımına  göre  noğru
seçilniğinnen emin olun.

06 ENKODER
HATASI

Enkoner cihazınnan sinyal 
gelmiyor

a)  Enkoner  cihazının  moneline  göre,  bağlantlarının
sürücüye noğru olarak yapılnığınnan emin olun.
b) Enkoner ile motor arasınnaki mekanik aktarmanın
(kaplin) noğruluğunu kontrol enin. 

07 MOTOR YÖN
HATASI

Enkoner nönüş yönüne 
göre motor nönüş yönü 
ters

a) Enkoner yönü parametresi [M17]'yi kontrol enin.
b)Motor bağlantsınna faz sırası (U,V,W) ters olabilir.
([M16]'yı kontrol enin)

08 HABERLEŞME
HATASI Haberleşmene hata var Haberleşme kablolarını kontrol enin.

09 FAZ HATASI
Sürücü güç giriş 
fazlarınnan biri veya bir 
kaçı gelmiyor

Şebeke giriş fazlarını (L1,L2,L3) kontrol enin
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NO HATA MESAJI AÇIKLAMALAR OLASI HATA NEDENLERİ

10 YÜKSEK
SICAKLIK

Sürücü sıcaklığı, 
belirlenen limitn 
üstünne

a)  Sürücü  havalannırma  fanlarının  çalıştğınnan  emin
olun.
b) Sürücünün etrafnnaki ürünlerne, minimum montaj
mesafelerinin uygunluğunu kontrol enin.
c) Pano içi ve makine nairesi havalannırmasını kontrol
enin.

11 TUNING
HATASI

Tuning işlemi (Motor 
tanıma) noğru 
yapılamanı

a) Motor etket neğerlerinin cihaza noğru girilniğinnen
emin olun.
b)  Motor  kablolarının  noğru  şekilne  bağlannığınnan
emin olun.
c)  Tuning  esnasınna  motor  kontaktörlerinin  (K1-K2)
çektğinnen emin olun.

12 AŞIRI HIZ
HATASI

Enkonernen algılanan 
motor hız bilgisi, 
belirlenen referans hızın 
%15 üstünne

a) Motor etket neğerlerinin cihaza noğru girilniğinnen
emin olun.
b)  Enkoner  pals  sayısı  ([M10])  parametresinin  noğru
ayarlannığınnan emin olun.

13 DÜŞÜK HIZ
HATASI

Enkonernen algılanan 
motor hız bilgisi, 
belirlenen referans hıza 
ulaşmıyor

a) Motor etket neğerlerinin cihaza noğru girilniğinnen
emin olun.
b)  Enkoner  pals  sayısı  ([M10])  parametresinin  noğru
ayarlannığınnan emin olun.

14 MOTOR HIZ
AŞIMI

Enkonernen algılanan 
motor hız bilgisi motor 
etketnneki hız 
bilgisinnen %15 naha 
fazla

a) Motor etket neğerlerinin cihaza noğru girilniğinnen
emin olun.
b)  Enkoner  pals  sayısı  ([M10])  parametresinin  noğru
ayarlannığınnan emin olun.

15
BESLEME
HATASI

Cihazın 3 faz giriş 
gerilimlerinne hata 
algılannı

Motor 3 faz giriş gerilimlerini kontrol enin.

16 KONTAKTÖR
HATASI

Sürücü MC rölesini aktf 
etkten sonra, [T01] 
süresi içinne MCF girişi 
aktf olmanı

a)  Motor  kontaktörleri  (K1-K2)  yarnımcı  kontak  ve
bağlantlarını kontrol enin.
b)  MCF  girişi  tanımlanan  terminale  (I1,  I2  veya  I3)
bağlantnın noğru yapılnığınnan emin olun.

17 FREN HATASI

Sürücü BR rölesini 
çektkten sonra, [T02] 
süresi içinne BRF girişi 
aktf olmanı

a) Fren kontaktörünün (KF) çektğinnan emin olun.
b)  Mekanik  fren  balatasının  tam  olarak  çektğinnen
emin olun.
c)  Mekanik  fren  kontrol  anahtarlarının  noğru
bağlannığınnan ve noğru çalıştğınnan emin olun.
n)  BRF  girişi  tanımlanan  terminale  (I1,I2  veya  I3),
bağlantnın noğru yapılnığınnan emin olun.

