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 مقدمات پیش از نصب تابلو. 1-1

 پیش از نصب دستگاه به موارد زیر توجه کنید: لطفاً ،انتخاب شمابا تشکر از حسن همکار گرامی 

 قابل استفاده است.های دارای انکودر( )سیستم Closed-loopبسته یا های کنترل حلقهاین دستگاه تنها برای سیستم. 1

بروی پارامترهای تغییر اعمال چرا که  .استفاده نمود( 1شکل کنترل دستی ) AREMبرای انجام تنظیمات در هر مرحله از کار باید از . 2

 امکانپذیر است. AREMتنها از طریق  آنهاو مشاهده سیستم 

 
 AREM. 1شکل 

 هاآن مربوط به و توضیحاتکد خطاها  (،Recall, Revisionمدهای وضعیت عملکرد سیستم ) محل نمایش 1

  درایو:نمایش مشخصات  2

• Speed-  سرعت کابین بر حسبm/s 

• Current- جریان موتور 

• RPM . دور بر دقیقه موتور(RPM)  هنگام در

 حرکت

  DC Busولتاژ  •

• Position .موقعیت کابین 

 هاو فرمان درب DCو  DO دستورات ،توسلوف،  A,Bباز شدن و بسته شدن درب وضعیت  4و  3

5 • 120, 130, 140, 14p طبقات و  مربوط به مدارات ایمنی درب

 کابین

• ML1, ML2 سنسورهای مربوط به تشخیص طبقات 

• LIR اتوماتیک ولتاژ مگنت درب نیمه 

در )سنسورهای دورانداز اجباری بالا و پایین  818 ,817 •

-خاموش می ی قطع کنآهنرباها روبروی صورت رد شدن از

 .(شود

در صورت قرار گرفتن در این مد این چراغ )مد رویزیون  869 •

 .(شودخاموش می

 )رویزیون از سمت تابلو فرمان(کال یمد ر 870 •

• EN  )سیگنال مربوط به متصل شدن )فعال شدن

 مربوط به باز شدن )غیر فعال بودن( KRCو 

 کنتاکتورهای اصلی

• MCT  وPWM مربوط به مدارات داخلی درایو 

• BRK ترمز موتور ولتاژ 

 

 Full-loadو Over-load های نمایشگر • 6

 سوزیو مد آتش VIP نمایشگر •

 ایی کابین و مد پارکنمربوط به روش نمایشگر •

 اتصالات قدرت آسانسور )منبع تغذیه و مقاومت ترمز( نمایشگر 7

مقدمات، نکات ایمنی .1

 نصب فیزیکی تابلوو 
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 طبقاتمربوط به تراز های طبقات، موقعیت آهنربای موقعیت کابین، تعداد درب 8

 AREM در صفحه ی. اطلاعات نمایش1-1جدول 

 

 عملکرد نام کلید

F1 دسترسی به منوی راهنما در هر مرحله 
F2 زدن کلید دستور( دهی به کابینF2  شروع شناسایی چاه کلیدجهتو دادن دستور به کابین با ،)ورودی و  پس از انتخابو همچنین  بالا و پایین

 (NOیا  NCها برای انتخاب نوع کنتاکت )-خروجی
F3  در قسمت( جستجوی پارامترها با شماره پارامترDevice Parameters)  

tools  دسترسی به کلیه پارامترهای قابل تنظیم(منوی سرویس( 
info صفحه وضعیت، دستیابی به کلیه اطلاعات ورودی و خروجی و نمودارهای سیستم 
enter هاورود به منوها و انتخاب گزینه 
esc ذخیره کردن تغییر در پارامترها )پس از تغییر هر پارامتر با زدن این کلید خروج از منوها ،Arem  و انتخاب گزینهYes  در پیام ظاهر شده

 شود(. تغییرات ذخیره می
reset پاک کردن کلیه خطاها در لیست خطاها و بازگرداندن نمودار درختی پارامترها به حالت اولیه 

 AREM. معرفی کلیدهای 2-1جدول 

 مطابق با توضیحات دفترچه راهنما نصب کنید.  تنها دستگاه را. 3

موتور، ولتاژ ترمز، نوع انکودر، نوع درب و ولتاژ  تواننوع موتور، اجزای مرتبط با تابلو فرمان مانند  مشخصات مشخصات تابلو را با برگه. 4

اجزای به کار رفته هر تابلو برای معرفی مشخصات خود دارای کدی بصورت زیر است، که معرف  مطابقت دهید. اریرسیم نجات اضطو ، آن

 باشد.می های آنو ویژگی فرمانتابلو  در

 
 . کد مشخصات تابلو2 شکل

 ( کرد.2)پیوست  Updateیا  بروزرسانیشود، باید یکبار سیستم را متصل می CANBusبا اضافه یا تعویض هر قطعه که به  . 5

های گروهی با بیش از دو درایو و یا عدد یا سیستم 16متر بر ثانیه یا تعداد طبقات بیش از  6/1. چنانچه از سیستمی با سرعت بیش از 6

های باید از دانگل حتماًکنید، نشانی استفاده میفاز دوم عملیات آتش و (VIPاولویت دهی به دستورات کابین )های همچون: قابلیت

 (.هابخش دانگل توضیحات بیشتر درمناسب استفاده کنید )

 1-1های به جداول آورده شده در بخشو ارت های مربوط به مدارات قدرت و مدرات ایمنی . در انتخاب سطح مقطع کابل7

 توجه کنید.

 و سیستم قدرت  مدار ایمنی نکات مربوط به اتصالات. 1-1-1
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 دو عامل اصلی در انتخاب سطح مقطع سیم در مدار ایمنی عبارتند از:  

 جریان بوبین کنتاکتورها  .1

 ارتفاع ساختمان  .2

 در جدول زیر، با توجه به دو عامل فوق سطح مقطع سیم در مدار ایمنی ارائه شده است.

 . سطح مقطع مدار ایمنی2جدول 

  50-80A کنتاکتور    32-40A کنتاکتور    ارتفاع ساختمان 
20.75mm 20.75mm 

20m > ارتفاع 
 21mm  20.75mm 

20m  30m ≤ارتفاع <

21.5mm 20.75mm 
30m  40m ≤ارتفاع  <

22.5mm 21mm 
40m  50m  ≤ارتفاع  <

22.5mm 21.5mm 
50m  60m ≤ارتفاع  <

 

 باشد.: کثیف بودن کنتاکتها یکی از دلایل افزایش افت ولتاژ در مدار ایمنی می1تذکر  ➢

 : اتصالات ضعیف در کنتاکتها، یکی دیگر از دلایل افزایش افت ولتاژ در مدار ایمنی است.2تذکر  ➢

 

صورت گرفته است. در مناطقی که  30℃با فرض نصب کابل در فضای آزاد و دمای قدرت ، تخمین طول کابل 3جدول در  •

 باشد، سطح مقطع بالاتری باید انتخاب شود.متوسط دما بیش از این مقدار می

 در نظر گرفته شود.نیز چنانچه کابل سه فاز در مسیر خود با کابلهای دیگری نیز همجوار شود، باید ضریب افت همجواری  •

توان برای انتخاب سطح مقطع کابل ارتباطی تابلو تا موتور نیز استفاده کرد، لازم به ذکر است که باید از کابل از این جدول می •

 استفاده گردد. برای این منظور شیلددار

ابلو ارت شود تا از ایجاد نویز در سیستم ها یا کابلهای قدرت باید از داخل لوله خرطومی فولادی عبور داده شود و از طرف تسیم •

 جلوگیری گردد.

ها خودداری نمایید. باید سعی مورد کابلترین مسیر عبور داده شوند. از خم کردن بیهای قدرت باید از کوتاهها و کابلسیم •

 عبور نکند. CANbusارتباط سریال  و  ML1, ML2, 817, 818کشی سنسورهایهای قدرت از مسیر سیمشود که کابل

 سطح مقطع کابل. 3جدول 

حداکثر  بر اساس توان موتور و طول کابل mm)2(حداقل سطح مقطع سیم 

 80A طول کابل
(30kw) 

65A 
(22kw) 

50A 
(18.5kw) 

40A 
(15kw) 

32A 
(11kw) 

25A 
(9.2kw) 

20A 
(7.5kw) 

16A 
(5.5kw) 

25 16 10 10 6 4 4 4 20m 
25 16 10 10 10 6 4 4 25m 
25 16 16 10 10 10 4 4 30m 
25 25 16 16 10 10 6 4 40m 
35 25 25 16 16 10 6 6 50m 
35 35 25 25 25 10 10 6 60m 
50 35 35 25 25 16 16 10 80m 
70 50 35 35 25 25 16 10 100m 
70 70 50 35 35 25 25 16 120m 
95 95 70 50 50 35 25 25 160m 

120 95 70 70 50 35 25 25 180m 
120 95 95 70 50 35 35 25 200m 

 ارت نکات مربوط به اتصالات . 1-1-2

به ارت تابلو و سپس ارت تابلو را به ارت ساختمان متصل نمایید. در  4مطابق جدول بدنه موتور و کابین را توسط سیمی  •

 .نکنیدساختمان به عنوان ارت استفاده  نولصورت نداشتن چاه ارت استاندارد در ساختمان، به هیچ وجه از 
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گاه اتصالات ارت را به صورت رینگ )حلقه( برقرار نکنید. همچنین از ایجاد مسیرهای موازی برای اتصال ارت خودداری هیچ •

فرمایید. تمامی خطوط اتصال ارت باید بصورت ستاره در یک نقطه )شینه ارت تابلو به عنوان مرکز ستاره( به هم متصل شده و 

 د. چاه ارت نیز باید به همین نقطه متصل گرد

به هنگام جوشکاری با قوس الکتریکی دقت کنید جریان اتصال بدنه از گیره اتصال بدنه ترانسفورماتور جوشکاری مستقیماً و از  •

های ارت تابلو ناخواسته در مسیر جریان کوتاهترین مسیر به قطعه جوشکاری منتقل گردد. در غیر اینصورت ممکن است کابل

ها نازک بوده و یا چاه ارت استاندارد وجود نداشته باشد، صدمات و در مواردی که این کابل بسیار زیاد جوشکاری قرار گرفته

 جدی به تابلو وارد شود.

 اتصالات ارت باید تا حد امکان کوتاه و پهن باشد. •

 ، از سیم استفاده نکنید.Ω)شیلد( به ارت هرگز بجای استفاده از بست  برای برقرار کردن اتصال خرطومی فلزی •

در غیر اینصورت استفاده از  .گردد شیلد آنرا ارت کنیدصورتیکه برای انتقال اطلاعات از کابلهای شیلددار استفاده می در •

 کند.ها را هدایت میباشد زیرا شیلد ارت نشده سطح بالاتری از اعوجاجکابلهای بدون شیلد بهتر می

 نکات ایمنی مربوط به نصب تابلو. 1-1-3

 تابلو را در جایی انتخاب کنید که در معرض تابش مستقیم نور آفتاب نباشد.محل نصب  •

درجه سانتیگراد  45و حداکثر  5حداقل ( درجه حرارت موتورخانه آسانسور باید به 15، بند 3)بخش  EN81-1مطابق استاندارد  •

صورت نیاز در فصل گرما از وسایل  الذکر برای موارد پرترافیک بهتر است درمحدود گردد. برای تضمین شرایط دمایی فوق

 کننده مناسب برای تهویه موتورخانه استفاده شود.خنک

 رسانی به موتورخانه آسانسور باید توسط یک کابل مستقل با قطر مناسب انجام گیرد.برق •

 اتصالات مدار ایمنی باید با دقت کافی مطابق نقشه انجام گیرد. •

بندی مورد ای معیوب را با سیمبردهای الکترونیکی به هیچ وجه فیوزهای شیشه ت بهاسوزی و خساربرای اجتناب از آتش •

 استفاده قرار نداده و فقط فیوزهای سالم با آمپر مناسب را جایگزین نمایید.

 باشد.فرمان می ر عهده نصاب تابلواندازی بهنگام نصب و بعد از راه مسئولیت تنظیم و اطمینان از صحت عملکرد سیستم •

 اتصال انکودر از کابل شیلددار استفاده نموده و یک سر شیلد آن را به ارت وصل کنید. برای •

های بازبینی های مربوط به خطوط قدرت ورودی، موتور و مقاومت ترمز را با قدرت کافی محکم کرده و در دورهپیچ ترمینال •

 خواهد شد. تابلو فرمان درخسارات شدید بوجود آمدن ها را چک کنید زیرا اتصالات ضعیف این خطوط باعث آن

از  حتماًتابلو، بدنه موتور و کابین آسانسور و همچنین به منظور کاهش نویز در سیستم بدنه دار شدن برای جلوگیری از برق •

 ارت مناسب استفاده نمایید.

ابتدا سیم ارت را کنترل و پس از حصول اطمینان از سالم بودن، آن را به تابلو وصل کنید تا در صورت اتصال ولتاژهای بالا به  •

 ی محافظت شوند.بدنه، افراد و تابلو از شوک الکتریک

 های قدرت. سطح مقطع ارت با توجه به سطح مقطع کابل4جدول 

 2mmحداقل سطح مقطع ارت  2mmسطح مقطع کابل فاز مدار 

 برابر با سطح مقطع کابل فاز باشد 16اگر سطح مقطع کابل فاز کوچکتر یا مساوی با 

 16 باشد 35و  16اگر سطح مقطع کابل فاز بین 

 نصف سطح مقطع کابل فاز باشد باشد 35مقطع کابل فاز بزرگتر از اگر سطح 

 بندی تابلو، برق را قطع کرده و پس از اطمینان کامل از انجام صحیح کار مبادرت به وصل برق نمایید.همیشه در حین سیم •

 باشد.باشد، حتی زمانی که برق تابلو قطع شده دار میهمواره برق S2توجه داشته باشید که ترمینال  •

های سنتی نظیر تست جرقه که سبب خرابی در بخش  الکتریکی و ها، از به کارگیری روشدار بودن سیمجهت اطمینان از برق •

متر، تستر یا لامپ تست استفاده از مولتی حتماًکشی خواهد شد، جداً خودداری کنید و به جای آن الکترونیکی تابلو و سیم

 کنید.
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مورد پیچ گوشتی و یا سایر ابزارها در داخل بردهای تابلو غیر از تنظیم پتانسیومترها اجتناب نمایید، زیرا از به کار بردن بی •

 ممکن است باعث اتصالی و ایجاد جرقه و آسیب برد شود.

 مطابق با نقشه انجام گیرد. دقیقاًاتصالات مدار ایمنی باید  •

باشد لذا از دست زدن به آنها جداً پرهیز نمایید دارای ولتاژ بالا می رهای قدرت تابلو به هنگام اتصال به شبکه برق شهقسمت •

 باشد(.ها شامل اتصالات فیوزهای مینیاتوری، اتصالات کنتاکتورها، ترمز و مگنت درب می)این قسمت

  +DM1, DM2, BM1, BM2, S2, FAN, R1, R2, BT-, BTهای و ترمینالU, V, W, R, S, T های ترمینال ARCODEروی  •

 باشند.دارای ولتاژ بالا می

 های معیوب مدار ایمنی از پل الکتریکی استفاده نکنید.گاه برای حذف قسمتهیچ •

 نصب فیزیکی تابلو. 1-1-4

دیوار  هتابلو ب نصبهای دارای رول پلاک برای عدد پیچ برای نصب فیزیکی آن وجود دارد. از پیچ 8 وگوشواره  عدد به همراه تابلو چهار

 (.3استفاده کنید )شکل 

 
 . اتصالات تابلو فرمان3شکل 

 داشته باشد.کافی و با محیط تبادل حرارتی  ساده بودهن ه آای باشد که دسترسی بمحل اتصال تابلو  باید به گونه •

  نصب کنید.بصورت افقی ه باشد حرارتی داشت لدر محلی که با محیط تباد از تابلو و مقاومت ترمز را با فاصله مناسب •

 معرفی اجزای سیستم در یک نگاه. 1-2

 معرفی اجزای تابلو فرمان .1-2-1

 در شکل زیر نمایش داده شده است. ARCODEتابلو فرمان  
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 . نمای کلی تابلو فرمان4شکل 

دهد. این اطلاعات شامل مدار که اطلاعاتی را از وضعیت کلی سیستم در اختیار کاربر قرار می هایی هستعلائم و نشانه Arcodeبروی 

 شود. ها میایمنی، جهت حرکت و محل توقف کابین، وضعیت پردازنده مرکزی و وضعیت درب

و ت حرکت کابین و جه سرعت ) بر حسب متر بر ثانیه(اطلاعاتی را درباره موقعیت کابین، که  ،صفحه نمایش سون سگمنتی .1

دهد )به نمایش می( Erxx، خطاهای احتمالی: insp، مد رویزیون: rcll: )رویزیون از تابلو( وضعیت عملیاتی سیستم )مد ریکال

  قرار دارد(. توقف نخستینبه معنای این است که کابین در  ”L. 1“عنوان نمونه: 

 ه ترتیب از بالا به پایین بیانگر:وجود دارد که ب LEDدر زیر صفحه نمایش سمت راست چهار عدد  .2

 فلش بالا: کابین در حال حرکت به سمت بالا است )نور قرمز(. •

 توقف کرده است )نور قرمز(. تراز طبقهدر  دقیقاًشکل درب: کابین  •

 فلش پایین: کابین در حال حرکت به سمت پایین است )نور قرمز(. •

• CPU شود که سیستم به صورت چشمک زدن )با نور قرمز( مشخص می: مربوط به وضعیت پردازنده مرکزی است که در

 کند.درستی کار می

 وجود دارد که به ترتیب از بالا به پایین بیانگر: LEDدر زیر صفحه نمایش سمت چپ چهار عدد  .3

 )اتصالات ایمنی کف چاه، بافرها، گاورنرنرها و لیمیت سوئیچ ها( هاپیش از درب : مربوط به مدار ایمنی120 •

 درب طبقات کنتاکت دوشاخ : مربوط به130 •

 : مربوط به کنتاکت درب کابین140 •

• 140P مربوط به برد مدار :DBR )در صورت وجود( 

 اجزای داخل کابین یمعرف. 1-2-2
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 . بردها و اتصالات طبقات و کابین5شکل 

 معرفی اجزای انتهای چاه . 1-2-3

PITBOX که برای ایمنی  (6)شکل  جعبه آبی رنگی است

بیشتر در حین نصب، یا تعمیر و نگهداری در انتهای چاه نصب 

های دارنده بخشی از مدار ایمنی است. پایهشود و در برمی

شده و از بالا به تابلو  PITBOXمدار ایمنی از پایین وارد 

یر، استپ دارای شستی آژ PITBOXشود. فرمان منتقل می

 یک پریز است. اضطراری و کلید روشنایی چاه و

 

های ترمینال توضیح
PITBOX 

های ترمینال توضیح
PITBOX 

 YDK1 رزرو 3S کلید روشنایی
 YDK2 رزور NS نول پریز
 12+ ای آلارمبر 3 فاز پریز

 AL برای آلارم PE ارت
 3 کلید روشنایی  

 

 

 
 PITBOX. 6شکل 

در صورتیکه در هنگام سفارش، سیم درختی چاه مورد درخواست بوده و ابعاد چاه در اختیار قرار داده شود سیم کشی 

PITBOX .بصورت سوکت خورده و آماده در اختیار کاربران داده می شود 
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 قدرت هایسیم بندی. 2

 های تابلو فرمان برقرار کنید.اجزای موتور و ترمینالمطابق جدول زیر اتصالات مربوطه را بین 

 . اتصالات قدرت5جدول 

 پایه های موتور های تابلو فرمانترمینال

ERT ارت( زمین قدرت مدار( 

R, S, T, NF فاز و نول ورودیسه 

U, V, W فاز موتور سه 

R1, R2 مقاومت ترمز 

N نول خروجی 

S2  با کلید صفر و( در تابلوی -شودیک تابلو قطع میفاز مستقیمMRL  یکی از فازهای ورودیS2 )شده است 

TNL  در تابلوی( چراغ تونلیMRL) 

FAN فاز فن موتور 

BM1, BM2 ترمز موتور 

1, 2BM BM )ترمز دوم موتور )در موتورهای گیرلس 

DM1, DM2 )کمان در باز کن )در دربهای نیمه یا ساده 

 (MRL)در تابلوی  DCولت  24دو پایه  100

 (MRL)در تابلوی  DCیا زمین  GNDدو پایه  1000

T1,T2 ترموستات جداره( ای موتورFTO) 

BT-,BT+ ترمینالهای باطری 

 

 ( که مربوط به اشتباه در ترتیب فازها است، یکی از فازهای ورودی جابجا شود.Er22در صورت اعلام خطای ): 1تذکر ➢

ها با هم متفاوت )ولتاژ این ترمینال به ترمز موتور وصل نشود BM1, BM2به جای  DM1, DM2های : به هیچ عنوان ترمینال2تذکر ➢

 .است(

 قطع شده یا دارای افت ولتاژ بیش از اندازه است. R, S, T، یکی از فازهای ورودی Er 21: در صورت مشاهده خطای 3تذکر ➢

 

 اتصالات انکودر. 3-1

ولت( و انکودرهای مطلق  30تا  10 لتاژبا و HTLولت یا  TTL 5  انکودرهای افزایشی ) محدوده وسیعی ازاین محصول از  •

 کند.پشتیبانی می

گردد که در داخل می متصل)موتورهای گیربکسی(  ENCI)برای موتورگیرلس( یا  ENCAبردهای  بهانکودر های سیم •

ARCODE مشخص شده است. 7های آن در شکل و پایه برد محل نصب این شود.نصب می 

 های قدرت . سیم بندی2

. سیم بندی انکودر و 3

 اجرای اتوتیون
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  های برد انکودر. الف. نحوه دسترسی به ترمینال7شکل 

 . ب. نحوه دسترسی به برد انکودر7شکل 

 
 مربوط به موتورهای گیرلس ENCA. ج. برد انکودر 7شکل 

 
 مربوط به موتورهای گیربکسی ENCI. د. برد انکودر 7شکل 

هم های اما در هر یک با توجه به نوع انکودر پایه (8)شکل  های یکسان هستندشود هر دو برد دارای پایههمانطور که در شکل دیده می

 گیرد.استفاده قرار مینام با انکودر مورد 

 
 ENCIو  ENCAبر روی هر دو برد  های انکودر. ترمینال8شکل 

  های قدرت نباشد.توجه داشته باشید که کابل انکودر در مجاورت کابل: 1تذکر ➢

در یک سمت رنگ آن و در سمت دیگر نوع های آن وجود دارد که مشخصات آن جدول مربوط به سیمبر روی هر انکودر با توجه به نوع و 

توان آنها را به برد انکودر تابلو متصل کرد. در شکل زیر یک نمونه از می ها. بدین ترتیب با توجه به رنگ سیممشخص شده استسیم 

 :(استمتفاوت  بندی)در انکودرهای مختلف این رنگ معرفی شده است هاانکودر

  
 ECN 1313. انکودر 2-3-2شکل  AUTONICS. انکودر 1-3-2شکل 

 

24 5 0 JP A B Z C D CL+ CL- DA+ DA-
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 رنگ سیم نام پایه روی انکودر ENCIمحل اتصال بر روی برد 

 BLACK سیاه A Aترمینال 

 WHITE سفید B Bترمینال 

 ORANGE نارنجی Z Zترمینال 

 BROWN ایقهوه ولت است(  24)که با توجه به اطلاعات تغذیه بر روی انکودر برابر  V+ ولت 24ترمینال 

 BLUE آبی ولت 0 ولت 0ترمینال 

 Autonics. اتصالات انکودر 1-6جدول 

,A سیمه بودن انکودر )نداشتن 5: در صورت 2تذکر  ➢ B, Zهای( پایهA, B, Z روی برد انکودر باید با هم به پایه  برJP 

 پل شوند.

