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MAKINELER iGIN CE UYGUNLUK BEYANI
(DiREKTiF 2006/42/EC)

FAAC S.p.A.

E680 kontrol karth B680H modeli motor

Via Benini, 10 - 40069 Zola Predosa BOLOGNA - ITALY

+ 2006/42/EC Direktifi hiikimlerine gore bir makineye entegre edilmek veya baska bir makineyle birlestirilerek

bir makine olusturmak tizere Uretilmistir;

+ asagidaki EEC direktiflerinin temel emniyet gerekliliklerine uygundur:

2006/95/EC Dusgtlik Voltaj Direktifi

2004/108/EC Elektromanyetik Uygunluk Direktifi

Sirket ayrica entegre edilecegi veya entegre bir pargasi olacagi makine belirlenip, bu makinenin 2006/42/EC
Direktifinin ve degisikliklerinin hiikimlerine gére uygun oldugu beyan edilene kadar cihazin galismasina izin

verilmedigini beyan etmektedir.

Bologna, 01 Ekim 2011 Cumartesi

KURULUMCUYA UYARILAR
GENEL EMNIYET YUKUMLULUKLERI

1) DIKKAT! insanlarin emniyetini saglamak igin asagidaki tiim yénergeleri

10)

1

vy

)

12)

okumaniz &nemlidir. Uriiniin yanlis kurulumu ve kullanimi kigisel
yaralanmalara sebep olabilir.

Uriinii kurmadan 6nce yénergeleri dikkatle okuyun.

Paketleme malzemeleri (plastik, polistiren vb.) potansiyel bir tehlikedir ve
cocuklardan uzak tutulmasi gerekir.

lleride kullanmak {izere bu yénergeleri saklayin.

Bu Urtinyalnizca bu belgede belirtilen amagigin kullaniimak tizere tasarlanmig
ve Uretilmistir. Burada acikga ifade edilmeyen diger kullanimlari Grandn iyi
durumunu/galismasini bozabilir ve/veya tehlike yaratabilir.

FAAC otomasyon sisteminin amacinin diginda ve uygun olmayan kullanimlari
icin sorumluluk kabul etmez.

Ekipmani patlayici bir atmosferde kurmayin: alev alabilirgaz veya dumanlarin
varhgi givenlik igin ciddi bir tehlikedir.

Mekanik yapi elemanlari EN 12604 ve EN 12605 standartlarinin gereklerine
uygun olmalidir. Ulusal yasal gerekliliklere ilaveten, AB disindaki Ulkeler
yeterli guivenlik seviyesini temin etmek igin yukarida belirtilen standartlari
takip etmelidir.

FAAC motorize edilecek kapatma elemanlarinin yapisindaki teknik
standartlarin incelenmesiyle ilgili eksiklikler ve kullanim sirasinda

olusabilecek deformasyonlarla ilgili olarak sorumlu tutulamaz.

Kurulum EN 12453 ve EN 12445 standartlarina uygun olarak
gergeklestiriimelidir. Ulusal yasal gerekliliklere ilaveten, AB disindaki tlkeler
yeterli glivenlik seviyesini temin etmek igin yukarida belirtilen standartlari
takip etmelidir.

Sistem izerinde herhangi bir islem gerceklestirmeden énce elektrik guiclini
kesiniz.

Otomasyon sisteminin gii¢ sebekesine en az 3 mm anahtarlama temas
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boslugu olan ¢ok kutuplu bir elektrik anahtari takilmalidir. Cok kutuplu bir
6-A termomanyetik anahtarin kullaniimasi tavsiye edilir.

0.03 A devreye girme esikli bir diferansiyel anahtarini sistem girisine
takildigindan emin olun.

Topraklama sisteminin en son teknolojiye sahip oldugundan ve kapatma
sisteminin metal pargalarina temas ettiginden emin olun.

Otomatik sistem tork kontroli igeren dahili bir ezilme 6nleme emniyet cihazina
sahiptir. Ancak madde 10'da tanimlanan Standartlar'a gére atma esiginin
kontrol edilmesi gerekir.

Guvenlik cihazlar (EN 12978) ¢arpma, sikisma ve kesme tehlikeleri gibi
mekanik hareketlerin olusturdugu tehlikelerden korur.

Yapiya emniyetli sekilde sabitlenmis bir uyari isaretinin yani sira madde
16'da tanimlanan cihazlarla birlikte her bir sistem igin en azindan bir sinyal
lambasi kullaniimasini éneriyoruz (6rn: (FAACLED ya da entegre flagor trafik
lambast)

FAAC orijinal pargalari kullaniimazsa FAAC otomatik sistemin giivenligi ve
etkin galismasiyla ilgili sorumluluklari kabul etmez.

Bakim igin yalnizca FAAC orijinal pargalari kullanin.
Otomatik sistem bilesenlerini higbir sekilde modifiye etmeyin.

Kurulumcu acil durumlarda sistemin elle calistiriimasiyla ilgili batin bilgileri
saglamali ve Urinle birlikte verilen son kullanici uyari yénergelerini teslim
etmelidir.

Calisirken ¢ocuklari, yetiskinleri ve nesneleri Griinden uzak tutun.

Otomatik sistemin kasitsiz olarak calistiriimasini 6nlemek igin uzaktan
kumanda ve diger sinyal ureteglerini gocuklardan uzak tutun.

Gegislere sadece otomatik sistem duragan oldugunda izin verilir.

Kullanici herhangi bir tamir veya her nevi direkt miidahaleden kaginmali ve
sadece kalifiye personelle iletisime gegmelidir.

Bakim: en az altiayda bir sistemin fonksiyonel kontroll yapilmalidir; bosaalma
ve glivenlik aygitlarinin iyi calismasina 6zellikle dikkat edin (6ngorildiglnde
motorun itis glict dahil).

Yonergelerde acikgabelirtiimeyen higbir seyin yapilmasinaizin verilmez.
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B680H OTOMATIK SISTEM

Otomatik sistem reflektorlere, istege bagl sinyal lambalarina,
bir kaplama bdélmesine ve bir gelik direk profiline sahip beyaz bir
aliiminyum koldan olusur. Bdlmenin iginde, hidrolik Uniteli bir direk
profilinden ve buna sabitlenmis, kilbutor vasitasiyla kolu dénduren iki
daldirma pistonundan olusan bir operatér bulunur. ikincisi iki daldirma
pistonundan birisine takilmis olan dengeleme yayi sayesinde dengede
kalir. Elektronik kontrol ekipmani da diregin icinde, bélmede bulunur
ve tamami harici kaplama bolmesi tarafindan korunur.

Sistem, kolu herhangi bir pozisyona durdurup kilitleyebilen ayarlanabilir
elektronik ezilme Onleyici cihaza ve enerji kesintisi veya yetersizligi
durumunda kullanmak i¢in manuel bosa alma 6zelligine sahiptir.

1. TEKNIK OZELLIKLER
1.1 Ozet tablosu

Gii¢ kaynagi (V ~/ Hz)

90-240 V ~/50-60Hz [CJ]

Elektrikli motor 36Vdc Firgasiz
Gekilen giic (W) 240
Gekilen akim (A) 1,1Aat230 V ~
Motor déniis hizi (RPM) 1000.-6000.
Pompa kapasitesi 3,2 l/dk(maks)
Uretilen tork (Nm) 0.-370.
Yap tipi FAAC HP OIL
Yag miktari (1) ~1,2

Ezilme 6nleme sistemi

Tam kodlayicil elektronik

Yavaglama tipi

Tam kodlayicil elektronik

(LxHxP) (mm)

Caligma ortami sicakhgi (°C) -20/ +55
Nominal Galigma Siiresi (ROT) +55 °C'de kesintisiz calisma
Bélme koruma iglemi EP SLLF PRIMER
Kol tipi Lambali ve plastik tamponlu dairesel
Koruma Sinifi IP44
Bolme Boyutlar Bkz. Sekil 8

Agirlik (govde + bdlme) (kg)

65 + 20/ 85 (toplam)

Agllis ve kapanis siiresi (s),
yavaglama dahil

1.5-2mkol
6 acilis / 9 kapanis - 8 m kol

1.2 Anahtar Fig. 5

@ Daili flagdr lamba

(@) Elektronik kontrol ekipmani
® Yag doldurma kapagi

@ Sag piston akitma vidasi
® Hidrolik iinite

(® Sag daldirma pistonu

@ Unite sogutma fani

Sag besleme tlipii

1.3 Anahtar Fig. 6

@ Taslyici yapi
(@ Mekanik stoplar
® Kavrama kolu
@ Tahrik mili

2. ELEKTRIK HAZIRLIKLARI

(® Sol besleme tlipi

Bosa alma kilidi

(@D Sol daldirma pistonun

(@ Sol piston akitma vidasi

(@ Kaplama bolmesi

Kodlayici

() Ana glig beslemesini baglayan kutu
(8 Anahtarlama gii¢ beslemesi

() Emniyet plakasi

® Yayli kilavuz

@ Denge yayi

Onyiik ayari halka somunu

Sekil 7'deki illistrasyondaki detaylara bakiniz.

