F= Fuiji Electric

e-Front runners

FRENIC-Lift
Kullanim Kitapcigi

Asansor
Uygulamalari icin
Gelistirilmis Strucu

3 faz 400V 4.0 kW - 45 kW
3 faz 200V 5.5 kW - 22 kW
1 faz 200V 2.2 kW
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Versiyon

Yapilan degisiklik

Tarih

Yazan

Kontrol

Onaylayan

0.1.0

Taslak

10.05.2007

W. Zinke

W. Zinke

W. Zinke

1.0.0

Birinci basim

15.08.2007

Schader

Schader

Schader

1.0.1

Yazim yanhglarinin dizeltiimesi

16.08.2007

Schader

Schader

Schader

1.0.2

Tavsiyelerin eklenmesi

20.08.2007

Schader

Schader

Schader

1.0.3

Kapagin s6kilme ve takilmasinin gdsteriimesi

20.08.2007

Schader

Schader

Schader

104

Yeniden diizenleme

20.08.2007

Schader

Schader

Schader

1.05

4.0, 37 ve 45 kKW i¢in glincelleme

24.10.2007

Schader

Schader

Schader

1.06

4.0, 37 ve 45 kW icin ikinci guincelleme

31.10.2007

Schader

Schader

Schader

110

Ik Ingilizce siiriim

20.11.2007
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Bedford

o|>|>|>|>[>|>|>

Bedford

o= > \>|>|> > >

Bedford

1.2.0

Yazim yanhglarinin diizeltiimesi

1/0 terminal fonksiyonlarinin en 6nemlilerinin tabloya
eklenmesi

200 V igin teknik verilerin eklenmesi

Akim disme ve akim ylkselme degerlerinin eklenmesi

21.02.2007

Alonso

«

D. Bedford

D. Bedford

121

Sema degisikliklerinin uygulanmasi

27.02.2008

A. Schader

Bedford

D. Bedford

122

Asiri hiz formiiliniin dizeltiimesi

28.03.2008

o

. Alonso

9o

Bedford

D. Bedford

123

“Avrupa Standartlarina Uygunluk” bélimiine uyari
eklenmesi

07.04.2008

(&

. Alonso

O

. Bedford

D. Bedford

“Maksimum fren zamani’nin degistiriimesi.

“Hiz segimi icin bit kombinasyonu” érneginin degistiriimesi.
“Ara hiz kullanilarak sinyal zamanlamasi’nin degistiriimesi.

“Siralamanin her fazindaki fonksiyon benzerlikleri” tablosu
ve genel tablo eklendi.

Start & Stop optimizasyonu tablosuna H64, H65 ve L74
eklendi.

Resim 26 guncellendi.

Kurtarma islemi bilgisi giincellendi.

Alarm kodlari glincellendi.

14.07.2008

[

. Alonso

[

. Catala

[

. Catala

131

Sirts optimizasyonu tablosuna L56 fonksiyonu eklendi.
Sekil 8, 9, 10 ve 11 giincellendi.
FO03 parametresine bazi fonksiyonlar eklendi.

15.07.2008

[

. Catala

[

. Catala

[

. Catala

132

Ozellikler tablosu revize edildi.

Sayfa 11, 12, 18, 19, 20 ve 22'deki sekiller giincellendi.
H67 parametresinin taniminin eklenmesi

L56 parametresinin taniminin eklenmesi

16.07.2008

(&

. Catala

(&

. Catala

(&

. Catala

Sekil 23 glincellendi

Tablo 11 giincellendi

Yumusak kalkis ile ilgili baslhk ve yazi degisikligi
Alarm mesaijlari tablosu guincellendi

Tablo numaralar dizeltildi.

Kiiclk imla diizeltmeleri yapildi.

16.07.2008

(&

. Alonso

D. Bedford

D. Bedford

1.4.0

Yiksiz akim hesabi formull eklendi

Tablo 12 gincellendi.

L83 fonksiyonu eklendi ve F20 ve F25 fonksiyonlarinin
degerleri tablo 21°de tanimlandi.

Bo6lim numaralar eklendi.

Kiguk imla dizeltmeleri yapildi.

25.11.2008

«

Alonso

D. Bedford

D. Bedford

ROM versiyonlari eklendi.

CE deklarasyonu guncellendi

EN954-1 Cat 3 eklendi

Bir faz 2,2kW eklendi

Ozellikler ve akim ylikselme degerleri degisti.
Sekil 26 degisti.

Bazi yazilar eklendi veya giincellendi

25.01.2010

[

. Alonso

D. Bedford

D. Bedford

ROM versiyonlari glincellendi.

LO7, HI98(bit2) ve L99(bit6) fonksiyonlari eklendi.
Bazi yazilar eklendi veya glincellendi

Ozellikler giincellendi

24.12.2010

o

. Alonso

D. Bedford

D. Bedford

Sekil numaralari diizenlendi.
Sekil 4 guncellendi
Bolim 3.1 duzeltildi.

28.02.2011

(&

. Alonso

D. Bedford

D. Bedford

15 kHz tetikleme frekansi bilgisi bélim 3.3’e eklendi.

OPL hatasi bolim 17’ye eklendi

FO03 ve FO4 parametrelerinin tanimlari bélim 11.2, 11.3 ve
11.4te degistirildi.

F09 parametresi bolim 11.4’e eklendi.

Bazi yazilar glincellendi

Tablolarin formatlar degistirildi ve diizenlendi.

12.03.2011

«

Alonso

D. Bedford

D. Bedford
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0. Kullanim kilavuzu hakkinda
FRENIC-Lift striicUlerini sectiginiz igin tesekkir ederiz.

FRENIC-Lift serisi surtculer, asansér uygulamalarindaki rediktérlu ve dislisiz motorlarin kullanimi igin
Ozel olarak uretilmistir. Ayni zamanda acgik ¢evrim rediktérlii motorlar da iyi bir performans ve durustaki
pozisyonlama kararlihdi ile kontrol edilebilir.

FRENIC-Lift strtcuilerinin temel 6zellikleri agagidaki gibidir:

- Yiksek c¢ikig glictine ragmen kompakt boyutlar.

- Yon secimini belirterek UPS veya Batarya ile kurtarma islemi.

- ki farkl modda kisa kat igletimi.

- 10 saniye boyunca %200 asir yuklenme.

- Standart olarak DCP 3 veya CANopen haberlesmesi.

- Standart olarak Modbus RTU Protokolu.

- Incremental encoder girisi (12 V veya 15 V / Open Collector).

- Farkli encoder tipleri i¢in opsiyonel kartlar (Line Driver, EnDat 2.1, SinCos...).
- Halatlari gikarmadan (yuk altinda) kutup tanima ve otomatik tuning.
- Cok fonksiyonlu ve sokulebilir tus takimi.

- Tum gagcler icin dahili frenleme transistord.

- Standart donanimla agik ¢evrim rediktorli motor stirebilme.

Bu kullanim kitapgigi, asansor uygulamalari icin FRENIC-Lift'in devreye alinmasi ve baglantilar
hakkinda dnemli bilgiler ve agiklamalar igerir.

& Girigler ve ¢ikiglar ilgili fonksiyonlar kullanarak farkl fonksiyonlara ayarlanabilir. Fabrika
ayarlari asansor uygulamalari igin uygundur. Bu kilavuzda sadece asanso6r uygulamalariyla
ilgili fonksiyonlar tanimlanmstir.

& Fabrika ayarlari redikt6érlt motorlar i¢in uygundur. Diglisiz motor kullanilmasi durumunda ilgili
fonksiyonlar ayarlanmalidir. Fabrika ayarlarina donmek her zaman igin miimkiindiir.
Fabrika ayarlarina doniildigiinde encoder agisi (LO4 fonksiyonu) silinecektir. Bdyle bir
durumda, fabrika ayarlarina donmeden 6nce bu degeri bir kenara yazmanizi tavsiye ederiz.
Boylece, tekrardan kutup tanima igslemi yapmak zorunda kalmazsiniz.

a0zel uygulamalarda kullanilan bazi 6zel fonksiyonlar burada tanimlanmamistir. Sorulariniz
icin teknik personelimizle goériigiiniz.

@ Bu kullanim kitapg¢igi yazilim versiyonu 1450 ve 1451 veya daha sonraki versiyonlara gére
hazirlanmistir. Farkh bir yazilim versiyonu i¢in Fuji Electric teknik departmani ile géristniz.
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1. Glvenlik bilgileri

Montaj, elektriksel baglanti, ¢galistirma, bakim ve devreye alma islemlerinden 6nce bu kilavuzu bastan sona kadar okuyunuz. Siriclyl ¢alistirmadan
once cihazi iyice tanidiginiza ve tim glivenlik bilgilerini ve dnlemlerini uyguladiginiza emin olunuz.
Bu kilavuzda giivenlik bilgileri iki kategoriye ayriimistir.

2 - Bu sembol ile gésterilmis uyarilara dikkat edilmemesi 61im veya ciddi yaralanma ile
DI KKAT sonuglanabilecek tehlikeli durumlara neden olabilir.
Q UYAR I Bu sembol ile gosterilmis uyarilara dikkat ediimemesi hafif yaralanma ve/veya énemli 6lglide
maddi hasar ile sonuglanabilecek tehlikeli durumlara neden olabilir.

UYARI bashgi ile belirtilen uyarilar da ciddi sonuglara neden olabilir. Buradaki uyarilarin tamami gok 6nemlidir ve her zaman uyulmasi
gereklidir.

Uygulama

A\ DIKKAT

« FRENIC-Lift slirlicller, yagsam destek sistemi veya direk olarak insan giivenligi ile ilgili amaglarla kullanilamaz.

* FRENIC-LIft surlculeri ¢cok siki kalite kontrolleri altinda Uretilmesine ragmen, arizalanmasi durumunda ciddi kayiplara veya
kazalara neden olabilecek uygulamalarda giivenlik cihazlar ekleyiniz.

Aksi halde yaralanmalara neden olabilir.

Montaj

A DIKKAT

« Surucuyd, metal gibi alev almayacak bir malzeme tizerine monte ediniz.

Aksi halde yangin cikabilir.

* Yanabilecek nesneleri yakinina koymayiniz.
Aksi halde yangina neden olabilirsiniz.

AUYARI

» Tasima sirasinda sirticliyl terminal blok kapaklarindan tutmayiniz.

Aksi halde siiriiciiniin diigmesine ve hasar gérmesine neden olabilirsiniz.

« Keten tiftigi, talas, kir, toz, vb gibi yabanci maddelerin siirliciinlin igine girmesini veya sogutucuda birikmesini dnleyiniz.
Aksi halde yangina veya siiriiciiniin arizalanmasina neden olabilirsiniz.

e Surlcuyl hasarli veya eksik parca ile monte etmeyiniz ve calistirmayiniz.
Aksi halde yangina, kazalara veya yaralanmalara neden olabilirsiniz.

« Tasima kutusuna zarar vermeyiniz.
« Tasima kutularini Gzerinde belirtilen adetten fazla st Uste istiflemeyiniz.
Aksi halde yaralanmalara neden olabilirsiniz.
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1. Guvenlik bilgileri

Kablolama

A DIKKAT

e Siricinin enerji baglantisini yaparken, suriiciinin eneriji giris tarafinda 6niine devre kesici veya kagak akim koruma
salteri / toprak kagak akim devre kesicisi koyunuz. Bu cihazlari strlictiniiziin akim de@erlerine gore seginiz.

e Surtclnlizin akim degerlerine uygun kesitlerde kablo kullaniniz.

e Surtclyu 500 kVA veya daha buylk bir gi¢c kaynadina baglayacaksaniz, opsiyonel olan DC reaktér (DCR)
baglantisinin yapildigindan emin olunuz.

Aksi halde yangin ¢ikabilir.

« Birkag tane silriclyl birkag tane motora baglarken ¢ok damarli tek kablo kullanmayiniz, her biri igin ayri kablo
baglayiniz.

« Slrdcinun ¢ikis (secondary) devresine darbe bastirma cihazi koymayiniz.
Aksi halde yangina neden olabilirsiniz.

e Suruclinlzu, ulusal veya lokal elektrik yonetmeliklerinize uygun olarak topraklayiniz.
Aksi halde elektrik carpmalarina maruz kalabilirsiniz.

» Kablolama iglerini kalifiye elektrikgiler yapmalidir.
» Kablolamaya baslamadan 6nce enerijiyi kesiniz.
Aksi halde elektrik garpmalarina maruz kalabilirsiniz.

» Kablolamaya baslamadan 6nce sirliciniin montajini yapiniz.
Aksi halde elektrik carpmalarina veya yaralanmalara maruz kalabilirsiniz.

* AC kaynaginizin gerilim ve faz sayisinin baglayacaginiz strtictiinin degerlerine uydugundan emin olunuz.
Aksi halde yangina veya yaralanmalara neden olabilirsiniz.

« Enerji beslemenizi strictnin ¢ikisina (U, V ve W) baglamayiniz.

» Frenleme direncini P (+) ve N (-), P1 ve N (-), P (+) ve P1, DB ve N (-), veya P1 ve DB terminalleri arasina
baglamayiniz.

Aksi halde yangina, yaralanmalara ve siiriiciiniin arizalanmasina neden olabilirsiniz.

* Genellikle, kontrol kablolari guglendiriimis bir izolasyona sahip degildirler. Yanliglikla canli bir devreye degmeleri
halinde izolasyonlari zarar gorebilir. Bu nedenle, sinyal kablolarinin herhangi bir yiksek gerilim kablosuyla temas
etmesini 6nleyiniz.

Aksi halde elektrik garpmalarina veya kazalara neden olabilirsiniz.

AUYARI

« Ug fazli motoru siriiciiniin U, V ve W terminallerine baglayiniz.
Aksi halde siiriiciiniin arizalanmasina neden olabilirsiniz.

« Surucl, motor ve kablolar elektriksel gurulti Uretirler. Sensorleri ve hassas cihazlari bu giriltiden korumak igin EMC
filtre gibi gerekli 6nlemleri aliniz.

Aksi halde siiriiciiniin arizalanmasina neden olabilirsiniz.

Calistirma

A DIKKAT

« Enerjiyi agmadan 6nce terminal kapaklarini monte ettiginizden emin olunuz. Cihaz enerjiliyken kapaklari agmayiniz.
Aksi halde elektrik garpmalarina maruz kalabilirsiniz.

« Silricln igerisindeki switchleri islak aletlerle agmayiniz.
Aksi halde elektrik garpmalarina maruz kalabilirsiniz.

» Otomatik reset fonksiyonu secilmisse siirlict, hatanin durumuna gére yeniden c¢alisabilir ve motoru surebilir.
(Makinenizi veya ekipmaninizi, yeniden galisma durumunda insan glvenligini saglayacak sekilde dizayn ediniz.)

« Durus suresini otomatik olarak uzatma (stall prevention) fonksiyonu (akim sinirlayici), otomatik yavaslama veya asiri
yuk 6nleme kontrolli segilmisse, siriiciniin hizlanmal/yavaslama sireleri veya frekansi ayarlanandan farkl olabilir.
Makinenizi, bu gibi durumlarda guvenli galisacak sekilde dizayn ediniz.

Aksi halde yaralanmalara neden olabilirsiniz.

« Alarm reset komutu RUN komutuyla birlikte geliyor ve sinyal de ON oluyorsa, slrlici aniden galisabilir. RUN sinyalinin
OFF oldugundan emin olunuz.
Aksi halde bir kazaya neden olabilirsiniz.

« Surucllyu programlamaya baglamadan énce bu kilavuzu iyice okudugunuzdan ve anladiginizdan emin olunuz. Yanlig
parametre ayarlari motora veya makineye zarar verebilir.

Aksi halde bir kazaya veya yaralanmalara neden olabilirsiniz.