 ولت بودن ولتاژ تغذیه آن( توجه کنید. 24ولت یا  5: به هنگام اتصال انکودر به ولتاژ تغذیه آن )3تذکر ➢

,Aهایسیمه که پایه 8شود که از انکودرهای : توصیه می4تذکر ➢ B, Z .نیز دارند، استفاده شود 

 رنگ سیم نام پایه روی انکودر ENCAمحل اتصال بر روی برد 

 6/3تواند بین )با توجه به مشخصات انکودر ولتاژ می 5

 شود(.ولت متصل می 5باشد که به پایه  14تا 

Up ای/سبزقهوه Brown/Green 

Sensor Up آبی Blue 

 .شودپایه صفر متصل  میبه 
0V سفید/سبز White/Green 

Sensor 0V سفید BROWN 

 رنگسیم بی شیلد داخلی Internal Shield به زمین قدرت کنترلر وصل شود.

A A+ سیاه/سبز Green/Black 

A A- زرد/سیاه Yellow/Black 

B B+ آبی/سیاه Blue/Black 

B B- قرمز/سیاه Red/Black 

DA+ DATA خاکستری Gray 

DA- DATA صورتی Pink 

CL+ CLOCK بنفش Violet 

CL- CLOCK زرد Yellow 

 ECN 1313. اتصالات انکودر 2-6جدول 

 

 

 اتوتیون موتور. 3-2

آسانسور باید در حالت  ،انجام شود. در طول فرآیند اتوتیون ARCODEتوسط  موتور اولیه آسانسور، باید فرآیند اتوتیونپس از نصب 

Recall  پنل در ، کاراین قرار گیرد. برایRecall  کلید در حالت  (10)شکلRevision  گیردمیقرار . 

 

 
 تابلو فرمان  در پایین نصب شده KBK-12&13. برد 11شکل  Recall. پنل 10شکل 

 پل کردن مدارات ایمنی مرحله اول:

 .(12)شکل  پل کنید( 9)شکل  KBK-10&11بر روی برد  110A به هم و را به 130,140 ,120های مدار ایمنی ترمینال. 1-1
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 . پل کردن مدار ایمنی برای تیون موتور12شکل 

گیرد و به هنگام استپ پنل ریکال نیز در مدار ایمنی قرار می( 12در پل کردن مدار بصورت فوق )شکل : 1 تذکر ➢

 تیون نباید فعال باشد.

در  140Pو   140های)مربوط به باز شدن زودهنگام درب( باید ترمینال DBR: در صورت عدم استفاده از برد 2 تذکر ➢

 .(13)شکل  شودکه در کارخانه انجام می به هم پل شوند  ARCODEهای زیر ترمینال

 
 شود(کارخانه انجام می در) DBRدر صورت عدم نصب  140P ,140. پل کردن پایه 13شکل 

)مربوط به فرمان رویزیون کابین( را به  869)مربوط به سنسورهای دورانداز اجباری بالا و پایین( و ترمینال  818و  817ترمینال . 1-2

 .(14)شکل  پل کنید (KBK-10&11بر روی برد )است،  DCولت  24که دارای ولتاژ  100پایه 
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 KBKبر روی  869 ,817 ,818. پل کردن 14شکل 

 را وصل کنید.  FRتذکر: پس از اطمینان از صحت اتصالات فیوز  ➢

بهتر است که موتورهای گیرلس  بکسل نیز وجود دارد، اما تذکر: اگر چه در ورژن جدید امکان تیون موتور با سیم ➢

  بدون بار )بدون قرار دادن سیم بکسل بر روی فلکه موتور( تیون شود.

  
 AREM .  صفحه اصلی 16شکل   CAN. ترمینال 15شکل 

تواند به ترمینال میکه  خواهید بود AREMنیازمند استفاده از کنترل دستی  ،در ادامه برای انجام مراحل مختلف نصب •

CANbus  ای از ( یا هر نقطه15)شکلCANbus  ،که در چاهLOP ی طبقات(، ت)شسCOP رویزیون یا  ی کابین(، جعبهت)شس

 تابلو قرار دارد، متصل گردد.

 AREMمرحله دوم: شروع اتوتیون با استفاده 

شکل  شود.داخل تابلو متصل می CANbusبه ترمینال  AREMبرای اتوتیون موتور، . 2-1

 دهد.نشان می CANbusشبکه  پس از اتصال بهرا  AREMصفحه  16

 را فشار دهید. AREMروی  "Tools"وارد شدن به منو، کلید برای 

شود. دیده می 17دهید شکل را فشار می "Tools"وقتی که برای اولین بار کلید . 2-2

AREM  ،سطح مختلف دارد. سطح  3برای دسترسی کاربران"Installer"  برای پرسنل

و  نگهداری محصول استمسئول سرویس و برای کسی که  "Maintainer"نصب، سطح 

دسترسی به  "Installer"باشد. سطح می ایبرای کاربران غیرحرفه "Guest"سطح 

کند. در نصب اولیه کد دسترسی برای همه بیشترین امکانات در سیستم را فراهم می

کلید سبز رنگ روی ) "Enter"باشد. برای وارد شدن به منو کلید می "000000"سطوح 

AREMتا وارد منوی تنظیمات شوید هید( را فشار د . 

 
 . رمز ورود17شکل 
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به  AREMروی  پایین برجهت زدن کلید چند بار برای نصب سریع و راحت با . 2-3

( را انتخاب کنید 18شکل « )Quick Installationیابید. گزینه »دسترسی می بعد هصفح

مرحله ارائه شده را متناسب با مرحله(  16)در ورژن های جدید تا  12که پس از آن 

 .مشخصات موتور تکمیل کنید

 
 . نصب سریع1-18لشک

 پارامترهای مربوط به موتور را به ترتیب زیر وارد کنید:

توضیحاتی درباره پارامترهای سیستم  4تا  1مرحله  ✓

 باشد.می

را انتخاب )گیربکسی( یا آسنکرون  )گیرلس( موتور سنکروننوع  5در مرحله  ✓

 کنید.

Synchronous Motor )موتورهای گیرلس( 

 سرعت نامی آسانسور باید وارد شود. 10در مرحله  ✓ جریان نامی موتور را وارد کنید. 6در مرحله  ✓

تواند نظر آسانسور را تعیین کنید. حداکثر میسرعت حرکت مورد  11در مرحله  ✓ فرکانس نامی موتور را وارد کنید. 7در مرحله  ✓

 دور نامی موتور را وارد کنید. 8در مرحله  ✓ برابر با سرعت نامی باشد.

 تعداد طبقات را وارد کنید. 12در مرحله  ✓ نوع انکودر را وارد کنید. 9در مرحله  ✓

Induction Motors )موتورهای گیربکسی(  

 تعداد پالس انکودر را وارد کنید. 10در مرحله  ✓ وارد کنید.ولتاژ نامی موتور را  6در مرحله  ✓

 سرعت نامی آسانسور را وارد کنید. 11در مرحله  ✓ جریان نامی موتور وارد کنید. 7در مرحله  ✓

ماکزیمم سرعت حرکت )که حداکثر باید برابر مقدار نامی باشد( را  12در مرحله  ✓ فرکانس نامی موتور را وارد کنید 8در مرحله  ✓

 وارد کنید.

 تعداد طبقات را وارد کنید. 13در مرحله  ✓ فرکانس نامی موتور را وارد کنید 9در مرحله  ✓

نسخه جدید  .شود، اتوتیون شروع میEnter کلید شود و با فشردنبعد از وارد نمودن پارامترها، صفحه مربوط به اتوتیون ظاهر می. 2-4

 باشد.مراحل زیر نیز مینرم افزار سیستم، در اتوتیون شامل 

 

 
 مراحل جدید تیون. 2-18لشک

با  وشود بر روی پارامتر مورد نظر صفحه جدید ظاهر می ”Enter“: برای تغییر هر پارامتر با زدن کلید 1 تذکر ➢

 مقدار آنرا کم و زیاد کنید. توانمی، روی کی پد کلیدهای بالا و پایین استفاده
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پیام شروع اتوتیون بصورت فوق است با توجه به بدون سیم بکسل یا با سیم بکسل بودن گزینه مناسب را : 2 تذکر ➢

 Turn the Recall switch to inspection“« نباشد پیغام Inspectionکال برروی مد »یاگر سوئیچ رانتخاب کنید. 

position” سوئیچ را در وضعیت »کال یکه برای رفع آن باید از روی پنل ر ،شودظاهر میInspection.قرار دهید » 

نگه آنرا را فشار داده و تا کامل شدن عملیات اتوتیون موتور  Recallبرای شروع و تکمیل اتوتیون یکی از کلیدهای بالا یا پایین روی . 2-5

 دارید.

شود سازی نتایج حاصل از اتوتیون ظاهر میذخیره به منظور ”?Motor tuning successful. Save values“در انتهای این مراحل پیام . 2-6

 را انتخاب کنید. ”Yes“که برای ذخیره تغییرات گزینه 

 شود.آمیز بودن اتوتیون ظاهر میموفقیت بیانگر ”Quick Installation has been finished successfully“در پایان، پیام . 2-7

نصب نباشد نیاز به اتوتیون )تنها موتورهای گیربکسی( انکودر بر روی موتور  ،نویتذکر: چنانچه در مرحله رویز ➢

 Device parameters. برای این منظور در قسمت اندازی کردراه  Open loopموتور را بصورت توانمیموتور نیست و 

)شکل  Open loop controlرا زده و گزینه   Enterکلید Motor Control typeبر روی  Driver settingsدر زیر شاخه 

نما بر را زده و در لیست ظاهر شده با کلیدهای جهت enterکلید  Motor control type)برروی  ( را انتخاب کنید19

 Deviceپیش از اینکار باید مشخصات موتور در قسمت  .را بزنید( enterکلید رفته و  open loop controlروی 

Parameers  و در زیرشاخهMachine plate information .وارد شود 

 مرحله سوم: تنظیم جهت انکودر و موتور پس از تیون موتور

پس از اتمام اتوتیون یکی از کلیدهای بالا یا پایین را فشار دهید تا موتور حرکت کند. اگر حرکت موتور همراه با لرزش بود جهت . 3-1

ا انتخاب کرده و سپس در گزینه ر ”Motor Encoder Setting“گزینه  ”Driver Setting“ست که از شاخه اچرخش انکودر اشتباه 

"Encoder direction" ت انکودر را تغییر دهید. اگر گزینه جهت حرک"Clockwise"  ساعتگرد( انتخاب شده بود آنرا به حالت("Counter-

Clockwise" (20)شکل  )پادساعتگرد( تغییر دهید و بالعکس. 

مشهود انجام شود این لرزش  )یا با نصب سیم بکسل(: اگر فرآیند اتوتیون با موتورهای گیربکسی و زیر بار 1 تذکر ➢

شود. دیده میآرکد  نمایشگربر روی  Er19پیغام  گیری در مد رویزیون یا رکالبه هنگام جهت ، در اینصورتنیست

 است از مسیر: Encoder directionبرای اطمینان  از اینکه این خطا مربوط به تنظیم اشتباه پارامتر حالت  در این

Driver Settings>>Motor control type 

در پنجره  Yesاز ذخیره )انتخاب گزینه  و پس escو با زدن کلید  (19)شکل  تنظیم کنید open loop controlرا بر روی 

جابجایی کابین بدون چنانچه ، گیری کنیدهای بالا و پایین جهتدر جهت رویزیوندر مد ( enterظاهر شده و زدن کلید 

 از مسیر انجام گرفت خطا 

Driver Settings>>Motor encoder settings 
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 Closed loopرا بر روی  Motor control typeد و مجددا پارامتر عوض کنی Encoder directionدر قسمت جهت انکودر را  

control .قرار دهید 

 DBR boardبر روی سیستم نصب شده باشد و در قسمت پارامترها در شاخه  DBR: در صورتیکه برد 2ذکر ت ➢

functions  در زیر شاخهDoor safety circuit bridging board  گزینهNot Installed و  140و پایه های ه دانتخاب ش

140P روی  برArcode  باید گزینه  مشکلکه برای رفع  شوندکنتاکتورها متصل نمیپل نشده باشدNot Installed  را

 تغییر داد. Installedبه  

)جهت حرکت موتور( را از  "Motor direction"موتور در مسیر مخالف حرکت کرد باید پارامتر گیری در مد رویزیون، با جهتاگر . 3-2

 "Clockwise"موتور( گزینه )جهت حرکت  "Motor direction"تغییر دهید. برای تنظیم جهت موتور اگر در  "Driver settings"شاخه 

 .(20)شکل  )پادساعتگرد( تغییر دهید و بالعکس "Counter-Clockwise")ساعتگرد( انتخاب شده بود آنرا به حالت 

 ی اصلی قابل مشاهده و تنظیم هستند.در منو ”Device Parameters“: کلیه پارامترهای سیستم در گزینه تذکر ➢

 فرآیند اتوتیون از مسیر زیر نیز قابل انجام است: ”Quick Setup“در صورت عدم استفاده از گزینه 

 (.21وارد منوی اصلی سیستم شوید )شکل  AREMبرروی  toolsبا زدن کلید  .1

 (.22وارد لیست پارامترها شوید )شکل AREMروی  enterو زدن کلید  Device parametersبا انتخاب قسمت  .2

بر روی هر گزینه و استفاده از فلش جهت نما جهت  enterاطلاعات زیر را با زدن کلید  Machine plate informationدر قسمت  .3

 پلاک موتور وارد کنید: مشابه باکم یا زیاد کردن پارامترها 

 . پارامترهای ورودی در نصب سریع1-7جدول 

 نام پارامتر اطلاعاتی که باید وارد شود

 نوع موتور:

 موتور سنکرون )گیرلس(: 0

 : موتور آسنکرون )القائی یا گیربکسی(1

Motor type: 
0: Synchronous motor 
1: Induction motor 

 Motor voltage ولتاژ موتور

 Nominal motor current جریان نامی موتور

rpm نامی موتور Nominal motor rpm 

 Nominal motor frequency فرکانس نامی موتور

 Nominal car speed سرعت نامی کابین 

 No-load current جریان بی باری

 Nominal slip frequency فرکانس لغزش نامی

سنکرون( را در -Synchronousالقائی( و گیرلس )-Inductionمشخصات مربوط به انکودر را با توجه به نوع موتور گیربکسی ) .4

 مسیر

Driver settings>>Motor encoder settings 
 تکمیل کنید:

 . پارامترهای ورودی مربوط به انکودر2-7جدول 

 نام پارامتر اطلاعاتی که باید وارد شود

 (Induction motorبرای موتور گیربکسی )

 Motor encoder pulses/rev های انکودر در هر دورتعداد پالس

 جهت چرخش انکودر:

 ساعتگرد •

 پادساعتگرد •

Encoder direction:  

• 0:Clockwise 

• 1:Counter-clockwise 

 (Synchronous motorبرای موتور گیرلس )
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 نوع کوپل )اتصال به موتور( انکودر:

 انکودر مطلق با اتصال مستقیم •

 انکودر افزایشی با اتصال غیر مستقیم •

Encoder coupling type: 
• 0:Direct absolute encoder 

• 1:Indirect incremental encoder 

 (Direct absolute encoderانکودر مطلق با اتصال مستقیم )

زاویه آفست انکودر )در مرحله اتوتیون موتور به خودی خود یافته 

 شده و نیاز به تنظیم و دستکاری ندارد(

Motor Encoder offset 

تواند یکی از موارد اشاره پلاک انکودر مینوع انکودر که با توجه به 

 شده باشد.

Encoder type: 

• 0:Endat+SinCos-2048 

• 1:SSI+SinCos-2048 

• 2:SinCos-1+SinCos-2048 

• 3:Incremental with Z-Channel 

• 4:SSI+SinCos-1024 

• 5:BissC+SinCos-1024 Binary 

• 6:BissC+SinCos-1024 Gray 

 جهت چرخش انکودر:

 ساعتگرد •

 پادساعتگرد •

Encoder direction:  

• 0:Clockwise 

• 1:Counter-clockwise 

  Encoder filter تواند باشد(.می 3تا  0فیلتر انکودر )برای کاهش نویز مقداری بین 

 ( عملیات اتوتیون را انجام دهید.21)شکل  ”Motor Autotune“سپس از طریق گزینه 

   
 Device Parametersهای مختلف . بخش20شکل  موتورتعیین نوع کنترل . 19شکل 

   

 منوی پارامترها. 22شکل  های مختلف منوی اصلیبخش. 21شکل 

 

 بندی تراول کابلراه اندازی رویزیون و سیم. 4-1

 شده است. معرفیبردهای مرتبط با اتصالات تراول کابل در جدول زیر 

 کاربرد محل نصب نام برد
KBK-10&11 اتصال مدار ایمنی و تراول کابل به تابلو فرمان تابلو فرمان 

IBC ارتباط بین کابین و دیگر اجزا جعبه رویزیون 

. راه اندازی رویزیون و سیم 4

 بندی تراول کابل و مدار ایمنی



 
 

 

 

21 
 

 . معرفی بردهای سیستم8جدول 

توان استفاده شود که نیاز به اتصال تراول کابل دارد. برای این منظور می رویزیونبرای انجام اتصالات داخل چاه باید از کابین در وضعیت 

شود. در اتصالات به شکلی مناسب برقرار می ،هاتتهیه نمود و فقط با زدن سوکشرکت تراول کابل را به صورت آماده و سوکت خورده از 

 متصل کنید.نظیر به نظیر ربوط به تراول کابل را های مسیم 9جدول  صورت طبقغیر این

 تذکر:

 های تراول کابل باید دقیقا مطابق با جدول زیر باشد.ترتیب و شماره سیم

 شماره  ترمینال توضیحات   شماره  ترمینال توضیحات

 1 118 انتهای مدار ایمنی کف چاه DC 100 13ولت  24ولتاژ 

 119A 2 مدار ایمنی پیش از سوئیچ ریکال DC  (GND) 1000 14ولت  0ولتاژ 

 119B 3 مدار ایمنی پیش از سوئیچ رویزیون CANL 15 )ولتاژ پایین( CANسریال 

 4 120 ابتدای مدار ایمنی دوشاخ درب طبقات CANH 16 )ولتاژ بالا( CANسریال 

 5 135 مدار ایمنی قفل درب طبقاتانتهای  DC  (GND) 1000 17ولت  0ولتاژ 

 6 140 انتهای مدار ایمنی مربوط به کنتاکت درب کابین PE2 18 ارت

 RPE1 7 ارت RPE2 19 ارت

 8 869 فیدبک سوئیچ رویزیون PE 20 ارت

 ML1 9 سنسور لول طبقات NF 21 نول )باطری(

 ML2 10 سنسور لول طبقات N 22 نول

 11 817 سنسور دورانداز اجباری پایین K220 23 اضطرای برقدار است.فازی که در مد نجات 

 12 818 سنسور دورانداز اجباری بالا YH1 24 فاز دائم )قبل از کلید صفر و یک تابلو(

 . اتصالات تراول کابل9جدول

ها از استفاده کنید. که این پایه KBK-10&11و  IBCهای نارنجی موجود در ردیف پایینی برای اتصال تراول کابل از ترمینال .1

 شوند.متصل می طریق تراول کابل نظیر به نظیر به هم

 باشد.می CANH, CANL, 869 ,1000,100اندازی در مد رویزیون اتصالات حداقل اتصالات لازم برای راه .2

 100به پایه  KBK-10&11را از سمت  817 ,818و پس از اتصال تراول کابل همچنان  818و  817تا پیش از نصب دو سنسور  .3

 پل کنید.