1.7&gt;BARIYER BOYUTLARI
[@ Bu kilavuzda bulunan tiim boyutlar milimetre

cinsindendir.
Bariyer boyutlari igin Sekil 8'e bakiniz. Kaplama bélmesi her iki model
icin de aynidir, oysaki kol boyutlari @) (kol S) ve @ (kol L) detaylica
gosterildigi gibi farkhilik gosterir - Sekil 8

4. OTOMATIK SISTEMIN KURULUMU

4.1 On kontroller

Otomatik sistemin emniyeti ve dogru g¢alismasi icgin, asagidaki
kosullarin karsilandigindan emin olun:

*  Hareket ederken, kol engellerle veya bostaki elektrik kablolariyla
karsilasmamalidir

»  Topragin 6zelliklerimontaj plakasinin saglam bir sekilde oturmasini
garanti etmelidir.

* montaj plakasi kazma alaninda higbir boru veya elektrik kablosu
bulunmamalidir

»  Bariyer govdesi arag gegisine maruz kaliyorsa, mimkun olmasi
halinde, kazara garpmalara karsi yeterli dnlemi alin.

+ Direk profilini baglamak igin etkin bir toprak plakasinin
bulundugundan emin olun.

Bariyer kapisina erigsimi kolaylastirmak montaj plakasinin
I@ etrafini igcin duvar ile gevirin. Otomatik sistemin

miikemmel bir dengeye sahip olmasini saglamak igin
montaj plakasi takilirken topragin 6zellikleri g6z 6niinde
bulundurulmalidir.

4.2 Montaj plakasinin takilmasi

Montaj plakasini Sekil 9. ref. (1)'de gosterildigi gibi toplayin.
Montaj plakasini Sekil 9. ref. (@'de g0sterildigi gibi
yerlestirin.

Montaj plakasinin etrafini, elektrik kablolarinin gegmesi igin
bir veya daha fazla kilif birakarak Sekil 9 ref. 2)'de gosterildigi

gibi duvarla gevirin.
I@ bariyerin tabaninda ayrilmis olan boslugun bir tarafina
yerlestirilmelidir (bkz. Sekil 9).
. Plakanin kusursuz sekilde yatay olmasi igin bir
su terazisi kullanin. Cimentonun kurumasini bekleyin.
Cimentonun kurumasini bekleyin.

Yerle ilgili sikintilardan dolayi, kablo pasaji kiliflari

4.3 Elektrik hazirliklar

Sekil 7'de gosterilen talimatlari takip ederek, kontrol kartinin segilen
aksesuarlar ile olan tim elektrik baglantilarini yapmak icin kanallar
hazirlayin.

Gug kablolarini her zaman kontrol ve emniyet kablolarindan (digme,
alici, fotosel, vd.) ayirin.

Sekil 7'de gosterilen kablo ¢aplarini kullanin ve asagidaki anahtara
bakin:

@ B680H. modeli bariyer
@ Fotoseller
® Tus digmesi

@ Flagor lamba
® Telsizalici
(® Manyetik looplar

4.4 Mekanik Kurulum

. Direk profilini verilen somunlari kullanarak montaj plakasina
sabitleyin (Sekil 11). Hidrolik Gnitenin genellikle mulkin igine
bakmasi gerektigini unutmayin.

. Motoru manuel ¢alistirma igin, bolim 6 / Sekil 18'de gosterildigi
gibi hazirlayin (Manuel Caligtirma).

«  Sekil 12 ref. (@'de gosterildigi gibi havalandirma vidasini sokiip
kenara koyun.

L
O
X
14
-
-
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. Kavrama kolunu yatay sekilde yerlestirin, ardindan Sekil 13 ref.
@'de gosterildigi gibi, kol tarafindaki pistonun (st sabitleme
pimini sokin ve Sekil 14'te gosterildigi gibi Gzerine yay
kilavuzunu ve balans yayini gegirin, daha sonra yonune dikkat
edilerek 6n yukleme ayar yayl somunu takilmalidir (bkz. Sekil
14 ref. D). Yukarida goésterildigi gibi yaysiz olarak pistonu ayni
delige sabitleyin.

@ Bariyer agik oldugunda, yay SIKISTIRILMAMALIDIR

. Kolu ve sabitleme cebini verilen vidalari kullanarak, Sekil
17'de ref. @)'den (®'e gosterildigi gibi takin (kolun plastik profili
kapanma yonline bakmalidir.)

@ Cubugun sabitleme vidasina gres siirmeyin.

. Uygulama segmentlere ayrilmis bir kol gerektiriyorsa, ilk
segmentin ve sabitleme cebinin takilmasinin ardindan, otomatik
sistemi kapatin, kilitleyin ve ilave segment takilmasina yonelik
talimatlari takip edin, Sekil 20, ref M'den @'e gosterildigi gibi

*  Sekil 15'de gosterildigi gibi agilma ve kapanma mekanik
stoplarini ayarlayin ve kontra somunu sikin.

. Bolim 4.5 ile 4.6'da verilen talimatlari takip ederek kolun
dengelendiginden emin olun.

Tiim mekanik montajin, kablolamanin ve baslatmanin
tamamlanmasinin ardindan Sekil 21'deki sirada
gosterildigi gibi b6lme sabitlenmelidir.

4.5 Daldirma pistonlarinin sabitlenmesi

Bariyer dengeleme, yay 6n yuk halka somunu (bir sonraki bolime
bakiniz) dogru sekilde ayarlanarak, bununla birlikte iki daldirma
pistonu olabilecek en uygun pozisyona getirilerek de elde edilir. Bu
pozisyon kolun uzunluguna ve kola uygulanmis olabilecek herhangi
bir aksesuar olup olmamasina goére belirlenir (bkz. Bolim 11).

4.6 Bariyerin dengelenmesi

UYARI: Bariyer dahili olarak dengelenmedigi i¢in bu prosediir
gerceklestirilmelidir. Kol, manuel olarak calistirilirken
dengelenir (ref. Béliim 6) kol 45° pozisyonda sabit kalr.

Bariyeri dengelemek icin, asagidakileri yapin:

. Kolu ve ilgili tim aksesuarlari, sistemin nihai konfigirasyonuna
uygun sekilde bariyer gévdesine takin.

. Motorun bosa alinmis oldugundan emin olun: bkz. bolim 6.

. Daldirma pistonlarinin Tablo 2 veya Tablo 3'teki 11. bdlumde
yer alan talimatlara gore, takilan kolun modeline (sirasiyla S
veya L) bagli olarak kavrama koluna sabitlendiginden emin olun.

*  Cubugu manuel olarak 45° pozisyona getirin ve sabit kaldigindan
emin olun. Eger kol agilma egilimindeyse, yay 6n yukleme halka
somununu saat yoniinde (Sekil 16 ref. ),

. kapanma egilimindeyse, halka somunu saat yoninil tersine
(Sekil 16 ref. (2)) gevirin.

5. BASLATMA

5.1 Kontrol ekipmaninin baglantisi-

UYARI: Kontrol karti iizerinde herhangi bir islem
gerceklestirmeden 6nce (baglantilar, bakim, vs.) mutlaka elektrik
gliclinii kesin.

IS

Tiim otomatik sistemi baglantilari ve testiigin, elektronik
ekipmana ayrilmis béliime bakin, (sayfa 6'daki ve
devamindaki béliim).

5.2 OTOMATIK SISTEMIN TEST EDILMESI
Montajin tamamlanmasinin ardindan, direk profilinin Gst kismina

FAAC

"tehlike" isareti gikartmasi (ref. Sekil 29) yapistirin. Otomatik sistemin
dogru sekilde galismasini ve tim aksesuarlarin ona bagh olmasini
saglamak i¢in devam edin.