18
PARAMETRE

KAYBI
(Kalıcı Hata)

Cihaz parametresi 
kaynenilen neğernen 
farklı

a)  Hatayı  silmek  için  “Özel  Servis”  menüsüne  834
konunu girin ve silmeyi onaylayın.
b) Motor parametrelerini kontrol enin.
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NO HATA MESAJI AÇIKLAMALAR OLASI HATA NEDENLERİ

19 İ-ENC KART
HATASI

Senkron motorna 
enkoner kart (i-ENC) ile 
haberleşilemiyor

a) i-ENC kartnın anakart üzerine noğru şekilne monte
enilniğinnen emin olunuz.
b) i-ENC kart üzerinne bulunan RUN leninin periyonik
olarak yanıp sönnüğünü kontrol eniniz.

20 IPM HATASI Sürücü içinneki IPM hata
sinyali gönneriyor

Sürücü IPM monülünnen hata algılıyor. 
Üretci ile irtbat kurun.

21 YÖN KOMUT
HATASI

Yön komutları aynı anna 
geliyor Yön komutlarının bağlantlarını kontrol eniniz.

22
MOTOR

BAĞLANTI
HATASI

Sistem motora akım 
gönneremiyor Motor bağlantsını kontrol eniniz.

23
ENB KOMUT

HATASI

AutoTuning işlemi 
esnasınna ENB komutu 
kesilni

ENB giriş bağlantnızı kontrol eniniz.
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BÖLÜM 10-BİLGİSAYAR (SERİ PORT) VE SERİ HABERLEŞME BAĞLANTISI (CANBus)

10.1 BİLGİSAYAR BAĞLANTISI (ETHERNET)

AE-LIFT  sürücüyü,  istenilniği  taknirne  bir  bilgisayara  bağlayıp,  aşağına  listelenmiş  işlemleri
gerçekleştrebilirsiniz.  Bilgisayara bağlanmak için sürücü üzerinneki PC soketne ETH kart takınız.  ETH
kartnnan (RJ45 soketli) bilgisayara nirekt bağlanabileceğiniz gibi, yerel ağ üzerinnen veya ağ üzerinne
internet bağlantsı varsa uzaktan na bağlanmanız mümkünnür.
Bilgisayar  bağlantsı  için  gerekli  programları  htp://www.aybey.com/tr/programlar.htm linkinnen
innirebilirsiniz. Ayrıntlı bilgi için ''AE-LifCom'' kurulum kılavuzuna bakınız.

Bilgisayar üzerinnen yapılabilecek uygulamalar;
 Tüm parametreler üzerinne Değişiklik / Kaynetme / Yükleme / Taşıma.
 Asansör seyahat grafğinin izlenebilmesi ve kayıt enilmesi.
 Seyahat esnasınna sürücü çıkış akımı, voltajı, torku vb. bilgilerin izlenebilmesi ve kayıt enilmesi.
 Arıza kayıtlarının incelenebilmesi ve kayıt enilmesi.
 Tüm terminal girişlerinin ve röle çıkışlarının aynı anna izlenebilmesi.

10.2 SERİ HABERLEŞME BAĞLANTISI (CANBus)

Bu özellik henüz aktf enilmemiştr.
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BÖLÜM 11-EK ÜNİTELER

11.1 i-ENC KARTI

Sistemin  mutlak  enkoner  bağlant kartnır.  Senkron  motorlu  uygulamalarna  kullanılması  zorunlunur.
Sisteme sonranan na eklenebilen bu kart monte enerken öncelikle yanınna gelen plastk nistanslar IMB
kart üzerine takılmalınır. Bunun arnınnan kartn pinlerinin ilgili sokete noğru şekilne takılnığınnan emin
olunuz. İ-ENC kartnın yazılım versiyonunu, sistem ana ekranna iken ESC tuşuna basılı  tutarak kontrol
enebilirsiniz.