 پس از اتمام بستن تراول کابل باید برداشته شود. 100با پایه  869پل ترمینال  .4

برای حفظ ایمنی  از آسانسور در مد رویزیون داشته باشید. با توجه به پل بودن مدارات ایمنی در این حالت دقت لازم را برای استفاده

سیستم پس از برقراری اتصال تراول کابل، مدار ایمنی را بصورت زیر پل کنید تا هر دو استپ روی پنل ریکال و رویزیون در مدار قرار 

 گیرد.
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های تراول را به شماره سیمنویز و اختلال در سیستم، تأثیر ز گردد جهت جلوگیری ا: پیشنهاد می1تذکر ➢

 . وصل کنید 9ترمینالهای ذکر شده در جدول 

سیستم در مد رویزیون حرکت نکرد سیستم را  100 , 869: اگر پس از اتصال جعبه رویزیون و باز کردن پل 3تذکر  ➢

 به روزرسانی کنید.

 وصل نمایید. ارتای که در تراول کابل استفاده نشده را از طرف تابلو فرمان به ترمینال های اضافهسیم :2تذکر ➢

کنید و یا سیستم دارای گاورنر الکتریکی است: استفاده می MRL)گاورنر الکتریکی(: در صورتیکه از تابلوی  3تذکر ➢

جهت باز  DCولت  24به ترتیب برای اتصالات منفی و مثبت مربوط به  KBK-10&11روی  YH3و  YH2های پایه

مربوط به قفل شدن گاورنر  ACولت  110نیز برای ولتاژ  YH5و  YH4رود. شدن قفل گاورنر الکتریکی به کار می

 .ه سفارش به واحد فروش اعلام شود(رود )مشخصات الکتریکی این گاورنر باید در برگالکتریکی به کار می
 

 

 اتصالات مدار ایمنی KBK-10&11ترمینالهای مدار ایمنی در  
 ردیف بالای پیت باکس( 113و  111)ترمینال های   PITBOXرفت و برگشت  113 ,111

110, 110A در صورت استفاده نشدن پل شود( دریچه آسانسور( 
110B, 110C در صورت استفاده نشدن پل شود( سنسور قطعی سیم بکسل( 
110C, 110E استپ اضافی در موتوخانه 
110F, 111  ذخیره 
 ردیف بالای پیت باکس( 113و  111)ترمینال های   PITBOXرفت و برگشت  113 ,111
 گاورنر موتورخانه 117 ,116
 شالتر قطع بالا 117,118
 قفل درب طبقات 130 ,120
کنتاکت درب طبقات )برای تفکیک دو درب و عیب یابی راحت تر می توان برای درب  135 ,130

A  و برای درب  133 ,130را بهB  متصل نمود 135 ,133را به 

 اتصالات مدار ایمنی IBCترمینالهای مدار ایمنی در  
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 اتصالات مدار ایمنی. 10جدول 

 

 

 نی اتصالات مدار ایم .4-2

 PITBOX در آسانسورهای همراه با. اتصالات مدار ایمنی 4-2-1

 برقرار کنید.اتصالات مدار ایمنی را  23شکل و  10جدول مطابق 

( و NOهای دیگر دارای دو تیغه باز )و بافر کابین و برخی میکروسوئیچ هوزنقاب : باید دقت کنید که بافر 1تذکر ➢

استفاده از  ید بابادر نتیجه ( استفاده کرد. NCباید از تیغه بسته یا ) حتماً( هستند که برای مدار ایمنی NC)بسته 

در صورت  مدار را اطمینان حاصل کنید و باز شدندر حالت عادی مولتیمتر و تست بوق از بسته بودن تیغه انتخابی 

 بررسی کنید.میکروسوئیچ تحریک 

 سری شده و دو سر آنبا هم درب طبقات کلیه اتصالات  در آسانسورهایی که درب اتوماتیک دارند ،: 2تذکر ➢

و  130این حالت باید پایه  متصل کنید. در KBK-10&11بر روی  130و   120هایرا به پایه برگشت(های رفت و )سیم

 .به هم پل شوند 135

 PITBOXبدون  در آسانسورهای . اتصالات مدار ایمنی4-2-2

 برقرار کنید. 24و شکل  11کنید، اتصالات مدار ایمنی را مطابق جدول استفاده نمی PITBOXچنانچه برای نصب از 

 . اتصالات مدار ایمنی11جدول 

 مدار ایمنی هایسوئیچ KBK-10&11ترمینالهای مدار ایمنی در  
110, 110A دریچه آسانسور 

110A, 110B سنسور قطعی سیم بکسل 
110C, 110E  موتورخانهاستپ اضطررای اضافی در 

 استپ کف چاه و گاورنر ته چاه )بخشی از مدار ایمنی که در حالت رویزیون از تابلو پل نمی شود( 111,113
 اتصالات سری شده )بافر کابین، بافر قاب وزنه، لیمیت سوئیچ پایین( 116 ,113

OG1,OG2 گاورنر کابین 
HK1, HK2 شود()در صورت استفاده نشدن پل  سنسور قطع سیم بکسل 
KC1, KC2 در صورت استفاده نشدن پل شود( دریچه کابین( 

LIM1, LIM2 در صورت استفاده نشدن پل شود( لیمیت سوئیچ کابین( 
PK1, PK2 پاراشوت 

STP1, STP2  کلیدStop در صورت استفاده نشدن پل شود( اضافی روی کابین( 
KA1, KA2  کنتاکت دربA 
KB1, KB2  کنتاکت دربB )در صورت استفاده نشدن پل شود( 

 اتصالات مدار ایمنی )در صورت وجود( PITBOXترمینالهای مدار ایمنی در  

های پایه

 پایینی

111, 112A  یت باکس(داخل چاه )روی پ استپ 
112A, 112B گاورنر ته چاه 

 بافر کابین 114 ,113
 باقر قاب وزنه 115 ,114

های پایه

 بالایی

 KBK-10&11 یرو 110Bو  110Aهای به پایه 116 ,115

 KBK-10&11 یرو 113و  111های به پایه 111,113
 KBK-10&11بالایی  116و  113های به پایه 116 ,113

PE, 3, 3S, +12, AL,3S, NS های همنام با هر یک بر روی به پایهKBK-10&11 .متصل کنید 
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 گاورنر موتور خانه 117 ,116
 لیمیت سوئیچ بالا 117,118
  طبقاتقفل درب  130 ,120
 )نیمه اتوماتیک(قفل درب طبقات کنتاکت درب طبقات  135 ,130

 مدار ایمنی سوئیچ  IBCترمینالهای مدار ایمنی در  
HK1, HK2  قطع سیم بکسلسنسور 
OG1,OG2 گاورنر کابین 
KC1, KC2 دریچه کابین 

LIM1, LIM2 لیمیت سوئیچ کابین 
PK1, PK2 پاراشوت 

STP1, STP2  کلیدStop اضافی روی کابین 
KA1, KA2  کنتاکت دربA 

KB1, KB2  کنتاکت دربB 

 

 
 

به ترتیب  110A، 110وجود دارد ترمینال  110A ،110 ،114 ،118ترمینال های  PitBoxتذکر: در صورتیکه در ترمینال های بالا 

 متصل شود. 116، 113به ترتیب به  118، 114و ترمینال های  113، 111به 
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 PITBOX. اتصالات شماتیک مدار ایمنی با 23شکل 
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 PITBOXدر صورت عدم استفاده از  KBK-10&11. اتصالات مدار ایمنی بر روی 24شکل 

 (IBC. اتصالات مدار ایمنی روی جعبه رویزیون )بر روی 4-2-3

 مشخص شده است. 25در شکل  IBCهای مدار ایمنی بر روی پایه

 را پل کنید. LIM2و  LIM1. اگر کابین لیمیت سوئیچ ندارد 1

 به یکدیگر پل شوند. OG2و  OG1. در صورتیکه گاورنر کابین در سیستم وجود ندارد 2

 را پل کنید. STP2و  STP1. در صورتی که استپ دیگری برروی کابین وجود ندارد 3

 را به هم پل کنید. KC2و  KC1های اضطراری ندارد پایه. در صورتیکه کابین دریچه خروج 4

 را به هم پل کنید. HK2و  HK1سیم بکسل وجود ندارد، سنسور قطعی . در صورتیکه 5

 را پل کنید. KB2و  KB1. اگر کابین تنها یک درب داشت اتصالات مربوط به کنتاکت درب دوم 6

7 .118 ،119A ،119B ،120 ،135 ،140  بر روی هر دو بردKBK-10&11  وIBC شوند.از طریق تراول کابل نظیر به نظیر به هم متصل می 

 
 IBC. اتصالات مدار ایمنی 25شکل 
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-روشن می KBK-10&11ر روی های مربوط به مدار ایمنی بLED تمامدر انتها در صورتیکه اتصالات  مدار ایمنی به درستی انجام شود، 

 شود. 

 

 نحوه نصب سنسورها و آهنرباها. 5-1

آهنرباها ابتدا از این فاصله  برای تعیین، باشدبه حداکثر سرعت آسانسور وابسته می 818و  817 آهنرباهای دورانداز موقعیتاز آنجا که 

 Maximum travelسرعت بیشینه را در قسمت  Travel curve settingsزیرشاخه  Driver settings در شاخه Device Parametersگزینه 

speed از منوی اصلی  تعیین کنید. حالAREM  گزینهShaft Learning (را انتخاب کنید. در صفحه جدید فاصله 21شکل  شفت لرنینگ )

 نرباها را تنظیم نمایید.شود و طبق این فاصله موقعیت آهدیده می 818و  817نیاز برای سنسورهای  مورد

 )دوراندازی اجباری بالا و پایین( 818و  817نصب آهنرباها و سنسورهای . 5-1-1

عدد آهنربای گرد در  4( است که همراه با Bi-stableباشد. این سنسورها از نوع بایاستابل )روی کابین می محل نصب این سنسورها بر

 .گیردمشتری قرار میهنگام خرید تابلو فرمان در اختیار 

 
  )دو حالته( 818 ,817 . سنسور بایستابل26شکل 

های سنسور دورانداز اجباری پایین سیمرا بصورت زیر بر روی ریل کابین نصب کنید.  818و  817آهنرباهای گرد مربوط به سنسورهای 

روی برد  818و   100های( باید به پایه ترمینال818دورانداز اجباری بالا )های سنسور و سیم 817و   100های( باید به پایه ترمینال817)

IBC .متصل کنید  

818 

 دقیقاًترین طبقه هدایت کنید. کابین باید بالا کابین را به سمت. 1

 سطح طبقه باشد.هم

 

علامت  برروی ریلروبروی آنرا  و دقیقاً 818ور سبا سنحال موازی . 2

)قرمز قطع کن آهنربای گرد  AREMزده و به فاصله تعیین شده در 

 دهید.و روی ریل قرار  818در پایین سنسور  رادر شکل( 

 

در  (21)شکل  Shaft learningاین فاصله با انتخاب گزینه تذکر: 

صفحه اول شروع شناسایی چاه قابل رویت است که با کادر قرمز رنگ 

 روبرو مشخص شده است.به دور آن در شکل 
 

سپس آهنربای گرد بعدی را از سمت مشکی رنگ )وصل کن( . 3

 تر(. سانتیمتر پایین 10تا  5پایین آهنربای قرمز قرار دهید )بین 

 

 

 

بندی های داخل چاه . سیم 5

 و نصب و تنظیم سنسورها
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817 

 دقیقاً. کابین باید هدایت کنیدترین طبقه کابین را به سمت پایین. 1

 سطح طبقه باشد.هم
 

و دقیقاً روبروی آنرا برروی ریل علامت  817حال موازی با سنسور . 2

قطع کن )قرمز آهنربای گرد  AREMزده و به فاصله تعیین شده در 

  دهید.و روی ریل قرار  817سنسور  بالایدر  در شکل( را
 

)وصل کن(  سپس آهنربای گرد بعدی را از سمت مشکی رنگ. 3

 سانتیمتر بالاتر(. 10تا  5)بین بالای آهنربای قرمز قرار دهید 

 

 نصب آهنرباها و سنسورهای شناسایی طبقه و لول -5-1-2

-( است که همراه با تعدادی آهنربای میلهMono-stableباشد. این سنسورها از نوع مونواستابل )محل نصب این سنسورها برروی کابین می

 .گیردبا تعداد طبقات( هنگام تهیه تابلو فرمان در اختیار مشتری قرار می برابرمتری )سانتی 30ای 

 

-های سنسورهای مغناطیسی باید به پایه ترمینالروی ریل کابین نصب کنید. سیم را به شکل زیر بر ML1 & ML2ای مربوط به آهنرباهای میله •

 IBCروی برد ( ML0و  1000به  هر سنسور ایهای قهوهو سیم ML2یا  ML1آبی به  )سیم ML2-ML0-1000و  ML1-ML0-1000های 

 متصل گردند.

 سطح بالاترین طبقه قرار دهید. هم دقیقاًکابین را  •

 

 

ای را در مقابل سنسورهای تشخیص طبقه قرار دهید. آهنربای میله •

سطح باشد. )مطابق وسط این آهنربا باید با وسط دو سنسور هم

 (روبروی شکل

 
 

  ای باید برای هر طبقه تکرار شود.ی میلههامرحله نصب آهنربا •

 متر نصب شود.سانتی 10الی  5 به فاصله ML1باید بالای سنسور  ML2سنسور   تذکر:

 سازی سطح()یا همسان Relevelسنسورهای  -5-1-3

شود. برای این منظور از دو سنسور تک حالته یا مونواستابل و آهنربای این دو سنسور استفاده می ازسازی سطح با درب باز برای همسان

 شود.مطابق شکل زیر استفاده می متریسانتی 10

 
 )تک حالته( ML1, ML2, 141, 142. سنسور مونواستابل 27شکل 

کابین

ML2

ML1

1 – 2 cm

15 cm

15 cm

5 – 10 cm
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 همسطح بالاترین طبقه قرار دهید. دقیقاًکابین را  •

ای را مطابق شکل در مقابل سنسورها قرار دهید. وسط این آهنربا آهنربای میله •

 با وسط دو سنسور در یک سطح باشد. دقیقاًباید 

 مرحله نصب این آهنربا باید برای هر طبقه تکرار شود. •

 برای فعال کردن این قابلیت از مسیر:

Device parameters>>DBR board functions>>Releveling function 

 را انتخاب کنید. "Relevel using 141-142 signals"گزینه 

که  "Releveling distance"شود. جدید فعال می با انتخاب این گزینه دو گزینه

متر سانتی 3تا  5/0کند که می تواند بین سازی سطح را مشخص میفاصله همسان

تا  01/0تواند مقداری بین یسازی که مسرعت همسان "Releveling speed"باشد. 

 باشد. 02/0

 

 LiftSenseسنسور  -5-1-4

( نیازی به نصب و استفاده از سنسور ML2و  ML1به جای سنسورهای تشخیص محدوده درب ) LiftSenseدر صورت استفاده از سنسور  

 سیمه هر دو مسئولیت فوق را بر عهده دارد. 5بصورت جداگانه نیست. این سنسور ( 142 ,141سازی مجدد سطح )همسان

 
 LiftSenseسنسور . 28 شکل

 LiftSense. اتصالات سنسور 12ول جد

 سبز زرد آبّی قرمز مشکی رنگ سیم

 (OUT ترمینال )در جعبه رویزیون های جدید– IBC 1000 ML0  ML1 ML2 (Data) PI12محل اتصال روی برد 

 

کابین را در هر طبقه تراز  مرحله نصب آهنرباها باید برای هر طبقه تکرار شود. دهد.را نمایش می LiftSenseشکل زیر نحوه نصب سنسور 

سانتی را مطابق با شکل برروی ریل و دقیقا موازی با سنسور قرار دهید. توجه کنید انتهای آهنربا در  30طبقه قرار دهید و آهنربای 

 راستای خط سنسور قرار گیرد.
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 متریسانتی 30و آهنرباهای  LiftSense. محل نصب سنسور 29شکل 

 کابین( شاسی)برد متصل به  CPCبرد و اتصالات . 5-2

 شکل این برد بصورت زیر است.

 
 CPC. نقشه مدار 30شکل 

 این برد دارای اجزای زیر است: 13مطابق شکل 

 های باز کردن درب، بستن درب و کلید تهویه هوا )فن(سوکت .AREM  2ریزی از طریق های قابل برنامهورودی .1

 24، 23تا  0توسط دیپ سوئیچ ) CPCتنظیمات ساختار  .3

 (Bو  Aهای طبقه و درب 64تا  48، 47تا 

4. LED  نمایشگرCPU : در عملکرد عادی باید چشمک بزند. اگر اینLED 

 بروزرسانییک چشمک طولانی و یک چشمک کوتاه زد به معنای نیاز به 

ARCODE  است. برای این منظور مسیر"Tools >> firmware >> 

update"  را بعد از متصل شدن به شبکهCANbus .دنبال کنید 

 24های مرتبط )برای LEDهای کابین و یتساتصالات ش .5

 کلید(

 تصال بلندگوا .6

)چنانچه خاموش باشد یعنی برد دارای اشکال  ولت 5نمایشگر تغذیه  8. LED (intercomاتصالات آیفون ) .7

 است(.

  IBCسوکت اتصال    .10 پتانسیومتر تنظیم صدای بلندگو .9

ریزی، چراغ اضطراری، کلید ترانزیستورهای قابل برنامه .11

 1000و  100های اضطراری، پایه

12. LED  ولت  24)چنانچه خاموش باشد تغذیه  ولت 24نمایشگر تغذیهDC 

 دارای اشکال است(. 100یا 

 (X-CB2و یک سایز بزرگ  X-CB1)دو سایز کوچک  CANbusاتصالات  .14 1000و  100های چراغ و کلید اضطراری، ترمینال .13

سطح هر طبقه

سیمه  کابل 

LiftSenseسنسور 

.سانتیمتر  الی   : فاصله عرضی
ر  سانتیمتری باید د   انتهای آهنربای 

.راستای خ  روی سنسور قرار گیرد
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 های داخل کابینیتشسنقشه اتصالات . 5-2-1

 :در سه رنگ زیر هستند ها غالباً. این سوکتشودهای سه سیمه استفاده میاز سوکت (CPC) کابینبرد ها به یتسبرای اتصال ش

 های سوکت شستی. پایه13جدول 

 مسئولیت علامت در نقشه رنگ

  (پوش باتون  یا شستیمثبت و  LED، مشترک ولت 24) R 100 قرمز

 LEDپایه منفی  B ایقهوه

 یتسسر دیگر ش O نارنجی

  

 
 )شکل پایین یک نمونه از اتصال شاسی احضار طبقات( CPCهای مختلف . مقایسه اتصالات شستی31شکل 

 

را با یکی از سرهای پوش باتون )شستی(  LEDتوان سر مثبت سیمه به راحتی می 4های در صورت استفاده از شستیتذکر: 

و پوش باتون  LEDه مشترک های سه سیمه با پایصورتیکه از شستیهای مورد نظر متصل کرد. اما در ه پایهبمشترک کرد و 

متر استفاده باشد )برای پیدا کردن دو سر پوش باتون از تست بوق مولتی 32شکل نید اتصالات باید بصورت کاستفاده می

 کنید(.

 
 و پوش باتون LEDهای سه سیم با سر مشترک منفی . اتصال شاسی32شکل 

های الکتریکی و ابعاد قطعات سیستم در اختیار شرکت مورد نظر قرار نقشه در صورت هماهنگی با شرکت سازنده  شستی، 

 خواهد گرفت.
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  CPC. تنظیمات دیپ سوئیچ )کلید تنظیم( 5-2-2

-ها استفاده میبرای انتخاب درب 4و  3 و سوئیچ های برای انتخاب طبقات 2و  1های شود سوئیچدیده می 14همانطور که در جدول 

 شوند.