« Siricl galismiyor dahi olsa enerijili iken terminallere dokunmayiniz.
Aksi halde elektrik garpmalarina maruz kalabilirsiniz.
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1. Guvenlik bilgileri

AUYARI

e Slricinin 6nindeki devre kesiciyi, striicliyl start & stop yapmak igin kullanmayiniz.
Aksi halde siiriiciiniin arizalanmasina neden olursunuz.

* Cok sicak olacagindan, sogutucuya ve frenleme direncine dokunmayiniz.
Aksi halde teninizin yanmasina neden olursunuz.
e Sirdcinin hizlarini ayarlamadan 6nce makinenizin 6zelliklerini kontrol ediniz.
« Surucinin frenleme fonksiyonu mekanik tutma anlaminda kullaniimaz.
Aksi halde yaralanmalara neden olabilirsiniz.

Tamir, kontrol ve parca degisikligi

A\ DIKKAT

« Surtclnin tamirine baglamadan 6nce enerjisini kesiniz ve en az bes dakika bekleyiniz. Hatta LED monitoriin
yanmadigini ve P (+) ve N (-) terminalleri arasindan &lgebilecediniz DC bara geriliminin 25 VDC’nin altina
dusttugunu kontrol ediniz.

Aksi halde elektrik carpmalarina maruz kalabilirsiniz.

« Bakim, tamir ve parcga degisikligi sadece kalifiye personel tarafindan yapilmalidir.

* Calismaya baslamadan 6nce saat, yliziik ve diger metal esyalarinizi gikartiniz.

e Yalitiimis el aletleri kullaniniz.

Aksi halde elektrik carpmalarina veya yaralanmalara maruz kalabilirsiniz.

Elden gikarma

AUYARI

« Siriclyl elden gikaracadiniz zaman onun bir sanayi atigi oldugunu dustnerek hareket ediniz.
Aksi halde yaralanmalara neden olabilirsiniz.

Digerleri

A DIKKAT

« Surtclyu tamir etmeye galismayiniz.
Aksi halde elektrik carpmalarina veya yaralanmalara maruz kalabilirsiniz.

2. Avrupa standartlarina uygunluk

Fuji Electric Grlnlerinin Gzerindeki CE isareti, bu trlnlerin Avrupa Birligi Komisyonu tarafindan verilen Elektromanyetik Uyumluluk
(EMC) Direktifi 2004/108/EC’ ye ve algak gerilim yonetmeligi 2006/95/EC’ ye uyum sagladigini ifade eder.

CE isaretini tasiyan dahili EMC filtreli strtciler EMC direktiflerine uyumludur. Dahili EMC filtresi olmayan suriciler, opsiyonel
EMC filtre takildiktan sonra EMC direktiflerine uygun hale gelir.

Genel amagh surictler Avrupa Birligi Algak Gerilim Direktiflerine tabidir. Fuji Electric, CE isaretini tagiyan tim siriculerinin Algak
Gerilim Y6netmeligi'ne uygunlugunu beyan eder.

FRENIC-Lift surticlleri asagidaki komisyon direktiflerine ve diizenlemelerine uygundur:
EMC Directive 2004/108/EC (Electromagnetic Compatibility)
Low Voltage Directive 2006/95/EC (LVD)

Uygunluk degerlendirmesi icin asagidaki standartlar g6z é6nunde bulundurulmaktadir:
EN61800-3:2004
EN61800-5-1:2003

AUYARI

FRENIC-Lift surucller EN61800-3:2004'e gore kategori C2 olarak siniflandirilmisgtir. Bu siriiculeri i¢ ortamlarda
kullanacaksaniz elektriksel giriltiyl azaltacak veya ortadan kaldiracak dnlemleri uygulamaniz gerekebilir.
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3. Teknik veriler

3.1 400 V serisi

Cikig degerleri

Tip: FRNooo LM1S-40 4.0 | 5.5 | 7.5 | 11 15 | 185 | 22 | 30 | 37 | 45
Nominal gerilim (V) 3-faz 380 ... 480 V (Cikis gerilimi giris gerilimden yiiksek olamaz)

Nominal frekans (Hz) 50-60 Hz

440V'taki nominal gu¢ (kVA) 6.8 10.2 14 18 24 29 34 45 57 69
Motor gici (kW) 4 5.5 7.5 11 15 18.5 22 30 37 45
Nominal akim (A) ™ 9.5 13.5 18.5 24.5 32 39 45 60 75 91
Asiri yuklenme akim degeri (A) 3sicin 18 10si¢in 27 | 10si¢in 37 | 10si¢in49 | 10si¢cin 64 | 10si¢in 78 | 10sicin 90 | 5si¢in 108 | 5sicin 135 | 5si¢in 163
Asin yiuklenme kapasitesi (%) 3 si¢in %200 10 s i¢in %200 5 s igin %180

Girig degerleri

Enerji beslemesi 3-faz 380 ... 480 V; 50/60 Hz; Voltaj: -%15 ‘den +%10’a; Frekans: -%5 ... +%5

Harici kontrol beslemesi 1-faz 200 ... 480 V; 50/60Hz 1-faz 380 ..|._|§80V, 50/60
DC reaktdr ile giris akimi (A) 7.5 10.6 14.4 21.1 28.8 35.5 42.2 57 68.5 83.2
DC reaktdrsuz giris akimi (A) 13 17.3 23.2 33 43.8 52.3 60.6 77.9 94.3 114
Gerekli gliic kaynagi kapasitesi (kW) 5.2 7.4 10 15 20 25 30 40 48 58
Batarya igletimi icin girig degerleri

Batarya igletimi gerilimi 48 VDC veya daha blylk

Yardimci kontrol gii¢ kaynagi 1-faz 200 ... 480 V; 50/60 Hz 1-faz 380 ..;;80 V. 50/60
Gerilim/frekans degisimleri Voltaj: -%15’den +%10'a (Gerilim dalgalanmasi %2 veya daha kiigik); Frekans: -%5 ... +%5

Frenleme direnci degerleri

Maksimum frenleme siiresi (s) 60

Calisma sikhgi (%ED) 50

Minimum direng degeri + 5% (Q) 96 | 48 | 48 | 24 | 24 | 16 | 16 | 10 | 10 | 8
Opsiyonlar ve Standartlar

DC reaktor (DCRE) Opsiyonel

EMC - Filtre Opsiyonel

Guvenlik Standartlari EN61800-5-1, EN954 — 1 Cat. 3 EN61800-5-1

Koruma sinifi (IEC60529) IP20 1POO

Sogutma Fan Sogutma

Agirlik (kg) 2.8 | 5.6 | 5.7 | 75 [ 121 | 112 | 117 | 240 | 330 | 340

™10 kHz tetikleme frekansi, 45 °C ortam sicakligi ve 80%ED igin
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3. Teknik veriler

3.2200 V serisi (3 faz ve 1 faz)
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Elevator Inverter J~RENIC-L iTT

Tip: FRNooo LM1S-20 I FRNooo LM1S-70

Cikig degerleri
55 [ 75 ] 11 | 15 | 185 | 22 2.2

Nominal gerilim (V)" 3-faz 200 ... 240 V 1-faz 200 ... 240 V
Nominal frekans (Hz) 50-60 Hz
220V’da Nominal Kapasite (kVA) 10.2 | 14 18 24 28 34 4.1
Motor guci (kW) 55 | 75 11 15 18.5 22 2.2
Nominal akim (A) 27 | 37 | 49 | 63 74 90 11
10 s icin Agir yiklenme akim degeri (A) | 54 74 98 126 148 | 5sicin 180 3sigin 22
10 s icin Asin yiklenme kapasitesi (%) 200

Girig degerleri

Enerji beslemesi

3-faz 200 ... 240 V; 50/60 Hz; Voltaj: -%15 ...

+%10; Frekan

1-faz 200 ... 240V;
50/60Hz; Voltaj: -%15 ...

s: -%5 ... +%5 +9%10; Frekans:

-%5 ... +%5
Harici kontrol beslemesi 200 ... 240 V; 50/60 Hz
DC reaktdr ile giris akimi (A) 21.1 | 28.8 | 42.2 | 57.6 71 84.4 175
DC reaktdrsuz giris akimi (A) 315 | 42.7 | 60.7 | 80.1 97 112 24
Gerekli gliic kaynagi kapasitesi (kW) 7.4 10 15 20 25 30 3.5
Batarya igletimi icin giris degerleri
Batarya igletimi gerilimi 24 VVDC veya daha biyiuk

Yardimci kontrol gui¢ kaynagi

1-faz 200 ... 240 V; 50/60 Hz ; Voltaj: -%15 ... +%10;

Frekans: -%5 ... +%5
Frenleme direnci degerleri
Maksimum frenleme siresi (s) 60
Calisma sikhgi (%ED) 50
Minimum direnc degeri + 5% (Q) 15 [ 10 [75] 6 | 4 | 35 | 33
Opsiyonlar ve Standartlar
DC reaktor (DCRE) Opsiyonel
EMC — Filtre Opsiyonel
Glvenlik Standartlari EN61800-5-1, EN954 —1 Cat. 3
Koruma sinifi (IEC60529) IP20
Sogutma Fan Sogutma
Agirlik (kg) 56 [ 57 [ 75 [111] 1122 | 117 ] 3.0

*1 Cikis gerilimi giris gerilimden ylksek olamaz
2 10 kHz tetikleme frekansi, 45 °C ortam sicakhgi ve 80%ED igin

3.3400 V serisi i¢in akim yikseltme

Tablo 1'de, suriicinin tetikleme frekansina bagli olarak farkli degerler gosterilmistir.

Tablo 1. 400 V serisi i¢in Akim yikseltme tablosu

40%ED 45 °C

Siriicii Maksimum | Tetikleme Frekansi: 10 kHz Tetikleme Frekansi: 12 kHz TetlklemekFHrfkansu 15
Gucu '\éﬁ?ur Non|1inal ; Asiri Siire Nominal "A$II‘I Siire Nominal "A$Irl Siire
yuklenme (s) | yuklenme (s) | yuklenme (s)

(A) (%) (A) (%) (A) (%)

4.0 4 kw 10.6 170 3 10 180 3 9.5 190 3
5.5 5.5 kW 17.6 170 10 16.7 180 10 14.2 190 10
7.5 7.5 kW 24.1 170 10 22.2 180 10 19.4 190 10
11 11 kw 30.5 170 10 28.9 180 10 25.7 190 10
15 15 kw 37.6 170 10 35.6 180 10 33.6 190 10
18.5 18.5 kW 45 170 10 43 180 10 41 190 10
22 22 kw 54.8 170 10 51.8 180 10 47 190 10

30 30kW 63.5 170 5 60 180 5 60 180 5

37 37 kW 79.5 170 5 75 180 5 75 180 5

45 45 kW 96 170 5 91 180 5 91 180 5
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4. On kapagin ve terminal bloklarinin sékiiliip takilmasi (5.5 ... 22 kW)

Terminal blok
kapagi

Terminal blok kapagdi
montaj vidasi

Asagiya dogru ’
cekiniz

—>

On kapak

Terminal
blok kapagdi

Terminal blok
kapagi montaj ="
vidasi

Terminal blok
kapagi

Sekil 2: Terminal blok kapaginin ve 6n kapadin takiimasi

10
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Elevator Inverter J~RENIC-L iTT

5. Elektrik baglantilan

5.1 Giig baglantilari

DC reactor

:DC reaktor takacaginiz zaman

1
AR Opsiyonel:
11 L2 L3 IP1 ve P+ arasindaki képriya || | % = | - X
! Batarya ile DC bara
\kaldiriniz. : b lry ) : it
i I " B R ot eslemesi veya rejenereti
----------------- besleme
Giris sigortasi
EMC Filter
2 adet kontaktor
——1Ou ST
L' R o 3ph.
| R 400V
L !
L O (O L3IT L2y A Y . s

Sekil 3. Gug baglantilari

Tablo 2. Enerji terminallerinin tanimlari

Terminal etiketi | Enerji terminallerinin tanimlari
L1/R, L2/S, L3/T | Sigorta, giris kontaktorl ve EMC Filtreden gelen 3-faz besleme girigi
(L2/L, L2/N) (Sigorta, giris kontaktorii ve EMC Filtreden gelen 1-faz besleme girigi)
u,Vv,w Reduktorll veya dislisiz motorlar igin 3-faz motor baglanti uglari
Sirdict kontrol devresi igin yardimci besleme. FRN37LM1S-4 ve FRN45LM1S-4 model
RO, TO sUrdculerde bu terminaller ayni zamanda fanlari ve slrici sarj Gnitesinin giris
kontaktorini beslemektedir. Bu nedenle RO ve TO terminallerine 380V baglanmalidir.
P1, P(+) DC reaktdr baglanti uglari
P(), N() Kurtarma islemi igin akiiden DC bara baglanti veya opsiyonel rejenerasyon Unitesi
' baglanti uglar
P(+), DB Harici frenleme direnci baglanti uglari
aGx2 Sirtcundn topraklamasi igin ayrilmis 2 terminal
Dikkat! Her terminale sadece bir adet kablo baglayiniz.

&~ Kablonun ekranini hem motor hem de siiriicii tarafinda baglayiniz. Ekranin girig kontaktorii ile
kesilmediginden emin olunuz.

& Sicaklik switchi olan bir frenleme direnci kullanmaniz ve bu switchin uglarini hem kumanda kartina hem
de siiriiciiniin dijital girigsine harici alarm olarak baglamaniz tavsiye edilir. Bunun igin siiriiciiniin ilgili
fonksiyonunu (E01...E08) 9 olarak ayarlayiniz.

& Frenleme direnci devresinde termik role kullanmaniz tavsiye edilir. Bu role, sadece frenleme
transistoriiniin kisa devre olmasi durumunda agacak sekilde ayarlanmalidir.

Opsiyonel: UPS ile Kurtarma iglemi (6rnek)

Kontaktor 1: Normal calismada .
kontaklar kapalidir. FRENIC-Lift
EMC 1 L1R
Filtre + L2/s
L L3/T
380...480V, 50/60Hz RO
(Sadece 37 ve 45 kW'ta) T0
SEBEKE {

Kontaktor 2: Normal galismada kontaklar agiktir,
UPS’ten kurtarma isleminde kapanacaktir.

Sekil 4. UPS ile Kurtarma islemi

Bu sema, herhangi bir sorumluluk getirmeksizin sadece bilgi amagh verilmistir.
Kurtarma igleminin basinda, Enable sinyalinin aktif edilmesi ve girig kontaktoriiniin ¢cektiriimesi kumanda
kartinin kontroliindedir, siiriicii tarafindan kontrol edilmez.

11
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5. Elektrik baglantilar

5.2 Kontrol sinyallerinin baglantisi

Elevator Inverter IRENIC-L_iTT

Analog Girigler

Tus takimi veya RS 485 (Modbus
RTU) / DCP3 (sadece —-EA
versiyonlarinda) takilmasi igin giris
Kontrol sinyali beslemesi +24 VDC
Asansor yonu:
Yukari
Asagi

FWD

X1...X3: Hiz segimi
icin binary
kombinasyon
girisleri (agsagidaki
tabloya bakiniz.)

Alarm Reset

X5...X7: Fabrika ayarlar
asansor igin uygun
degildir, ihtiyag duyulursa
degistirimesi gerekir.

Kurtarma iglemi aktif

Sdruct Enable girisi

0V ortak

ainln

FRENIC-Lift

@)
z: 8 Encoder
12...15VDC
rz|O H
@) i
il

| Donanim konfigirasyonu icin
kontrol kartindaki dip switchler

J L

t Alarm rolesi gikisi

Hiz tespiti
Kapi agma sinyali
Fren kontrol sinyali

Transistor gikislari igin ortak ug

Cikis sinyalleri (max. Voltaj 27 VDC)
Ave B fazlari

Bu sinyaller sadece dahili encoder
girigleri kullanildiginda (12/15V encoder
icin) gegcerlidir.

CAN+

CAN-

SHLD Sadece -E (Can) versiyonlarinda mevcuttur.