Şekil 11.1 i-ENC Kart

11.2 i-DATA

Sistemin  parametrelerini  yenekleme  ve  taşıma  monülünür.  AE-Lif üst  tarafnna  bulunan  mini  USB
portuna takılarak çalıştrılır. 

Porta takılnığınna üzerinne bulunan len, monülün normal şekilne çalıştğını göstermektenir. Parametre
kopyalamak ya na cihaza parametreleri kaynetmek için monül üzerinne bulunan tuşa basılmalınır. Tuşa
basılmasının arnınnan AE-Lif ekranınna otomatk olarak i-DATA menüsü çalışacaktr. Bu menünen istenen
fonksiyon  seçilip  ENT  tuşuna  basılmasının  arnınnan  işlem tamamlanınca  sistem yazılı  ve  sesli  olarak
kullanıcıyı uyaracaktr.

Şekil 11.2 i-DATA Monülü
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EK1 – PARAMETRE LİSTESİ

PARAMETRE ADI BİRİM DEĞER
ARALIĞI

FABRİKA
AYARLARI

AÇIK
ÇEVRİM

KAPALI
ÇEVRİM

SENKRON
DİŞLİSİZ

HIZ PARAMETRELERİ
S01-V1 Hızı (Yavaş hız) m/s 0.01-5 0.06 0.06 0.06 0.06

S02-V2 Hızı (Revizyon hızı) m/s 0.01-5 0.30 0.30 0.30 0.30

S03-V3 Hızı (Ara hız) m/s 0.01-5 0.50 0.50 0.50 0.50

S04-V4 Hızı (Hızlı) m/s 0.01-5 0.90 0.90 0.90 0.90

S05-V5 Hızı (Yüksek hız) m/s 0.01-5 0.90 0.90 0.90 0.90

S06-V6 Hızı (Seviyeleme hızı) m/s 0.01-5 0.03 0.03 0.03 0.03

S07-VR Kurtarma Hızı m/s 0.01-0.2 0.05 0.05 0.05 0.05

S08-Başlama Modu - 0-3 0 0 0 2

S09-Başlama Hızı m/s 0-0.10 0 0 0 0

S10-Hızlanma m/s2 0.01-3 0.6 0.6 0.6 0.6

S11-Hızlanma Eğrisi 1 m/s3 0.01-3 0.4 0.4 0.4 0.4

S12-Hızlanma Eğrisi 2 m/s3 0.01-3 0.5 0.5 0.5 0.5

S13-Yavaşlama m/s2 0.01-3 0.8 0.8 0.8 0.8

S14-Yavaşlama Eğrisi 1 m/s3 0.01-3 0.7 0.7 0.7 0.7

S15-Yavaşlama Eğrisi 2 m/s3 0.01-3 0.5 0.5 0.5 0.5

S16-Yavaşlama Modu - 0-3 1 1 1 2

S17-Durma Hızı m/s 0.001-0.1 0.002 0.002 0.002 0.002

S18-Durma Referansı - 1-2 1 1 1 1

S19-Hız Girişi - 0-2 0 0 0 0

S20-DB (Kapı Köprüleme) Hızı m/s 0-0.2 0 0 0 0

S21-Hız Formatı - 0-2 1 1 1 1

S22-Yön Komutu Hızı - 0-6 0 0 0 0

S23-Öncelikli Hız - 0-6 0 0 0 0

ZAMAN PARAMETRELERİ

T01-Kontaktör Bekleme Süresi s 0.2-5 0.2 0.2 0.2 0.2

T02-Fren Bekleme Süresi s 0.2-5 0.2 0.2 0.2 0.6

T03-Motor Tutma (Sıfr Hız) Süresi s 0.2-5 0.3 0.3 0.3 0.3

T04-Başlama Hız Rampası s 0.2-5 0.4 0.4 0.4 0.4

T05-Başlama Hız Bekleme s 0.2-5 0.3 0.3 0.3 0.3

T06-DC Fren Periyodu s 0.2-5 0.2 0.2 0.2 0.7

T07-Fren Gecikme Süresi s 0.2-5 0.3 0.3 0.3 0.3

T08-Kont. Bırakma Gecikmesi s 0.2-5 0.2 0.2 0.2 0.2
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PARAMETRE ADI BİRİM DEĞER
ARALIĞI