 . نمای دیپ سوئیچ33شکل 

 
 

 . تنظیمات دیپ سوئیچ14جدول 

 S2 S1 پیکربندی S4 S3 پیکربندی

 0 0 طبقه CPC1, 0-23 0 0 تعریف نشده

B 1 0 CPC2, 24-47کلیدهای درب  طبقه   1 0 

 1 0 طبقه A 0 1 CPC3, 48-64کلیدهای درب 

  1 1 تعریف نشده B 1 1و  Aکلیدهای 

 های کابین عمل کنند.تا شاسی ها و تعداد طبقات انجام شودمطابق با اتصال درب حتماًتذکر: تنظیمات دیپ سوئیچ باید 

 

 مشخصات بردهای شاسی طبقات و نمایشگر طبقات و کابین. 5-3

LiftMedia LCDA BC-D3X BC-D2X BC-BUT 

 

 

 

  

 بردهای قابل استفاده در شاسی طبقات .34شکل 

 توضیحات ذیل آمده است. 35با توجه به اعداد مشخص شده بر روی نقشه مدارات شکل 

 
 LOP. نقشه مدار 35شکل 

 ریزیهای مربوط به ورودی و خروجی قابل برنامهسوکت بالا و پایین و سوکت .1

2. LED 5V ولت  5: نشانگرDC )در عملکرد عادی باید روشن و سبز رنگ باشد(. 

3. LED CPUبروزرسانیمند : در عملکرد عادی باید چشمک بزند. اگر یک چشمک طولانی و یک چشمک کوتاه زد نیاز ARCODE  .است 

 پتانسیومتر تنظیم صدا .4
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 (X-SPE)سوکت بلندگو  .5

 CANbus (X-CB1, X-CB2)سوکت شبکه  .6

 24V (X-POW)سوکت خروجی  .7

 قرار دهید. "V"و برای حالت عمودی در موقعیت  "H": برای حالت افقی در موقعیت BC-LCDAنتخاب افقی یا عمودی بودن برد سوئیچ ا .8

 BC-LCDA  پتانسیومتر تغییر کیفیت برد .9

 آوریجمع ی. تنظیمات مدها5-3-1

 خلاصه شده است: 15دهی وجود دارد که از مسیر زیر قابل تغییر بوده و مشخصات هر یک در جدول سه حالت سرویس ARCODEدر 

                              Tools >> Device Parameters >> Call service settings >> Collection mode: 

حرکت X-UCLحرکت پایین و X-DCLهای احضار )های شاسیچگونگی اتصال به سوکت 

 بالا(
های انتخابی از روی گزینه

AREM 

شکل 

 کلید

 هایپایه ی به کدام یک ازتکند که سوکت شسی باشد: فرقی نمیتساگر هر دو جهت روی یک ش

X-DCL  یاX-UCL .متصل گردد 
Both directions with single 

button  

و  X-UCLی مربوط به حرکت بالا به پایه تسی مجزا باشد: سوکت شتاگر دو جهت با دو شس

 متصل گردد. X-DCLی مربوط به حرکت پایین به پایه تسسوکت ش
Both directions with up/down 

buttons 

 
ی تسرو به بالا بود سوکت ش آوریجمع یتی با یک جهت باشد: اگر جهت شستاگر فقط یک شس

 متصل گردد. X-DCLی به پایه تبود سوکت شسی رو به پایین ستو اگر جهت ش X-UCLبه پایه 
Only on the direction of 

connected button  
 های احضاردهی شاسیهای سرویسروش. 15جدول 

 کابین اتصالات درب. 5-4

 متصل کنید. IBCهای مربوطه را طبق جدول زیر به های کابین باید با توجه به دفترچه درب کابین، پایهبرای اتصال درب
 . اتصالات درب کابین1-16جدول 

 IBCپایه مرتب  بر روی  های روی برد درب کابینپایه

 PR23C کابین A مشترک فرمان باز شدن و بسته شدن درب

 A PR2O(K5A) فرمان باز شدن درب

 A PR3O(K3A) فرمان بسته شدن درب

 (100)سه پایه  A 100 باز شدن یا بسته شدن کامل درب سنسور مشترک مربوط به

 A PI5(K16A) باز شدن کامل درب سنسور پایه خروجی مربوط به

 A PI6(K19A) بسته شدن کامل درب سنسور پایه خروجی مربوط به

 PI4(FSLA) کابین Aدرب  فتوسلبک فید

 PR45C کابین  Bمشترک فرمان باز شدن و بسته شدن درب 

 B PR4O(K5B)فرمان باز شدن درب 

 B PR5O(K3B)فرمان بسته شدن درب 

 (100)سه پایه  B 100باز شدن یا بسته شدن کامل درب  سنسور مشترک مربوط به

 B PI8(K16B)باز شدن کامل درب سنسور پایه خروجی مربوط به 

 B PI9(K19B)بسته شدن کامل درب سنسور پایه خروجی مربوط به 

 PI7(FSLB) کابین Bدرب  فتوسلفیدبک 

 K220دو پایه  Bو  Aفاز درب 

 Nدو پایه  Bو  Aنول درب 

 KA1, KA2 )مربوط به مدار ایمنی( Aاتصالات کنتاکت درب 

 KB1, KB2 )مربوط به مدار ایمنی( Bاتصالات کنتاکت درب 

پس از برقراری اتصالات درب کابین تنظیمات مربوط به زمان بسته شدن و نوع درب )به لحاظ اتوماتیک و نیمه اتوماتیک بودن( را از 

 تکمیل کنید: Device parameterمسیرهای زیر در قسمت 

Door settings>>Common door settings 
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 کابین است. Bو  Aکه مربوط به تنظیمات مشترک هر دو درب 

 . تنظیمات مشترک درب کابین2-16جدول 

 نام گزینه توضیحات

 ها )برای بررسی پل شدن درب طبقات در مدار ایمنی(:اتصالات مدار ایمنی درب

 (140، 120،130های )ترمینال EN81-1مبتنی بر استاندارد  •

 (140، 135، 130، 120های )ترمینال EN81-20مبتنی بر استاندارد  •

Door safety contatct connections: 

• EN81-1 compatible (120, 130, 140) 

• EN81-20 compatible (120, 130, 135, 140) 

 90تا  0)بین درب  فتوسلدرب پس از قرار گرفتن مانع در برابر  عملکرد زمان توقف

 (ثانیه

Time to wait after photocell interruption 

 وضعیت درب در طبقات )در حال انتظار(:

 با درب بسته منتظر بماند.: 0 •

 با درب باز منتظر بماند.: 1 •

Door state when idle on floor 

• 0:Waits with doors closed 

• 1:Waits with doors open 

 Door contatcts settling time ثانیه( 3تا  3/0زمان لازم برای تغییر وضعیت کنتاکت درب )بین 

آن و یا بالعکس زمان توقف پیش از تغییر وضعیت درب )بسته شدن درب پس از باز شدن 

 ثانیه( 3تا  0بین 

Pause time before door reversal 

 :120وضعیت درب در زمان قطع شدن مدار ایمنی 

وضعیت فعلی خود را حفظ کند )اگر باز بود باز بماند و اگر بسته بود بسته : 0 •

 .بماند(

کند )در هر موقعیت با توجه به وضعیت کابین رفتار  نرمال عملبه شکل : 1 •

 کند(.

Door action when 120 is off: 

• 0:Keeps its current position 

• 1:Operates normally 

با زدن کلید بسته شدن درب پس از این  ثانیه( 10تا  0تأخیر کلید بسته شدن درب )بین 

 شود.مدت درب بسته می

Door-close button delay 

 Open delay after ret.com release ثانیه( 3تا  0تأخیر باز شدن درب کابین پس از آزاد شدن کمان درب )بین 

 0گیرد )بین ی که دائما قطع است بعد از این مدت زمان صورت میتوسلوف غیرفعال کردن

 آن غیر فعال کردنخراب شده باشد امکان  فتوسلثانیه( بدین ترتیب در صورتیکه  180تا 

 وجود دارد.

Disabling a constantly interrupted photocell 

 :در وضعیت فعلی نگه داشتن دربه برای ثابت نحوه عملکرد شستی تعریف شد

 تن درب برای زمان تعیین شده: بسته نگه داش0 •

با هر بار زدن شستی موقعیت درب تغییر پیدا کرده و این موقعیت تا زدن : 1 •

 .شودمجدد شستی حفظ می

Door holding button function: 

0:Holds the door for a definite time 

1:Toggles door-holding function 

 از مسیر:

Door settings>>Door-A types 

 قابل دسترسی است. Aتنظیمات مربوط به درب 

 و کابین . تنظیمات مشترک درب طبقات3-16جدول 
 نام گزینه توضیحات

 مربوط به طبقات از یک نوع هستند: Aهای آیا همه درب

تنها یک که  Type of All A-Doorsبله )با انتخاب این گزینه  •

 شود.(فعال می است، ها بصورت مشترکگزینه برای همه درب

 Floor-nخیر )با انتخاب این گزینه برای هر طبقه یک گزینه •

Door-A Type شود که به این ترتیب برای هر طبقه ظاهر می

 نوع درب را انتخاب کرد.( توانمی

Are all A-Doors the same type: 

• 0:Yes 

• 1:No 

 

 :Aهای نوع همه درب

در  A: بدون درب )که در این حالت کابین در طبقه انتخابی بدون درب 0

ها یکسان فرض نباید در حالتی که همه درب شود قاعدتاًنظر گرفته می

در نظر گرفته  Aدرب بدون شود انتخاب شود چرا که تمام طبقات می

 (.شودمی

 (یکاتوماتیک )درب طبقه لولایی و درب کابین اتومات : درب نیمه1

 هر دو درب اتوماتیک( -: درب تمام اتوماتیک )سیستم درب ساسپنشن2

 باشد: Yesاگر گزینه اول 
Type of all A-Doors: 

• 0:None 

• 1:Semi-automatic 

• 2:Automatic 

• 3:Manual door 

توان این تنظیمات را انجام داد باشد برای هر طبقه می NOاگر گزینه اول 

 :خواهیم داشت به عنوان نمونه برای طبقه اول
Floor-1 Door-A Type: 
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 های دستی.: درب3

 

• 0:None 

• 1:Semi-automatic 

• 2:Automatic 

• 3:Manual door 

 از مسیر:

Door Settings>>Door-A settings 

در صورتی که درب برای قطع فرمان نیاز به استفاده از  شود.گیرد که شامل موارد زیر میمیدر دسترس قرار  Aتنظیمات مشترک درب 

 لیمیت سوئیچ درب داشته باشد در این بخش باید اتصال آن به سیستم و مسئولیت آن طبق جدول زیر مشخص گردد. 

 طبقات A. تنظیمات مشترک درب 3-16جدول 

 نام گزینه توضیحات

 لیمیت سوئیچ درب:

 شدهن:متصل 0 •

 شده: متصل 1 •

Door-A limit switches: 

• 0:Not connected 

• 1:Connected 

 وظیفه لیمیت سوئیچ درب:

 :برای ارسال دستور قطع فرمان0 •

 درب ه شدن:تنها برای فهمیدن بست1 •

Door-A limit switch function: 

• 0:Cuts-off command signal 

• 1:Only for sensing 

 Door-A normal opening time ثانیه( 15تا  1مال باز شدن درب )بین زمان نر

 Door-A normal closing time ثانیه( 15تا  1زمان نرمال بسته شدن درب )بین 

 :Aباز شدن قفل مغناطیسی درب 

 :بلافاصله پس از رسیدن کابین0 •

 های کابین:پس از باز شدن درب1 •

Door-A magnetic lock drops 

• 0:immediately on arrival 

• 1:after doors are opended 

 است. نیز در دسترس Bتمامی این تنظیمات برای درب 

 

 اتصالات مربوط به لودسل دیجیتال. 5-5

های آن به دارای برد مقایسه بوده که پایه هاشود. این لودسلاستفاده می ل بارحداقلودسل برای تشخیص اضافه بار، بار کامل یا  از این

 شود.متصل می IBCترتیب زیر به 

 . اتصالات لودسل دیجیتال17جدول 

 IBCپایه مربوطه بر روی  های برد لودسلپایه  

 PI1 (805) FullLoad 805( مربوط به بار )وزن( کامل یا فول لودSTY) NOیا  NCتیغه 

 PI2 (804) OverLoad 804( مربوط به سنسور اضافه بار یا آورلود SAY) NOیا  NCتیغه 

 PI3 (802) MinimumLoad  802 ( مربوط به سنسور حداقل بار یا مینیمم لودSMY) NOیا  NCتیغه 

 100پایه  های لودسلپایه مشترک هر یک از خروجی

 

باید بسته بودن یا باز  حتماً NOیا  NCهای های ورودی به هر یک از تیغهتوجه کنید که در صورت بستن پایه نکته: ➢

به منوی اصلی رفته و با  toolsیکسان کنید. با زدن کلید  نیز به روش زیر با اتصال فیزیکی AREMبودن تیغه را در 

   Device parametersانتخاب 

Programmable inputs>>IBC board inputs 

 enterو زدن کلید  NOیا  NCمی توان نوع کنتاکت را با انتخاب  F2و زدن کلید ( PI1, PI2, PI3)بر روی ورودی مورد نظر 

 .(36)مطابق شکل  تغییر داد
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 (NO, NC. انتخاب نوع کنتاکت )36شکل 

 اتصال لودسل آنالوگ. 5-6

مشابه لودسل دیجیتال عمل کنید. برای  حداقل بارچنانچه در سیستم از لودسل آنالوگ استفاده شود برای سه پایه اضافه بار، بار کامل و 

و برای اتصال خروجی آنالوگ  متصل کنید IBCدر  ARو  AVبه مطابق شکل ولتاژی دو پایه لودسل آنالوگ را اتصال خروجی آنالوگ 

 پایه مشترک است(. ARمتصل کنید ) ARو  AIدو پایه لودسل آنالوگ را به  جریانی

 
 های لودسل آنالوگ. پایه37شکل 

امکان فعالسازی قابلیت ضد رولبک هوشمند متناسب با تعداد نفرات داخل کابین وجود دارد. این کار با ایجاد ، با استفاده از لودسل آنالوگ 

 از مسیر سازی این ویژگی،. برای فعالشودتابع پیش گشتاور انجام می

Driver settings>>Travel curve settings>>Anti-rollback function 

روی  ”enter“ وجود دارد که با زدن کلید "Pre-troque function"گشتاور سه گزینه در قسمت برای فعالسازی تابع پیشکنید.  "On"را  

AREM را از با توجه به لودسل موجود باید آن"Disabled"  به“Weight sensor with Analogue-Voltage output”  برای لودسل آنالوگ

تغییر دهید. چنانچه از لودسل دیجیتال  ”Weight sensor with Analogue-Current output“ به برای لودسل آنالوگ جریانی و ولتاژی

 .را انتخاب کنید ”Weight sensor with digital output“تفاده شود گزینه گشتاور اسبرای تولید پیش

سیستم جریان و ولتاژی را که  در نتیجهدارد،  trainنیاز به  ARCODEکنترلر گشتاور، یا پیش Pre-troqueتابع  فعالسازیدر صورت  

 Pre-torqueاز طریق گزینه  tools منوی. در کند، شناسایی کندایجاد می no-loadو بدون بار یا  Full-load بار کامل لودسل در حالت

function state  باید سیستم راtrain حال بدون بار حرکت کند که بهتر است  سیستم باید سه بار در ،. برای اینکار مطابق دستورالعملکرد

کابین از  و شودمیحرکت کسی در طبقات وارد کابین نضمن  در نتیجه ،انجام شود گیری در مد ریکالاز طریق جهت بصورت دستی

 سه بار در وضعیت بار کامل جابجا شود. . پس از آن کابین بایدشودمی)بدون سرنشین( خارج نباری بی حالت

  انجام شود. trainعملیات باید به همین ترتیب لودسل دیجیتال نیز  گشتاور باایجاد تابع پیش برای: 1 تذکر

همواره و در طول عملکرد سیستم  trainو این تر بوده لودسل ساده trainهای جدید بروزرسانی نیاز به : در نسخه2تذکر

 شود و نیاز به سه بار جابجایی با بار کامل نیست.انجام می

 Car weight)و  CW1 (Car weight more than 25%)کنیم، دو ورودی گشتاور از لودسل دیجیتال استفاده میاگر برای تولید تابع پیش

more than 75%) CW2 ه عنوان ورودیب IBC درصد تنظیم شود )این کار توسط  75درصد یا  25های لودسل با بار خروجی تعریف و

را برابر  full-loadو  (minimum load) بارحداقلظرفیت کابین دو خروجی  شود و کافیست با توجه بهدفترچه تنظیمات لودسل انجام می
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با استفاده از لودسل متصل کنیم(.  IBCهای تعریف شده بر روی ورودی ترتیب به همان ظرفیت کابین تعریف کنیم و به 75/0و  25/0

ظرفیت کابین قابل اعمال  75/0و  25/0تنها برای دو حالت  گشتاورپیش تابع چرا که خواهد بودبک چندان قوی نرول دیجیتال، حذف

در هر لحظه متناسب با وزن کابین  IBCارسالی به  شود چرا که ولتاژ و جریانبهترین حالت مربوط به استفاده از لودسل آنالوگ می .است

 است.

 
 بکسیستم برای استفاده از لودسل آنالوگ در حذف رول train. چگونگی 1شکل 

داشت. چرا که ولتاژ و جریان تولیدی توس  آن باید کاملا متناسب با بار  دقتنوع لودسل آنالوگ  باید در انتخاب: 2 تذکر

 شرکت هماهنگی لازم انجام شود. فنی برای تهیه لودسل مناسب حتما پیش از خرید با واحد پشتیبانی باشد.

 توان با افزایش آن میمیلی ثانیه قابل تعریف است که  400تا  10با فعال کردن قابلیت تولید پیش گشتاور زمانی برای اعمال آن بین  

وجود دارد که  Pre-torque gainها پارامتری به عنوان را برای موتورهای گیرلس کاهش دهد. در برخی از ورژن موتورصدای ابتدای حرکت 

  شدت اعمال این تابع تأثیر دارد. به شکلی مشابه برروی

 اتصال فن کابین. 5-7

تیغه کمکی  FAN ترمینالتعبیه شده است. پایه فاز فن را به  (سمت راستون )گوشه بالا یای درون جعبه رویزرله، فن کابین برای اتصال

را فشار دهید. حال در قسمت  toolsمتصل کرده و کلید  CANbusرا به  AREMمتصل کنید.  IBCروی  Nرله و نول فن را به کنار 

Device Parameters  از مسیر زیر تنظیمات لازم را برایFAN :کابین انجام دهید 

Programmable outputs>>IBC board outputs>>IBC board PR1 

نوع  AREMبر روی  F2( تنظیم کنید. حال با زدن کلید OFAN)Car fan output خروجی را بر روی  AREMبر روی  enterبا زدن کلید 

 enterو زدن  Yesو انتخاب  escرا بزنید. با زدن کلید  enterو کلید ( 36)مشابه شکل تغییر دهید  <NC>به  <NO>کنتاکت را از 

 .توان صحت آنرا بررسی نمود(شود و با استفاده از توضیحات فوق می)اینکار توسط واحد تولید انجام می تغییرات را ذخیره کنید

 روشنایی کابین. اتصال 5-8

استفاده کنید. این روشنایی دارای تایمر است که زمان این تایمر در قسمت  IBCروی  NFو  KLهای برای اتصال روشنایی کابین از پایه

Device parameters از مسیر 

Other settings>>Car light off-delay 

 ثانیه است. 600و  0تعیین می شود و دارای مقداری بین 
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 شناسایی چاه آسانسور و تست حرکت. 6-1

. پیش از انجام شناسایی چاه، آهنرباها و صورت گیرد Shaft Learningشناسایی چاه آسانسور یا  بایدنرمال، دهی در مد سرویسقبل از 

 دنبال کنید.سنسورهای مغناطیسی را چک کرده و سپس مراحل زیر را 

 هامرحله اول: تست مدار ایمنی و باز کردن پل

 را باز کنید. 100به   817،818و پل  110Aبه  140، 130، 120های مربوط به مدارهای ایمنی کشی چاه پلپس از تکمیل سیم

 مربوط به چاه AREM مرحله دوم: تنظیمات

 از مسیر: Device parameters. در قسمت 2-1

Basic setting>>Number of floors 

 تعداد طبقات را تعیین کنید.