Miisteriye yiirtirliikteki kanunun gerektirdigi ve bariyerin
[@ nasil dogru sekilde kullanilacagini gésteren, olasi tehlike
bélgelerini igaret eden "Kullanici Kilavuzunu” verin.
6. ELLE CALISTIRMA
Bariyerin elektrik kesintisinden veya otomatik sistem arizasindan
dolayr manuel olarak calistiriimasinin gerekmesi halinde, verilen
anahtar ile bosa alma cihazini kullanin
Verilen gdzme anahtari, Giggen (Sekil 18 ref. D) veya kisisellestirilmis
(Sekil 18 ref. @ opsiyonel) olabilir.
. Kilit agma anahtarini kilide sokun ve yerine oturana kadar $ekil
18'de gosterildigi gibi saat yonlniin tersine gevirin.
. Kolu manuel olarak agin ya da kapatin.

Kol bosa alinmigken, motor yaklasik 3 saniyeligine
calisabilir. Bu normaldir ve Kapali Tutma / Agik Tutma
parametresi tarafindan belirlenir.

7. NORMAL CALISMAYA GERIi DONULMESI
Bu islem sirasinda kazara bariyeri agan sinyalden sakinmak igin,
kilitteme sistemini aktive etmeden 6nce, sistemin tim glcinu kesin.

Ucgen kilit acma anahtar (standart):
- anahtar durana kadar saat ydnunde ¢evirin ve ardindan

cikarin (Sekil 18 ref. ).

kisisellestirilmis kilit agma anahtari (opsiyonel):

- anahtan durana kadar saat yéninde ¢evirin ve ardindan
clkann (Sekil 18 ref. @).

8. BAKIM

Alti aylik bakimi gergeklestirirken, daima sistemin dengesinin dogru
oldugunu ve emniyet cihazlarinin dogru sekilde calistigini kontrol
edin.

8.1 Yag doldurma

Her 6 ayda bir depodaki yag miktarini kontrol edin.

Seviye, kontrol gubugu UGzerindeki iki gentik arasinda olmalidir.
Doldurmak igin, doldurma kapagdini ¢ikarin (Sekil 12 ref. )) ve
belirtilen seviyeye kadar yag doldurun.

Sadece FAAC HP OIL kullanin.

8.2 Hava alma

FAAC dUrlnleri, hidrolik devredeki tim havanin alinmis sekilde

teslim edilir. Bakim iglemleri, yedek parca degistirme (6rn. Baglanti

borulari) veya dikkatsizce tasima hidrolik devreye hava girmesine

sebep olabilir, nihayetinde motorun yanlis hareketine sebep olabilir

veya torkunu duglrebilir. Kolun duizensiz hareket etmesi durumunda,

asagidaki talimatlari takip ederek hidrolik sistemin havasini alin:

. Kolu elektrikle galistirin.

. Acilma tamamlandiginda, pistonun hava alma vidasini balans
yayi ile birlikte hafifce gevsetin ve sikin (Sekil 5 ref. @)).

. Kapanma tamamlandiginda, pistonun hava alma vidasini balans
yayi ile birlikte hafifce gevsetin ve sikin (Sekil 5 ref. ().

Gerekirse, kol normal sekilde hareket edene kadar islemi tekrarlayin.

A

Pistonda, vidalar gok gevsetilirse sizinti yapmasi muhtemel
basingl yag bulundugu igin bu asamada c¢ok dikkatli
olunmalidir.

ileri Konfigiirasyondaki H_I ve - L parametreleri
degistirilmisse ve hava alma sirasinda varsayilan
degerden daha diisiik bir degere ayarlanmigsa, hava
alma islemini kolaylastirmak igin varsayilan degere
esit veya ondan daha biiylik bir degere ayarlanmalarini
Oneririz

S
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9. ACILMA YONUNUN DEGISTIRILMESI

Bariyerin agilma yonu genellikle montaj sirasinda, kolun asagi hareket
tarafinda bulunan piston Uzerindeki yay kilavuzunun, yayin ve 6n
yukleme ayar halka somununun takilmasiyla birlikte belirlenir.
Agilma yoniinln degistiriimesi gerekiyorsa, asagidaki sekilde hareket
edin:

. Motoru bosa alin, bélum 6'da gosterildigi gibi ve kolu dikey
konuma getirin, ardindan motoru tekrar kilitleyin.

. Kolu Sekil 17'de gosterildigi gibi ¢ikarin.

. Daldirma pistonunu kavrama koluna sabitleyen cihazi Sekil 13'te
gOsterildigi gibi sokin.

+  On yiikleme halka somununu tamamen gevsetin, sékiin ve
ardindan dengeleme yayini ve yay kilavuzunu sokin, otomatik
sistemin mekanik montaji ile ilgili Sekil 14'teki bolim 4.4'te
aciklanan siranin tersini takip edin.

«  Daldirma pistonunu dogru sabitleme deligine takin.

. Pistonun diger tarafindaki sabitleme vidasini sokerek devam
edin.

*  Otomatik sistemi bosa alin, kavrama kolunu 90° gevirin ve
siraslyla yay kilavuzunu, dengeleme yayini ve halka somunu yeni
kapanma tarafindaki daldirma pistonuna, Sekil 14'te agiklanan
sira ile yeniden takin. Bu islemin tamamlanmasinin ardindan,
daldirma pistonunu tekrar daldirma pistonuna takin.

«  Sekil 17'deki talimatlari takip ederek cubugu tekrar takin.

. Bolumler 4.5 ve 4.6'da agiklanan proseduru takip ederek sistemi
bir kez daha dengeleyin

. Bolum 7'deki talimatlari takip ederek motoru bir kez daha kilitleyin.

+  Sekil 14'teki @ noktasinda gosterildigi gibi motor kablo
baglantilarini ters gevirin.

10. AKSESUARLAR

10.1 Bir fotoselin takilmasi

Bariyerde yanal kaplama profili bulunur (bélme agikligina takili halde),
bu profilin altinda Safebeam'in, BUS'un veya kablosuz fotosellerin
takilmasi i¢in delikler vardir.

Fotoselleri takmak icin, asagidakileri yapin:

1. Bariyer béimesini gikarin.

2. Bariyer bélmesindeki delikleri fotosel montaj tarafinda karsisina
denk gelen aliminyum kaplama profilindeki delikler ile hizalayin;
ref. @ cihazi sabitlemek igin kullanilir, ref. @ onun elektrik
kablosunun gegisi igin kullanilir.  Kullanilan kablolarin ve
sabitleme vidalarinin boyutuna gore delik blyukligunu belirleyin.

3. Verilen semayi takip ederek fotoseli baglayin.

4. Fotoseli yanal profile Sekil 22'de gosterildigi gibi sabitleyin.

10.2 Kol lambasi kitinin takilmasi

LED gubugu aydinlatma kitinin takilmasi gubugun goérindrlGgini
artirir.

Sekil 31'deki talimatlar takip ederek ve baglanti kablosunu gosterilen
yola gére sabitleyerek, direkte bulunan baglama kayislarini sokmak
icin acikliklar kullanarak montaja devam edin.

Kiti elektrik panosu Uzerindeki ¢ikis Out 4'e baglayin ve mevcut
anahtarlama modlarina gére konfiglre edin (elektrik panosu ile ilgili
bolime bakin, sayfa <OV>, bolim 6).

I@ Kablo igerisinde iki konnektor jakinin gergekte iletkenlere
temas ettiginden emin olun. Kol aydinlatmalarinin hala
yanmamasi durumunda, baglanti polaritesini tersine
gevirin.

10.3 Alici anteninin takilmasi

FAAC

Bariyere bir alici antenin takilmasi gerektiginde, entegre flasor trafik
15191 konnektorine (veya istege bagli flagor trafik 1s1g1 konnektortiinin
takilmamis olmasi durumunda plastik destege) Sekil 32'deki
semalarda gosterildigi gibi.sabitlenebilir.