Sekil 5. Kontrol sinyallerinin baglantisi

& Dijital girigler ve gikiglar ve réle gikiglar farkli fonksiyonlara da atanabilir.
Yukarida gosterilen ayarlar FRENIC-Lift’in fabrika ayarlandir.

5.3 Hiz seg¢imi i¢in girig terminallerinin kullaniimasi

Tablo 3: Hiz secimi icin binary kombinasyonu

SS4 | SS2 | SS1 Binary h|_z secimi Deger Secilen Hiz Hiz ayarinin
(X3) | (X2) | (X1) fonksiyonu fonksiyonu

0 0 0 L11 0 (000) | Sifir hiz Cco4

0 0 1 L12 1(001) |Arahiz1l C05

0 1 0 L13 2 (010) | Revizyon hizi C06

0 1 1 L14 3(011) | Siriklenme hizi Cco7

1 0 0 L15 4 (100) | Arahiz2 C08

1 0 1 L16 5(101) | Arahiz3 C09

1 1 0 L17 6 (110) | Arahiz4 C10

1 1 1 L18 7 (111) | Yuksek hiz Cl1

EO1...E04 fonksiyonlarini da kontrol ediniz.

12
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5. Elektrik baglantilan

Hiz ayari icin farkl binary kombinasyonlarini kullanmak istediginiz durumlarda L11...L18 fonksiyonlarinin binary
degerlerini degistirebilirsiniz.

Tablo 4: Hiz secimi icin binary kombinasyonu 6rnegi

SS4 | SS2 | SS1 Binary hiz segimi Deder Secilen Hiz Hiz ayarinin
x3) | x2) | (X1 fonksiyonu 9 ¢ fonksiyonu

0 0 0 L11 0 (000) Sifir hiz C04

0 1 0 L13 [ 2(010) \ | Revizyon hizi C06

0 1 1 L14 3(011) Sirtklenme hizi Co7

1 0 0 L15 4 (100) Ara hiz 2 Cco8

1 0 1 L16 5 (101) Ara hiz 3 C09

1 1 0 L17 \ 6(110) /| Arahiz4 C10
T804 8 S0 sz 7774778

5.4 Kontrol terminallerinin aciklamalari
a. Analog girigler
Analog girigleri ve tork bias modunu kullanarak herhangi bir ara hiz olmadan ayar yapilabilir.
b. Dijital Girigler
Dijital girisler PNP ve NPN olarak kullanilabilir. Bu se¢im kontrol kartindaki SW1 dip switchi ile yapilir.

Fabrika ayari PNP (Source) konumundadir.

PNP baglanti érnegi:

FRENIC-Lift

PLC (+24 V)
Kumanda Karti

Yukari

Hiz .

Sekil 6: Kumanda kartinin kuru kontaklari kullanilarak yapilan normal baglanti

FRENIC-Lift
PLC (+24 V)
+24 V

Yukari FWD

Lift controller

+24 V
¢ Hiz X1

+24V

I | T ™

Harici glic kaynagi

Sekil 7: Harici glic kaynagdi kullanilarak yapilan baglanti

13
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5. Elektrik baglantilan

Tablo 5: Transistor girislerinin agiklamalari

Terminal Dijital giriglerin fonksiyon agiklamalari

Mil tarafindan bakildiginda sola doniis yondi.

FWD Bu, mekanik montaja bagl olarak kabini YUKARI veya ASAGI yénde hareket
ettirebilir.
Mil tarafindan bakildiginda saga dénus yénu.

REV Bu, mekanik montaja bagl olarak kabini ASAGI veya YUKARI yonde hareket
ettirebilir.

CM 0V Ortak

X1..X3 Hiz secimi igin dijital girisleri. Binary kombinasyon ile 7 farkl hiz segimi yapilabilir.
X4 ... X7 dijital girigleri asansér uygulamalarinda normalde kullaniimaz ve fabrika
X4 ... X7 ayarlarinda degistiriimez. Bu girigler ile ilave uygulamalar yapabilirsiniz. Mesela
frenleme direncinin arizasini gérmek icin X6 girisi ayarlanabilir. (THR: harici alarm).
X8 UPS veya batarya ile kullanim igin fabrika ayarinda “BATRY” olarak atanmistir.

EN Sirtcl gikisi aktif. Bu sinyalin asansor hareket halinde iken kesilmesi durumunda
motor aniden duracaktir (Fren sinyali de kesilecek ve fren de kapatacaktir).

PNP (Source) Lojik kullanildigi durumdaki elektriksel 6zellikler Tablo 6’da gosterilmistir.

Tablo 6. Dijital giriglerin elektriksel 6zellikleri

Oge Durum Deger araligi
. ON 22 ...27V
voltaj OFF 0.2V
Min. 2.5 mA
Akim ON Max. 5.0 mA

c. Rodle cikiglan (her ikisi de programlanabilir)

Tablo 7. Réle cikiglari igin fabrika ayarlari ve 6zellikler
Terminal Role gikiglarinin fonksiyon agiklamalari
Saracu alarmi.

30A’33(C);B V€ | Kuru kontak. Hata durumunda motor durur ve 30A-30C kontagini kapatir.
Kontak degerleri: 250 VAC; 0.3 A/48 VDC; 0.5A
Motor freni kontrol.
YEA-Y5C Start: Motora akim verilmeye baslandiktan sonra ¢ikis aktif olur (fren acar).

Stop: Sifir hiza ulagtiktan sonra gikis kesilir (fren kapatir).
Kontak degerleri: 250 VAC; 0.3 A/48 VDC; 0.5A

d. Transistor gikislan
Y1 ... Y4 terminalleri tablo 8’de tanimlanmis fonksiyonlarla degistirilebilir. Terminallerin ayarlari E20 ... E23
fonksiyonlart ile yapilabilir.

Kumanda Karti FRENIC-Lift

‘ Y1-Y4

Transistor gikiglari
Réle veya transistor
T | f cMyY
_ \+

girisi
Sekil 8: PNP (Source) Lojik Baglantisi

14
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5. Elektrik baglantilar

Tablo 8. Transistor ¢ikislari icin fabrika ayarlari ve 6zellikler

Terminal Transistor gikiglarinin fonksiyon agiklamalari

Y1 Ana kontaktor kontrol. Normalde kumanda karti da ana kontaktorlerin durumlarini
kontrol eder.

Y2 Erken kap1 agma sinyali (asansér daha hareket halinde iken kapi agmaya baslar).
Ayarlamak icin L87, L88 ve L89 fonksiyonlarini kullaniniz.

Y3 Hiz algilama sinyali (FDT). Ayarlamak icin E31 ve E32 fonksiyonlarini kullaniniz.

Y4 Motor freni kontrol. Normalde kumanda karti da motor freninin durumunu kontrol
eder.

CMY Transistor ¢ikislari igin ortak ug

Transistor cikislari igin elektriksel 6zellikler Tablo 9'da gdsterilmistir.

Tablo 9. Cikis transistorlerinin elektriksel 6zellikleri

Oge Durum Deger araligi
Voltaj ON 2.3V
OFF 24 ...27V
Caligma akimi ON Max. 50 mA
Sizinti akimi OFF 0.1 mA

Baglanabilecek maksimum gerilim 27 VDC ‘dir. — indliktif yiikler direk olarak baglanmamalidir (réle
araciligiyla baglanmalidir.)

e. Haberlesme baglantilari (tug takimi, DCP 3, PC, CANopen)

FRENIC-Lift, bir adet RS485 portuna ve bir adet CAN portuna sahiptir.

RS485 portu (RJ-45 konnektdr ile baglanilir) FRENIC-Lift tug takimini, bir bilgisayari veya DCP 3 haberlesmesi
yapacaginiz bir kontroléri baglamaniza olanak tanir. Ayni anda sadece tek bir haberlesme cihazi baglanabilir.

i. Tus takimi
Tus takimi 20 m. uzakliga kadar uzatilarak baglanabilir.

Tablo 10: RJ-45 konnektdriiniin pinleri

Pin No. Sinyal Fonksiyon Aciklama
lve8 VDC Tus takimi enerji beslemesi | 5V
2ve7 GND VDC icin ortak Toprak (0 V)
3veb Bos Yok Kullaniimiyor
4 DX- RS485 data (-) Tus takimi takilacagi zaman SW3 dip

switchi OFF konumunda (Fabrika
ayan) olmaldir. Bilgisayar veya DCP3
haberlesmesi baglayacagdiniz zaman bu
switchi ON konumuna getiriniz.

5 DX+ RS485 data (+)

1 8

I

— ]

RJ-45
connector

Sekil 9: RJ-45 konnektor (slrtci)

ii. DCP 3 haberlegsmesi
Kumanda kartinin DCP 3 protokoliini destekliyorsa birgok dnemli islemi kumanda kartinin tus takimindan
yapabilirsiniz.
DATA- (DX-) ve DATA+ (DX+) olarak RJ-45'in sadece 4 ve 5 numarali pinleri kullanilir. (Yukaridaki tabloya
bakiniz).

15
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Elevator Inverter IRENIC-L_iTT

5. Elektrik baglantilar

iii. Bilgisayar baglantisi
Sdrlciuyu ayarlamak ve hata tanimlamasi yapmak icin LIFT LOADER diye bir bilgisayar programi

mevcuttur. Bilgisayar ile strlict arasindaki baglanti RS 485 portundan (RJ-45 konnektdriinden) yapilir.
Bilgisayarin USB portundan haberlesmek igin EX9530 gibi bir USB-RS485 cevirici gereklidir.

FRENIC-Lift
USB/RS485
Dénusturict
EX9530
RJ45 ‘ 2
T

Sekil 10: FRENIC-Lift ile bilgisayar baglantisi

iv. CAN baglantisi

Kontrol kartindaki CAN+ ve CAN- uglari CAN haberlegmesi icin ayrilmistir. CAN kablosunun ekrani SHLD
terminaline baglanabilir (GND terminaline de baglanabilir). Terminal 11 CAN_GND olarak kullanilir.

6. Donanim konfiglirasyonu
Farkh fonksiyon ayarlari igin dip switchler

Kontrol kartinda 4 adet dip switch bulunmaktadir. Bu switchler ile farkli konfigirasyonlara ayarlanabilir. Dip
switchlerin fabrika ayar pozisyonlari agagida gosterilmistir.

Tablo 11: Switch degdistirme ayarlari

Konfigiirasyon / Anlami Fabrika ayari Degistirilebilen durum
PNP Lojik (Source) SW1=SOURCE
NPN Lojik (Sink) SW1=SINK
RJ 45 konnektor tus takimi igin kullaniliyor SW3=0OFF
RJ 45 konnektdr bilgisayar igin kullaniliyor SW3=0ON
Analog giris V2-11 icin 0 - £10 VDC baglantisi SW4=v2
Analog giris V2-11 igin PTC baglantisi SW4=PTC
12 V encoder beslemesi SW5=12 V
15 V encoder beslemesi SW5=15V

& 10 ... 30 V besleme kullanan encoderler icin SW5 switchini ayarlamaya gerek yoktur.

& PTC girisini kullanarak, EN81-1'e uygun olarak sirtctyd durdurabilirsiniz.

16
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7. Encoder

7.112/15 V incremental encoder i¢in dahili giris baglantisi
FRENIC-Lift kontrol karti reduktdrli makineler igin encoder baglanti arabirimine standart olarak sahiptir.
Baglanti, vidali terminaller ile yapilir.
12 veya 15 VDC olan ¢ikis glici standart HTL 10-30 VDC encoderler icin de uygundur. Puls sayisi L02
fonksiyonu ile 360 ... 6000 arasinda ayarlanabilir.

Tablo 12: Encoder teknik gereksinimleri

| Oge Ozellikler
Besleme voltaji 12 ... 15VDC %10
Cikis sinyali baglantisi Open Collector Push pull
Maximum Giris Frekansi 25 kHz 100 kHz
Maximum kablo uzunlugu 20m
Z Fazi igin minimum algilama suresi 5 us

Tablo 13: Gerekli sinyaller ve anlamlari

Sinyal FRENIC-Lift Terminali | Anlami
A-Faz PA A fazinin pulsi
B — Faz PB 90° ¢evrilmis B fazinin pulsi
+UB PO Enerji beslemesi 12 ... 15 VDC
ov CM Ortak ug 0V
z Pz Belirleyici
Cikig sinyalleri

A ve B fazlarindan gelen sinyaller kumanda kartinda kullaniimak tGzere PAO ve PBO terminallerinden ¢ikig
sinyali olarak da alinabilir.
1zin verilen maksimum gerilim 27 VDC ve maksimum akim da 50 mA'dir.

Besleme gerilimi
Encoderin besleme gerilimi strlcinin kontrol kartindaki SW5 switchi ile ayarlanabilir. Fabrika ayar 12 V'tur ve
10 ... 30 VDC besleme gerilimi ile ¢calisan encoderler igin uygundur.

FRENIC-Lift
Term6

Built-in
HTL - Interface

>

‘woz r;fj/munzn ojgey 'XEW

-

Encoder ¢ikis sinyalleri
Open collector output

-max 27 VDC, 50mA- Incremental
ON konumunda: 2V veya daha az Encoder
CM ortak terminalli es potansiyel HTL

icin kumanda kartina takilmahdir
Sekil 11: HTL encoder igin baglant

& Encoder kablosu her zaman ekranli olmalidir. Ekran, siiriicii ve encoder tarafindan topraklama veya
ilgili terminale baglanmahdir.
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7. Encoder
7.2 Reduktdrlt motorlar icin opsiyonel OPC-LM1-IL karti

Uygulama:

= Reduktorli motorlarda kullanilir

= Encoder geri beslemesi; line driver TTL (fark sinyali + 5 VDC)
= Encoder sinyalleri kumanda kartina baglanabilir.

Encoder teknik dzellikleri:

= Besleme gerilimi: +5VDC +5%

= 90° gevrilmig 2 sinyal (A,A,B,B)

= Maximum Girig Frekansi: 100 kHz

= Onerilen puls sayisi: 1024 veya 2048 puls (yiksek verimli bir digli kutusu kullaniyorsaniz 2048 puls
kullaniimasi onerilir.)