 از مسیر: Device parametersدر قسمت .  2-2

Basic settings>>Operation mode 

 را انتخاب کرده و ذخیره کنید. Normal operation گزینه

 :موارد زیر را وارد کنید Shaft configurationو در قسمت  Shaft learning settingگزینه  Device Parametersدر قسمت . 2-3

 Shaft Learning. تنظیمات 18جدول 

 نام گزینه توضیحات

 Door-zone flag length متر(سانتی 30 معمولاًای مربوط به طبقات )طول آهنرباهای میله

 Distance between ML1-ML2 sensors متر است(سانتی 5برابر   Liftsenseکه برای سنسور( ML2و  ML1فاصله بین سنسور 

 Number of flags below 817 pre-limiters 817)طبقات( زیر سنسور دورانداز پایین  خطی * تعداد آهنرباهای

 Number of flags above 818 pre-limiters 818)طبقات( بالای سنسور دورانداز بالا  خطی* تعداد آهنرباهای 

 

 

به حدی  ترین طبقهاز بالاترین و پایین متر بر ثانیه باشد فاصله آهنرباهای دوراندازی 2* زمانیکه سرعت کابین بیش از 

که باید در تنظیمات در نظر گرفته شود.  دنگیرقرار می 818و در بالای  817شود که بیش از دو یا چند طبقه در زیر می

 .شویدبا پیغام خطا مواجه می Shaft Learningدر غیر اینصورت به هنگام 

 Shaft Learningمرحله سوم: شروع 

 را فشار دهید.  Enterانتخاب کنید و کلید  (21)شکل  را از منوی سیستم "Shaft learning"گزینه . 3-1

زمان شروع شفت باشد.  (Recall) 2( یا رکالInspection) 1رویزیونبرای انجام دادن مرحله شناسایی چاه، سیستم نباید در حالت . 3-2

-شود که با قرار دادن در مود نرمال خطا برطرف میروی صفحه ظاهر میرپیغام اخطاری ب ،باشد رویزیونلرنینگ اگر آسانسور در حالت 

 انتخاب شود. ”Shaft Learning“ه شود و باید دوباره گزین

 
 رویزیون روی کابین 1

 . شناسایی چاه6

Shaft Learning 
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 بزنید تا فرآیند شناسایی شروع شود. AREMرا برروی  F2کلید . 3-3

مهم نیست. کابین با نصف حداکثر سرعت به سمت پایین  فرآیند شناسایی چاهموقعیت کابین در شروع : 1تذکر ➢

کند و بعد از شناسایی طبقات را شروع می (817)با قطع شدن  ترین طبقه رسیدکند و وقتی به پایینحرکت می

تعداد و فاصله طبقات  ،در تمام مدت عملیات شود.اینکه به بالاترین طبقه برسد عملیات شناسایی چاه کامل می

 قابل مشاهده است. AREMشناسایی شده بر روی 

را فشار  "Emergency Stop"ید اگر به هر دلیلی نیازمند بودید که فرآیند شناسایی چاه را متوقف کنید، کل: 2تذکر ➢

 دهید یا از روی پنل کنترلی سوئیچ فراخوانی را بچرخانید و در حالت رکال قرار دهید.

 AREMتوانید مراحل شناسایی چاه را از روی صفحه شما میاسایی چاه به طول چاه بستگی دارد. شنزمان  :3تذکر ➢

 دنبال کنید.

  
 . مراحل شناسایی چاه38شکل 

با و  AREMبر روی  ”ESC“با زدن کلید نمایش داده خواهد شد.  "Shaft learned"وقتی که عملیات شناسایی چاه تمام شد، پیغام . 3-4

 های بدست آمده را ذخیره کنید و به منو بازگردید. در پیغام ظاهر شده فاصله ”Yes“انتخاب گزینه 

 رود.ترین طبقه میکابین به سمت پایینبعد از کامل شدن عملیات شناسایی چاه، . 3-5

 مرحله چهارم: تست نهایی

دو  AREMبرای بررسی صحت شناسایی طبقات باید توقف کابین در هر طبقه بررسی شود. برای دستور دادن به کابین از طریق . 4-1

بار کلید را فشار دهید، کابین یک طبقه به کلیدهای بالا و پایین را فشار دهید. اگر یک  "F2"روش وجود دارد. بعد از فشار دادن کلید

 شود.تعیین می ی بالا و پایینکند. تعداد دستورات داده شده با تعداد دفعات فشار دادن کلیدهاسمت بالا یا پایین حرکت می

 
 "COP and LOP calls"دستور با . 39شکل 

 
 LOP. شناسایی 40شکل 

 
 LOPانتخاب شناسایی . 41شکل 

 را فشار دهید. "info"دهد، کلید ( را نشان می16)شکل  اصلیصفحه  AREMدر روش دوم وقتی که . 4-2

 را فشار دهید. Enterو کلید  (39)شکل  را انتخاب کنید "COP and LOP calls"در صفحه ظاهر شده گزینه. 4-3

را فشار دهید. کابین به  Enter. کلید قه مورد نظر برویدو به روی طب برای فرمان دادن به کابین از کلیدهای جهت نما استفاده کنید. 4-4

 کند.سمت طبقه مورد نظر حرکت می

 

 
 تابلو فرمانرویزیون از  2
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 های احضار طبقات یتهای کابین و شسیتسشناساندن ش. 7-1

 IBCبه آکوپ(  )کابل XKON2 سریالبوسیله ارتباط تنها شود. این برد برای ارسال دستورات از کابین استفاده می CPC-Tیا CPC  برد

 شود. و با تنظیم دیپ سوئیچ برای صدور فرمان به تنظیم اضافی دیگری نیاز نخواهید داشت.)در جعبه رویزیون( متصل می

 های احضار طبقاتیتسششناساندن . 7-1-1

 های احضار طبقات تعریف بشوند.استفاده کنید باید موقعیت شاسی CANbusخواهید برای دستورات لندینگ )توقف در طبقات( از اگر می

( و موازی CANbusکشی سریال)را به هر دو روش سیم ی احضار طبقاتتسشدستورات  ARCODEسیستم تذکر:  ➢

(parallelمی )ی احضار طبقات، باید از برد تای شسپذیرد. در صورت به کارگیری اتصال موازی برSP-16  استفاده

 . مرحله صرف نظر کنید از این SP-16در صورت استفاده از (.  Sp-16پیوستکنید. )

 متصل کنید. CPCروی برد  CANbusرا به شبکه  AREMهای طبقات، ابتدا ترمینال یتسبرای تعریف موقعیت ش. 1

 ترین طبقه برود.کابین به پاییناز روی پنل کابین دستور دهید که . 2

 را فشار دهید. Enterو کلید ( 40)شکل را انتخاب کرده  "Lop Learning"ی را فشار دهید و گزینه "Tools"کلید . 3

-ی های احضار تعریف نشدهشود. به دلیل اینکه هنوز شستهر میظا AREMروی صفحه  41، شکل "Lop Learning"با انتخاب گزینه . 4

 شود. دیده می "؟؟"شود. و در نمایشگر آن طبقات، علامت دیده میو درب مربوطه طبقه  در سمت راست شماره  کلاند، ش

ی آن طبقه را نگه دارید تا تسدهد، شما باید ششتباهی را نشان یا طبقه ا "؟؟"علامت  LOPترین طبقه قرار گیرد و اگر کابین در پایین. 5

هم دارد باید به  Bرا به ترتیب مشاهده کنید. اگر سیستم درب  "1"و  "+" "A"رای طبقه اول شما بایدشماره طبقه درست ظاهر شود. ب

به شکل  دیده شود. در این صورت شکل "1"و  "+" "B"هایی را نیز نگه دارید تا به ترتیب علامتترفته و آن شس Bدرب سمت 

د تا به طبقه دوم برود. برای همه طبقه اول، از روی شاسی کابین دستور دهی. بعد از کامل شدن تعریف (42)شکل  کندتغییر می 

 آسانسور، روند فوق را تکرار کنید. های احضارشاسی

 تر سطحتنظیمات دقیق. 7-2

 متصل کنید. CPCروی  CANbusرا به  AREMدر ابتدا برای این منظور . 1

 
 LOP. صفحه شناسایی موقعیت 42شکل 

 
 تر سطح از منو. انتخاب تنظیمات دقیق43شکل 

 را فشار دهید. enter( و کلید 43را انتخاب کرده )شکل  "level fine tune screen"ابتدا گزینه 

 . تنظیمات تکمیلی7
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 . صفحه تنظیمات دقیق طبقات44شکل 

گزینه برای تنظیم دقیق سطح کابین در هر دو جهت حرکت رو به بالا ( روبروی شماره هر طبقه دو 44در صفحه ظاهر شده )شکل . 2

(Up( و پایین )Down وجود دارد تا به این ترتیب برای توقف در طبقات حین حرکت رو به بالا و حین حرکت رو به پایین تنظیمات )

تواند با توجه به اختلاف سطح کابین و طبقه مقداری مثبت یا منفی بر حسب سانتیمتر داشته این مقدار می مجزایی وجود داشته باشد.

 باشد. 

)که مربوط به حرکت رو  UPدر ستون  ،اختلاف سطح مشاهده شد ،تربه عنوان مثال اگر هنگام رسیدن به طبقه چهارم از طبقه پایین. 3

ید تغییر داده شود. چنانچه سطح کابین از طبقه بالاتر باشد این مقدار را کم )یا منفی( به بالا است( مقدار پارامتر روبروی طبقه چهارم با

کنید تا سطح کابین و طبقه یکسان شود. حال اگر از طبقه بالاتر به )یا مثبت( می تر باشد این مقدار را زیاداگر سطح کابین پایین لیو

با حرکت کابین، کادر قرمز رنگ  تکرار کنید. Downوبروی طبقه چهارم در ستون طبقه چهارم حرکت کنیم، همین روند را برای پارامتر ر

 گیرد.به خودی خود برروی گزینه مناسب قرار می

می توان با استفاده  ”Fine-tuning using COP command buttons“و فعال بودن آن، با انتخاب گزینه دوم  DBRدر صورت استفاده از برد 

 ”Fine Tune Mode: Off“پس از انتخاب این گزینه باید  با درب باز تراز کرد.از پنل شستی کابین می توان سطح کابین را در هر دو مسیر 

را به  ترین توقف کابینبا استفاده از شستی پایین DOر ضمن نگه داشتن شستی وبرای این منظتبدیل شود.  ”Fine Tune Mode: On“به 

برای جابجایی کابین سمت پایین و با استفاده از شستی توقف بالاتر کابین را به سمت بالا هدایت کنید. در این حالت دو شستی مورد نظر 

 تنظیمات ذخیره خواهد شد. ”Fine Tune Mode: On“ آید. در انتها با اتمام تنظیمات و خروجی از صفحهبه حالت چشمک زن در می

 کیفیت حرکتتنظیم . 7-3

ARCODE  ای برای تعیین شیب کاهش و یا افزایش سرعت نیست.، نیازمند تنظیم پیچیدهیکپارچگی درایو و کنترلر خودبدلیل ویژگی 

گزینه یمات مسیر حرکت( )تنظ "Travel Curve settings" و زیرشاخه "Driver Settings" شاخهدر برای تعیین راحتی حرکت . 1

"Comfort level"  و کلید  را باید انتخاب کنیدحرکت(  کیفیت)تنظیماتEnter (45)شکل  را فشار دهید. 

. برای ایجاد تغییرات در سرعت حرکت قرار دارد "comfort:3/performance:3" بروی "Comfort level"تنظیمات پیش فرض . 2

(performance و )کیفیت ( حرکتcomfort به هر یک از آنها عددی )شود.اختصاص داده می 

حرکت را کاهش دهید. زمانیکه راحتی حرکت را کاهش دهید  رت سریع توقف کند باید درجه کیفیتاگر بخواهید که آسانسور بصو. 3

 یابد.سرعت حرکت افزایش می
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 . میزان کیفیت حرکت45شکل 

پارامتر حرکتی  6را انتخاب کنید بدین ترتیب  User definedتوان گزینه می Comfort levelتر حرکت در گزینه برای تنظیمات دقیق

 توان حرکت کابین و دوراندازی آنرا با جزئیات بیشتر کنترل کرد.گیرد که با تنظیم آنها میمطابق جدول زیر در اختیار شما قرار می

 . پارامترهای تنظیمات حرکتی19جدول 

 حرکتتآثیر آن بر روی  نام پارامتر
P  برای رسیدن به سرعت مطلوبشتاب کابین 

NA دوراندازی( شتاب کاهش سرعت در انتهای حرکت( 
S1 افزایش سرعت در لحظه شروع افزایش دور میزان 
S2 در هنگام رسیدن به سرعت مطلوبکاهش شتاب   میزان 
S3 کاهش سرعت در هنگام شروع دوراندازی میزان 
S4 کاهش سرعت در هنگام توقف میزان 

 دهد.تأثیر این پارامترها را در ابتدا و انتهای حرکت نمایش می 46شکل 

 
 . پارامترهای حرکتی46شکل 

 تنظیم علائم طبقات. 7-4

 به طبقه همکف از مسیر: Gبه پارکینگ یا  P مانندبرای اختصاص علائم خاص به طبقات 

Display settings>>Floor signs>>Floor sign settings 

شود. کنیم. در نتیجه با توجه به تعداد طبقات علائم مربوط به طبقات ظاهر میرا انتخاب می "User defined floor signs :0"گزینه 

ربوط به طبقه را توان از صفحه کلید ظاهر شده علامت ممی "AREM"بر روی  "Enter"حال با انتخاب هر طبقه و زدن کلید 

بر  "F3"و برای تأیید نام طبقه از کلید  "F2"، برای استفاده از حروف بزرگ از "F1"برای پاک کردن حروف از کلید  انتخاب کرد.

 استفاده کنید. AREMهای جهت بر روی برای حرکت بین حروف صفحه از فلش استفاده کنید. AREMروی 

 تر کیفیت حرکتتنظیمات دقیق. 7-5

 توضیحات پارامتر مربوطه برای کاهش

 پرش یا لرزش هنگام شروع حرکت
P0336  تأخیر در باز شدن(

 ترمز در ابتدای حرکت(

توان این پرش را کاهش داد. در صورتی زیاد کردن آن میبا 

که بیش از حد زیاد شود باعث توقف بیش از اندازه کابین به 

تا  5/0مقداری بین روی بر غالبا  شود.هنگام شروع حرکت می

 شود.ثانیه تنظیم می 1
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 شوک در هنگام توقف در انتهای حرکت
P0337  تاخیر در بسته شدن(

 ترمز در انتهای حرکت(

. در صورتی که توان شوک را از بین بردبا زیاد کردن آن می

بیش از حد زیاد باشد باعث حرکت ناخواسته در انتهای مسیر 

-ثانیه تنظیم می 1تا  5/0بین  غالبا بر روی مقداری شود.می

 شود.

 بکرول

(Rollback) 

P0350 بکجهت فعال کردن قابلیت ضد رول 

P0779 

و فعال کردن این آنالوگ در صورت مجهز بودن به لودسل 

-به حذف رول بکضد رول ضرایب کنترلیاز  یپارامتر درصد

 .یابدبک اختصاص می

 بصورت زیر است: AREMپارامترها در این دسترسی به مسیر 

 شماره پارامتر دسترسی به پارامتر مسیر
Driver settings>> Brake and motor timings>>Mechanical brake opening time P0336 
Driver settings>> Brake and motor timings>>Mechanical brake closing time P0337 
Driver settings>>Travel curve settings>>Anti-rollback function P0350 
Driver settings>>Travel curve settings>>Pre-torque function P0779 

 
 های تنظیم حرکتی. محل دسترسی به بهره47شکل 

 :"Device Parameters"از مسیر زیر در قسمت  Rollbackچنانچه سیستم مجهز به لودسل آنالوگ نباشد برای حذف 

Driver settings>>PID Control settings>>Anti-rollback PID gains 

استفاده  Rollbackبرای کاهش  KD gain for Speed-PID on anti-rollbackو  KP gain for Speed-PID on anti-rollbackاز دو پارامتر 

و کاهش  در ابتدا و انتهای حرکت موتورحرکت آن بر افزایش تأثیر در چند مرحله، و ذخیره پارامتر اول  گام به گامکنیم. با افزایش می

در  تغییر کند.واحد  1000واحد  1000به اندازه  KP کنیم.دنبال می Rollbackکنیم و این روند را تا حذف کامل بررسی می را رول بک

 باشد. KPنصف  حداکثر این قسمت باید KDهر مرحله از تغییر 

 از مسیر بکمربوط به حذف رول KDو  KPی تذکر: برای مشاهده پارامترها ➢

Driver settings>>Travel curve settings>>Anti-rollback function 

  قرار دهید. Onرا بر روی  Anti-rollback functionگزینه باید 

 

مبتنی بر افزایش بیش از اندازه سرعت کابین مواجه  Er18تذکر: چنانچه با افزایش سرعت در سیستم با خطای  ➢

 :Device Parametersشدید باید از مسیر زیر در قسمت 

Driver settings>>PID Control settings>>Speed-PID gains 
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پارامتر مربوط به  full speed (4و  zero speedرا برای  KI gain for Speed-PIDو  KP gain for Speed-PIDپارامترهای 

 را مرحله به مرحله و تک تک تغییر دهید تا خطا برطرف شود. سرعت(

ها حتماً به واحد تغییر و در صورت تغییر آن 1000واحد  1000را  KPواحد و  10واحد  10را  KIترجیحاً مقدار پارامتر 

 نحوه عملکرد موتور و صدای آن دقت کنید.

باشد و از آنجا که سیستم در شروع حرکت  KPمقدار  01/0برابر با حداکثر  KIشود که در هر مرحله تغییر توصیه می

 باشد. Full-speedباید بیش از  Zero-Speedهای د بهرهنیاز به تلاش کنترلی بیشتر دار

 راه اندازی نجات اضطراری. 7-6

بندی و تنظیمات نجات اضطراری، قبل از ارسال تابلو فرمان به مشتری توس  شرکت ها، سیمتذکر: تأمین باطری ➢

 این تنظیمات در توضیحات ذیل عنوان شده است. شود.انجام می

و طبق  ها دقت کنید(نمایید )به پلاریته باطریمتصل  +BTو  -BTهای ترمینالها را به سیستم نجات اضطراری ابتدا باتریاندازی برای راه

 تنظیم کنید. ”Evacuation with Backup Power“جدول زیر پارامترهای مربوطه را  از شاخه 

 هاگزینه   توضیحات

 فعال یا غیرفعال کردن مد اضطراری:

 نجات اضطراری غیرفعال: 0 •

 : نجات اضطراری فعال1 •

 دهی در مد نرمال با سرعتی کمتر: سرویس2 •

Evacuation method: 

• 0: Evacuation Disable 

• 2: Evacuation by active-drive 

• 3: Continue normal service with reduced speed 

 ولتاژ منبع اضطراری:

 DCولت  60 •

 

Backup power voltage source: 

• 0: 60 VDC 

 

 توان منبع اضطراری:

 کیلو ولت آمپر 20تا  1/0بین  •

Backup Source Power Limit: 

• 0.1 - 20 KVA 

 حداکثر سرعت در مد اضطراری:

 متر بر ثانیه 5/0تا  1/0بین  •

Maximum Speed on Evacuation Mode: 

• 0.1 - 0.5 m/s 

 اضطراری:طبقه مورد نظر برای خروج 

 آسانترین طبقه از لحاظ حرکت •

 طبقه تعیین شده توسط کاربر •

گزینه  مورد،نجات برای هر طبقه مجاز )با انتخاب این  •

“Floors Prohibited for evacuation” شود که فعال می

شود که کابین در مد نجات مجاز به توسط آن تعیین می

 توقف در کدام طبقات است(.

Evacuation Target: 

• Nearest floor on easy Direction 

• User Defined floor 

• Any allowed floor 

 تأخیر شروع به کار  عملیات اضطراری:

 ثانیه 60تا  2بین  •

Delay for Generator Start Up: 

• 2 – 60 s 

 هادانگل. 7-7

 شود.ها استفاده میدانگلهای ویژه سیستم در زمینه سرعت و عملکرد سیستم از برای استفاده از قابلیت

 MIDLINE (MDA) دانگل. 7-7-1

و یا تعداد آسانسورهای  طبقه باشد 24تا  16متر بر ثانیه راه اندازی شود یا تعداد طبقات بین  6/1چنانچه آسانسور با سرعت بیش از 

، VIP، کلید اولویت دهی به دستورات کابین 2های ویژه همچون عملیات آتش نشان فاز فعالسازی قابلیت باشد، عدد 4یا  3گروهی 
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داخل تابلو  CANاست. این دانگل به ترمینال ( 48)شکل   Midlineنیاز به نصب دانگل  قابلیت پارک در طبقه و در بازه زمانی خاص

 در مسیر Device parametersشود. حال در قسمت  Updateشود و پس از نصب آن سیستم باید متصل می

 Basic settings>>ARCODE Class  

 قرار داده شود. ARCODE Midlineاین پارامتر بر روی 

 
 MIDLINE. دانگل 48شکل 

 HIGHLINE (HDA)دانگل . 7-7-2

و یا تعداد آسانسورهای گروهی  طبقه باشد 24ش از متر بر ثانیه راه اندازی شود یا تعداد طبقات بی 5/2چنانچه آسانسور با سرعت بیش از 

 است. HIGHLINEنیاز به نصب دانگل  باشد، 4بیش از 

 تذکر: در حالت پارک عادی پس از زمان معین و تنها در یک طبقه خاص نیاز به دانگل نیست. ➢

 Device parametersشود. حال در قسمت  Updateشود و پس از نصب آن سیستم باید داخل تابلو متصل می CANاین دانگل به ترمینال  

 در مسیر

 Basic settings>>ARCODE Class  

 قرار داده شود. ARCODE Highlineاین پارامتر بر روی 

 
 HIGHLINE. دانگل 49شکل 

 آسانسور گروهی. تنظیمات 7-8

 آسانسور نیاز به دانگل نیست. (2) دوبرای استفاده کنید  Duplexچنانچه بخواهیم از آسانسور در مد گروهی یا 

متصل کنید. نوع سیم مربوط به این  ARCODEدر دو  Bرا به  Bو  Aرا به  Aبصورت نظیر به نظیر  SP1 (RS485)مربوط  هایپایهتنها . 1

 .(50)مطابق شکل  را نیز در دو تابلو مشترک کنید 1000یا  GND. تنیده باشدیا در هم Twisted شیلد دار و همچنین باید اتصال
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 ARCODE. نحوه اتصال گروهی در 50شکل 

 از مسیر زیر برای تنظیمات گروهی استفاده کنید ”Device Parameters“در تنظیمات در قسمت 

>>Group settings 

 و ... تنظیم کنید. ”Controller B“یا  ”Controller A“ی به هر آسانسور را به صورت نام اختصاص ”Group identity“از قسمت . 2

استفاده  ،شودحذف میبرای حالت گروهی برای تعیین طبقات پایینی که در آسانسور مورد نظر  ”Bottom missing floors“از گزینه . 3

 کنید.