11. ONARIM
Onarimlar igin yetkili FAAC servis merkeziyle iletisime gegin.
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FAAC FA4c
E680 KONTROL KARTI

1. UYARILAR 2. BILESENLERIN TANIMI
Uyari - Kontrol karti Gzerinde herhangi bir igslem (baglantilar, bakim, —
vb.) gerceklestirmeden énce daima: DISP1 Sinyalizasyon/Programlama ekrani
. Elektrik gucunl kesin; DL1 BUS Cihazi durumu
«  Sistemden gelen uygun bir aktivasyon esigi yukari akisi ile birlikte DL2 BUS durumu (bkz. bdlim 5.3)
bir diferansiyel manyetotermik anahtar takin; DL3 Loon 1 duramu
« daima elektrik kablolarini kontrol ve emniyet kablolarindan P
(digme, alici, fotoseller, vs.) ayirin. DL4 Loop 2 durumu
*  Ayri kiliflar veya blendajli kablolar kullanarak herhangi bir elektrik DL5 Kart arizasi sinyali
parazitinden kaginin (blendaj topraga bali sekilde). DL6 Kullanimaz
DL7 Kodlayici durumu
DL8 Kullaniimaz
il T DL9 Kart gu¢ kaynagi mevcut
|
%e DL10..DL14 Giris durumu LEDleri (bkz. bélim 4.1)
o DL15 Bosa alinmis kol sinyali
@ DL16 Batarya gtict sinyali
i DL17 Telsiz kanali 1 aktivitesi
DL18 Telsiz kanali 2 aktivitesi
MOTOR J1 Giris sinyali konnektori
® J2 Dijital gikis konnek®rii
J3 Sinyal lambas! konnektorii
= — POWER J4 Algilama loop'u konnektort
M2 M1A SUPPLY —
Ji0 J5 Motor konnektord.
‘ C ' J13 + J6 BUS 2Easy konnektrii
w ~ 09 32 - J7 Kol hareketi kodlayici konnektérii
M1 2 222 = — , —
? i‘ - = J10 Dekoder / Minidec / RP-RP2 telsiz karti konnektori
B DL15 g g BATTERY J11 Bosa linan kol algilama konnektort
@ D ° J12 Acil durum bataryasi konnektoru
ENCODER SHEGH 2 J13 Kesintisiz gli¢ voltaji konnektorii
]
0 E m = J14 Yazilim glincellemesi igin USB konnektdrii
DL1DL2 . 5’5’ ?@W4 5 & J15 Dahili flagor
5 . @ trafik 1s1§1 konnektori
23 33 3 SW1 SW2 SW3 F Programlama tusu “F”
o o [a ) [a}
= m mom m + Programlama tusu “+”
- Programlama tusu “-”
Sw4 Programlama tusu “SETUP”
M1/M1A/M2 Opsiyonel moddl konnektéri (Baglanabilirlik)
0 zWw=as o ¥ T AT NTMOTO0UN o —
> W HaoOx =z N QgbEdbENENZZZ = a a
5 §GLF3 5 ¥ ¥3¥3¥3%330 5 § ¢
0 < 3O a3
8 [~
[a\]

3. TEKNIK OZELLIKLER

Sebeke 90-240 V~ +6% -10% Caligma siiresi Programlanabilir (0'dan 4 dk.'ya)
gucu an?htarlama gu¢ kaynagina Motor giicii 50 seviyede programlanabilir
voltaji bagl . —
Kesintisiz 36 V9 Motor hizi 10 seviyede programlanabilir
giic voltaj Programlanabilirlik | Cok daha genis kullanim esnekligi igin 3
konfigl iyesi
Gekilen gii 270W onfiglirasyon seviyesi
Hizli konnektor Minidec telsiz karti, Decoder, RP/RP2 igin
Aksesuarlara 24 V% 1 5-pin connector
gug beslemesi — . - - -
Maks aksesuar 800 A Programlanabilir 16 farkli fonksiyonda programlanabilen
cikiglar 4 cikis
akimi =
P . Ozellikler Yavagslama yonetimi, kodlayici,
Ca II'(?E" a ortami|-20°C'den +55°C'ye cok fonksiyonlu ekran, BUS teknolojisi
sicakhigt ce DAHILI METAL KUTLE DETEKTORU,
Koruyucu sigortalar | 4 adet kendinden yuklemeli yazilim glincellemesi icin USB konnektori
Duraklama siiresi: Programlanabilir (O'dan 4.1 dk.'ya)
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4. ELEKTRIK BAGLANTILARI

FAAC

Sekil 1
Bosa alinmis kol
®, il 0 O—
Entegre
flagor
trafik 15191
Fncoder %
OUT4 L
[ ™ 1 g"
w s Relais LOOP
Eg;;é%% vijvijvfgv =0 1
2Easy| | a |3 J|GND| +24 | |& | DX DN DN | o] 6| = | [LAMP )
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|
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o—— | |
I
] Fotosel ve cihazlari

S0

Ao A

baglamak igin
boliim 4.1.1'e bakiniz

[

LOOP 1

LOOP 2

4.1 Terminal panosu J1 (girisler)

OPEN - A¢ komutu (N.O. - Normalde Agik - terminal 3): bir kontagi
kapatarak bariyerin agilmasi ve/veya kapanmasi komutu veren
herhangi bir sinyal Ureteci anlamina gelir.
CLOSE - Kapali komutu (N.O. - Normalde Agik - terminal 4): bir
kontagi kapatarak bariyerin kapanmasi komutu veren herhangi bir
sinyal Ureteci anlamina gelir.
FSW - Kapanista emniyet kontagi (N.C. - Normalde kapal -
terminal 5): kapanma emniyet cihazlarinin amaci kapanma sirasinda
tersine hareket ile bariyer hareket alanini korumaktir. Acilma devri
sirasinda asla tetiklenmezler.
Kapanma emniyet cihazlari otomatik sistem acikken devreye
girerlerse, kapanma hareketini engellerler.

KAPANMA emniyet cihazlari bagh degilse, FSW ve GND

Q (Sekil 26) terminallerini kisa devre yapin ve FAILSAFE

fonksiyonunu (Gelismis Konfiglrasyonda parametre

_ | .

) varsayilan degere ayarl halde (devre disi) birakin.
STP - STOP kontagi (N.C. (Normalde Kapali) - terminal 6): bu,
bir kontagdl acarak otomatik sistemin hareketini durdurabilen
herhangi bir cihaz (&rn. dugme) anlamina gelir.

c Eger STOP emniyet cihazlari baglanmazsa STOP ve -

terminallerini kisa devre yapin.
ALM - Emergency kontagi (N.C. (Normalde Kapali) - terminal
7): Acil durumda devreye girmesi halinde kontak eski haline gelene
kadar bariyeri agcacak olan herhangi bir cihaz (6rn. anahtar). Devreye
girdiginde, bu giris baska diger tim komutlar tzerinde 6ncelige
sahiptir.

A

Eger acil durum emniyet cihazlan baglanmazsa ALM
ve GND terminallerini kisa devre yapin.

GND (terminaller 8-9) - Aksesuar gu¢ kaynagi eksi

+24 (terminaller 10-11) - Aksesuar gug¢ kaynagi art
Aksesuarlarin maksimum yiikii 800mA'dir. Emilen
A degerleri hesaplamak igin, her bir aksesuarin kendi
yonergelerine bagvurunuz.

4.1.1 Emniyet cihazlarinin baglanmasi

E680 kontrol karti, kapi girisini carpma tehlikesinden korumak igin
sunulmus olan otomatik sistemin kapanmasi sirasinda c¢alisan
kapanma emniyet cihazi girisine sahiptir.

Bu cihazlar "N.C." kontaga sahip bir sinyal kullanmalidir ve sistemde
bulunmasi olasi role fotosellerine seri sekilde Sekil 23 - Sekil 26'da
gosterildigi gibi baglanmalidir.

Fig. 23: Bir ¢ift kapanma fotoselinin baglantisi, FAILSAFE emniyeti

etkinlestiriimisken: Baglantiyl semada gosterildigi gibi yapmanin yani
i

sira, Gelismis Konfigiirasyon Ol = I_ll_l iginde de ayarlamak gerekir =

Fig. 24: FAILSAFE emniyeti etkinlestiriimemisken bir ¢ift kapanma
fotoselinin baglantisi,

Fig. 25: FAILSAFE emniyeti etkinlestiriimemisken iki ¢ift kapanma
fotoselinin baglantisi,

Fig. 26: Higbir role emniyet cihazinin baglanmadigi durum
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4.1.2 BUS fotosellerinin baglantisi

BUS teknolojisi kullanilarak E680 kontrol kartina 8 gifte kadar fotosel
baglanabilir. Baglanti, J6 terminal panosu uzerinde, paralel olacak
sekilde, tek bir glg/iletisim hatti kullanilarak Sekil 27'de gosterildigi
gibi yapiimahdir.