Diger karakteristikler ve uygulama gereksinimleri:
= Maximum kablo uzunlugu: 20 m
= Sadece ekranl kablo kullaniniz

FRENIC-Lift
OPC-LM1-IL
PO PO CM CM PA+ PA- PB+ PB- PZ+ PZ- PA+ PA- PB+ PB- PZ+ PZ-
-l N
5
O
] gl J
- g Y
S Encoder ¢ikis sinyalleri
S Line Driver sinyali
& 5VDC
N Kumanda kartina
o baglamak igindir. (Saft
a hizr)
[ tal
"encoer \/
Sekil 12: Opsiyonel kart baglantisi
Tablo 14: OPC-LM1-IL baglanti terminallerinin agiklamalari
Terminal/sinyal adi Aciklama
PO Encoder besleme gerilimi 5 VDC (maksimum akim 300 mA)
CM Ortak ug OV
PA+ Faz A (kare dalga puls)
PA- Faz A ‘nin tersi (kare dalga puls)
PB+ Faz B (kare dalga puls)
PB- Faz B ‘nin tersi (kare dalga puls)
PZ+ Faz Z (kare dalga puls)
PZ- Faz Z 'nin tersi (kare dalga puls)

18
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& Sinyal isimleri encoder lireticine gore degisiklik gosterebilir.
7. Encoder
7.3 Diglisiz motorlar i¢in opsiyonel OPC-LM1-PS1 karti

Uygulama:
= Diglisiz motorlar igin kullanilir
= Heidenhain ECN1313 veya ECN413 veya ECN113 EnDat 2.1 tipi i¢in uygundur

Diger karakteristikler ve uygulama gereksinimleri:
= Cikis sinyali: 2048 Sin/Cos puls (period) / tur
= Gahlisma gerilimi: 5 VDC+%5; 300 mA

= Data baglantisi: EnDat 2.1

FRENIC-Lift
OPC-LM1-PS1
PO PO CM CM CM PA+ PA- PB+ PB- CK+ CK- DT+ DT- CM FPA FPB
e A A
I R = 3
~ O c
R = 2. 3
5 g
T O I S S Ll ] g
- N El
\H—‘\ g &
[ S S B IS S e c
T Riniaik R 3 [
c
& El
N @
S \ 4
@
) g(_)

Encoder sinyali ¢ikisi
Open collector output
-max. 27 VDC, 50 mA-
ON level: 2V veya az
Kumanda kartina
baglamak igindir. (saft
hizi)

-

Heidenhain
ECN1313
Endat2.1

Sekil 13: OPC-LM1-PS1 opsiyonel kartinin baglantisi

Tablo 15: OPC-LM1-PS1 kartinin baglanti terminallerinin anlamlari

Encoder kartindaki | Heidenhain icin sinyal A
. ciklama
terminal adi ad
Besleme gerilimi 5 V, kablo uzunlugu >10 m'den
PO Up ve Up Sensor fazla ise Sp Sensor baglantisi mutl%ka yapilmaldir.
CM 0V (Up) ve OV Sensor | Ortak U¢c 0V
PA+ A+ A sinyali
PA- A- A sinyalin tersi
PB+ B+ B sinyali
PB- B- B sinyalin tersi
CK+ Clock+ Seri haberlesme igin clock sinyali
CK- Clock- Seri haberlesme icin clock sinyalinin tersi
DT+ DATA+ Absolute bilgi ile haberlesmek icin DATA sinyali
DT- DATA- fétr):?lute bilgi ile haberlesmek icin DATA sinyalinin

& Bu opsiyonel kart ayri bir kutuda gelir. Kullanim kitap¢igi kartin kendi kutusunda bulunmaktadir.
& Devreye almadan énce encoderin puls sayisi L02 fonksiyonuna girilmelidir.
& Diglisiz motorlar igin ayni zamanda L01 fonksiyonu ile encoder tipini de ayarlamak gereklidir.
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7. Encoder
7.4 Diglisiz motorlar i¢in opsiyonel OPC-LM1-PR karti

Uygulama:
= Diglisiz motorlar igin kullanilir
= Heidenhain ERN1387 veya ERN487 tipi veya benzer bir model i¢in uygundur

Diger karakteristikler ve uygulama gereksinimleri:

= Cikis sinyali: 2048 Sin/Cos puls (period) / tur

= Besleme gerilimi: 5 VDC %5 (maksimum akim 300 mA)
= Absolute sinyal: Her turda 1 artan Sin/Cos sinyali

FRENIC-Lift
OPC-LM1-PR
PO PO CM CM CM PA+ PA- PB+ PB- PC+ PC- PD+ PD- CM FPA FPB
\\}—6::: ) :\ ) A 24‘
S N I R I O I - %
et 5 :
4 2. 3
””” B 3 3
5 s
S S S . 5 IS
P e I A A R B Mt - =3 c
- - o 2
\H—‘ . E (§
N B s B R e R e | R El o
f=
< 2
N o,
3 \
B .

Encoder sinyali ¢ikisi
Open collector output
-max. 27 VDC, 50 mA-
ON level: 2V veyaaz
Kumanda kartina
baglamak igindir. (saft
hizi)

-

Heidenhain
ERN1387

Sekil 14: OPC-LM1-PR opsiyonel kartin baglantisi

Tablo 16: OPC-LM1-PR kartinin baglanti terminallerinin anlamlari

EmEeer Heidenhain icin sinyal

kartindaki Aciklama
. adi

terminal adi
Besleme gerilimi 5 V, kablo uzunlugu >10 m’den

PO Up ve Up Sensor fazla ise Lngp Sensor bagdlantisi mutI%ka yapiimalidir.
CM 0V (Up) ve OV Sensor Ortak ug 0V
PA+ A+ A fazi
PA- A- A fazinin tersi
PB+ B+ B fazi
PB- B- B fazinin tersi
PC+ C+ C fazi (Absolute sinyal)
PC- C- C fazinin tersi (Absolute sinyal)
PD+ D+ D fazi (Absolute sinyal)
PD- D- D fazinin tersi (Absolute sinyal)

& Bu opsiyonel kart ayri bir kutuda gelir. Kullanim kitapg¢igi kartin kendi kutusunda bulunmaktadir.
& Devreye almadan 6nce encoderin puls sayisi L02 fonksiyonuna girilmelidir.

& Diglisiz motorlar i¢in ayni zamanda L01 fonksiyonu ile encoder tipini de ayarlamak gereklidir.
& Rediktdrll motorlarda da kullanilabilir (bu durumda sadece PA ve PB kullanilacaktir, LO1= 0)
&~ 24'ten daha fazla kutup sayisi olan motorlarda bu encoder tipini kullanmayiniz.
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8. Tus takiminin kullanimi
8.1 Tanitim

FRENIC-Lift strdcdlerini calistirmak, devreye almak ve ayarlamak igin iki ydntem vardir: Strtictiniin tus takimi TP-
G1-ELS ‘yi kullanmak veya bir bilgisayar baglamak. Surticliyl bilgisayara baglamak istiyorsaniz Lift Loader
yazilimini kullanmalisiniz. Bu yazilim Ucretsizdir ve internet sitemizden (www.fujielectric.de) indirilebilir.

Tus takimi, striiciiye RJ-45 konnektdr ile baglanir. Bu baglanti noktasi ayni zamanda bilgisayar baglantisi icin ve
DCP 3 protokollii kumanda kartlarinin baglantisi igin kullanilir.

LED-gosterge isletim degerlerini gosterir, ornegin Ayar frekansi,
gercek frekans veya alarm kodlari gibi.

LED-gosterge birimleri degistirilebilen gercek degerleri gsterir.
Secilmis olan birim, ekranin lizerinde gdsterilen birim
gbstergelerinin altinda bir gizgi ile gosterilir.

Farkh bigliler igin LCD-g&sterge, érnegin isletim durumu,
fonksiyon degerleri. En alt satir, tug takimi igletiminin bilgilerini
gosterir.

Y2 4 ¥ % o e g X0 rp g PE

REERE = 0= 0 v a)Gergek galisma durumunu gdsterir: FWD=YUKARI,
REV=ASAGI veya Stop = Duruyor.

b)Gergek ¢alisma modunu gosterir: Terminal isletimi = REM
veya DCP=Haberlesme

Tuslar: Bu tuslar yardimiyla, gorintiilenen degerler degistirilebilir
ve kaydedilebilir. Durum 1181 sriciiniin durmunu gosterir.

Sekil 15: Tusg takimi (TP-G1-ELS) tanitimi

Tablo 17: Tus takimi tuslarinin agiklamalari

Tus Aciklama
PRG Calisma ve programlama tuslari arasindaki degisim bu tus ile yapilir.
@ Programlama modunda kursoérii saga kaydirmak i¢in bu tus kullanihr.
RESET Alarm modunda: Alarm reset
Programlama modunda: Ayarlardaki degisikligi iptal etmek ve ¢ikmak icin kullanilir.

Programlama modunda: Men igerisindeki fonksiyonlarin segimi ve fonksiyon

degerlerinin degistiriimesi icin kullanilir.

@/@ Calisma modunda: Ayar frekansini tus takimindan degistirmek icin kullanilir.
Asansor uygulamalarina uygun degildir!

Programlama modunda: Ayarlardaki degisikligi iptal etmek ve ¢ikmak icin kullanihr.

Programlama modunda: Parametre yazma veya kaydetme igin kullanihr.
DATA Calisma modunda: Gorlintllenen degeri ve birimi segmek igin kullanilir.

REM Uzaktan erisim (terminal kontrol) ve Lokal (tus takimi isletimi) degisikligi yapmak icin
Log kullanihr.

@ @ Bu 3 tus asansér uygulamalarinda kullanilamayabilir. Lokal modda bu tuslar ile

motor calistirilabilir ve durdurulabilir.

Sdrlciden galistir komutu ¢ikiyorsa bu isik yanar.
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8. Tus takiminin kullanimi
8.2 Tug takimi meniisu

PRG tusuna basarak bitiin men listesine ulasilabilir. LCD gdsterge tiim mentdeki sadece ilk dért meniyi gosterir,
asagi/yukari oklar ile digerlerini gorebilirsiniz.

1.DATA SET
2.DATA CHECK
3.0PR MNTR
4.1/0 CHECK
5.MAINTENANC
6.ALM INF
7.ALM CAUSE
8.DATA COPY
9.LOAD FCTR

Sekil 16: Bltun menu listesi

Detayli menu aciklamalari
1. DATA SET (DATA AYARLAMA)

Bu, devreye alma icin 6nemli bir mentudir. Fonksiyon kodlari listesini gosterir. Her fonksiyon bir sayi ve
isme sahiptir. Eger ihtiya¢ varsa, fonksiyonu segctikten sonra (_EUNC) tusuna basarak fonksiyon kontrol
edilebilir veya degistirilebilir.

2. DATA CHECK (DATA KONTROL)

Bu menti ile de fonksiyon kodlari degistirilebilir. Fonksiyon kodlari, bu meniide sadece numara ile
gOsterilmistir, isimleri yoktur ve ayar deg@erleri fonksiyonun igine girmeden gorulebilir. Fabrika
ayarlarindan farkli bir degere ayarlanmis olan fonksiyonlarda kodlarin hemen yaninda yildiz (*) isareti
gorindr. funey tusuna basarak segilmis olan fonksiyon degistirilebilir.

-
Sekil 17: DATA CHECK mendisu. 00,00
Fonksiyon | Po1 4
degistirilmis ve Egg* %I,(AW
kaydedilmis o4 0

3. OPR MNTR (GALISMA GOSTERGELERI)
Bu menlde, cesitli calisma degerleri LCD ekranda gérintilenebilir. Her biri 4 satirdan olusan 4 farkli
ekran vardir: 6rnegin ¢ikis frekansi, ¢ikis akimi, ¢ikis gerilimi ve hesaplanan tork degeri gibi.

4. 1/0 CHECK (/O KONTROL)

Kontrol amagli olarak, kumanda kartindan FRENIC-Lift'e gdnderilen sinyaller ve suricinin gikis
sinyalleri gorintilenebilir. Giris ve ¢ikis sinyalleri farkli ekranlarda gosterilir.

Sekil 18: Dijital giriglerin gdsterim drnegi. Bu 6rnekte 00.00
mX2 ve BFWD girigleri aktiftir. !

TRM HX2 [OX6
EFWD OX3 OX7
OREV [OX4 [OX8
0OX1 [OX50EN

5. MAINTENANC (BAKIM)

Sirtcunin mevcut durumunu gosterir: galisma siresi, kondansatoriiniin kapasitesi, firmware versiyonu.

6. ALM INF (ALARM BILGISI)
UN!
Bu menlde alarm hafizasi gosterilir. QA tusuna basip bir alarm segtikten sonra bu alarmla ilgili
o6nemli bilgiler ekranda gorintilenebilir.
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8. Tus takiminin kullanimi

7. ALM CAUSE (ALARM NEDENI) £
Bu menlde, meydana gelebilecek hata nedenleri gosterilmistir. tusuna basip bir alarm sectikten
sonra bu alarmla ilgili meydana gelebilecek hata nedenleri géruntilenebilir.

8. DATA COPY (DATA KOPYALAMA)

Bu mendi ile sirlcinin tim fonksiyon ayarlari bir stiriiciiden digerine kolayca kopyalanabilir. Bu 6zellik,
ayni karakterdeki cok sayida motor kullanimi oldugunda gok yararli olacaktir. Kilit fonksiyonu (FOO)
kopyalanmaz. Motor bilgileri ve haberlesme ayarlari, sadece sirlcl ayni glcte ise kopyalanir.

9. LOAD FCTR (YUK FAKTORU)

Bu menlde gergek bir uygulamadaki maksimum akim, ortalama akim, ayarlanmis slire boyunca
uygulanan frenleme torkunun ortalama degeri 6lgulebilir.

8.3 Parametre ayarlama ornegi

Sekil 19: tusuna bastiktan sonra LCD Sekil 20: Menii secimi (bu sekilde bakim menisi
ekranda gosterilen ilk dért meni secilmistir.)
00,00 00,00
»1. DATA SET 2. DATA CHECK
@ C—) | 2 batacHECK @ C— | 5 oprMNTR
3. OPR MNTR 4.1/0 CHECK
4.1/0 CHECK » 5. MAINTENANC
Sekil 21: Meni 1'in se¢imi Sekil 22: Fonksiyon kod seg¢imi. Bu sekilde P

grubundaki (motor fonksiyonlari) P03 Nominal
akim fonksiyonu segilmistir.)

00,00 00,00
UN »1.DATA SET !
@T I::) 2.DATA CHECK Eg; m-zgll;ES
3.0PR MNTR -
4.1/0 CHECK @ :> » PO3 M-Ir
P04 M-TUN
Sekil 23: Fonksiyona yazma (icine girme) Sekil 24: PO3 (nominal motor akimi) fonksiyonunun
degistirilmesi, bu 6rnekte 12 ayarlanmistir.
00,00 00,00
P03 M-Ir Gercek :
UN & -
At ) 12 A |deger P03 M-Ir
@ o.oo~5oo.o'o\ @ — £00-500 ég A
[~ Ayar araligi

Yon tuglariyla degeri degistirdikten sonra, tusuna basarak kaydedilebilir.

Kaydetmeden ¢ikmak igin@ tusuna basiniz.
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9. Yiiksek hiz ve siiriiklenme hizinin kullanildigi uygulamada sinyal zamanlamasi

Yiiksek hiz

Suriiklenme hizi

Durus hizi 1,

t1

EN enable girisi |

Yon girigleri
FWD veya REV ‘

Hiz segimleri

X1 girisi

X2 girisi

X3 girisi

Mekanik fren
durumu t] ¢

Ana kontaktorler [ t | EX

Sekil 25. Normal bir seyirde sinyal zamanlari

Siralamanin agiklamasi

Kalkis:

FWD (YUKARI) veya REV (ASAGI) sinyallerinin aktif ediimesiyle EN (enable) sinyali, t1 ve t2 sireleri
calismaya baslar. Bu sure icerisinde X1 ... X3 (hiz sec¢imi) terminallerine sinyal verilebilir.

t2 slresinin tamamlanmasindan sonra fren kontrol ¢ikisi aktif olacaktir ve kisa bir gecikmeden (kontaktoriin
cekmesi ve bobinin enerjilenmesi kadar) sonra mekanik fren acacaktir (fren birakir). t1 sdresinin
tamamlanmasindan sonra, verilen hiz bilgisi kullanilarak asansér yiksek hiza ulagincaya kadar hizlanacaktir.

Durus:

Kumanda kartindan X3 sinyali kesilir (kumanda kartinin kendi ayarlarindan ayarlanir). Asansoér siriiklenme
hizina kadar yavaslar (X1 ve X2 girigleri aktiftir). Kat seviyesine ulaginca slriiklenme hizi da kesilir. Asansor
tekrar yavaglayarak sifir hiza ulagir. Bu andan itibaren t3 siiresi igslemeye baslar. t3 siiresinden sonra fren
cikisi kesilecektir (fren kapanacak, yani motoru tutacaktir).

&~ Ana kontaktdrlerin kontrold icin Y1 transistér gikigi kullanilabilir. Bu durumda,fren kapattiginda ana
kontaktoérler her zaman agik olur.