 استفاده کنید. ،شودحذف میبرای حالت گروهی برای تعیین طبقات بالایی که در آسانسور مورد نظر  ”Top missing floors“. از گزینه 4

این طبقه توسط  کند ای توقفبرای مدتی در طبقه گروه چنانچه آسانسوری در یک ”Time to disconnect from the Group“. از گزینه 5

ای توقف کند بعد از مدتی که در طبقهیا نقص فنی حال چنانچه آسانسور به دلیل خرابی  .شوددهی نمیسرویسگروه آسانسورهای دیگر 

 شود.انجام می برای آن طبقه نیز دهی توسط آسانسورهای دیگرسرویسشود از گروه خارج شده و عملیات در این پارامتر تعیین می

 یکسان باشد. حتماًتذکر: در گروهی کردن آسانسورها تعداد طبقات آسانسورهای گروه شده باید  ➢
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 تست و بررسی صحت عملکرد

 مورد تست و بررسی قرار گیرند.پس از اتمام مراحل فوق موارد زیر باید بصورت کامل 

 تنظیمات حرکتی کابین: -3

 تنظیم سرعت جابجایی کابین •

 کیفیت دوراندازی  •

 چگونگی توقف و شروع به حرکت کابین در هر طبقه •

تر موجود در بخش پارامترهای دفترچه راهنما، جهت تنظیم کیفیت حرکت هر چه بهتر در نکته: از تنظیمات حرکتی دقیق ➢

 استفاده شود.طبقات 

 مدارات ایمنی شامل: -4

 کابین  کنتاکت درب •

 های درب طبقاتقفل •

نکته: این مدارات باید هم از جهت صحت اتصال در نقشه مدار ایمنی و هم از جهت درستی عملکرد در طبقات مورد تست و  ➢

 بررسی قرار گیرند.

 های طبقات و کابینیتکلیه شس -5

 های مربوط به آن باید کاملاً تست و بررسی شود.باطری، سیستم نجات اضطراری و در انتها -6
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 ARCODE. چک لیست ایمنی تابلو فرمان 1پیوست 

 موارد ایمنی آورده شده است.  از اینشود در زیر لیستی بررسی و تست اتصالات ایمنی مربوط به موتور و تابلو فرمان نیز در انتها توصیه می

 وضعیت لیست نکات

 شود: Onبودن  Offموتور بررسی شده و در صورت  PTC. از مسیر زیر فعال بودن حفاظت 1
Protection and monitoring settings>>Motor protection settings >> Motor temperature monitoring 

 

 . از مسیر 2
Protection and monitoring settings>>Other protection settings>>Maximum allowed time of travel between floors 

 ثانیه است. در صورت لزوم با توجه به تعداد طبقات آنرا تغییر دهید. 30شود که مقدار پیش فرض آن معادل با ترین جابجایی تعیین میزمان لازم برای طولانی

 

 . در مسیر3
Protection and monitoring settings>>Other protection settings>>Mechanical brake monitoring 

 کنید. Onاین گزینه را   Arcodeبر روی  24vو  PI11چنانچه ترمز موتور مجهز به میکروسوئیچ بود ضمن اتصال آن به پایه 

 

 . در مسیر4
Protection and monitoring settings>>Other protection settings>>Mechanical brake-2 monitoring 

 کنید. Onاین گزینه را  Arcodeبر روی  24vو  PI12چنانچه ترمز دوم موتور نیز مجهز به میکروسوئیچ بود ضمن اتصال آن به پایه 

 

 از مسیر  APRE. در صورت استفاده از برد 5
Protection and monitoring settings>>Other protection settings>>APRE monitoring 

 ( کنید.Onمانیتورینگ آنرا روشن )

 

 . زمان لازم برای قفل میکروسوئیچ گاورنر از مسیر6
Protection and monitoring settings>>Other protection settings>>Speed governor locking time 

 قدار پیش فرض آن برروی صفر قرار دارد.قابل تنظیم است که م

 

 . از مسیر 7
Protection and monitoring settings>>Other protection settings>>When safety chain (120) is off 

 ها قابل تنظیم است که دو گزینه دارد:رفتار سیستم در حالت قطع سری ایمنی درب

 

 Resume operation when 120 is back ON :0 مدکاری نرمال بازگردد.در صورت اتصال مجدد مدار ایمنی به 

 Block elevator :1 اندازی شود.راه مجدداًآسانسور قفل می شود و در صورت رفع مشکل آسانسور باید 

 . از مسیر 8
Protection and monitoring settings>>Other protection settings>>Heatsink overheat error threshold 

 درجه است. 70مقدار دمای بیشینه برای صدور پیغام خطا در صورت گرم شدن سیستم قابل تعیین است. مقدار پیش فرض این پارامتر بر روی 

 

 . از مسیر 9
Protection and monitoring settings>>Shaft/Car protection and monitoring>>behavior when car light fuse is blown 

 ست.رفتار کابین در صورت سوختن فیوز لامپ کابین قابل تنظیم است. که دارای دو گزینه است. که بصورت پیش فرض برروی گزینه اول تنظیم شده ا

 

 Continue normal operation :0 کند.در مد نرمال عمل می

 Only inspection :1 کند.کار می Inspectionتنها در مد 

  شود.مشاهده می Er09خطای  T2یا  T1( در صورت قطع سیم متصل به 1. بررسی شود که با فعال شدن حفاظت حرارتی موتور )گزینه 10

  شود.ظاهر می Er19خطای  BM2و  BM1. بررسی شود که با قطع سیم متصل به 11

  شود.ظاهر می Er14خطای  R2و  R1. بررسی شود که با قطع سیم متصل به 12

  . صحت عملکرد فن داخل تابلو و فن موتور بررسی شود.13

 شوید از مسیربرق با جابجایی فاز مواجه می زیاد قطعی . چنانچه در صورت14
Protection and monitoringsettings>>Mains power monitoring setting>>Phase sequence monitoring 

 کنید. ”off“را 
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 کردن دستگاه Updateیا  بروزرسانی. 2پیوست 

 مواردی که نیازمند به روز رسانی سیستم است:

سیستم نیازمندِ کند که تأکید می AREMمتفاوت باشد،  ARCODEبا  AREMدرون  SD. چنانچه ورژن نرم افزار موجود بر روی کارت 1

شروع کنید. سیستم پس از  F1را با فشردن دکمه  بروزرسانیشود که باید حالت  صفحه سیاه رنگی ظاهر می است. در این بروزرسانی

 شود. اندازی مجدد میراه بروزرسانی

 سیستم متصل شود. CANbus. چنانچه قطعه جدیدی به 2

 تعویض شود.ای در سیستم . چنانچه قطعه3

  
  SD-Cardموجود در  بروزرسانیلیست . 2-2شکل  افزار. بروزرسانی نرم1-2شکل 

 

 مراحل زیر را دنبال کنید: بروزرسانیبرای 

 به صفحه بعد بروید. AREM. ابتدا در منوی اصلی با چند بار زدن فلش پایین روی 1

 را فشار دهید. Enter( را انتخاب کرده و کلید 1-2)شکل  "Firmware Update". سپس شماتیک 2

 آغاز کنید. Enterرا با فشردن کلید  بروزرسانیای است که نزدیکترین تاریخ را دارد. گزینه بروزرسانی. آخرین 3

 بروزرسانیمتصل نشده بود، پس از اتصال باید برنامه را مجدداً  CANbusشود، اگر جزئی وجود دارد که به . زمانیکه نصب انجام می4

 شوند به درستی کار نخواهند کرد.به سیستم متصل می بروزرسانیاز  پسکنید. در غیر اینصورت اجزایی که 
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 . تنظیمات ساعت و روز و معرفی لیست خطا3پیوست 

 ضروری است: ”Error Logs“تنظیم این ساعت و روز برای بررسی ساعت و زمان دقیق بروز خطاهای ثبت شده در قسمت 

  
 . تنظیمات ساعت و روز1-3شکل 

های فلشهای بالا یا پایین مقدار آنرا کم کنید. برای حرکت بین اعداد از برای تغییر مقدار عدد در هر بخش برروی آن عدد رفته و با فلش

 استفاده کنید. AREMچپ و راست روی 

 را انتخاب کنید. ”Error Logs“، قسمت AREMروی  ”info“تذکر: برای مشاهده لیست خطاهای رخ داده در سیستم با زدن کلید 

  
 . لیست خطاها2-3شکل 
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 SP-16اتصالات  برد و .4پیوست 

 SP-16برد 

طبقه )بر  16شود. این برد حداکثر تا استفاده می SP-16در صورتیکه از اتصال سری برای کلید احضار طبقات استفاده نشود از برد واسط 

-طبقه است و در جمع 16آوری تک جهته قادر به اجرای دستوارت دهد. در دستورات جمعاساس تنظیمات دیپ سوئیچ( را پوشش می

باید استفاده شود و برای بیش از   SP-16کلیده، دو  2طبقه  16است. برای  SP-16طبقه با یک  9آوری دو جهته قادر به اجرای دستورات 

 شود. و برروی ریل نصب می  KBK10توان از اتصالات سری استفاده نمود. این برد در تابلو کنترل کنار طبقه تنها می 16

 
 SP-16تصویر برد 

 SP-16های پایهمعرفی 

 محل اتصال کاربرد نام پایه

REF+  کنترل پنل 100 ولت 24تغذیه 

REF-  کنترل پنل 1000 ولت 24زمین تغذیه 

 پایه نمایشگر مربوط به خرابی)با توجه به موقعیت جامپر( به  )خرابی( ”Out of Service“مشخصه  02

 پایه نمایشگر مربوط به حرکت)با توجه به موقعیت جامپر( به  )در حال حرکت( ”Busy“مشخصه  12

 پایه نمایشگر مربوط به جهت رو به پایین)با توجه به موقعیت جامپر( به  مشخصه جهت رو به پایین 31

 پایه مثبت نمایشگر مربوط به جهت رو به بالا مشخصه جهت رو به بالا 32

M0,…, M4 پشتیبانی کد گری(نمایشگر طبقات )با  خروجی گری 

A, B, C, D, E, F, G, G2, BC نمایشگر طبقات )سون سگمنت( خروجی سون سگمنت 

I1, ..., I16s به شاستی طبقات *ها فیدبک شاستی 

PO1, …, PO4 ریزیهای قابل برنامهخروجی ---------------- 

XCB1, XCB2 ( پرت اتصال سریCANbus)  به اتصالKXCBA مربوط به اتصا( ل و انشعابCANbus )بر روی تابلو 

CANH, CANL  اتصالاتCANbus  به اتصالKXCBA  مربوط به اتصال و انشعاب(CANbus )بر روی تابلو 

 بر روی تابلو( CANbus)مربوط به اتصال و انشعاب  KXCBAبه اتصال  DCولت   24ولتاژ  100

 بر روی تابلو( CANbusمربوط به اتصال ترمینال ) )100ولتاژ صفر ولت )ولتاژ مرجع برای ترمینال  1000

PI1, …, PI4 ریزیورودی قابل برنامه ----------------------- 

تغذیه  1000احضار باید از پایه  شوند در نتیجه فیدبک شاسی هایولت یا صفر( فعال می 24)زمین  1000با پایه  I1, …, I16های ورودی

 شوند.
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 SP-16 تنظیمات مربوط به دیپ سوئیچ 

 تنظیمات کلید تنظیم باید بر اساس جدول زیر انجام شود.

I1, I2, I3,…, I7, I8, I9, I10, …, I14, I15, I16 DS3 DS2 DS1 نوع فراخوانی/ درب/مسیر انتخابی 

 Aتوقف(/ درب  16-2آوری تک جهته رو به پایین )جمع I16 0 0 0تا  I1ها برای توقف اول تا شانزدهم به ترتیب به فیدبک شستی

 Bتوقف(/ درب  16-2آوری تک جهته رو به پایین )جمع I16 1 0 0تا  I1ها برای توقف اول تا شانزدهم به ترتیب به فیدبک شستی

 I8تا  I1به ترتیب به  8تا  1آوری رو به بالا برای توقف های جمعفیدبک شستی

 I16تا  I9به ترتیب به  9تا  2آوری رو به پایین برای توقف های جمعفیدبک شستی

 Aتوقف(/ درب  9-2آوری دو جهته )جمع 0 1 0

 I8تا  I1به ترتیب به  8تا  1آوری رو به بالا برای توقف های جمعفیدبک شستی

 I16تا  I9به ترتیب  9تا  2آوری رو به پایین برای توقف ای جمعهفیدبک شستی

 Bتوقف(/ درب  9-2آوری دو جهته )جمع 0 1 1

 Aتوقف(/ درب  2-16آوری تک جهته رو به بالا )جمع I16 0 0 1تا  I1ها برای توقف اول تا شانزدهم به ترتیب به فیدبک شستی

 Bتوقف(/ درب  2-16آوری تک جهته  رو به بالا )جمع I16 1 0 1تا  I1ها برای توقف اول تا شانزدهم به ترتیب به فیدبک شستی

  Aتوقف(/ درب  10-16آوری تک جهته رو به پایین)جمع I16 0 1 1تا  I1ها برای توقف اول تا شانزدهم به ترتیب به فیدبک شستی

 Bتوقف(/ درب  10-16آوری تک جهته رو به پایین)جمع I16 1 1 1تا  I1ها برای توقف اول تا شانزدهم به ترتیب به فیدبک شستی

 SP-16 دیپ سوئیچتنظیمات 

دهد. اگر صفر باشد یک باشد خروجی گری معکوس را می 4رود. اگر سوییچ برای خروجی های صفحه نمایش به کار می 4سوییچ شماره  

 "0"باید  6لی آینده قابل استفاده است. سوییچ شماره حتمابرای کاربردهای ا 5دهد. سوییچ شماره گری را در اختیار قرار میخروجی 

 بودن است. 1یا روشن بودن در سوییچ به معنای  "ON"کند. باشد کارت در مد تست کار می "1"باشد. اگر برابر با 

مطابق شکل زیر، جامپر  ولت باشید 24نیازمند ولتاژ  در حال حرکتو  خرابی، حرکت جهتهای اگر برای فعال کردن نشانگر تذکر:

“Polarity selection for 01, 12, 31 , 32 Outputs” نرا بصورت شکل سمت راست آ ولت باشید 0و اگر نیازمند ولتاژ  را بصورت شکل چپ

 .کنیدتنظیم 

 
 32 ,32 ,12 ,02های تنظیمات جامپر انتخاب پولاریته ولتاژ برای خروجی 
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 (آسانسور )برد اعلام طبقه G&Z Plus. برد 5پیوست 

ARKEL G&Z Plus  .(. این وسیله به مسافرین شماره طبقه کنونی، 1-4سیستمی برای پخش پیام صوتی درون آسانسور است )شکل پ

به  CANbusخرابی آسانسور، جهت حرکت کابین، باز شدن و بسته شدن درب، اضافه بار، خطر آتش سوزی، زلزله و ... را با اتصال از طریق 

 زمینه نیز از امکانات این برد است.ها و هشدارها پخش موسیقی پسز این پیامکند. به ججعبه رویزیون کابین اعلام می

 
 G&Z Plusتصویر برد 

 . تنظیمات1-5پ .

G&Z Plus  دارای کارت حافظهSD ریزی است. حالتاست که بوسیله کامپیوتر قابل برنامه( های ورودیCANbus کانتر ،)M1 کد گری و ،

تنظیم شود. محتویات این فایل بصورت  SDاین کارت  "G&Z"واقع در پوشه  "config.txt"دارد که در فایل کد باینری برای اتصال وجود 

 زیر است:

MODE=ARCODE 

OOSRT=60 

OLRT=30 

SDT=120 

SMST=00:00 

SMET=00:00 

باشد پیام عدم  Out of serviceقابل استفاده است و زمانیکه آسانسور در وضعیت  ARCODEبا تنظیمات فوق، این برد در سیستم 

کند. اگر ثانیه یکبار اعلام می 30ثانیه یک بار و هنگامی که آسانسور در وضعیت اضافه بار باشد هر  60دهی آسانسور را هر سرویس

-)به کابین هیچ فرمانی نرسد( اجرای فایل موسیقی نیز متوقف میثانیه بدون تغییر بماند  120های سیستم کنترل آسانسور برای ورودی

 شود.

افزار ویرایش متن )مثلا شود. بوسیله نرمنیز ساخته می "G&Z"در پوشه  "G&Z_CONFIG.exe"فایل پیکربندی بوسیله فایل اجرایی 

Wordpadتوان آنرا تغییر داد.( نیز بر اساس قواعد زیر می 

 تیهای عملیا. حالت2-5پ. 

 تعیین کننده حالتهای عملیاتی است که دارای پنج حالت است. MODEخط 

 "M1 :"MODE=M1برای شمارنده 

 "MODE=GRAY"برای کد گری: 

 "MODE=BINARY"برای کد باینری: 

 "ARL500 :"MODE=ARL500برای 

 "ARCODE :"MODE=ARCODEبرای 
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 ”config.txt“برای ایجاد فایل  G&Z_Configتذکر: بدلیل حساس بودن سیستم به نحوه نوشتن خطوط بهتر است از فایل 

 استفاده کنید.

 . بازه تکرار اعلان3-5پ. 

OOSRT بازه تکرار خارج از سرویس بودن آسانسور :"OOSRT=60"  است.که عدد روبروی آن بیانگر فاصله زمانی بین تکرار پیام 

OLRTبار های تکرار اعلان اضافه: بازه"OLRT=30" 

 شوند.ها تکرار نمیانتخاب شود، اعلان "0"های تکرار باید بر حسب ثانیه داده شود. اگر این بازه تذکر: بازه ➢

SDT تأخیر در قطع موزیک پس از توقف آسانسور :"SDT=120" 

انتخاب شود،  "0"آسانسور باید به ثانیه داده شود. اگر زمان آماده به کار تذکر: تأخیر در قطع موزیک پس از توقف  ➢

 شود.فایل موسیقی بدون توقف پخش می

SMST شروع زمان سکوت. با رسیدن به این زمان برد :G&Z  از این ساعت به بعد هیچ یک از اصوات مربوط به اعلان طبقه و موسیقی را

 کند.اجرا نمی

SMET=00:00ان سکوت. با رسیدن به این زمان از شبانه روز برد : اتمام زمG&Z  به عملکرد عادی خود برای پخش موسیقی و اعلام طبقه

 گردد.باز می

 شود.ها برروی صفر تنظیم شوند، سیستم در هیچ ساعتی از شبانه روز بی صدا نمیچنانچه این زمان ➢

 شود:بصورت زیر مشخص می G&Z_Configاین بازهای تکرار در صفحه فایل 

 
 G&Z_Configبا استفاده از فایل  G&Zتنظیمات برد  

 های صوتی مرتب های و سیگنال. فایل4-5پ. 

 باشد. ”MP3“تذکر: تمامی صداهای اخطار و اطلاعات باید به فرمت  ➢
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وجود ندارد. موسیقی متن تا زمانیکه پیام یا اخطاری وجود ندارد اجرا  "Music"پوشه به mp3 های محدودیتی برای افزودن فایل

تواند به اعلان پیام می mp3اضافه شود چرا که تنها یک فایل  warning/infoتواند به پوشهمی mp3شود. تنها یک فایل می

warning/info .مرتبط باشد 

 
 G&Z Plusبرد  SD Cardپوشه موجود در 

 . اعلان نام یا شماره طبقه مورد نظر5-5پ. 