S5

8 cift fotosel asagidaki fonksiyonlara sahiptir:

Kapanma fotoseli giftleri maks. 7

OPEN sinyali fotosel ciftleri: maks. 1

BUS teknolojisine sahip fotosellerini yerlestirdikten sonra, her bir
fotoselde yer alan DIP-ANAHTARLARI'NIN gesitli kombinasyonlarini
kullanarak her cift icin adres secerek devam etmek gerekir.

c Ayni giftin hem vericisi hem de alicisi igcin AYNI DIP
ANAHTARINI segin.

Iki veya daha fazla fotosel ¢iftinin ayni adrese sahip

olmadigindan emin olun. Higbir BUS aksesuari

kullaniimiyorsa, 1 ve 2 terminallerini bos birakin.
Asagidaki tabloda BUS fotosellerinin vericisinin ve alicisinin iginde
bulunan dip anahtarlarinin nasil ayarlanacagi agiklanmistir.

BUS fotosel GIFTLERININ adreslenmesi

BUS fotoselleri eslesen polarite baglantisina gerek
duymaz.

DIP- ﬂcﬂ»ﬁ ' AYNI HEE ' DIP-ANAHTARI
ANAHTARI TX|U U U Adres iy RX
Dip 1 | Dip 2 | Dip 3 | Dip 4 Cift Tip
no.
AGIK | KAPALI | KAPALI | KAPALI 1° Gift
ACGIK | KAPALI | KAPALI | AGIK 2° Gift
AGIK | KAPALI [ ACIK | KAPALI 3° Gift
ACIK | KAPALI | ACIK | ACIK 4° Gift CLOSE .
fotoselleri
AGIK | ACIK | KAPALI | KAPALI 5° Gift
ACIK | AGIK | KAPALI | AGIK 6° Gift
ACIK | ACIK | AGIK | KAPALI 7° Gift
ACIK | ACIK | ACKK | AGIK Tek OPEN
SINYALI

Takilmis olan BUS aksesuarlarinin ¢alismasina izin
vermek igin, béliim 5.3'te agiklandigi gibi bunlaripanonun
lizerinde saklayin. 4.2 J2 Terminal panosu (gikislar)

A

4.1.3 Terminal panosu J2 (cikislar)

OUT 1 - Cikis 1 GND agik kollektor (terminal 13): Cikis, Gelismis
Konfiglrasyon iginde aciklanan fonksiyonlardan birinde ayarlanabilir

il
(par. 6.). Varsayilan deger I_! | - Kol OPEN veya PAUSE modunda.
Maksimum yiik: 24 Vdc 100 mA.

OUT 2 - Cikis 2 GND agik kollektor (terminal 15): Cikis, Gelismis
Konfigiirasyon iginde aglklan_an_fonksiyonlardan birinde ayarlanabilir

M2
(par. 6.). Varsayilan deger 1_I1—I -KAPALI KOL. Maksimum yiik: 24
Vdc 100 mA.

OUT 3 - Cikis 3 GND agik kollektor (terminal 17): Cikis, Gelismis
Konfigiirasyon iginde agiklanan fonksiyonlardan birinde ayarlanabilir

[}
(par. 6.). Varsayllan deger | _I-UYARI LAMBASI.. Maksimum yiik:

FAAC

24 Vdc 100 mA.
OUT 4 - Role Cikisi 4 (terminal 19, 20, 21): Cikis, Gelismis
Konfiglrasyon i¢inde agiklanan fonksiyonlardan birinde ayarlanabilir

m
(par. 6.). Varsayilan deger I_II -KOL AYDINLATMASI. Maksimum
yuk: 24 Vdc 800 mA.

4.3 Terminal panosu J3 (harici flasér lamba)

LAMBA: Bu terminallere bir 24VDC FAACLED harici flasér lamba
baglayabilirsiniz. J15 Konnektériine bagimsiz olarak entegre flasér
trafik 131g1 baglanmalidir.

IS

4.4 Terminal panosu J4 (loop detektorii)
LOOP 1: manyetik loop LOOP 1 (ACIK, terminaller 24-25): ACILMA
icin.
LOOP 2: manyetik loop LOOP 2 (EMNIYET/KAPANMA, terminaller
26-27): EMNIYET/KAPANMA igin.

Akkor lambali 24V FAACLIGHT J3 konnektériine
baglanamaz.

4.5 J5 Konnektorii (Motor)
Motorun baglanmasi icin hizli konnektor.

4.6 J7 Konnektorii (Kodlayici)

B680H bariyerinde, bir engel algilandiginda hareket yoninun tersine
cevrilemesi olasiligi sayesinde daha yiiksek ezilme 6nleyici glivenlik
saglamak igin agilma agisini/kol pozisyonunu algilayan bir cihaz
bulunur. Bu cihaz J17 konnektoru Uzerinden pano ile iliski kurar.

4.7 J10 Konnektorii (Telsiz)

Minidec, Dekoder ve RP / RP2 Alicilarinin hizli baglantisi igin kullanihr
(bkz. Sekil 28). RP2 gibi 2 kanalli bir alici kullanilirsa, otomatik
sistemin ACILMASINI ve KAPANMASINI 2 kanalli bir telsiz kumanda
araciligiyla direkt olarak kumanda etmek mumkun olacaktir. RP gibi
tek kanalli bir alici kullanilirsa, sadece ACILMAY| kumanda etmek
mumkun olacaktir.

Aksesuari bilesen tarafi panonun ana seridine bakacak sekilde
baglayiniz.

A

4.8 J11 konnektérii (Kol kopma sensorii)

Doner kol igin (varsa) kirllma sensoérini baglamak igin
tasarlanmigtir. Sensor istege baglidir. Sensor yoksa, takili kisa devre
telini gtkarmayin.

Panolar SADECE elektrik giiciiniin kesilmesinin
ardindan takilmali ve ¢ikarilmalidir

4.9 J12 konnektorii (Acil durum bataryasi)

Bu konnektdr, ana gu¢ beslemesinin gecgici olarak kesilmesi
durumunda otomatik sistemin galismaya devam etmesini saglamak
amaciyla bir bataryanin (istege bagli) baglanmasi igindir.

4.10 J13 Konnektorii (36VDC Gii¢ kaynagi)
Fabrikada takilmis bu konnektdr E680 panosuna gli¢ saglar.

4.11 J15 Konnektorii (flasgor trafik lambasi)

Bu konnektdr bariyer kafasina yerlesik flagor trafik isiginin baglanmasi
icindir Flasor trafik 15131 bariyerin hareketini gorsel olarak bildirir ve
gerekirse trafik 15131 sinyallerini kullanarak mulke girisi duzenler.

5. PROGRAMLAMA

E680 karti, onu tamamen konfigure edilebilir hale getiren ve herhangi
bir kullanimda mantiklari kullanmasinin mimkun kilan 3 programlama
seviyesine sahiptir.

Bu Ug¢ seviyeden her birine 6zel bir anahtar kombinasyonu ile
erigilebilir.
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Konfigiirasyon parametrelerinin derhal etkili olacak

I@ sekilde degistirir oysaki nihai saklama sadece
konfigiirasyondan cikarken ve otomatik sistem durum
ekranina geri donerken olur. Otomatik sistem durum
ekranina geri dénmeden 6nce ekipmanin giicli kesilirse,
tiim degisiklikler kaybolacaktir.

5.1 Temel konfigiirasyon
TEMEL programlamayi yapmak igin:

1. F digmesine basip basili tutun, ilk fonksiyonun adi
gOruntulenecektir.

2. DUgmeyi serbest birakin; fonksiyon degeri gorintilenir ve +
ve - dugmeleri kullanilarak degistirilebilir.

3. F dugmesine tekrar basip basili tutun, bir sonraki fonksiyonun
adi goruntulenir ve boyle devam eder.

Son fonksiyon St size ister yaptiginiz konfiglirasyonu

kaydetme (':l) ya da kaydetmeden gikma (M) imkani verir.

Daha sonra, ekran otomatik sistem durumunu gdstermeye devam
edecektir.

St'ye istediginiz her zaman gidebilirsiniz.
Programlamadan c¢ikmak igin, olarak F ve-'ye ayni
anda basin.

TEMEL KONFIGURASYON @

Ekran | Fonksiyon Varsayilan

FAAC

Fonksiyon

Varsayilan

Mevcut yiiklii varsayilan

Bu menu mevcut yukli varsayilan ayari
ggsterir.