Tablo 18. Sekil 25'teki slirelerin agiklamalari

Sire Fonksiyon Aciklama
T Ana kontaktdrlerin ve frenin tepki verme siresi (degisken bir siredir)
T1 F24 Harekete baslama siresi
T2 L82 Fren birakma (fren agma) suresi
T3 L83 Fren kapama stresi
T4 Kumanda karti | Enable kesildikten sonra ana kontaktdrlerin agma gecikmesi
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10. Ara hiz kullanilarak sinyal zamanlamasi
A

Ara hiz
Siriklenme hizi
. FWD vevaREV von sinvalleri
Enable airisi
Ara hiz 1 { Terminal X1
(Durum 1) Terminal X2
Terminal X1
Ara hiz 2 Terminal X2
(Durum 2) Terminal X3
Terminal X1
Ara hiz 3 Terminal X2
(Durum 3) Terminal X3
Terminal X1
Ara hiz 4 Terminal X2
(Durum 4) Terminal X3
Ara hiz 5 { Terminal X1
(Durum 5) Terminal X3 j
Ara hiz 6 { Terminal X2 \
(Durum 6) Terminal X3
Sekil 26. Ara hiz kullanilarak sinyal zamanlamasi.
11. Ayarlar
11.1 Tanitim

Suriclnin devreye alinmasinda uygulamaya gére degisecek birkag tane surlicti fonksiyonu mevcuttur. Ozellikle
motor ve hiz grafigine bagh fonksiyonlar uygulamadan uygulamaya degisiklik gésterebilir. Stirticliyl devreye alirken,
motoru stirmeden énce bu fonksiyonlari ayarlayiniz. Striictiniin ayarlari tamamlandiktan sonra gtizel bir suris
konforu saglanacaktir.

Motorun iyi ¢alisip galigmadigini kontrol ederken asansoriin ilk kontroliini HER ZAMAN kabin digindan
yapiniz.

Devreye alma proseduri

1. Encoderin diizgln bir sekilde baglandigindan ve motora uygun bir encoder kullanildigindan emin
olunuz.( Encoder ve Elektrik baglantilari bolimuindeki badlantilara gére kontrol yapiniz.) Encoderin
ekrani hem motor tarafindan hem de siriici tarafindan topraklanmalidir.

2. Motor kablolarinin U,V,W terminallerine baglandigindan ve motor kablosunun ekrani hem motor

tarafindan hem de surtcu tarafindan topraklandigindan emin olunuz.

Topraklama baglantisinin hem surticiye hem de motora baglandigindan emin olunuz.

Frenleme direncinin suriiciye dogru baglandigindan ve topraklandigindan emin olunuz.

FWD veya REV; X2 ve EN kontrol sinyallerinin Kurtarma iglemi sirasinda aktif oldugundan emin

olunuz. Fren kontrol i¢in Y5C terminalinin ve ana kontaktor surtict tarafindan kontrol ediliyorsa Y1

terminalinin aktif oldugundan emin olunuz. Sinyal durumlari LCD ekranda gérilebilir (bilgi igin tus
takimi ile galisma bolimiine bakiniz).

Fonksiyon ayarlari (rediktorlii motorlar ve dislisiz motorlar igin ilgili sayfalara bakiniz).

Reduktorli motorlar igin otomatik tuning veya dislisiz motorlar igin kutup tanima iglemini yapiniz.

ideal siiriis ayarlarini yapiniz.

S

©No
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11. Ayarlar
11.2 Kapali gevrim rediiktoérlii motorlar igin tavsiye edilen ayarlar

Rediktorli motorlarda motoru ¢alistirmadan énce otomatik tuning yapilmalidir. Fren kapali kalacaktir ve asansoér
hareket etmeyecektir. Tuning yapmak icin asagidaki fonksiyonlar ayarlanmalidir.

Tablo 19. Kapali ¢gevrim reduktérli motorlar igin temel ayarlar

Fonksiyon Anlami i Ayar
ayari
E46 Dil se¢imi 1 Ulkeye gére degisir
Cc21 Hiz birimi (C21=0: rpm, C21=1: m/dk veya C21=2: Hz) 0 Uygulamaya gére degisir
Motor kutup sayisi (motor etiketinde veya dékiimaninda belirtilir . .
P01 Bu deger, FI):Osydeg“;(erinden once ayarfanmalldlr! : 4 Motora gdre degisir
Nominal motor hizi (motor etiketinde belirtilir). Buradaki hiz birimi her zaman
FO3 rpm’dir, C21 ayarina gore degismez. Normal sartlarda, FO3 dederi nominal 1500 rpm Motora gore degisir
asansor hizindaki motor hizidir.
L31 F03’e bagli olarak maksimum asansor hizi (m/dk) . 60.0 Uygulamaya gére degisir
Motorun senkron hizi. C21'de ayarlanan birim cinsindendir. . .
Fo4 4 kutuplu motor i¢in (50Hz) 150%)1 r/dk, 6-kutuplu motor icin (50Hz) 1000 r/dk’dir. 1500 rpm Motora gdre degisir
FO5 Nominal motor hizi (V) (motor etiketinde belirtilir) 380V Motora gére degisir
Suricu
F11 Asiri yiiklenme algilama seviyesi gucune gore P03 ile ayni
degisir
Sdruci
P02 Nominal motor gucu (kW) (motor etiketinde belirtilir) guciune gore Motora gére degisir
degisir
Sdruct
P03 Nominal motor akimi (A) (motor etiketinde belirtilir) glcine gore Motora goére degisir
degisir

Otomatik tuning modu.
P04 P04=1: P06 ve PO7 degerleri dlgllur 0 3
P04=3: P07, P08 ve P12 degerleri dlgiilir ve P06 degeri hesaplanir.

— _ . . N N Suricu

P06 Yuksu; motor akimi (A). P04=3 yapllarak oton}atl_k _tur_]_lng lyaplldlglna bu deggr giiciine gore Otomatik
otomatik olarak hesaplanir ve fabrika ayari degerinin (izerine yazilip kaydedilir. degisir
% cinsinden motor stator direnci (R1). P04=1 veya 3 yapilarak otomatik tuning Sdruci

P07 yapildigina bu deger otomatik olarak hesaplanir ve fabrika ayari degerinin glcine gore Otomatik
Uzerine yazilip kaydedilir. degisir
% cinsinden motor stator reaktansi (X1). P04=1 veya 3 yapilarak otomatik Sdricu

P08 tuning yapildigina bu deder otomatik olarak hesaplanir ve fabrika ayari glcune gore Otomatik
degerinin lizerine yazilip kaydedilir. degisir

P12 Kayma frekansi ( Hz). P04=3 yapilarak otomatik tuning yapildigina bu deger 0.00 Hz Otomatik

otomatik olarak hesaplanir ve fabrika ayari degerinin izerine yazilip kaydedilir.

LO1 Encoder Tipi 0 0

Encoder ¢6zUnUrlGgu (bir turdaki puls sayisi) (encoder etiketinde veya

LO2 dékiimaninda belirtilr) 1024 p/rev Encodere gore degisir
L36 Hiz dénglisti kontrolu (ASR) Yiksek hiz igcin P kazanci 10.00 10.00
L38 Hiz dénglisi kontrolii (ASR) Disik hiz icin P kazanci 10.00 10.00

6 adimda otomatik tuning prosediirii (terminallerden yapilir)

Motor ve siricinin dogru baglandigindan emin olunuz.

Sirdclinin enerji beslemesini aginiz.

Fonksiyonlari yukaridaki tabloya gore ayarlayiniz.

Tus takiminda, Menii 4. 1/0 Check ‘ten encoder pulslarinin striicide gérinduguni kontrol ediniz. Bunun igin
menu 4’e giriniz ve sayfada P1, Z1, P2 ve Z2 (8/8) degerlerini goriinceye kadar asagi ok tusuna basiniz.
Motor hareket etmiyorsa P2 dederinde +0 p/s goériinecektir. Freni aginiz ve motorun ¢ok az dénmesini
saglayiniz. Bu esnada ekrandan ayni degeri kontrol ediniz ve burada 0’dan farkli bir deger gérmelisiniz
(motor dénus ydnlne gore pozitif veya negatif olabilir). Bu deder hala ----p/s (veya dénus esnasinda +0 p/s)
goruniyorsa encoderden sirlclye sinyal gelmiyor demektir. Bu durumda encoder kablosunu ve encoder
baglantilarini kontrol ediniz.

5. P04 fonksiyonunu 3 olarak ayarlayiniz ve FUNC/DATA tusuna basiniz.

6. Revizyonda iken kumanda kartindan RUN (CALISTIR) komutu veriniz. Ana kontaktorler cekecek ve motora
akim gitmeye bagslayacaktir, bu esnada motordan akustik sesler duyulacaktir. Bu islem birka¢ saniye
surecektir ve ardindan otomatik tuning islemi tamamlanmig olacaktir.

PodNPE

Daha sonra revizyonda, kumanda kartindan RUN (CALISTIR) komutu veriniz ve motorun bir sorun olmadan
déndigunu kontrol ediniz. Olumsuz bir durumda (6rnegin, strici OC, OS veya Ere hatasi verirse) motorun donus
yonuni degistirmek icin motorun iki fazinin yerini degistiriniz (6rnegin U ve V fazini).
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11. Ayarlar
11.3 Dislisiz motorlar igin tavsiye edilen ayarlar

Dislisiz motorlarda, motoru calistirmadan 6nce kutup tanima yapilmaldir. Fren kapali kalacaktir ve asansor hareket
etmeyecektir. Tuning yapmak igin asagidaki fonksiyonlar ayarlanmalidir.

Tablo 20. Diglisiz motorlar i¢in temel ayarlar

Fonksiyon Anlami Fabrika ayan Ayar
HO03 Dislisiz motorlar igin fabrika ayarlarina déndirdr. 0 2
Lo1 Encoder Tipi: ECN 1313 EnDat 2.1 veya ERN 1387 (veya benzeri). Detayl bilgi 0 Endat 2.1 igin 4
icin encoder etiketine veya dékiimanina bakiniz. ERN1387 icin 5
Kisa siire icin siriiciiniin enerjisini kesiniz (Tug takiminin tamamen
kapandigindan emin olunuz) _
E46 Dil secimi 1 Ulkeye gore
degisir
c21 Hiz birimi (C21=0: rpm, C21=1: m/dk veya C21=2: Hz) 0 Uyg”'j‘;“g?gif gore
PO1 Motor kutup sayisi (motor etiketinde veya dékiimaninda belirtilir) 20 Motora gore
Bu deger, FO3 degerinden 6nce ayarlanmalidir! degisir
Nominal motor hizi (motor etiketinde belirtilir). Buradaki hiz birimi her zaman Motora gére
FO3 rpm’dir, C21 ayarina goére degismez. Normal sartlarda, FO3 degeri nominal 60 rpm degi g
e h egisir
asansor hizindaki motor hizidir.
L31 F03'e bagh olarak maksimum asansér hizi (m/dk) . 60.00 Uyg”'j‘;“g?gif gore
Fo4 Motorun senkron hizi. C21'de ayarlanan birim cinsindendir. 60 rpm Moéc;ga}g:)re
FO5 Nominal motor hizi (V) (motor etiketinde belirtilir) 380V Mo(tjc;g};:)re
. N Surucu glcune .
F11 Asiri yliklenme algilama seviyesi gore degisir P03 ile ayni
P02 Nominal motor gucl (kW) (motor etiketinde belirtilir) Surﬂucu gucune Motorva} gore
gbre degisir degisir
P03 Nominal motor akimi (A) (motor etiketinde belirtilir) Surﬂucu gLi(':u_ne Motorva} gore
gbre degisir degisir
P06 Yiiksiiz motor akimi (A) (dislisiz motorlarda bu fonksiyon 0 ayarlanmalidir) 0A 0A
P07 % cinsinden motor stator direnci (R1). %5 %5
P08 % cinsinden motor stator reaktansi (X1). %10 %10
Encoder ¢oziindrliga (bir turdaki puls sayisi) (encoder etiketinde veya Encodere goére
L02 dokimaninda belirtilir) 2048 pirev dedgisir
L04 Kutup tanima islemiyle elde edilecek encoder sifir agisi 0.00 Otomatik
- . Motora gore
LO5 Akim déngusi kontroli (ACR) P kazanci 15 degisir
L36 Hiz dénglsi kontrolii (ASR) Yiiksek hiz igin P kazanci 2.50 2.00
L38 Hiz déngisi kontrolii (ASR) Distk hiz icin P kazanci 2.50 2.00

7 adimda Kutup tanima proseduri:

Tanimlanmis olan prosediirii gergeklestirebilmek igin (EN) Enable girigi aktif olmalidir.

1. Motor ve suriiciiniin dogru baglandigindan emin olunuz.

2. Surliclndn enerji beslemesini aginiz.

3. Fonksiyonlar yukaridaki tabloya gore ayarlayiniz.

Tus takiminda, Men 4. I/O Check ‘ten encoder pulslarinin surticiide gérindigind kontrol ediniz. Bunun igin
menl 4’e giriniz ve sayfada P1, Z1, P2 ve Z2 (8/8) degerlerini gorlinceye kadar asagi ok tusuna basiniz. Motor
hareket etmiyorsa P2 degerinde +0 p/s goruinecektir. Freni aginiz ve motorun ¢ok az dénmesini saglayiniz. Bu
esnada ekrandan ayni degeri kontrol ediniz ve burada 0’dan farkh bir deger gérmelisiniz (motor doniis yéniine
gore pozitif veya negatif olabilir). Bu deger hala ----p/s (veya doénlis esnasinda +0 p/s) goériiniiyorsa encoderden
suruciye sinyal gelmiyor demektir. Bu durumda encoder kablosunu ve encoder baglantilarini kontrol ediniz.

4. L03 fonksiyonunu 1 olarak ayarlayiniz ve FUNC/DATA tusuna basiniz.

5. Revizyonda iken kumanda kartindan RUN (CALISTIR) komutu veriniz. Ana kontaktérler gcekecek ve motora akim
gitmeye baslayacaktir, bu esnada motordan akustik sesler duyulacaktir. Bu islem sorunsuz bir sekilde
tamamlandiktan sonra sifir agisi L04 fonksiyonuna kaydedilecek ve gdsterilecektir. Gérlntilenen bu degeri bir
kenara not edin. Eger kutup tanima islemi sirasinda Er7 hatasi olusursa motor ve encoder kablolarini kontrol
ediniz ve 5 ve 6 numaralari adimlari tekrarlayiniz. Yenide Er7 hatasi olusursa motorun iki fazinin yerini
degistiriniz (6rnegin U ve V fazini).

6. Egder mimkinse freni agip kabini birkag santim hareket ettiriniz.

7. 5ve 6 numaral adimlari tekrarlayiniz. L04 fonksiyonundaki degerler arasindaki + 15° den daha fazla
olmamalidir.

L0O5: Akim dongiisii diizenleyici (ACR) P kazancinin hesabi

L= Motor indlktansi (minimum deger Ld ve Lq arasinda olmalidir) [mH]
I xL V= Nominal motor gerilimi [V] (FO5)
LO5=433.-" In= Nominal motor akimi [A] (P03)

n
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11. Ayarlar
11.4 Acik cevrim rediiktérlii motorlar icin tavsiye edilen ayarlar

Rediktorli motorlarda motoru ¢alistirmadan énce otomatik tuning yapilmalidir. Fren kapali kalacaktir ve asansoér
hareket etmeyecektir. Tuning yapmak icin asagidaki fonksiyonlar ayarlanmalidir.