و  ”Gong“درون پوشه  mp3شود( در ابتدا فایل دریافت می Ding Dongیا DDرسد )سیگنال زمانیکه آسانسور به طبقه مورد نظر می

درون  mp3ترین توقف باشد فایل شود. به عنوان نمونه اگر آسانسور در پاییندرون پوشه شماره توقف فعلی اجرا می mp3سپس فایل 

 64)یک( و بالاترین توقف با  1شود )پایین ترین توقف با اجرا می ”64“درون پوشه  mp3باشد فایل  64یا اگر در توقف  ”1“پوشه 

 شود(.مشخص می

ابی یا انجام دهی )به هنگام خریا عدم سرویس out of serviceزمانیکه آسانسور در وضعیت : Out of serviceصدای اعلان 

 کند.را اجرا می ”Xservice“درون پوشه  mp3فایل  G&Zتعمیرات( باشد 

 کند.را اجرا می ”Overload“درون پوشه  mp3فایل  G&Zبار باشد زمانیکه آسانسور دارای اضافهبار: صدای اعلان اضافه

 PI1گیرد. زمانیکه ورودی مورد استفاده قرار میبرای هشدارهای اضافی  PI1, PI2, PI3های ورودی:  PI1, PI2, PI3های ورودی

-اجرا می ”PI2“درون پوشه  mp3فعال شود فایل  PI2شود. زمانیکه ورودی اجرا می ”PI1“درون پوشه  mp3فعال شود فایل 

 شود.اجرا می ”PI3“درون پوشه  mp3فعال شود فایل  PI3شود.زمانیکه ورودی 

درون  mp3سوزی است فایل زمانیکه آسانسور در وضعیت آتشکند(: کار می CANbusاتصالاتسوزی )تنها با هشدار آتش

 شود.اجرا می ”fire“پوشه 

درون پوشه  mp3کند، فایل زمانیکه آسانسور سیگنال زلزله را دریافت میکند(: کار می CANbusهشدار زلزله )تنها با اتصالات

“Quake” شود.اجرا می 
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مسیر حرکت را برای طبقه بعد معرفی  G&Zکند(: کار می CANbusبعدی آسانسور )تنها با اتصال اطلاعات جهت حرکت 

رو به بالا باشد فایل  کند و اگر جهت حرکترا اجرا می ”Next_Dwn“درون پوشه mp3کند. اگر جهت حرکت پایین باشد فایل می

 شود.اجرا می ”Next_Up“درون پوشه 

درون پوشه  mp3فایل  G&Zشود باز می Aزمانیکه درب کند(: کار می CANbusبااتصال  اطلاعات باز شدن درب )تنها

“DA_open”  و زمانیکه دربB شود فایل باز میmp3  درون پوشه“DB_open” کند.را اجرا می 

درون پوشه  mp3فایل  G&Zشود بسته می Aزمانیکه درب کند(: کار می CANbusاطلاعات بسته شدن درب )تنها با اتصال 

“DA_close”  و زمانیکه دربB شود فایل بسته میmp3  درون پوشه“DB_close” کند. را اجرا می 

 . بروزرسانی6-5پ. 

گیرد. اگر این قرار می G&Z Plusمربوط به  RAMدرون  ”firmware“با بروزرسانی سیستم آخرین نسخه فایل بروزرسانی در پوشه 

 G&Zشود. در صورتیکه جدیدتر از نسخه برنامه موجود در حافظه باشد، عملیات بروزرسانی خودبخود انجام میای پوشه شامل نسخه

، ARCODEدر سیستم نیست.  ”Firmware“های نسخه جدید در پوشه کار کند، نیازی به اضافه کردن فایل ARCODEبا 

 شود.انجام می AREMبروزرسانی تمامی اجزا از طریق 

 G&Z-Plusیمات صدای . تنظ7-5پ. 

 RAMهای موسیقی با دو پتانسیومتر مجزا قابل تنظیم است که در دو طرف محل اتصال صدای هشدار/اطلاعات )موسیقی( و فایل

 دستگاه وجود دارد.

 ”MUSIC VOLUME“صدای موسیقی از طریق پتانسیومتری به نام یا صدای موسیقی:  ”MUSIC VOLUME“پتانسیومتر 

 قابل تنظیم است.

 ”VOICE VOLUME“صدای سخنگو از طریق پتانسیومتری به نام یا صدای سخنگو در:  ”VOICE VOLUME“پتانسیومتر 

 قابل تنظیم است.

 . اتصالات الکتریکی8-د

 های عملکردحالت های سیگنالورودی
3G 2G 1G 0G 

M3 M2 M1 M0 کد باینری 

M3 M2 M1 M0 کد گری 

 817 M1 32  کانترM1  

 هاورودی توضیحات

 G0-G4 های ورودی بر اساس حالت ورودیسیگنال

 PI1-PI3 ریزیبرنامههای قابل ورودی

 02 ورودی خرابی

 804 ورودی اضافه بار

 Ding dong DDورودی 

 
 

 اتصالات سیم یه سیم لازم است سایر محصولاتبرای  لازم است CANbusتنها اتصال به  ARCODEبرای 
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 100 ولت 24

  1000 زمین
 

 

 CPC-Tبرد . 6پیوست 

 باشند:استفاده نمود که مشابه یکدیگر بوده و فقط در موارد زیر متفاوت می CPC-Tاز  CPCتوان بجای برد برای ارتباط شاسی کابین می

 .ندارد( BT1و  BT5های شستی گیرد )نیاز به سوکتها از طریق ترمینال انجام مییتساتصال ش .1

 خروجی کد باینری و گری دارد. .2

فقط  CPC-Tشود. در برد ولت تحریک می 24یا  100که با  CPCشوند )بر خلاف ( فعال میGND) 1000ها با های ترمینالپایه .3

PI2  ،PI3  وPI4  شوند(.ولت فعال می 24با 

 کند.طبقه را پشتیبانی می 16تنها  .4

 
 CPC-Tبرد 

 :CPC-Tهای معرفی ترمینال 

 کاربرد نام ترمینال

 خروجی برای نمایش حرکت به سمت پایین 31

 خروجی برای نمایش حرکت به سمت بالا 32

 (OVERLOADخروجی برای نمایش اضافه بار ) 804

 (OUT OF SERVICE) دهی استخروجی برای نمایش سیستم خارج از سرویس 02

M0 ,M1 ,M2, M3 قابل تنظیم با دیپ سوئیچ( خروجی کد گری یا باینری( 

X-CB1, X-CB2  جهت اتصالاتCANbus 

 DCولت  24خروجی  100

PT1  ریزیترانزیستوری قابل برنامهخروجی 
AL ی آژیرتورودی شس 

 DCصفر ولت  1000

AA خروجی برای روشن کردن چراغ اضطراری 

XKON2 اتصال به برد  سوکتIBC )با کابل آکوپ( 

YK1 . . .YK5 (جهت اتصال برای ارتباط داخلیIntercom) با آیفون 

BAT پایه مثبت باطری 
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Speaker  جهت اتصال اسپیکر 

PI4 ریزیورودی قابل برنامه 

PI3 سوئچ آتش نشان 

PI2  سوئچVIP 

PB1 پوش باتون قابل برنامه ریزی 

Close  شاسیDC )جهت بستن درب( 

Open  شاسیDO )جهت باز کردن درب( 

Fan  شاسیfan )جهت روشن کردن فن( 

I01 . . . I16 های طبقاتشاسی 

 سوئیچ:تنظیمات دیپ 

 S2 S1 تنظیمات S4 S3 تنظیمات

 B on Onو  Aهر دو درب  off on کد گری

 A off Onفقط درب  on on معکوس کد گری

 B on offفقط درب  off off کد باینری

    on off معکوس کد باینری
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 خطاها کدو یابی جدول عیب. 7پیوست 

 شود خلاصه شده است.نمایش داده می AREMدر جدول زیر کد خطاها و پیامی را که در مورد هرخطا برروی 

 مشخص شده است. 1-6در شکل پ.  AREMها در صفحه اصلی محل نمایش کد خطاها و توصیف آن

 
 AREMمحل نمایش خطا در صفحه 

مسیر زیر جهت برطرف کردن آن اقدام کنید. پس از پاک کردن این خطا با یک بار رویزیون و در صورتیکه خطای سیستم از نوع خطای دائم باشد باید از 

 شود.نرمال کردن سیستم مشکل برطرف می

 
 پاک کردن خطای دائم

 چگونگی رفع خطا دلیل کد خطا

01 

Error code: 01 

Could not read parameters. Checksum wrong 

ARCODE تواند نمی

 پارامترها را بخواند.
 باشد. با واحد پشتیبانی تماس بگیرید.درایو دارای مشکل سخت افزاری می ✓

02 

Error code: 02 

Could not write parameters. Verify error 
 باشد. با واحد پشتیبانی تماس بگیرید.درایو دارای مشکل سخت افزاری می ✓ عدم تطابق پارامترها

04 

Error code: 04 

No connection with ENCA board 

( متصل ENCIبرد انکودر)

 نیست.

 برد انکودر و کابل فلت متصل به آن را بررسی کنید. ✓

متناسب با نوع برد  باید نوع موتور را از لحاظ گیربکسی یا گیرلسدر قسمت پارامترها  ✓

چک کنید )برای موتورهای گیرلس نوع کارت  باشد، آنرا نصب شده در کنترلرانکودر 

 باشد(. ENCIو برای موتورهای گیربکسی باید از نوع  ENCAانکودر 

05 Error code: 05 
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DIP-switch configuration wrong or could not be read 
 بگیرید.باشد. با واحد پشتیبانی تماس افزاری میدرایو دارای مشکل سخت ✓ دیپ سوئیچ مشکل دارد.

07 

Error code: 07 

Current was over driver limit 

جریان از حد مجاز درایو 

 باشد.بالاتر می

 مصرفی مطمئن شوید. از انتخاب تابلو و موتور متناسب با جریان ✓

 دهد، قاب وزنه را چک کنید.اگر این خطا فقط در یک جهت رخ می ✓

 کنید.را چک جریان و سرعت  PID تنظیمات  ✓

 ”Device Parameters“شتاب حرکتی را ز طریق تنظیمات حرکتی در قسمت  ✓

Driver settings Travel curve settings Comfort level 

 کمتر شود. Performnanceبالاتر و  Comfortدرجه  کاهش دهید.

08 

Error code: 08 

Current was near motor limit continuously 

ثانیه  6برای جریان موتور 

بالاتر از جریان نامی موتور 

 باشد.می

 مصرفی مطمئن شوید. از انتخاب تابلو و موتور متناسب با جریان ✓

 دهد، قاب وزنه را چک کنید.اگر این خطا فقط در یک جهت رخ می ✓

 از مسیر  ”Device Parameters“را در قسمت جریان و سرعت PIDتنظیمات  ✓

Driver settings PID Control settings 

 چک کنید.

 شتاب حرکتی را از طریق تنظیمات حرکتی کاهش دهید. ✓

09 

Error code: 09 

Motor or control cabinet overheated 
موتور یا تابلو بیش از حد داغ 

 شده است.

 و را بررسی کنید.( موتور یا تابلPTCاتصالات و عملکرد سنسور دمای ) ✓

 درایو را چک کنید. وفن موتور  ✓

10 

Error code (permanent): 10 

Dropping of main contactors could not be sensed 

 قطع (RPکنتاکتور اصلی)

( به KRCشده ولی فرمان)

 رسد.درایو نمی

 را چک کنید. روی آنکمکی  (NCتیغه بسته )و  K1,K2, K3 کنتاکتورهای اصلی ✓

 باشد. 0. در عملکرد نرمال باید روی اضطراری( را چک کنید)نجات  SEVسوئیچ  ✓

باشد که برای پاک کردن این خطا باید از روی این خطا از نوع خطای دائم می تذکر: ❖

AREM  با زدن کلیدTools  وارد گزینهSystem Tools  شوید و سپس گزینهClear 

permanent errors (.2-را انتخاب کنید )شکل و 

11 

Error code (permanent): 11 

Picking of main contactors could not be sensed 
 وصل( RPکنتاکتور اصلی)

( به KRCشده ولی فرمان)

 رسد.میدرایو 

 را چک کنید. روی آنکمکی  (NCتیغه بسته )و  K1,K2, K3 کنتاکتورهای اصلی ✓

 باشد.( میpermanentاین خطا از نوع خطای دائم) تذکر: ❖

12 

Error code (permanent): 12 

Holding of mechanical brake not sensed 

بسته شدن ترمزها تشخیص 

 شود.داده نمی

 را از مسیر "Mechanical brake monitoring (P0045)" پارامتر ✓

Device parameters Protection and monitoring settings Other protection 

settings Mechanical brake monitoring 

سوئیچ به این میکروفیدبک وئیچ نداشته باشد و یا اگر ترمز اول میکروس چک کنید.

 باشد. ”Off“متصل نباشد باید بر روی  PI11های پایه

را چک کنید. اگر ترمز دوم  "Mechanical brake-2 monitoring (P0800)"پارامتر  ✓

متصل نباشد  PI12های این میکروسوئیچ به پایه فیدبک میکروسوئیچ نداشته باشد و یا

 باشد. ”Off“باید بر روی 

 های ترمز و اتصالات مربوطه را چک کنید.میکروسوئیچ ✓

باشد )به نحوه پاک کردن آن در (میpermanentاین خطا از نوع خطای دائم ) تذکر: ❖
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 اشاره شده است(. 10خطای 

13 

Error code (permanent): 13 

Release of mechanical brake not sensed 

شدن ترمزها تشخیص  باز

 شود.داده نمی

 را چک کنید."Mechanical brake monitoring (P0045)" پارامتر ✓

 را چک کنید. "Mechanical brake-2 monitoring (P0800)"پارامتر  ✓

 میکروسوئیچ های ترمز و اتصالات مربوطه را چک کنید. ✓

 باشد.(میpermanentاین خطا از نوع خطای دائم ) تذکر: ❖

14 

Error code: 14 

DC-bus voltage is too high 
درونی درایو بیش  DCولتاژ 

باشد ) حد از حد بالا می

 ولت(. 715نرمال 

در صورتیکه در اتصالات یا مقاومت  را بررسی کنید. R2و  R1مقاوت ترمز و اتصالات  ✓

 ترمز ایرادی وجود داشته باشد این خطا صادر می شود.

 سطح ولتاژ ورودی را بررسی کنید. ✓

15 

Error code: 15 

DC-bus voltage is too low 

درونی درایو کمتر  DCولتاژ 

 باشد.از حد پایین می

 شود.حداقل ولتاژ از رابطه زیر محاسبه می تذکر: ❖

Vmin = 1.414 * 0.8 * Mains voltage (P416) 
 چک کنید.را  ”Mains voltage (P416)“پارامتر  ✓

 سطح ولتاژ ورودی را بررسی کنید. ✓

16 

Error code: 16 

Power-module (IPM) reported error 

( IPMبرد قدرت داخلی )

 دهد.درایو خطا می

این برد در صورت بروز جریان زیاد، ولتاژ زیاد و دمای زیاد یک سیگنال خطا  تذکر: ❖

 کند.صادر می

بیشترین تکرار این خطا در هنگام رها کردن کلید های جهت در رویزیون یا ریکال  ✓

عبور  در حینگردد و کنتاکتورهای اصلی باشد. در این حالت، مدار ایمنی قطع میمی

گردد. لطفاً در این میاین خطا شوند که در نتیجه باعت فعال شدن جریان قطع می

هم فشار دهید )بجز مواردی  حالت برای نگه داشتن کابین کلیدهای بالا و پایین را با

چنانچه مدار ایمنی هم  (.و ناگهانی نگه داشته شودبصورت اضطراری  کابین بایدکه 

 بصورت ناگهانی در حین حرکت قطع شود نیز این پیام صادر می شود.

17 

Error code: 17 

Inconsistent encoder speed reading 
 هایپالس سرعت حرکت با

 انکودر تناقض دارد.

 کوپل بین انکودر و موتور را بررسی کنید. ✓

 اتصالات انکودر را بررسی کنید. ✓

18 

Error code: 18 

Car overspeeded 

سرعت کابین قابل کنترل 

 نیست.

شوید. اگر سرعت "Driver graphs" وارد گزینه Infoو فشردن کلید  AREMاز روی  ✓

( قابل تنظیم در Vref( با سرعت مورد نظر )Vactاندازه گیری شده توسط انکودر )

منطبق نبود باید پارامترهای حرکتی مربوط "Maximum travel speed (P135)" پارامتر

 از مسیر ”Device Parameters“را در قسمت  PIDبه 

Driver settings PID Control settings 
 (P421) (P420) ,(P388) ,(P387) تنظیم کنید.

19 

Error code: 19 

Could not reach required speed 

آسانسور به سرعت مورد نیاز 

 رسد.نمی

 اتصالات موتور را بررسی کنید. ✓

 (P421) ,(P420) (P388) ,(P387) را تنظیم کنید. PIDپارامترهای حرکتی مربوط به  ✓

، اتصالات انکودر و جهت انکودر را در Open loopدر موتورهای گیربکسی اگر در حالت  ✓

 از مسیر  ”Device parameters“قسمت 

Driver settings Motor encoder settings Encoder direction 
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 بررسی کنید. 

 ترمزهای موتور را چک کنید که در حین حرکت بطور کامل باز باشد. ✓

20 

Error code: 20 

Encoder connection fault 

( متصل ENCAانکودر)برد 

 نیست.

 برد انکودر و کابل فلت مربوطه را بررسی کنید. ✓

نوع موتور را از لحاظ گیربکس یا گیرلس متناسب با نوع برد انکودر در قسمت پارامترها  ✓

 چک کنید.

و در بخش مربوط به اینکودر دوران انکودر با حرکت موتور  infoچنانچه در قسمت  ✓

 مشهود نیست باید سوکت اتصال سیم به اینکودر نیز بررسی شود.

21 

Error code: 21 

At least one phase missing 
حداقل یکی از فازها قطع 

 باشد.می
 فاز ورودی را بررسی کنید. 3 ✓

22 

Error code: 22 

3-Phase sequence is wrong 
 را با هم جابجا کنید.ورودی تابلو فرمان دو فاز  ✓ فاز اشتباه است. 3ترتیب 

23 

Error code: 23 

24V supply voltage too low 
ولت خیلی کم  24ولتاژ 

 است.

 را بررسی کنید. DCولت  24اتصالات منبع تغذیه  ✓

 منبع سوئیچینگ را بررسی کنید.DCولت  24مقدار ولتاژ ورودی و خروجی منبع تقذیه ✓

24 

Error code: 24 

Car was below bottom floor level 

کابین از سطح پایین ترین 

 طبقه نیز پایین تر است.

 کابین را در حالت رویزیون به بالا ببرید. ✓

دهد و روی می ML1, ML2 ,817این خطا در اثر عملکرد نامناسب سنسورهای  تذکر: ❖

 انکودر هیچ نقشی ندارد.

25 

Error code: 25 

Car was over top floor level 

ترین  بالا کابین از سطح

 طبقه نیز بالاتر است.

 کابین را در حالت رویزیون به پایین ببرید. ✓

دهد و روی می ML1, ML2 ,818این خطا در اثر عملکرد نامناسب سنسورهای  تذکر: ❖

 انکودر هیچ نقشی ندارد. اتصالات و محل نصب این سنسورها و آهنرباها را بررسی کنید.

26 

Error code: 26 

Total current measurement was non-zero 

گیری شده کل جریان اندازه

برابر صفر ( U,V,Wاز موتور )

 نیست.

 اتصالات موتور را چک کنید. ✓

 کنتاکت های کنتاکتور موتور را چک کنید. ✓

باشد. با واحد پشتیبانی تماس اگر خطا ادامه داشت احتمالا سنسور جریان معیوب می ✓

 بگیرید.

با دریافت این خطا در موتورهای گیرلس پس از اتوتیون با روشن کردن حفاظت ترتیب  ✓

ظاهر شد. محل دو فاز را تغییر دهید تا  Er22به توالی سه فاز  سه فاز خطای مربوط

خطا بر طرف شود و به این ترتیب با خاموش کردن این حفاظت دیگر این خطا مشاهده 

 نمی شود.

27 

Error code: 27 

Maximum allowed time of travel between two adjacent floors is exceeded 

مدت زمان حرکت بین دو 

طبقه مجاور از حداکثر زمان 

 مجاز نیز افزایش یافته است.

 Maximum (P0044)“حداکثر زمان مجاز حرکت بین دو طبقه مجاور در پارامتر  ❖

allowed time of travel between floors” :از مسیر 

Device parameters Protection and monitoring settings Other protection 

settings Maximum allowed time of travel between floors 
 شود.تنظیم می
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 سنسورهای طبقات را چک کنید. ✓

 جابجا شده باشند(. ممکن است موقعیت آنهاآهنرباهای خطی را چک کنید ) ✓

ثانیه( کافی نباشد  45در مواقعی که فاصله طبقات بسیار زیاد باشد و حداکثر زمان ) ✓

باید از یک آهنربا و سنسور اضافی در بین این دو طبقه استفاده کرد و با فعال کردن 

 شود.زمان حرکت ریست می "Time travel reset :(TTR)"ورودی 

28 

Error code: 28 

No EN signal 

 موجود نیست. ENسیگنال 

نیز باشد ولی  140Pوصل گردد و سیگنال  (RPاگر رله مربوط به کنتاکتور اصلی ) ❖

 دهد.ثانیه وصل نباشد این خطا روی می 3برای  ENسیگنال 

 وصل بودن کنتاکتور موتور را بررسی کنید.، RPبعد از فعال شدن سیگنال  ✓

 ی کنید.بررس ARCODEرا بر روی پنل  ENاتصالات سیگنال  ✓

29 

Error code (permanent): 29 

ML1-ML2 short circuited 

ML1 - ML2  اتصال کوتاه

 شده است.

این خطا زمانی که هر دو سیگنال در یک زمان شروع یا متوقف شوند )معمولاً موقع  ❖

 دهد. سانتی طبقات(، روی می 30نصب آهنرباهای 

 باشد.( میpermanentاین خطا از نوع خطای دائم ) تذکر: ❖

 باید بررسی شود. ML2و  ML1اتصالات آهنرباهای  ✓

30 

Error code: 30 

ML1-ML2 sequence wrong or could not be read 
نادرست  ML1–ML2ترتیب 

 است یا قابل خواندن نیست.