™ parametresinin (parametrelere bagimsiz
bir giris durumu saglamak igin) varsayilan

o . e e
LIl degerine sahipse, bu menudeki degerin
kullanilmasi mevcut varsayilan ayarin belir-
lenmesine imkan saglar.

Salt okunu parametre

Bus aksesuarlari meniisii

Bu parametre ile iligkili fonksiyonlar igin bolim
5.3'e bakin.

Calisma mantiklan

Otomatik
Otomatik 1.

Yari otomatik

Park yeri

Otomatik park yeri

Apartman

Otomatik apartman
Emniyet.
Ozel.

T Ontanimh parametre ayarlarini yiiklemek

W1
_I_| No6tr durum

minimum agirhk

|
o maksimum agirhk

Otomatik sistemin baslatiimasindan 6nce
kolun uzunlugu ve aksesuarlarin sayisi ve
tipine direkt olarak bagli olan dogru degeri
ayarlamalisiniz. Bahsedilen degeri belirlemek
icin sayfa <OV>'deki Tablo 4 ve 5'e basvurun.

UYARI: Gergek agirliktan daha
l@ diisiik bir varsayilan deger

ayarlanmasi kolda ya da bariyer
yapisinda geri déniigii olmayan
zararlara neden olabilir.

Eger herhangi bir programlama degisikligi

yapmak istemiyorsaniz degeri UU olarak
birakin, ¢unku aksi durumda bir degerin
secilmesi secili 6ntanimli parametre
ayarlarinin yuklenmesini gerektirir. (bkz.
bolim 5.2).

Duraklama siiresi:
sadece otomatik mantik segciliyse etkilidir;

deger U ile Izllj arasinda 1 saniyelik adimlarla
ayarlanabilir. Sonug olarak, ekran dakikalar
ve saniyenin onlar basamagini (bir nokta ile
ayriimis sekilde) gosterecek sekilde degisir ve

[N}
stire maksimum _I.l dakika degerine kadar
10 saniyelik araliklarla ayarlanir.

. N
Orn. Eger ekranda = . 2 gosterilirse,
duraklama suresi 2 dakika ve 50 saniyedir.

Acilma hizi
Bariyerin agilma hizini ayarlar

M
LI Minimum hiz

I
I Maksimum hiz

UYARI: Asiri bir hizin ayarlanmasi kola ve
bariyer gévdesine geri déniisii olmayan
zararlar verebilir.

Kapanma hizi
Bariyerin kapanma hizini ayarlar

Il Minimum hiz

f
I Maksimum hiz

UYARI: Agiri bir hizin ayarlanmasi kola ve
bariyer gévdesine geri déniisii olmayan
zararlar verebilir.
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Ekran

Fonksiyon

Varsayilan

Loop 1

Bu parametre etkinlestirildiginde Loop
1 girisine bagli herhangi bir loop ACMA
fonksiyonu vazifesi gérecektir.

- Loop 1 devrede
gy [ Loop 1 devred disI

Not: Bu fonksiyonun devre digi birakilmasi ha-
linde, loop'un algilama durumu her durumda,
yapilandiriimasi halinde iki gikisin herhangi
birinde mevcut kalacaktir (bkz. Geligsmis

|
Konfiglrasyondaki I:ll IZIJI parametreleri)

Loop 2

Bu parametre etkinlestirildiginde Loop 2
girisine bagli herhangi bir loop EMNIYET/
KAPATMA fonksiyonu vazifesi gorecektir.

_ Loop 2 devrede
[y [ Loop 2 devred disI

(Loop 1 ile ilgili nota bakin)

no

Loop 1 hassasiyeti

Arac tespit loop'unun hassasiyetini ayarlar
BN . .
I_l minimum hassasiyet

maksimum hassasiyet

L

Loop 2 hassasiyeti
Arac tespit loop'unun hassasiyetini ayarlar

i " .
i minimum hassasiyet

M ) .
Ll maksimum hassasiyet

Motor hareketi

Bu parametre tarafindan saglanan
fonksiyon bariyer kolunun elle -emniyet
calismasi olarak- hareket ettiriimesine
imkan saglar. +'ya basildiginda otomatik
sistem acilir, -'ye basildiginda ise kapanir.

+'ya basarak, a¢

_|
L -'ye basarak, kapat

o

10

0 kol KAPALI

Ol kol ACIK

Duraklama

5 kapaniyor

FAAC
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Ekran

Fonksiyon Varsayilan

OTOMATIK SISTEMIN DURUMU:

Programdan c¢ikmayi ve veriyi kaydetmeyi segmenize

imkan saglar.
[

I =c¢ik ve veriyi kaydet

M = veriyi kaydetmeden ¢ik
Programdan g¢ikinca otomatik sistemin durumunu
goruntilemek igin F tusuna basin

kol KAPALI
kol KAPALI

Sabit, agiimaya hazir

Sabit, kapanmaya hazir

Otomatik sistem duraklatildi

Aciliyor

Kapaniyor

Arizaemniyeti ¢alisiyor

2-EASY cihazi dogrulamasi galigiyor

On-yanip sénmeden sonra “ACILIR”

On-yanip sénme sonra “KAPANIR”
ACIL DURUM Aglik

Herhangi bir zaman F ve -'ye ayni anda basarak
St'ye (Durum) gidebilirsiniz.

[y
Otomatik sistem durumunun JZ olarak gériintilenmesi
hareket sirasinda panonun gerceklestirdigi mantiksal
islemi ayirt etmek icin kurulum/bakim teknisyeni icin son

derece 6nemlidir.

C">rne§in otomatik sistemin durumu KAPALI ise, ekranda

]
I_Il_l OKUNMALIDIR. AC komutu allndlglnda énceden

| 1
yanip sénme etkin ise, ekran |_| Ia veya direkt olarak

[y
_IZ'e degisecektir (ACILMA hareketl) ardindan kapi

OPEN pozisyonuna ulasildiginda ekran I_I I 'igbsterecektir.

Bariyerin kapall konumundan baslayarak gorintilenen durum sirasi
ornegi
Sira, sirasiyla acilma ve kapanma sirasinda énceden yanip

9 M .
soénmeye karsilik gelen |_ _I vell_l durumlarini igermez.

4 N

Pus durumu (her zaman aglk)‘
I

/
FSW-CL FSW-OPEN

FSW CL: Kapi kapanma alanini korumak igin
yerlestirilen BUS fotoselleri

ACIK: OPEN sinyali ureteci olarak kullanilan
BUS fotoselleri

ekil 3
® /

FAAC

5.2 Ontanimli parametre grubunun degistirilmesi

E680 kartinda, takilan kolun boyutlarina hizlica uyum saglamaya
imkan veren, parametrelerin daha hassas sekilde ayarlanmasi igin onu
baslangi¢ noktasi yapan dnceden tanimlanmis alti adet konfiglirasyon

=
grubu bulunur. Mevcut konflgurasyonlardan birini secmek igin, | Il

parametresini 6n ayar degeri | I Il _I'dan (bos durum) sayfa 24'teki
Tablolar 4 ve 5'te gosterilen bariyer konfiglirasyonuna (kol uzunlugu,
tipi ve takili aksesuarlarin sayisi) karsilik gelen degere getirmelisiniz
<OV>(6rn. Uzunlugu ayaktan isikara kadar 5 m olan kol igin varsayilan

1l
I_I"1 degerini segin).

Iy
Konfiglirasyonu tamamlamak igin, parametre —II_'ye ulasana kadar
"F" digmesine basarak veya "F" ve "-" digmelerine basarak Temel
Konfigirasyon menustnden ¢ikmaniz gerekir

Bu islem Temel konfigiirasyondaki —1I_

C M
A parametrelerini ve Gelismis konfigiirasyondaki F' |_l,

-
17|, DIZ parametrelerini degistirir, bunlari bol(is
tablolarda gésterildigi gibi varsayilan degerler:
= .
Diger parametrelerin aksine, adim ™ degeri kayg 2
l@ bu nedenle konfiglirasyon menlisii her agildiginda gosterile
bos durumdan mendtiye erigilmesine izin verir.

Onceden tanimlanmis parametrelerin hicbirini yiklemek

(| i
istemiyorsaniz, ZIIZ parametresini I_Il_I olarak birakin ve bir sonraki
parametreye gecmek icin “F” tusuna basin

Bariyerin gercek konfigiirasyonuna denk gelmeyen
onceden tanimli parametreleri ayarlamak; 6zellikle
A kolun uzunluguna karsilik gelen varsayilan deger
gercektekinden daha kisaysa, otomatik sistemin
onarilamayacak sekilde hasar gérmesine sebep olabilir.