Tablo 21. Acik cevrim reduktdrli motorlar icin temel ayarlar

. Fabrika
Fonksiyon Anlami ayan Ayar

E46 Dil segimi 1 U"‘degggf"e

C21 Hiz birimi (C21=0: rpm, C21=1: m/dk veya C21=2: Hz) 0 2

Po1 Motor kutup sayisi (motor etiketinde veya dékiimaninda belirtilir) 4 Motora gore
Bu deger, FO3 degerinden 6nce ayarlanmalidir! degisir
Nominal motor hizi (motor etiketinde belirtilir). Buradaki hiz birimi her zaman Motora gére

FO3 rpm’dir, C21 ayarina goére degismez. Normal sartlarda, FO3 degeri nominal 1500 rpm dedi gir
asansor hizindaki motor hizidir. 98

L31 F03’e bagli olarak maksimum asansor hizi (m/dk) . 60.0 Uygulg%?;/i? gore

Fo4 Motorun senkron hizi. C21'de ayarlanan birim cinsindendir. 1500 rom Motora goére
4 kutuplu motor igin (50Hz) 1500 r/dk, 6-kutuplu motor i¢in (50Hz) 1000 r/dk’dir. P degisir

FO5 Nominal motor hizi (V) (motor etiketinde belirtilir) 380V Moct’(;g;]rore

F09 Tork takviyesi 0.0% Uygulger%zi;\;/ieri gore

F11 Asiri yliklenme algilama seviyesi S;g:—zud%g?;i?e PO3 ile ayni

F20 DC Fren (Baslangig hizi) 0.00 rpm 0.20 Hz

F21 DC Fren (Seviye) %0 %50

F22 DC Fren (Sure) 0.00s 1.00s

F23 Kalkis hizi 0.00 Hz 0.50 Hz

F24 Kalkis hizi (Tutma siresi) 0.00s 1.00 s

F25 Durus hizi 3.00 rpm 0.20 Hz

F42 Kontrol tipi secimi (37 ve 45kW i¢in dinamik tork vektdr kontroli uygulanamaz) 0 2

P02 Nominal motor gucu (kW) (motor etiketinde belirtilir) Sg%ur(;udgelé?;?e Moct’c;rg}$girt)re

P03 Nominal motor akimi (A) (motor etiketinde belirtilir) Sggjrzud%g?;?e Moct’(;g;]rore
Otomatik tuning modu.

P04 P04=1: P06 ve P07 degerleri dlgllir 0 3
P04=3: P07, P08 ve P12 degerleri él¢ilir ve P06 degeri hesaplanir.

P06 Yiiksiiz motor akimi (A). P04=3 yapilarak otomatik tuning yapildigina bu deger Suricu glicune Otomatik
otomatik olarak hesaplanir ve fabrika ayari degerinin (izerine yazilip kaydedilir. gore degisir
% cinsinden motor stator direnci (R1). P04=1 veya 3 yapilarak otomatik tuning Siiriicii giiciine

P07 yapildigina bu deger otomatik olarak hesaplanir ve fabrika ayari degerinin Sre dge“i ir Otomatik
Uzerine yazilip kaydedilir. 9 918
% cinsinden motor stator reaktansi (X1). P04=1 veya 3 yapilarak otomatik tuning Siiriicii giiciine

P08 yapildigina bu de@er otomatik olarak hesaplanir ve fabrika ayari degerinin Sre d%Vi ir Otomatik
Uzerine yazilip kaydedilir. 9 S

P12 Kayma_frekan5| (Hz). P04=3 yapl!arak otomatjk t_ur_1|n_g_; yalplldlglna bu deger” 0.00 Hz Otomatik
otomatik olarak hesaplanir ve fabrika ayari degerinin (izerine yazilip kaydedilir.

L83 Motor hizi, durug hizinin altina diistigiinde baglayacak fren kapama siiresi (F25) 0.10s 0.00s

5 adimda otomatik tuning prosediirii (terminallerden yapilir)

Motorun dogru bir sekilde baglandigini kontrol ediniz

Sirucunln enerji beslemesini aginiz.

Fonksiyonlari yukaridaki tabloya gore ayarlayiniz.

P04 fonksiyonunu 3 olarak ayarlayiniz ve FUNC/DATA tusuna basiniz.

Revizyonda iken kumanda kartindan RUN (CALISTIR) komutu veriniz. Ana kontaktérler cekecek ve motora
akim gitmeye baglayacaktir, bu esnada motordan akustik sesler duyulacaktir. Bu islem birka¢ saniye
surecektir ve ardindan otomatik tuning islemi tamamlanmis olacaktir.

arONE
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11. Ayarlar
11.5 Acik cevrim rediiktérlii motorlar icin ilave ayarlar
- Yiuksliz motor akimi (P06 fonksiyonu).

Yiksiiz motor akimi (P06), motorun yik olmadidi durumda ¢ekecegdi akimdir (uyarma akimi).

Genel olarak, bir motorun yukstiz motor akimi P03 degerinin %30 ... %70’i arasindadir. Otomatik tuning (P04=3
yapilarak) islemi dogru olarak tamamlandiginda genellikle bu deger de dogrudur. Otomatik tuning islemi dogru
olarak tamamlanmazsa P03 degeri manuel olarak giriimelidir. Bu durumda P06 degerini asagidaki formul yardimiyla
hesaplayabilirsiniz:

P02 *1000

[
— lipozR -(
P06 = P03 1 147*F05

P03’lin gok dusik degerlere ayarlanmasi durumunda motor yeterli torku Gretemez. Cok yliksek ayarlanmasi
durumunda ise motoru osilasyona sokacaktir ve bu da motorun ve kabinin titremesine yol acacaktir.

- Kayma frekansi (P12 fonksiyonu).

Kayma frekansi motorun kayma degerini belirler. Bu fonksiyon siriictinin iyi bir kayma kompanzasyonu yapmasi
icin 6nemlidir. Agik cevrim reduktorlii motorlarda bu fonksiyon dogru ayarlandiginda motor yikten bagimsiz olarak
her seferinde ayni hizda déner ve kabin her seferinde ayni yerde durur.

Auto-tuning ile bu deger cogunlukla otomatik olarak dl¢ulir. Otomatik tuning islemi dogru olarak tamamlanmazsa
P12 degeri maniel olarak girilmelidir. Bu durumda P12 degerini asagidaki formul yardimiyla hesaplayabilirsiniz:

P12= ( ( Senkron hiz (rpm) — Nominal hiz (rpm) ) x Kutup sayisi ) / 120

- Kayma kompansazyonu kazanglari (Surtis esnasinda P09 ve frenleme esnasinda P10)

Kayma frekansi hem suris hem de frenleme modunda ayri ayri kompanze edilebilir. Bu degerleri ayarlamak igin
metodu su sekildedir. Bos kabin ile tek bir kat génderilerek kabin yukari ve asagiya gonderilmelidir:
- Kabin yukari gikarken ayarlanan hizdan daha yavas doniyorsa (kabin kat hizasina gelemiyorsa) P10
(frenleme modunda) degerini %10 azaltin.
- Kabin asagi inerken ayarlanan hizdan daha hizli déniiyorsa (kabin kat hizasini gegiyorsa) P09 (suris
modunda) degerini %10 azaltin.

11.6 Hiz grafiginin ayarlanmasi

Hiz grafiginin ayarlanmasinda asagidaki degiskenler etkilidir:

= Yiksek hiz
= Hizlanma ve yavaslama streleri
= Segrileri

Nominal hiz, ara hizlar ve sirltklenme hizi, hizlanma yavaslama siireleri ve S egrileri birbirinden bagimsiz olarak
ayri ayri ayarlanabilir. Hizlanma degisimi igin kullanilacak S egrisinin ayarlanmasi, maksimum hiza gore ytzdesel
hiz degisimidir.

Hiz

\/

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11

Hiz fazlari secimleri 1...11 Stre

Sekil 27: Siriklenme hizi kullanilarak olugan hiz grafigi
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11. Ayarlar

& Her hiz igin biitiin degerler ayarlanabilir.
Her faz ve siralama igin ilgili fonksiyonlar agagidaki tabloda gosterilmistir.

Tablo 22: Sekil 25, 26 ve 27'ye gore grafikteki her fazin fonksiyon benzerlikleri

Hiz grafigi fazi TG ;\leorarrt\]zlt Durum 1 | Durum 2 | Durum 3 | Durum 4 | Durum5 | Durum 6
(Sekil 24) (sei’(" ) (Sek. 23) | (Sek.23) | (Sek.23) | (Sek.23) | (Sek.23) | (Sek.23)
1 Birinci S egrisi L19 L19 L19 L19 L19 L19 L19
hizlanma
2 Lineer hizlanma E12 E10 FO7 FO7 E10 FO7 E10
3 Ikinci S egrisi L24 L22 L20 L20 L22 L20 L22
hizlanma
4 Sabit hiz cil C05 Co8 C09 C10 C09 C10
Birinci S egrisi
5 vavaslama L25 L23 L21 L21 L23 H57 H59
6 Lineer yavaglama E13 E11 FO8 FO8 E11 FO8 FO8
7 lkinci S egrisi L26 L26 L26 L26 L26 H58 H60
yavaglama
B Siiriiklenme hizi co7 Co7 Co7 Co7 Co7 C05 Co8
9 Birinci S egrisi L28 L28 L28 L28 L28 L23 L21
yavaglama
10 Lineer yavaglama E14 El4 El4 El4 El4 El1 FO8
11 lkinci S egrisi L28 L28 L28 L28 L28 L28 L28
yavasglama

& Standart uygulamalarda ara hizlar nadiren kullanilir. Genelde yiiksek hiz ve siiriiklenme hizi
kullanihr.

& Siriiklenmesiz igletimde (direk kat) 7, 8, 9 ve 10 fazlari gériinmez. Siiriiklenme hizindan sifir hiza
gecgerken yani durustaki S egrisi L28 fonksiyonu ile ayarlanir.

&~ Diger kombinasyonlar i¢in asagidaki tabloya bakiniz.

Tablo 23: Hizlanma / Yavaglama rampalari ve S egrileri.

HIZLANMA & YAVASLAMA RAMPALARI (S-EGRILERI)

GiSIMDEN SONRA
STOP Cc04 C05 C06 Cco7 C08 Cc09 C10 Cl1
DEGISIMDEN ONC
STOP _JFO8 Fo7 Fo7 FO7 FO7 Fo7 FO7 Fo7 Fo7
19 (H57 / H58) | (H57 / H58) (-19) (H57 / H58) | (H57 /H58)| (H57 /H58) | (H57/H58) | (H57/H58)
coa E16 FO7 / FO8 E10 FO7 FO7/ FO8 FO7 FO7 E10 E12
(H59 / H60) -1 (L19/1L22) (-19) (H57 /H58) | (L19/L20) | (L19/L20) | (L19/L22) (L19./ L 24)
co5 El6 El1 FO7 / FO8 FO7 / FO8 E11 FO7 / FO8 F07 / FO8 FO7 / FO8 FO7/ FO8
(H59 / H60) | (L23/L28) -1 (-19) (L23/1L26) | (H59/H60) [ (H59/H60) | (H57/H58) | (H57/H58)
co6 El6 Fo8 FO7 / FO8 FO7 / FO8 FO7 / FO8 FO7 / FO8 F07 / FO8 FO7 / FO8 FO7 / FO8
-1-) -7 (-1-) -7 1) 1) QL) (-1-) -1-)
co7 E15 E14 FO7 / FO8 FO7 / FO8 FO7 / FO8 FO7 / FO8 FO7 / FO8 FO7 / FO8 FO7 / FO8
(L27) (L28) (H57 / H58) (-19) (-1-) (H57 /H58) | (H57/H58) | (H57/H58) | (H57/H58)
cos E16 FO8 FO7 / FO8 FO7 / FO8 FO8 FO7 / FO8 FO7 / FO8 FO7 / FO8 FO7 / FO8
(H59/H60) | (L21/L28) | (H57/H58) /) (L21/1L.26) /) (H57 /H58) | (H57/HS8) | (H57/H58)
co9 E16 Fo8 FO7 / FO8 FO7 / FO8 Fo8 FO7/ FO8 FO7 / FO8 FO7 / FO8 FO7 / FO8
(H59 /H60) | (L21/L28) | (H57/H58) (-19) (L21/126) | (H59/H60) (-19) (H57 /H58) | (H57/H58)
c10 E16 El11 FO7 / FO8 FO7 / FO8 E11 FO7 / FO8 E11 FO7 / FO8 FO7 / FO8
(H59 /H60) | (L23/L28) | (H59/H60) (-19) (L23/126) | (H59/H60) | (L23/L26) -1 (H57 / H58)
c11 E16 E13 FO7 / FO8 FO7 / FO8 E13 FO7 / FO8 E13 FO7 / FO8 FO7 / FO8
(H59 /H60) | (L25/L28) | (H59/H60) (-1-) (L25/1L26) | (H59/H60) | (L25/L26) | (H59/H60) (-1-)

Hangi rampanin ve S-egrisinin kullanildigini anlamak igin Tablo 23'te sol kolondaki degdisimden énceki hizlar ile (6r.
CO08) st satirdaki hedef hizlar (6r. C09) kesistirilir. Bu satir ve stitunun kesisiminden, bu degisim sirasinda hangi
rampanin (6r. FO7 / FO8) ve S egrisinin (6r. H57 / H58) kullanilacagi bulunur. Bu 6rnekte hizlanma rampasi olarak
FO7 siliresi veya yavaslama rampasi olarak FO8 siresi; S egrisi olarak hiz degisiminin basinda (C08’e yakin
bblgede) H57 degeri ve hiz degisiminin sonunda (C09 hizina yaklagirken) H58 degeri kullanilir.
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11.7 Hizlanma ve yavaslama ile ilgili parametreler icin tavsiye edilen degerler

Tablo 24: Asansor hizina bagli olarak hizlanma / yavaslama sureleri ve yavaslama mesafeleri

Nominal hiz SUrUthenme Hizlanma / S-egrisi Hizlanma /
1ZI Yavaslama Yavaslama
. Siresi . Suresi Yavaglam.a
Fonksiyon = . . Fonksiyon . mesafesi
C11 onksiyon Fonksiyon L24 125 26 Fonksiyon
C0o7 E13 ! ! E14
0.6 m/s 0.05 m/s 16s 25% 16s 892 mm
0.8 m/s 0.10 m/s 1.7s 25% 1,7s 1193 mm
1.0 m/s 0.10 m/s 1.8s 25% 10s 1508 mm
1.2 m/s 0.10 m/s 20s 25% 1,0s 1962 mm
1.6 m/s 0.10 m/s 2.2s 30% 10s 2995 mm
2.0m/s 0.15 m/s 24s 30% 0,8s 4109 mm
2.5m/s 0.20 m/s 26s 30% 0,7s 5649 mm

&~ Yavagslama mesafeleri ve dolayisiyla yavaglama bolgesinin baglangi¢ noktasi fonksiyon ayarlarina
baghdir. Yukaridaki tabloda gosterilmis olan yavaglama mesafeleri, en son kat pozisyonundan itibaren
yavaslamaya baslama mesafesidir. Suriiklenme hizi boyunca gecen sire 1 saniye olarak hesap
edilmistir. Bu siire gergek uygulamada degisebilir.

Hiz

L24: S-egrisi 6, 7N L25: S-egrisi 7

C11 Yiiksek Hiz

E13: Hiz./Yav.
Siresi 6

E12: Hiz./Yav.
Siresi 5
_L28: S-egrisi 10

CO7 Siiriiklenme Hizi

L26: S-egrisi 8 ‘\\

F25 Durus Hizi - ST L28: S-egrisi 10
C04 Sifir Hiz ‘\ /: L19: S-egrisi 1 !
E14: Hiz./Yav. Stresi 7—| Sure
EN

e N N

X1 (SS1)

X2 (SS2)

X3 (SS4)

SW52-2
Kontaktor
kontrol

Fren L

kontrol— i
L85

L82
F24

BRKS

L83

Nominal hiz

Siiriiklenme hizi
aktif i

Sifir hiz aktif Sifir hiz aktif

_Yiksek hizdan kat
seviyesine gelinceye kadar
gecen mesafe

Sekil 28. Normal bir asans6r uygulamasindaki zaman cizelgesi.