 بالا قرار داده شوند.  ML2پایین و  ML1های مغناطیسی باید به ترتیب سوئیچ ✓

 را بررسی کنید. ML2و  ML1های اتصالی سنسورهای کابل ✓

31 

Error code: 31 

Door(s) could not close 

 شوند.ها بسته نمیدرب

داده یا بسته شدن درب  "Close the door"شود که دستور این خطا زمانی مشاهده می ✓

 ( در زمان بسته شدن فعال نباشند. 140-130-120شود و مدارهای ایمنی )

 -Door (P0017/P0050)"ممکن است که زمان بسته شدن درب کافی نباشد. این زمان  ✓

A/B normal closing time"  را در“Device Parameters” از مسیر 

Door settings Door-A settings Door-A normal closing time 
Door settings Door-B settings Door-B normal closing time 

 افزایش دهید.  

 های فرمان بسته شدن درب را در جعبه رویزیون بررسی کنید.کابل ✓

ممکن است که اشکالی در  اتصالات درب وجود داشته باشد. اتصالات قفل نصب شده   ✓

 ها متصل نیستند ،  از مسیر را بررسی کنید. اگر لیمیت سوئیچ

 
Door settings Door-A settings Door-A limit switches 
Door settings Door-B settings Door-B limit switches 

 "not connected"گزینه  "Door limit switches parameter"در پارامتر لیمیت سوئیچ 

 را انتخاب کنید. "متصل نشده"به معنای 

32 

Error code: 32 

Door(s) could not Open 

 شوند.ها باز نمیدرب

یا باز شدن درب داده  "Open the door"شود که دستور این خطا زمانی مشاهده می ✓

 ( در زمان باز شدن درب قطع نشوند.140-130-120شود و مدارهای ایمنی )

 را از مسیر (P0013/P0020)زمان باز شدن درب ممکن است کافی نباشد. این زمان ✓

Door settings Door-A settings Door-A normal opening time 
Door settings Door-B settings Door-B normal opening time 

 افزایش دهید. 

-های باز شدن درب را در جعبه رویزیون بررسی کنید. اگر لیمیت سوئیچاتصالات رله ✓
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 "Door limit switches parameter"های متصل نیستند ، از پارامتر لیمیت سوئیچ در 

 را انتخاب کنید. "متصل نشده"به معنای  "not connected"گزینه 

 ,120به ترمینال های  130,135ل برای درب اتوماتیک مدار ایمنی درب به جای ترمینا ✓

 متصل شود. 135 ,130و پل بین  130

34 

Error code: 34 

130 off when 140 on. Check safety circuit 
غیرفعال است  130سیگنال 

فعال  140در صورتی که 

 است.

 ها را بررسی کنید.کنتاکت درب ✓

35 

Error code: 35 

Safety circuit (120) was OFF 
( در زمان 120مدار ایمنی )

 حرکت قطع شده است.

هایی از اتصالات را که را بررسی کنید. در طول جابجایی ،  بخش 120مدار ایمنی  ✓

 کند ) اتصالات شل( را بررسی کنید.مکانشان با جابجایی تغیر می

37 

Error code: 37 

140 interrupted during travel 
در زمان حرکت قطع  140

 شده است.
 اتصالات درب را بررسی کنید. ✓

38 

Error code: 38 

Encoder position was too different from magnet reading 

موقعیت انکودر با موقعیت 

دریافتی از آهنربا )مربوط به 

تشخیص ناحیه درب( بسیار 

 متفاوت است

 کوپل انکودر با موتور را چک کنید. ✓

 آهنرباهای درب را چک کنید.محل  ✓

LEDسیگنالهایی که از سنسورها دریافت می گردند را بررسی کنید. )از طریق بررسی  ✓

بر روی  ML1, ML2یا خاموش و روشن شدن  IBCبر روی  ML1, ML2های 

AREM.) 

39 

Error code: 39 

Door-zone magnet could not be found 
آهنرباهای خطی شناسایی 

 شوندنمی

 از آهنرباها دور نیستند. ML2و  ML1مطمئن شوید که سنسورهای  ✓

 کوپل بودن انکودر را چک کنید. ✓

40 

Error code (permanent): 40 

Earthquake sensor activated 
سنسور زلزله فعال شده 

 است.
 باشد.( میpermanentاین خطا از نوع خطای دائم ) تذکر: ❖

41 

Error code (permanent): 41 

817 signal was not OFF when it should 
خاموش نیست  817سیگنال 

در صورتی که باید خاموش 

 باشد.

جابجا شده باشند یا سرخوردگی سیم بکسل وجود دارد  817ممکن است که آهنرباهای 

 متر(.سانتی 15)اختلاف با پالس انکودر 

 باشد.( میpermanentاین خطا از نوع خطای دائم ) تذکر: ✓

42 

Error code (permanent): 42 

817 signal was not ON when it should 
روشن نیست  817سیگنال 

در صورتی که باید روشن 

 باشد.

جابجا شده باشند یا سرخوردگی سیم بکسل وجود دارد  817ممکن است که آهنرباهای  ✓

 متر(.سانتی 35)اختلاف با پالس انکودر 

 باشد.( میpermanentاین خطا از نوع خطای دائم ) تذکر: ❖

43 

Error code (permanent): 43 

818 signal was not OFF when it should 
خاموش نیست  818سیگنال 

در صورتی که باید خاموش 

جابجا شده باشند یا سرخوردگی سیم بکسل وجود دارد  818ممکن است که آهنرباهای  ✓

 متر(.سانتی 15)اختلاف با پالس انکودر 



 
 

 

 

65 
 

 باشد.( میpermanentاین خطا از نوع خطای دائم ) تذکر: ❖ باشد.

44 

Error code (permanent): 44 

818 signal was not ON when it should 
روشن نیست  818سیگنال 

در صورتی که باید روشن 

 باشد.

جابجا شده باشند یا سرخوردگی سیم بکسل وجود دارد  818ممکن است که آهنرباهای  ✓

 متر(.سانتی 35)اختلاف با پالس انکودر 

 باشد.( میpermanentاین خطا از نوع خطای دائم ) تذکر: ❖

47 

Error code: 47 

Brake resistor overheated 
مقاومت ترمز بیش از حد داغ 

 شده است.
 نحوه نصب مقاومت ترمز و سیم بندی آن بررسی گردد. ✓

48 

Error code: 48 

Heatsink overheated 

 ARCODEدمای داخل 

 بیش از حد بالا رفته است.

 از مسیر  ”Heatsink overheat error threshold (P0774)“این دما در پارامتر  ✓

Protection and monitoring settings Other protection settings 

 باشد.قابل تنظیم می

 را بررسی کنید. ARCODEفن  ✓

 عملکرد فن تابلو فرمان بررسی شود. ✓

49 

Error code: 49 

External error (XER1) signal activated 

سیگنال خطای خارجی 

(XER1) فعال شده است . 
ثانیه بعد از غیر فعال شدن  5 و خطا سیستم بلافاصله متوقف شدهبا فعال شدن این  ✓

 گردد.این سیگنال به عملکرد عادی خود باز می

50 

Error code: 50 

External error (XER2) signal activated 

سیگنال خطای خارجی 

(XER2) فعال شده است . 
ثانیه بعد از غیر  5 و شدهبا فعال شدن این خطا سیستم در نزدیک ترین طبقه متوقف  ✓

 گردد.فعال شدن این سیگنال به عملکرد عادی خود باز می

51 

Error code: 51 

External blocking (XBL1) signal activated 

سیگنال خارجی قفل کردن 

فعال شده  (XBL1)آسانسور 

 . است

برای عملکرد نرمال ضمن  و با فعال شدن این خطا سیستم بلافاصله متوقف شده ✓

 اندازی شود.غیرفعال شدن سیگنال باید سیستم مجددا راه

52 

Error code: 52 

External blocking (XBL2) signal activated 

سیگنال خارجی قفل کردن 

فعال شده  (XBL2)آسانسور 

 . است

برای عملکرد نرمال ضمن  و ترین متوقف شدهبا فعال شدن این خطا سیستم در نزدیک ✓

 اندازی شود..غیرفعال شدن سیگنال باید سیستم مجددا راه

54 

Error code: 54 

OGD Error 

 OGDخطای 
بک به مقدار زیادی افزایش یافته شود که پارامتر ضد رولاین خطا زمانی مشاهده می ✓

 باید کاهش یابد.های رول بک باشد و در نتیجه شروع حرکت با لرزش همراه باشد. بهره

55 

Error code: 55 

Contactor dropped 
کند ولی موتور حرکت می

-دریافت نمی ENسیگنال 

 شود

 مدار ایمنی را بررسی کنید. ✓

 را بررسی کنید. ENاتصالات مربوط به سیگنال  ✓

 های کمکی کنتاکتورها را بررسی کنید.کنتاکت ✓

56 
Error code: 56 

817 & 818 cut at the same time 
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هم  818و  817های سیگنال

 شوند.زمان قطع می
 را بررسی کنید. 818و  817اتصالات ، سنسورها و آهنرباهای  ✓

58 

Error code: 58 

Current sensors offset fault 
 باشد. با واحد پشتیبانی تماس بگیرید.کنترلر دارای مشکل سخت افزاری می ✓ دهدسنسور جریان خطا می

59 

Error code: 59 

Car moving on wrong direction 

کابین در جهت مخالف 

 کندحرکت می

 جهت حرکت کابین را چک کنید. ✓

 را بررسی کنید. 817دهد اگر در حرکت رو به بالا خطا می ✓

 را بررسی کنید. 818دهد اگر در حرکت رو به پایین خطا می ✓

60 

Error code: 60 

Door-bridging failure 

 دهد.خطا می DBRبرد 
 معیوب است. DBRبرد  ✓

 دارای نویز الکتریکی هستند. ML2و  ML1های سیگنال ✓

61 

Error code: 61 

CPU error 
CPU باشد. با واحد پشتیبانی تماس بگیرید.درایو دارای مشکل سخت افزاری می ✓ دهد.خطا می 

62 

Error code: 62 

CPU error 
CPU باشد. با واحد پشتیبانی تماس بگیرید.درایو دارای مشکل سخت افزاری می ✓ دهد.خطا می 

63 

Error code: 63 

CPU error 
CPU باشد. با واحد پشتیبانی تماس بگیرید.درایو دارای مشکل سخت افزاری می ✓ دهد.خطا می 

71 

Error code: 71 

License key (dongle) not found 

 شود.دانگل یافت نمی

انتخاب شده باشد  "Arcode Basic"گزینه  "Arcode Class (P0839)" اگر در پارامتر ✓

 باشد.نیازی به دانگل ندارد و درصورت انتخاب دو گزینه دیگر نیازمند دانگل می

 در صورت لزوم برای تهیه دانگل با واحد فروش تماس بگیرید. ✓

72 

Error code: 72 

Limited feature 

 خطای محدودیت کاربرد

انتخاب شده باشد،  "Arcode Basic"گزینه  "Arcode Class (P0839)" اگر در پارامتر ➢

 باشد:خطا بدلیل یکی از موارد زیر می

 انتخاب شده است. 16تعداد طبقات بیشتر از "Number of floors (P0002)" در پارامتر .1

 1.6حداکثر سرعت حرکت بیشتر از  "Maximum travel speed (P0135)" در پارامتر .2

 انتخاب شده است.

 باشد.می 2تعداد آسانسورهای گروهی بیشتر از  .3

 "Yes"با انتخاب گزینه "Firefighter operation (Phase-2) active (P0842)" پارامتر .4

 فعال شده است.

فعال شده  " Enabled "با انتخاب گزینه  "Priority service function (P0890)"پارامتر .5

 است.

انتخاب  "Fixed park floor"گزینه "Park floor selection method (P0942)" در پارامتر .6

 شده است.

انتخاب شده   "Arcode Midline"گزینه  "Arcode Class (P0839)" اگر در پارامتر ✓

 باشد:باشد، خطا بدلیل یکی از موارد زیر می

 انتخاب شده است. 24تعداد طبقات بیشتر از "Number of floors (P0002)" در پارامتر .1

 2.5حداکثر سرعت حرکت بیشتر از  "Maximum travel speed (P0135)" در پارامتر .2
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 انتخاب شده است.

 باشد.می 4تعداد آسانسورهای گروهی بیشتر از  .3

73 

Error code: 73 

Detected entry inside shaft 

 تشخیص ورود به داخل چاه
 Shaft entry protection switchریزی، ورودی با عنوان هایِ قابلِ برنامهدر قسمت ورودی

floor   یاSPR  قابل تعریف است و در صورتی که فیدبک این سنسور به سیستم فعال شود این

 شود.خطا در سیستم ظاهر می

80 

Error code: 80 

Current was near motor limit continuously 

 جریان موتور زیاد شده است.

 پارامترهای موتور را بررسی کنید. ✓

 از متناسب بودن قاب وزنه مطمئن شوید. ✓

 کنید.مطمئن شوید که از تابلو با مشخصات مناسب استفاده می ✓

 مشکلات احتمالی درون چاه را بررسی کنید. ✓

81 

Error code: 81 

Group identity conflict error 
 را مناسب انتخاب کنید."Group ID (P0086)" های موجود در پارامترگزینه ✓ ناسازگاری گروه ها

82 

Error code: 82 

Number of stops of all lifts in the group must be same 
تعداد توقف همه آسانسورها 

 در یک گروه برابر نیست.

تعداد توقف همه آسانسورها در یک گروه را  "Number of floors (P0002)"درپارامتر  ✓

 یکسان انتخاب کنید.

83 

Error code (permanent): 83 

APRE could not be unlocked 

-باز نمی APREسیستم برد 

 شود.

انتخاب شده و ورودی برد  "On"گزینه "APRE monitoring (P0788)" در پارامتر ✓

APRE باشد.قطع می 

 را بررسی کنید. APREبرد  ✓

 باشد.( میpermanentاین خطا از نوع خطای دائم ) تذکر: ✓

84 

Error code (permanent): 84 

APRE could not be locked 
قفل  APREسیستم برد 

 شود.نمی

 را بررسی کنید. APREبرد  ✓

 باشد.( میpermanentاین خطا از نوع خطای دائم ) تذکر: ✓

85 

Error code: 84 

Encoder reference error 

 های انکودر مشکل داردداده

 اتصالات انکودر را بررسی کنید. ✓

 صحت عملکرد کوپل انکودر به شفت موتور )از لحاظ لرزش( را بررسی کنید. ✓

 انکودر )درصورت وجود( را بررسی کنید. Zسیگنال  ✓

86 

Error code (permanent): 86 

UCM detected 

و  ML1سیگنالاختلاف بین 

ML2  و پل شدن مدار ایمنی

 زیاد است DBRتوسط 

پل شده  DBRقطع باشد)یعنی درب باز است( و مدار ایمنی توسط  130یا  140زمانیکه  ❖

خاموش باشد)کابین در تراز طبقه ( ، این  ML2یا  ML1های باشد ولی یکی از سیگنال

 دهد.خطا رخ می

 بررسی کنید.مکان نصب سنسورها و آهنرباهای خطی را  ✓

 باشد.( میpermanentتذکر: این خطا از نوع خطای دائم ) ❖

87 

Error code: 87 

Out of relevel-zone 

خطای همسطح سازی 

 (Relevellingمجدد)

 "with 141-142 signals"گزینه "Relevelling function (P0075)" اگر در پارامتر ❖

 قطع باشند. 142و  141انتخاب شود ولی هردو سیگنال 

انتخاب شود  "with Liftsense"گزینه "Relevelling function (P0075)" اگر در پارامتر ❖
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 سانتیمتر بیشتر شود. 7ولی فاصله همسطح سازی از 

88 

Error code: 88 

Overspeed on relevelling 
سرعت حرکت کابین هنگام 

Relevelling .زیاد است 

 نباید از مقدار تنظیم شده در پارامتر Relevellingهنگام سرعت حرکت کابین  ✓

"(P0814) Overspeed error limit on relevelling" .بیشتر شود 

89 

Error code: 89 

Could not hold car on starting 
-هنگام شروع حرکت نمی

 کابین را نگه دارد.)تواند 

rollback )خیلی زیاد است 

 را بدرستی تنظیم کنید. Anti-rollbackمربوط به  PIDمقادیر  ✓

90 

Error code: 90 

Overspeed on preopening 
سرعت حرکت کابین هنگام 

)در زود preopeningعملکرد 

 باز شونده( زیاد است.

نباید از مقدار تنظیم شده در پارامتر  preopeningسرعت حرکت کابین هنگام عملکرد  ✓

"(P0813) Overspeed error limit on preopening"  .بیشتر شود 

93 

Error code: 93 

Maintenance time exceeded 

خطای مربوط به زمان 

 سرویس و نگهداری

 چنانچه پارامتر ✓

Protection and monitoring settings  Other Protection Settings  Maintenance 

time control 
 باشد و تاریخ و ساعت سیستم از تاریخ تعیین شده در پارامتر Onبرروی 

“Maintenance time” شود. برای رفع این خطا باید این عبور کرده باشد این خطا ظاهر می

 کرد و یا باید زمان آنرا به تاریخی در روزهای آتی تغییر داد.پارامتر را خاموش 

94 

Error code: 94 

Carlight fuse is blown 

فیوز روشنایی کابین قطع 

 شده است.

 Only"گزینه  "Behavior when light fuse is blown (P0799)"اگر در پارامتر  ❖

inspection"  روی  1انتخاب گردد و ترمینالIBC دارای ولتاژ نباشد این خطا روی می-

 دهد.

 فیوز روشنایی را چک کنید. ✓

 را بررسی کنید. IBCروی  1اتصالات ترمینال  ✓

95 

Error code: 95 

Manual Rescue (SEV) key 

( SEVکلید نجات دستی )

 ده استفعال ش

انتخاب شده و سیگنال  "Off"گزینه  "Acceptance test tools (P0810)"اگر در پارامتر ❖

 دهد.( فعال گردد این خطا روی میMEMنجات دستی)

 باشد.در حالت نجات دستی این خطا عادی می ✓

96 

Error code (permanent): 96 

UPS failed on test 
UPSن در هنگام تست کرد

 خاموش شده است.

 را چک کنید. UPSهای شارژ بودن باطری ✓

 باشد.( میpermanentتذکر: این خطا از نوع خطای دائم ) ❖

97 

Error code (permanent): 97 

Direction change limit reached 
محدودیت تعداد استارت 

 موتور فعال شده است.

تنظیم  "Direction change count limit (P0964)"تعداد این محدودیت در پارامتر  ✓

 گردد. این خطا یک خطای دائم است.می

98 

Error code: 98 

One of critical devices is offline 

 IBCارتباط سیستم با برد 

 قطع شده است.

 IBCو برد  KBK-10&11را در دو سر تراول کابل برروی  CANH, CANLاتصال  ✓

 بررسی کنید.

 باشید.را نیز در نظر داشته احتمال قطعی تراول کابل  ✓
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 متصل نیست. CANbusبه بردی اخصاص داده شود و آن برد به  criticalورودی  ✓

99 

Error code:99 

Rope slip correction failed 

خطا در اصلاح لغزش سیم 

 بکسل

ها را بررسی متر است. فلکه موتور و سیم بکسل 1سرخوردگی سیم بکسل بیش از  ✓

 کنید.

 MRL. تابلوی 8پیوست 

 ، نکات ذیل را در مورد عملکرد تابلو در نظر داشته باشید:MRLدر تابلوهای 

 ، به منظور قطع و وصل روشنایی چاه تعبیه شده است.SHL. کلید مینیاتوری 1

 باشد.در بخش پایینی تابلو، فاز مربوط به روشنایی چاه می TNL. ترمینال 2

 ، به منظور قطع و وصل روشنایی تابلو فرمان تعبیه شده است.CPL. کلید مینیاتوری 3

 را به منظور اتصال به مگنت گاورنر برای قفل شدن آن تعبیه شده است. V ac 110، ولتاژ LKو  10A. ترمینالهای 4

 شود.جهت قفل کردن گاورنر در نظر گرفته می V ac 110برای ولتاژ  KBK-10&11روی  YH5و  YH4های : ترمینال1نکته 

 گاورنر تعبیه شده است.را به منظور وصل شدن کنتاکت مدار ایمنی مربوط به  V dc 24، ولتاژ UKو  1000. ترمینالهای 5

 شود.جهت باز کردن قفل گاورنر در نظر گرفته می V dc 24برای ولتاژ  KBK-10&11روی  YH3و  YH2های : ترمینال2نکته 

را  SGنگه دارید و همزمان پوش باتن  Lock، سوئیچ را در وضعیت Over Speed Governor. به منظور قفل  شدن گاورنر، در قسمت 6

 فشار دهید.

 Unlock، سوئیچ را به سمت وضعیت Over Speed Governor. به منظور وصل نمودن کنتاکت مدار ایمنی مربوط به گاورنر، در قسمت 7

 بچرخانید.

قرار دهید  1را در وضعیت  SV، کلید برای انجام عملیات خروج اضطراری در صورت بروز مشکل و وجود برق Gear-lessهای . در سیستم8

را همزمان فشار دهید تا چراغ لول روشن شود. حال برق تابلو را قطع کنید تا درب کابین با دست و به راحتی باز  SB2و  SB1و کلید 

 شود.

 

 MRLپنل نجات اضطراری دستی 
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 CPCهای کابین برای نحوه اتصالات شستی
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 اتصالات شستی طبقات

 

 

 

 
 SP-16شماتیک کلی اتصالات موازی مربوط به 
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س )بدون سیم
ت باک

ک مدار ایمنی با پی
شماتی

کشی درختی چاه(
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