5.3 Bus aksesuarlari menliisii

E680 karti en fazla 8 ¢ift BUS fotoselinin baglanmasi igin tasarlanmigtir

E680 panosu tarafindan algilanmasi ve yonetilmesi icin bu panoya

baglanan veriyolu cihazlari pano tzerinde kaydedilmelidir. Bunu

yapmak igin, asagidakileri yapin::
karta giden gucu kesin.

» istenen adresi kullanarak, kullanmak istediginiz fonksiyona bagl
olarak (bolim 4.1.2'de agiklandigi gibi) aksesuarlari takin ve
programlayin

*  panoya gug verin.

*  bolim 5.1'de agiklandigi gibi Temel Konfigiirasyona gidin.

[ —_—
* adim IJL 'nun programlanmasina ulagmanin ardindan, "1
goriuntilenecektir, bu kayitli higbir bus (veriyolu) cihazinin

e

E H
DL1DL2

O

2Easy BUS

1
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bulunmadigini gosterir. BUS cihazlarinin durum ekranindan, + diigmesine basarak dogrulanmak
+  girig yapmak i¢in, ayni anda + ve - dligmelerine basip en az 5 i¢in bekleyen BUS cihazlarinin tiplerini etkinlestirebilirsiniz.
Ornegin, asagidaki fotograf kapanma sirasinda mevcut emniyet

. . 10

2223&5&%““3 basili tutun (bu stire iginde, MM yazisi yanip cihazlarini ve agilma sinyali olarak galisan fotosel giftini gdstermektedir:
(|

. islemin tamamlanmasinin arsindan, dogrulama igin 2
belirecektir.

e+ ve - digmeleri birakildiginda, ekranda BUS cihazlarinin +|E|
gegcerli durumu veya bagli higbir BUS cihazi yoksa yeniden M2 I
gOruntllenecektir.

Asagidaki resimde (Sekil 3) sisteme baglanabilecek farkli BUS

cihazlarinin karsilik geldigi ¢cesitli ekran segmentleri gosterilmektedir: Otomatik sistemin dogru sekilde caligmasi igin, soldaki

rakamlarin segmentlerinin durumu dinlenmedeki ve
sinyal Uretegleri veya emniyet cihazlari devreye girmemis
haldeki otomatik sisteme karsilik gelmelidir.

CLOSE fotoselleri etkinlestiginde, yandaki resimde
gosterildigi gibi alttaki segmentler yanacaktir.

OPEN sinyal Ureteci fotoselleri ¢ifti etkinlestiginde, —
ekranda sayfanin yanindaki resimde gosterilen segment
konfiglrasyonlari gosterilecektir, burada ilgili dikey
segment yanar ve fotoseller devreden ¢ikana kadar
yanik kalir.

Devreye girmesi halinde, OPEN sinyal Ureteci fotoselleri
otomatik sisteme agilmasini syler ve devreden ¢ikana
kadar kapanmasini engeller, tipki J1 terminal panosu
(terminal 3) araciligiyla alinan normal OPEN sinyali gibi.

BUS iletisim sistemi, iletisim hatasi sinyalleri vermek veya BUS
aksesuarlar konfiglirasyon hatasi sinyalleri vermek igin kendi kendine
ariza teshis sistemi kullanir.

Resimde gosterildigi gibi BUS hatti boyunca

herhangi bir kisa devre varsa ekranda CZ yanip | —
sdénecektir. Problemi ¢dézmek igin tiim l I
baglantilarin dikkatlice kontrol edilmesi gereklidir. | ===

Birden fazla sayida fotosel cifti ayni adrese
sahipse ve arama veya ariza emniyet hatasi
olmasi durumunda sayfanin yanindaki resimde

—

[ i . .
gOsterildigi gibi ZI" yanip s6necektir. Bolim l_
4.1.2'de verilen gosterimlere bakarak ayarlarin
dogru oldugundan emin olun.

BUS'un ve ilgili girig sinyallerinin durumu ayrica, iki LED DL1 (kirmizi)
ve DL2 (yesil) analiz edilerek de gorilebilir, bu BUS iletisiminin aktif
olup olmadigini veya bir hata olup olmadigini ve herhangi bir aktif
giris olup olmadigini derhal dogrulamayi miumkin kilar. LED'lerin
durumlari asagidaki tablolardan dogrulanabilir

DL1 LED tanimi (Kirmizi)

Acik Giriglerden en az biri (emniyet cihazlari, OPEN
sinyali) devrede veya aktif

Kapali Hicbir OPEN sinyali aktif degil ve higbir emniyet
cihazi Devrede degil

DL2 LED tanimi (Yesil)

Sirekli Normal olarak aktif (higbir cihaz bagli olmasa bile
yaniyor LED yanik)
Kapali BUS-2EASY hattinda kisa devre var (her 2.5 sa-

niyede bir yanip sdnme)

Hizh yanip | BUS-2EASY baglantisinda bir hata tespit edilmistir;
sonme alim proseduirind tekrarlayin. Hata devam ederse,
sunlari kontrol edin:

+ sistemde ayni adreste birden fazla aksesuar
olup olmadigi (ayrica aksesuarlarla ilgili tali-
matlara da bakiniz)

*  cagirma hatasi olmadigindan emin olun (bagh
cihazlarin sayisi ayarlama sirasinda kaydedi-
lenden daha fazla ya da az)

12
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6. lleri konfigiirasyon Ekran | Fonksiyon Varsayilan
Gelismis Konfiglirasyona erismek igin, F tusuna basin ve basili GCikis 1 _
tutarken ayrica + tusuna da basin: ,:,| Llul

Bu fonksiyonun ayarlanmasi ¢ikis 1 sinyal |
tipinin degistiriimesini mimkuan kilar, harici
cihazlar ile yiksek baglanti esnekligine izin

. + tusu birakildiginda, mevcut ilk fonksiyonun numarasi
gOrunecektir
. F tusu da birakildiginda, deger gorintulenir ve + ve - tuslar

erir.
kullanilarak degistirilebilir ver
«  Tekrar F atusuna basilirsa ve basil tutulursa, bir sonraki 1 Arizaemniyeti
parametrenin adi gérintilenecektir, birakildiginda deger + ve - |:|_ .
tuslar kullanilarak degistirilebilir L TIP 1 KOL AYDINI_.ATMASI (kol
. son fonksiyona ulasildiginda, F tusuna basmak ya 6nceden kapanirken cikis aktif, kol acilirken
degistirilmis parametreleri kaydetmeyi ya da degisiklikleri veya beklemedeyken devre disl,
kaydetmeden ¢ikmayi saglar, ekran girislerin durumunu hareket halinde fasilall). Sadece
gOstermeye devam edecektir ctkis 4 ile kullanin!
M2
- - _IZ DEVREDISI 11}
M3
ILERI KONFIGURASYON @2 + 62 03 kol KAPALI O
[y
"1 Kol OPEN veya BEKLEMEDE, !
Ekran | Fonksiyon Varsayilan kapanma 6n yanip sénmesi sirasinda E
il Aciligta motor giicii e soner. -
U Acllma evresinde motorun itme glciini i I_IZ1 Kol ACILMA HAREKETIN YAPIYOR, -
ayarlar. I 6n yanip sénme dahil..
- .
Ar I_II:I Kol KAPANMA HAREKETI
LIl Minimum glg YAPIYOR, 6n yanip sonme dahil.
M Bl .
S0 Maksimum gig Ll | Kol SABIT
- o -
Cr Kapanigta motor giicii I_Ilj Kol ACIL DURUM modunda
[y i i (ictini - o
gjgr?:rma evresinde motorun itme gucinu |_“ = LYl LoOP1 devrede
: - m
|I_I LOOP2 devrede
M L "
::":: Minimum gl Il E680 slave igin OPEN

I Maksimum gi¢ |:| .
= " —  E680 slave igin CLOSE
o On yanip sénme -

I Bu parametre secilen hareketin 6ncesinde mno |:| Kol BOSTA

flagdr lambanin 5 saniye boyunca devreye |I_i Kullan]
girmesi icin kullanilir. ullanimiyor