&~ Hiz biriminin fabrika ayani rpm olarak verilmistir. Bu C21 fonksiyonu ile belirlenir. Bitin
fonksiyonlari dogru olarak ayarlamak igin motorun nominal hizinin kesin olarak bilinmesi gereklidir.
Eger motor nominal hizi bilinmiyorsa asagidaki formiil ile hesaplanabilir.

v: m/s cinsinden nominal hiz
— 19’1X vxr r: Kabin stispansiyonu (1:1 igin 1, 2:1 igin 2, 4:1 igin 4...)
nom. D xi D: metre cinsinden kasnak capl

| : Disli orani
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12. Fonksiyon tablolari

12.1 Seyir optimizasyonu

Fonksiyon P Aciklama Ayar
ayari
Yiksek hizlar igin hiz gevrimi kontroll P kazanci (ASR P). Uvaulamava
L36 10.00 Yiksek degerler kararsizliga yol agabilir veya L41’den yliksek Y9 1ay
hizlarda motorda ses yapabilir. gore degisir
yap
Yiiksek hizlar icin hiz gevrimi kontrolU integral siiresi (ASR 1).
L37 0.100 s Genelde bu degeri degistirmeye gerek yoktur. Cok yiiksek Uygulamaya
) degerler L41’den yliksek hizlarda hizlanma / yavaslama gore degisir
bélgelerinde ani degisimler (overshoot) yaratabilir.
138 10.00 Dustk hizlar igin hiz gevrimi kontroli P kazanci (ASR P). Uygulamaya
) L36 ile ayni etkiyi yapar, L40’tan dusuk hizlarda etkilidir. gbre degisir
L39 0.100 s Dustk hizlar igin hiz gevrimi kontroli integral stresi (ASR ). Uygulamaya
) L37 ile ayni etkiyi yapar, L40’tan dusuk hizlarda etkilidir. gOre degisir
Dusuk hizlar icin P ve | degerlerinin degisme noktasi. Bu hizin Uygulamaya
L40 150 devidk | onda 138 ve L39 degerleri etkilidir, gore degisir
Yiksek hizlar igin P ve | degerlerinin degisme noktasi. Bu hizin Uygulamaya
L4l 300 devidK | ;tinde 136 ve L37 degerler etkilidir. gore degisir
L56 0.2s Durus esnasinda motor icindeki akimin azalma suresi. Dislisiz Uygulamaya
' makinelerde durug esnasinda ses oluyorsa bu sire artiriimahdir. gbre degisir
Fren agma siresi. Calisma komutu (FWD veya REV) aktif olduktan Uvaulamava
L82 0.2s sonra frenin agilmasi (birakmasi) igin gecikme siiresi. Bu siire, Y9 d 1ay
motor frene karsi hareket etmeyecek sekilde ayarlanmalidir. gore degisir
Fren kapama suresi. Motor hizi durus hizinin (F25) altina distikten
L83 0.1 sonra frenin kapanmasi (tutma) igin gecikme suresi. EN (enable) Uygulamaya
sinyalinin kesilmesi ve ana kontaktorlerin agmasi fren kapandiktan gore degisir
sonra olmalidir.
L85 0.1 Ana kontaktorlerin kapanmasindan siricinin motora akim (gerilim) Uygulamaya
1S . . . . o .
vermeye baglamasina kadar olan gecikme suresi gOre degisir
L86 0.1s Sirtcindn motora akim (gerilim) vermesinin kesilmesinden ana Uygulamaya
) kontaktorlerin kapanmasina kadar olan gecikme siresi gOre degisir

& Birgok uygulama iyi bir konfor ve diisiik ses igin fabrika ayarlar yeterlidir.

L41: ASR (degisim hizi 2)

L40: ASR (degisim hizi 1)

F24 veya H64

e I

RUN (FWD veya REV)

L66

Siire

u Uk hizdaki ASR AIS"? Yuksek hizdaki ASR AI‘S”?
K‘pSRRpPD(%E%LE? RSN G D S
ACR P (L76) degisim degisim

Sekil 29. Dengesiz Yik Kompanzasyonu (ULC) aktif iken (L65 = 1) zaman cizelgesi

& L76=0 oldugunda, LO5 her zaman aktiftir.
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12. Fonksiyon tablolari
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12.2 Kalkig ve Durug Ayarlari

Elevator Inverter J~RENIC-L iTT

Fonksiyon | Fabrika ayari Aciklama Ayar
F20 0.00 dev/dk DC fren: Baslangi¢ frekansi (sadece agik gevrimde F42=2) Uygulger%?;/i? gore
F21 0% DC fren seviyesi (sadece aglik cevrimde F42=2) Uygulg;ng?g/i? gore
F22 0.00s DC fren siiresi (sadece agik gevrimde F42=2) Uygulger%:iagi? gore
F23 0.0devidk | Kalkis hizi Uygulamaya gre
degisir
Sifir hizda tutma siresi. Yon ve hiz komutu aktif olduktan sonra
harekete baglayana kadar tutma suresi. Cok dugik degerler yiksek | Uygulamaya gére
F24 1s L o e
titresimlere neden olabilir (motor, fren kapaliyken hareket etmeye degisir
calisir).
Durus hizi. Bu fonksiyonda belirlenen hiz degerinde fren kapama Uvaulamava aére
F25 3.0 dev/dk suresinin (L83) kullanimi bitip durus hizinda tutma suresinin (H67) Y9 de“iyir 9
kullanimina baslanir. g1$
H64 00s Kapali gevrimde ve dislisiz makinelerde sifir hiz tutma suresi. Uygulamaya goére
) Acik cevrim makinelerde kalkistaki DC fren siresi. degisir
F23 kalkis hizi icin yumusak kalkis rampasi. Cok yiksek verimli Uygulamaya goére
H65 00s . . S ; > 0
kapali cevrim makineler ve dislisiz makineler icin. degisir
Durustaki (F25) sifir hizda tutma siire. Bu siireden sonra siriict Uygulamaya goére
H67 05s . e
motora akim vermeyi keser. degisir
L65 0 Dengesiz yiik kompanzasyonu aktivasyonu (aktif) Uygulger%?;/i? gore
L66 05s Dengesiz yik kompanzasyonu aktivasyon suresi Uygulgerl%?gi? gore
L68 10.00 Dengesiz yiik kompanzasyonu hiz orantili kazang Uygulger%?;/i? gore
L69 0.010s Dengesiz yik kompanzasyonu integral suresi Uygulggg’:\gi? gore
L73 0.00 Dengesiz yiik kompanzasyonu pozisyon orantili kazang Uygulg;ng:iasyiarl gore
L74 0.00 Dengesiz yik kompanzasyonu pozisyon tiirev kazanci (D) Uygulgg:j?syi? gore
12.3 Gerek goriilmesi halinde ilave fonksiyonlar ve ayarlan
Fonksiyon | Fabrika ayari Aciklama Ayar
0: dev/dk
Cc21 0 dev/dk 1: m/dk dev/dk
2. Hz
1500 dev/dk . - . . Uygulamada
E31 60 dev/dk Motor hizi bu fonksiyona girilen hizi gectiginde Y3 cikisi aktif olur. kullaniliyorsa
E32 15 E31 hizindaki hysteresis bandi. Motor hizi E31-E32 degerinden (6r Uygulamada
0.6 1500-15=1485) dislk oldugunda Y3 cikisi kesilecektir. kullaniliyorsa
0 Encoder ile rediktorli motor kontrol (kapali gevrim)
Fa2 1 Dislisiz makine kontrol Uygulamaya
2 Acik gevrim rediktorli motor kontrol gore degisir
(37 ve 45kW icin Dynamic torque vector kontrol mevcut degildir.)
Ho4 0 Otomatik resetleme sayisi. 1..10
Bu fonksiyon ile alarmin kac¢ defa resetlenmeye calisacagi belirlenir.
Otomatik resetleme bekleme siresi.
HO5 5s Her otomatik reset denemesinden sonraki bekleme siresi 05s ... 20
H98 81 Koruma ve bakim fonksiyonu (bit tabanli, Tablo 18’e bakiniz) Uygulanlr?\y_a
gOre degisir
LO7 0 ilk RUN komutundan sonra otomatik kutup tanima (enerjiden sonra) 1,3veya4
L80 1 1: Sire ile fren kontrol (Standart ayar) 1
2: Cikis akimi ile fren kontrol
L29 0.00 Kisa kat isletimi igin tutma suresi Uy_gulanlgya
gOre degisir
e . Nominal hizin
L30 0.00 Kisa kat igletimi (hiz tabanli kontrol) i¢in hiz siniri. %10 eksidi
Ana kontaktér agma gecikmesi. Ana kontaktérler sirtict tarafindan
L86 0.1ls kontrol ediliyorsa bu fonksiyon ile stiriiciiniin ¢ikis akimi kesildikten 0.1ls
sonra kontaktdrlerin agilmasi igin gecikme ayarlayabilirsiniz.
450 dev/dk - Uygulamada
L87 18 devidk Erken kapi agma igin hiz siniri kullaniliyorsa
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Elevator Inverter IRENIC-L_iTT

12. Fonksiyon tablolari

12.4 Giris ve cikis terminallerinin fonksiyon ayarlari

Fonksiyon

Fabrika
ayari

Aciklama

Ayar

EO1

0

X1-X8 dijital giris fonksiyonlart:

EO2

1

0: Hiz segim girisi i¢in binary kodun Oinci biti (SS1)
1: Hiz segim girisi i¢in binary kodun linci biti (SS2)

EO3

2

2: Hiz secim girigi icin binary kodun 2nci biti (SS4)
8: Alarm mesajlari icin harici reset (RST)

EO4

8

9: Harici alarm aktif (THR)

EO0S5

60

10: Jog isletim aktif (JOG)
63: Batarya isletimi aktif (dUsUk gerilim hatasi iptal) (BATRY)

EO06

61

64: Surliklenmesiz isletimi baglat (CRPLS)
65: Fren kontrol sinyali (BRKE)

EO7

62

69: Manyetik kutup pozisyonu offset ayarini baglat (PPT)

E08

63

103: Kontaktor konfirmasyon (CS-MC)

o |IN |k |O

E20

12

Y1-Y4 transistor ¢ikis fonksiyonlari:

E21

78

0: Siruci ¢ahsiyor (RUN)

E22

2

2: Hiz tespiti (FDT)

E23

57

12: Ana kontaktor kontrol modu 1(SW52-2)

57: Fren kontrol (BRKS)

78: Kapi agma (DOPEN)

99: Alarm ¢ikisi (herhangi bir alarm igin) (ALM)

107: Manyetik kutup pozisyonu offset ayari yapiliyor (DTUNE)
109: Tavsiye edilen donus yoni (RRD)

112: Girig gucu sinirlari (IPL)

114: Ana kontaktor kontrol modu 2 (SW52-3)

115: Kutup tanima tamamlandi sinyali (PTD)

116: Algilanan hiz sinyali (DSD)

57

E24

57

Y5A/C ve 30A/B/C réle gikig fonksiyonu:

E27

99

00: Surici galisiyor (RUN)

2: Hiz tespiti (FDT)

12: Ana kontaktor kontrol modu 1(SW52-2)

78: Kap1 agma (DOPEN)

99: Alarm ¢ikisi (herhangi bir alarm igin) (ALM)

107: Manyetik kutup pozisyonu offset ayari yapiliyor (DTUNE)
109: Tavsiye edilen donus yoni (RRD)

112: Girig gucu sinirlari (IPL)

114: Ana kontaktor kontrol modu 2 (SW52-3)

115: Kutup tanima tamamlandi sinyali (PTD)

116: Algilanan hiz sinyali (DSD)

57

99

12.5 H98 ve L99 fonksiyonlarina bit atamasi

Fonksiyon

Aciklama

Ayar

H98

Tetikleme frekansinin otomatik degisimi

Giris faz kaybi algilamasinin akitif edilmesi

NP |O

Cikis faz kaybi algilamasinin aktif edilmesi

0=OFF
1=0ON

w

DC bara kondansatortnin kullanim émri tahmini kriterinin segimi

0 = Fabrika
ayarl
1 = Kullanici

DC bara kondansatdrinin kullanim émri uyari sinyali

DC fan kilittenme sinyali iptali

Kalkis esnasinda c¢ikis fazlarinda kisa devre tespiti

Sogutucunun sicaklik algilamasi iptali

L99

Dislisiz makine i¢in akim konfirmasyonu

Manyetik kutup pozisyonu offset agisini Gzerine yaz

N |O|N[o|o A~

ik tork bias ve referans tork azaltmasi

0= OFF
1=0ON

w

Kisa kat isletimi segim alternatifi

0 = Klasik
1 = Mesafe
kontrol

DCP 3 igin yon atamasi. Yukari yon igin:

0=FWD
1=REV

Rezerve

DOPEN sinyali EN veya BX (BBX) sinyaline bagli olmasin

~N oo b

Rezerve

0=OFF
1=0N
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13. Ozel kullanimlar

13.1 Kisa kat igletimi

Eger, iki kat arasindaki mesafe yliksek hiza ulagsmak veya ylksek hizdan durmak igin az ise FrenicLift ile bu sorunu
¢6zmek mimkindir. Buna kisa kat isletimi denir. Kisa kat isletimi icin iki alternatif vardir.
a. Alternatif 1: Klasik kisa kat (Frekans-sure kontroli)

Bu alternatifte kontrol frekans ve sire ile yapilir. E§er uygulama frekansi L30 degerininin altina digerse
uygulama frekansi (hizlanmanin bitmesi ve sabit hiza ulasimdan sonra) L29 siiresince otomatik olarak

uygulanir.
L29: Kisa kat igin tutma silresi
Hiz : : s
: . _L24: S-egrisi 6
Yiksek hiz | ... .. .. e A
L30: Kisa kat e
maksimum hizi L24: S-egrisi.6-,*
= E13: Héz./Yav.
. suresi
SE&rZe.Slﬁéz./Yav. L25: S-egrisi /
T~  L26: S-egrisi 8
Striklenme hizi |- voovee ) L28: S-egrisi 10
Sifir hiz L— 7 : A 5 Sire
: : 7L19: S-egrisi1 LN
: : : © L28: S-egrisi 10
o
sst. - I
ss4 [ on
Sifir hiz Nominal hiz ' Siiriiklenme hizi " Sifirhiz
aktif aktif aktif aktif

Sekil 30. Klasik Kisa kat isletimi (Frekans-sire kontrol).

Bu alternatifi kullanmak i¢in L99 fonksiyondaki bit 3 = 0 olmalidir.
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13. Ozel kullanimlar

b. Alternatif 2: Sabit mesafe kontrolii ile kisa kat

Bu alternatifte gergek hiz ve hizlanmadan bagimsiz olarak siiriicii yavaslama mesafesini (ylksek hizdan

suriiklenme hizina) ayni tutar. Gerekli olan S-egrisi bu durumda hesaplanmistir.

Hiz
L24: S-egr|’5|k 6 FZS: S-egrisi 7 E13: Hiz/Yav.
Yiiksek hiz [« ooeerremii A;/ \ suresi 6
E12: Hiz./Yav. / TN
siresi 5 ]
T L26: S-egrisi 8
Siriiklenme hizi N, \ 1 L28: S-egrisi 10
Sifirhiz L [ \ Stire

: : L19: S-egrisi 1 : :
FWD
sst - T
sse - IS0
ssa I g

Sifir hiz Nominal hiz - . Sifir hiz

aktif akif Suruklenme hizi aktif akiif
Hiz
S-egrisi Sgec ten hesaplanir
Yiksekhiz |-+ - oot E_:_|.3: I_-||z./Yav.
E12: Hiz./Yav. siresi 6
suresi 5
—

Suriklenme hizi ‘ : Sdec ’ L) L28: S-egrisi 10
Sifirtiz L - : N

E E L19: S-egrisi 1 P
rwo (-
sst [
sz . [T

Sifir hiz Nominal hiz ~ Sirlklenme hizi Sifir hiz

aktif aktif aktif aktif

Sekil 31. Sabit mesafe kontrolu ile kisa kat isletimi

Bu alternatifi kullanmak i¢in L99 fonksiyondaki bit 3 =1 olmalidir.
Bu yontemde L29 ve L30 fonksiyonlari kullaniimaz.