FABRİKA
AYARLARI

AÇIK
ÇEVRİM

KAPALI
ÇEVRİM

SENKRON
DİŞLİSİZ

KONTROL PARAMETRELERİ

C01-Sürme Tipi - 1-2 1 2 1 1

C02-Enkoder Filtresi ms 1-5 3 - 3 3

C03-Sıfr Hız KP - 1-200 16 - 16 16

C04-Sıfr Hız KD - 0-200 20 - 20 20

C05-Başlama Hızı Kp - 0.1-100 16 - 16 12

C06-Başlama Hızı Ti ms 0-9999 300 - 300 300

C07-Düşük Hız Kp - 0.1-100 8 - 8 12

C08-Düşük Hız Ti ms 0-9999 300 - 300 300

C09-Yüksek Hız Kp - 0.1-100 4 - 4 4

C10-Yüksek Hız Ti ms 0-9999 300 - 300 300

C11-PI Düşük Hız m/s 0-5 0.12 - 0.12 0.12

C12-PI Yüksek Hız m/s 0-5 0.6 - 0.6 0.6

C13-Taşıyıcı Frekansı kHz 6-16 10 10 10 10

C14-DC Fren Seviyesi % 0-100 15 15 15 15

C15-Tuning Akımı (%) % 1-100 10 - - 10

C16-V/f Başlama Hızı m/s 0.01-0.5 0.08 0.08 - -

C17-V/f Başlama Gerilimi - 0.01-1 0.12 0.12 - -

C18-Kurtarma Yön Seçimi - 0-1 1 1 1 1

C19-Kurtarma Gerilimi V 0-4 0 0 0 0

C20-Alan Zayıfatma - 0-2 2 2 2 0

C21-Akım Kp - 0.1-10 1 - 1 1

C22-Akım Ti ms 0-9999 4 - 4 40

C23-Tork Kp ms 0.1-10 1 - 1 1

C24-Tork Ti ms 0-9999 4 - 4 40
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PARAMETRE ADI BİRİM DEĞER
ARALIĞI

FABRİKA
AYARLARI

AÇIK
ÇEVRİM

KAPALI
ÇEVRİM

SENKRON
DİŞLİSİZ

MOTOR PARAMETRELERİ

M01-Motor Tipi - 1-2 1 1 1 2

M02-Motor Hızı m/s 0.1-5 1 1 1 1

M03-Motor RPM (Devir) Değeri rpm 100-3000 1500 1500 1500 1500

M04-Motor Frekansı Hz 5-100 50 50 50 50

M05-Motor Akımı A 1-45 14 14 14 14

M06-Motor Gerilimi V 100-500 380 380 380 380

M07-Motor Cos Değeri - 0.1-1 0.85 0.85 0.85 1

M08-Motor Kutup Sayısı - 35-100 4 4 4 4

M09-Yüksüz Motor Akımı % 15-100 50 50 50 50

M10-Enkoder Pals (Darbe) Sayısı ppr 100-5000 1024 - 1024 2048

M11-Motor Rs Ohm 0.1-10 0.7 0.7 0.7 0.7

M12-Motor Ls mH 10-3000 100 100 100 100

M13-Motor Rr Ohm 0.1-10 0.9 0.9 0.9 0.9

M14-Motor Lm mH 10-3000 110 110 110 110

M15-Motor Tr ms 50-3000 85 85 85 85

M16-Komut Yönü - 1-2 1 1 1 1

M17-Enkoder Yönü - 1-2 1 - 1 1

M18-Enkoder Tipi - 0-5 1 - 1 1

M19-Enkoder Ofset derece 0-359.998 0 - - 0

• Yukarınaki parametre listesinne, hız birimi olarak metre/saniye (m/s) verilmiştr. [S21]'in neğerini
neğiştrerek hız birimini RPM (Devir Sayısı) veya Hz (Frekans) olarak na ayarlayabilirsiniz.

F/7.5.5.02.94  R:21 58 AE-LIFT
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