&~ Bu fonksiyon sadece C04’'ten C09'a, C10’a veya C11’e olan hizlanmalarda gegerlidir. Bu ayar ile

surdcd CO7 hizini uygular.
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13. Ozel kullanimlar
13.1 Suruklenmesiz igletim

Sirtklenmesiz igletimi kullanmadan 6nce L31 (asansor hizi) ve L34 fonksiyonu (siriiklenmesiz isletimde seyahat
mesafesi) dogru olarak hesaplanmali ve girilmelidir.

Surlklenmesiz isletimi, yliksek hizdan siriiklenme hizina yavaglama sirasinda (Yuksek hiz sinyalinin kesilmesinden
sonra ve Siiriiklenme hizina ulagmadan 6nce) tiim hiz sinyallerinin kesilmesi ile baslar. lyi bir durus performansi igin
L36 ... L42 (ASR kazanglari) fonksiyonlarinin dogru olarak ayarlanmasi gerekir.

Hiz o
L24: S-egrisi 6 . L25:S-egrisi 7
- { ) [ 3 Siriiklenmesiz igletimin teorik
Yiksek hiz N Y olarak baslangi¢ noktasi
- (Kalan mesafeden hesaplanmistir)
Siriiklenmesiz igletimin
E12: Hiz./Yav. / gercek baslangi¢c noktasi
siresi 5
E13: Hiz./Yav. slresi 6
\\ L28: S-egrisi 10
. - . . ~ i
Durus hizi \\ ) L19: S-egrisi 1 & \ -
Sire
Sifir hiz Nominal hiz
aktif aktif

Sekil 32. Sirlklenmesiz igletim.

14. Asansorun hiz sinirlama durumundan kurtariimasi

Asansdrin hiz sinirlama durumundan kurtarmak icin (kabin veya karsit agirlik bloke olmus ise) revizyon
hizini (C06) kullaniniz. Giinkii revizyon hizi kullanildiginda S egrileri aktif degildir, sadece lineer olarak
hizlanmalyavaslama yapar.

Eger asansori kurtarmak icin ilk hareket yeterli degilse ilk hareketi artirmak igin FO7 fonksiyonun degerini
duslriniz.
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15. Kurtarma iglemi

Kurtarma iglemini (batarya isletimi) aktif etmek icin BATRY sinyali aktif edilmelidir (fabrika ayarlarinda X8 girisi).
Kumanda karti EN (enable), FWD veya REV (y6n) ve L12 (hiz) sinyalini aktif edecek sinyalleri -normal ¢calismadaki
gibi- gdbndermelidir. Bunlar uygulaninca motor C03 hizinda (batarya hizi) hareket edecektir. Bu durumda E17
rampasl! uygulanacak ve S egrileri kullaniimayacaktir. Eger kumanda karti L12’dekinden farkli bir bit kombinasyonu
gonderip farkl bir hiz segerse hizlanma/yavaglama rampalari ve S egrileri standart tabloya gore yapilacaktir.

Kapali gevrimde ve diglisiz makinelerde batarya isletiminde asir yiklenmeyi dnlemek icin tork (sadece siriis modu
icin) sinirlandinlabilir. Tork limiti CO1 fonksiyon kodu ile ayarlanabilir. Bu limit degerin aktif olacagi stire C03
fonksiyonu ile ayarlanir. CO1 limit deg@erini tim seyahat boyunca aktif etmek igin C02=0.0 olarak ayarlanmalidir.

Ayar degeri: C02# 0.0 s
Hiz / AN

RUN OFF OFF
isletim modu Kurtarma igletimi
BATRY OFF OFF
FWD OFF OFF
Tork limit seviyesi CO02 Ayar siiresi
(surus) F44
seviyesi CO1 seviyesi

Sekil 33. Tork limit fonksiyonu kullanilarak batarya igletimi.

Sirdcunin [Y1] ... [Y4], [Y5A/C] ve [30A/B/C] dijital ¢cikislari RRD (Tavsiye edilen Déniis Yénii) fonksiyonu
(sinyal) olarak programlanabilir. Bu sinyal, kurtarma islemi igin tavsiye edilen déniis yonin verir.

Tablo 25. RRD fonksiyonu ayari

E20 ... E24 veya E27 ayari
Pozitif Negatif Atanmig Fonksiyon Sembol
Lojik Lojik
109 1109 Tavsiye edilen donis yoni RRD

RRD sinyali rejeneratif galisma yoni (kolay yon) hakkinda bilgi verir. Bu sinyal bir sonraki harekete kadar kaydedilir.

Tablo 26. RRD fonksiyonunun anlami

RRD
1109
109 : Aciklama
(Pozitif Lojiky | (Negatf ¢
Lojik)
OFF ON Suriicti ASAGI yonuinii (REV) tavsiye
eder.
ON OFF Siriicti YUKARI yonuni (FWD)
tavsiye eder.

Acik cevrim kontrol durumunda, referans hiz nominal hizin %5’inden kiiglikse RRD sinyaline karar verilemez.

E39 fonksiyonu RRD algilama seviyesidir. Liitfen bu fonksiyonu sadece rediiktorlii motorlarda kullaniniz.
Ayar araligi: O ... %100

Ayar proseduri

1. Lutfen referans torku asansor dengeli bir yik ile normal hizda giderken kontrol ediniz.
2. Yukari ve asag ydnde gérdiglniz referans tork degerlerini not ediniz.
3. |ki degeri kargilastiriniz ve buyik olan degeri E39 fonksiyonuna yaziniz.
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16. Sikismanin oldugu yerlerde kapali gevrim kullanim i¢in yumusak kalkis

Ana kontaktérler kapandiktan sonra, surlicli H64 slresi boyunca sifir hizda (C04) motoru tutabilir. Fabrika
ayarlarinda H64 = 0.0 (aktif degil) olarak ayarlanmigtir, ancak 0.00 ... 10.00 s arasi ayarlanabilir. Bu slire sonunda
motor F24 suresi boyunca F23 hizinda dénecektir. Sifir hizdan (C04) F23 hizina hizlanirken H65 hizlanma rampasi
kullanilir. Bu fonksiyon, ylksek verimli uygulamalarda yumusak kalkis icin kullanilir.

C11 Yuksek hizi

CO07 Suriiklenme
hizi

L85:
L82:
H64:
H65:
F24.

L83:
H67:
L56:
L86:

Hiz

F23 Kalkis hizi
RN

C04 Sifir hiz

EN

FWD

SS1

F25 Durus hizi

SS2

SS4

SW52-2
Kontaktor
kontrol

BRKS
Fren

kontrol

82 | 1 H67

7 Lee

Sekil 34. Yumusak kalkis fonksiyonunu kullanarak sinyal zamanlamasi grafigi

Ana kontaktorler kapandiktan sonra motora akim verinceye kadar olan gecikme
Fren agma (birakma) gecikmesi

Sifir hizda tutma siresi

F23 kalkis hizina hizlanma siresi

Kalkis hizinda tutma siresi

Fren kapatma (tutma) gecikmesi

Durus hizina (F25) ulastiktan sonra RUN komutunu tutma siresi
Durusta motor akiminin azalma stiresi

Ana kontaktdrlerin agma gecikmesi

-+ 56 |1

&~ Bu fonksiyonun kullanilmasiyla, H64’iin baglamasiyla (ve L65=1) rollback kompanzasyonu (ULC) aktif

olacaktir.
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Elevator Inverter J~RENIC-L iTT

17. Alarm mesajlan

i?arrr:t;\"nlszaej? Aciklama Olasi nedenleri
a) Motorun dogru segcildigini kontrol ediniz.
Motor asir1 yuklenme: b) Sdrtclnin dogru segildigini kontrol
00c OC1= Hizlanmada asir yiklenme ediniz.
OC2= Yavaglamada asiri yuklenme ¢) Frenin agtigindan emin olunuz.
OC3= Sabit hizda asiri yiiklenme d) Kutup tanima prosedirini dogru
tamamladiginizdan emin olunuz.
a) Frenleme direnci dogru baglanmamis
Sirucu DC bara yuksek gerilim: veya arizal.
ou OU1= Hizlanmada yiksek gerilim b) Karsit agirlik iyi dengelenmemis.
OU2= Yavaglamada yuksek gerilim c) Yavaglama siresi ¢ok kisa.
OU3= Sabit hizda ylksek gerilim d) Baglantilari kontrol ediniz.
e) Gug baglantilarini kontrol ediniz.
a) Besleme gerilimi gok disuk.
b) Enerji beslemesi hatasi.
lu Siriicii DC bara diisik gerilim gg ?l!]zk'agr;”k‘?ai‘ges' gok kisa
e) Giris sinyallerinin baglantilarini kontrol
ediniz.
a) Sdrtcunin giris devresindeki sigortalari
lin Giris faz kaybi b kontrol ediniz. . .
) Sdrlclnin giris devresindeki
baglantilari kontrol ediniz.
a) Surucu tarafinda eksik baglanti.
Opl Cikis faz kaybi b) Motor tarafinda eksik baglanti.
c) Surucude eksik glic baglantisi.
e o . a) Surucu fan hatasi
Ohl Siiriicli sogutucu sicakligi gok yiksek b) Ortam sicakligi cok yiiksek
Oh2 Harici alarm 9 ngrak (THR) programlanmis dijital giris aktif
degil.
0h3 Ortam sicakligi ¢cok yuksek Pano igerisindeki sicakligi kontrol ediniz.
- a) Motor fani yetersiz.
Oh4 Mo:or S|callz:||§ senks °f.‘f(“df(“ |E|F;6—C) c;)kuknan b) Ortam sicakligi gok yiksek
molor sicakligl gox yuksex. ya bakiniz. c) H26 ve H27'yi kontrol ediniz.
a) Encoder kablolarini kontrol ediniz.
pg Encoder hatasi b) Motor bloke olmus, donmiyor.
c) Fren agmiyor.
a) Freni kontrol ediniz.
b) Motor, kabin veya karsi agirlik bloke
011 Motor asir yiklenme olmus, hareket etmiyor.
c) Sdirtcu akim siniri gok disk.
d) F10...F12 fonksiyonlarini kontrol ediniz.
a) |IGBT'lerde asiri sicaklik
. b) Sogutma sistemi hatasi
0lu Inverter agiri yiklenme c) Tetikleme Frekansi (F26) yuksek
d) Kabin yiki cok fazla
erl Kaydetme hatasi Veriler kaybolmus.
er2 Tus takimi haberlesme hatasi gllli;urzfnﬁ?.'s'yorken (RUN) tus takimi
erd CPU hatasi Siriicti CPU’sunda hata.
Opsiyon kartl ile suriici arasinda
haberlesme hatasi meydana gelmis.
. a) Opsiyon kartinin diizgln takildigindan
erd Opsiyon karti haberlesme hatasi emin olunuz.
b) Kablo ve ekran baglantilarini kontrol
ediniz.
Opsiyon karti ile encoder arasinda
haberlesme hatasi meydana gelmis.
erb Opsiyon karti hatasi a) Encoder’i kontrol ediniz.
b) Kablo ve ekran baglantilarini kontrol
ediniz.

40




BN (N ERT ENS Elevator Inverter f~IRENIC-L_iTT

17. Alarm mesajlan

Gorintilenen

Alarm Mesaji Aciklama Olasi nedenleri
a) L11...L18 fonksiyonlarini kontrol ediniz:
Bir / birkag tane binary kombinasyon
tekrarlanmis.
b) BRKE fonksiyonu kullaniliyorsa fren
bilgisi sinyalini kontrol ediniz.
6 isletim hatasi ¢) CS-MC fonksiyonu kullaniliyorsa
e s kontaktor bilgisi sinyalini kontrol ediniz.
d) L84 fonksiyonunu kontrol ediniz.
e) L80, L82, L83 fonksiyonlarini kontrol
ediniz
f)  F42=1 ve L04=0.00 ise kutup tanima
dizgin yapiimamis.
a) Otomatik tuning yaparken motor ile
suruict arasindaki baglanti kopmus.
er7 Otomatik tuning / Kutup tanima hatasi b) (Er?]gtgl;Z?ﬂ;?kkf;ﬁn?érgllz&ﬁ?'“r)
c) Encoder kablosunu kontrol ediniz.
d) Encoderi kontrol ediniz.
or8 RS 485 haberlesme hatas| a) Haberlesme kablosunda sorun olabilir.

b) Yiksek parazit olabilir.

a) Freni kontrol ediniz.

b) Motor, kabin veya karsi agirlik bloke
olmus, hareket etmiyor

ere Hiz hatasi (uyusmazlik) c) L90...L92 fonksiyonlarini kontrol ediniz.

d) Akim sinirlayici aktif

e) Kutup tanima prosedurini dogru
tamamladiginizdan emin olunuz.

a) Opsiyon kartinda donanim hatasi

b) Opsiyon karti hatali monte edilmis.

erh Opsiyon karti donanim hatasi c) Suricu ve opsiyon kartinin software
versiyonlari uyumlu degil.
a) Surucu ile CAN bus haberlesmesi yok.
ert CAN bus haberlegme hatasi b) Yiiksek parazit olabili.
. S Siriict EN devresinde hata algilar ve durur.
ect EN devresi terminali hatasi Fuji Electric ile temasa geginiz.
a) LO02 fonksiyonundan encoder puls
L32xF 03 sayisinin dogru girildigini kontrol ediniz.
0s Motor hizi —————— rpm’den biiyiik b) FO3 fonksiyonu kontrol ediniz.
c) P01 fonksiyonu kontrol ediniz.
d) L32 fonksiyonu kontrol ediniz.
37kW surticiinin sarj devresine 400V
pbf Sarj devresi hatasi baglanmalidir.

RO/TO terminallerinin gerilimini kontrol ediniz.
Fuji Electric ile temasa geginiz.
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ILETiSIM BILGILERI

Avrupa Merkezi

Fuji Electric Europe GmbH

Goethering 58

63067 Offenbach/Main
Germany

Tel.: +49 (0)69 669029 0
Fax: +49 (0)69 669029 58
info_inverter@fujielectric.de
www.fujielectric.de

Almanya

Fuji Electric Europe GmbH
Sales Area South
Drosselweg 3

72666 Neckartailfingen
Tel.: +49 (0)7127 9228 00
Fax: +49 (0)7127 9228 01
hgneiting@fujielectric.de

isvigre

Fuji Electric FA Schweiz
ParkAltenrhein

9423 Altenrhein

Tel.: +41 71 85829 49
Fax.: +41 71 85829 40
info@fujielectric.ch
www.fujielectric.ch

ingiltere

Fuji Electric Europe GmbH
UK Branch

Tel.: +44 (0)7 989 090 783
mkitchen@fujielectric.de

Fransa

Drive & Automation (inverters, servos, HMI)

Fuji Electric Europe GmbH
French Branch

265 Rue Denis Papin

F - 38090 Villefontaine
Tel.: +33 (0)4 74 90 91 24
Fax: +33 (0)4 749091 75
svalenti@fujielectric.de
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Japnoya Merkezi

Fuji Electric Systems Co., Ltd

Mitsui Sumitomo Bank Ningyo-cho Bldg. 5-7
Nihonbashi Odemma-cho

Chuo-ku

Tokio 103-0011

Japan

Tel.: +81 35847 8011

Fax: +81 3 5847 8172
www.fujielectric.co.jp/fcs/eng

Fuji Electric Europe GmbH
Sales Area North
Friedrich-Ebert-Str. 19
35325 Miicke

Tel.: +49 (0)6400 9518 14
Fax: +49 (0)6400 9518 22
mrost@fujielectric.de

ispanya

Fuji Electric Europe GmbH, sucursal en Espafia
Ronda Can Fatj6 5, Edifici D, Local B

Parc Tecnologic del Valles

08290 Cerdanyola (Barcelona)

Tel.: +34 93 582 43 33

Fax: +34 93 582 43 44

infospain@fujielectric.de

italya

Fuji Electric Europe GmbH
Filiale Italiana

Via Rizzotto 46

41126 Modena (MO)

Tel. +390594734266

Fax +390594734294

Email: adegani@fujielectric.de

Bu dékiman dnceden haber vermeksiniz degistirilebilir
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