—
|;I Kullaniimiyor
Devredisi 1 FCA etkin

her hareketten 6nce |_I FCC etkin

her kapanma hareketinin 6ncesinde “:=

Kullaniimiyor

her acilma hareketinin 6ncesinde

[l
1

Ilj UYARI LAMBASI (agilma sirasinda
ve beklemede yanar, kapanirken
yanip  soner, otomatik sistem

| kapaliyken séner)

sadece beklemenin sonunda

o On yanip sénme siiresi
I On yanip sénme siresi saniye olarak
verilmistir.

| minimum 6n yanip sénme

| maksimum onceden yanip sonme

o Kapanma sirasinda engel hassasiyeti M
Q- Ters yonde hareketin baglamasindan énce bir U
engele karsi olan hassasiyeti belirler.
B

| minimum hassasiyet

I . .
i maksimum hassaswet@
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Ekran | Fonksiyon Varsayilan Ekran | Fonksiyon Varsayilan
,:,l Cikig 1 Polaritesi oo Cikis 2 Polaritesi
! Cikis polaritesinin ayarlanmasina izin verir: mo [y Cikis 2 polaritesi, “Cikis 1 Polaritesi” ile ilgili 3
parametreye bakiniz
|
- ¢tkis NC (Normalde Kapali) o Cikis 3 o
o Cikis 3 sinyal tipi, bkz. “Cikis 17 _|

M2 gikis NO (Normalde Agik)
Am i Cikis 3 Polaritesi
NOT: Cikis ayari LIl ise (Ariza emniyet), '

Cikis 3 polaritesi, “Cikis 1 Polaritesi” ile ilgili gy
_ t k
degeri I'1i'ya ayarli tutun. parametreye bakiniz
LI Cikis 4 A
-0 | Gks2 M3 = kis 4 sinyal tipi, bkz. “Cikis 1” L
Q- Cikis 2 sinyal tipi, bkz. “Cikig 1” [ Gikis 4 sinyal tipi, bkz. "Gikis
o Cikis 4 Polaritesi
U Cikis 4 polaritesi, “Cikis 1 Polaritesi” ile ilgili _
@ parametreye bakiniz Mo
LED durumu LOOP Durumu
Kapali Loop temiz
Acik Loop devrede
yanip sonme (0,5 sn): | Loop kalibrasyonu
devrede @
Hizli yanip sonme Loop kisa devre
Yavas yanip sonme Loop yok / \
(5sn) ya da loop engellenmis

iki yanip sénme (5 | Teyit edilmeyen loop
sn'de bir) (1sitici ya da endliktans
kapsama disinda)

- o~
o o
o O
S 9

Loop Sargi

Cevre sayisi
£ 3 m'den az 6
g 3ila4 m arasinda 5
2 4 ila 6 m arasinda 4
™

6ila12m 3

arasinda

12 m'den ¢ok 2

Ekran | Fonksiyon Varsayilan

- Entegre flagor lamba ¢alisma modu M
o Cikis J15'e bagl dahili flagér lamba igin i
(varsa) iki calisma modu arasindan segim
yapma imkani verir.

L” "Trafik Is131" modu (beklemede/
acilirken  surekli  yesil, hareket
ederken kirmizi  yanip sonuyor,
kapaliyken sirekli kirmizi) .

|
_IIZ_  "Flaso6r lamba" modu (kol hareket
ederken kirmizi yanip sénuyor, diger
tim durumlarda soniik)

14
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Ekran | Fonksiyon Varsayilan

Servis talebi (bir sonraki iki fonksiyona
bagh):

Geri sayimin bitiminde etkinlestirilirse Mo
(sonraki "Dongl programlama" altinda yer
alan iki fonksiyon ile birlikte ayarlanabilir),
her 30 saniyede bir 4 saniyeligine LAMP
cikisini  devreye sokar (servis talebi)
Programli bakim igleminin ayarlanmasi icin
kullanigli olabilir.

Il
I Etkin
712 Devredis!

Binler mertebesinde devir programlama
mc Sistem  calisma  dongllerinin  geri
sayimini ayarlamasi icin kullanilir, deger
0-99 arasinda ayarlanabilir  (binlerce
dongl). Goruntilenen deger dongllerin

tamamlanmasiyla Mc degeri ile etkilesime

L
O
X
14
-
-

girerek guncellenir (ru: 'deki 99 azalma
i 'deki 1 azalmaya karsilik gelir ).

Sistemin kullaniminin  dogrulanmasi ve
"Servis Talebinin" kullaniimasi igin fonksiyon

i ile birlikte kullanilabilir.

N Yiiz binler mertebesinde devir —
- programlama I_II
Sistem c¢alisma donglerinin geri sayimini
ayarlamasi igin  kullanilir, deger 0-99
arasinda ayarlanabilir (yiz binlerce dongu).
Goruntilenen deger donglerin basarisiyla
M degeri ile etkilesime girerek giincellenir
(M='deki 1 azalma riZ'deki 99 azalmaya

karsilik gelir).
Sistemin kullanimmin dogrulanmasi ve
"Servis Talebinin" kullaniimasi igin fonksiyon

e ile birlikte kullanilabilir.
) OTOMATIK SISTEMIN DURUMU:
Programdan ¢ikmayi ve veriyi kaydetmeyi segcmenize

imkan saglar.
4 = ¢Ik ve veriyi kaydet
Mo = veriyi kaydetmeden ¢ik

Programdan g¢ikinca otomatik sistemin durumunu
gorintilemek igin F tusuna basin

Herhangi bir zaman F ve -'ye ayni anda basarak
St'ye (Durum) gidebilirsiniz.

6.1 Loop detektoriiniin konfigiirasyonu
E680 panosu araglarin girigini algilamak igin dahili bir metal kltle detektoriine sahiptir.

6.1.1 Ozellikler:

. Detektor elektronikleri ile loop elektronikleri arasinda galvaniz ayirma

. Devreye girmesinin hemen ardindan sistemin otomatik olarak hizalanmasi
. Frekans sapmalarinin surekli sifirlanmasi

*  Loop induktivitesinin duyarlilik bagimsizhigi

. Loop galisma frekansinin otomatik segim ile ayarlanmasi

. LED ekranda mesgul loop mesaiji

. OUT, OUT 2, OUT 3 ve OUT 4 cikiglarina gonderilebilen loop durumu

6.1.2 Baglant::
Algilama loop'larini sayfa 7, Fig. 2'deki yerlesime gore baglayin
- LOOP 1 igin 24 - 25 Terminalleri = kapi agilma fonksiyonlu loop;
- LOOP 2 igin 26 - 27 Terminalleri = kapi agilma fonksiyonlu loop;

Loop sinyallerinin otomatik sistem izerindeki etkileri hakkinda daha fazla bilgi igin, bolim 10, "CALISMAMANTIKLARI TABLOSU" kismindaki
mantik tablolarina bakin.

Bagli loop'larin islevselliginin etkinlestirmek icin, Temel konfigiirasyon moduna girin ve 5 tizerindekiL| ve L' parametrelerini sabit sekilde

15
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bagli loop'larin numarasina ve tipine ayarlayin. Sadece bir loop takilirsa, yalnizca ilgili programlama adimini etkinlestirin.
Loop detektoru galisma durumu DL3 ve DL4 durum LED'leri tarafindan gosterilir
6.1.3 Kalibrasyon

E680 panosuna her gl verildiginde, dahili loop detektorl baglh loop'larin kalibrasyonunu gergeklestirir.
saniyeligine gliclnu keserek ve daha sonra tekrar agarak kalibrasyon islemini gergeklestirebilirsiniz.
LOOP 1 girisine bagli loop'u veya LOOP2 girisine bagl loop'u kalibre etmek i¢gin bariyer durum ekraninda istediginiz herhangi bir anda, +
tusuna basabilirsiniz.

FAAC

Bu nedenle, panonun en az 10

Kalibrasyon iglemi pano ariza teshisinde yanip sénen LED'ler DL3 ve DL4 ile vurgulanir ve kalibrasyon tamamlandiginda, baglilarsa, loop
algilama durumunu gostereceklerdir.
Kart ariza teshisi tarafindan saglanan diger sinyaller asagidaki tabloda agiklanmigtir:

Manyetik loop'larin biri veya her ikisi de takilmamissa, ilk kalibrasyon denemesinin ardindan loop detektdrii durum
LED'lerini her 5 vsaniyede bir yakip séndiirecektir (yukaridaki tabloda gosterildigi gibi)

6.1.4 Hassasiyetin Ayarlanmasi

Loop detektorinun hassasiyetini ayarlayarak, her bir kanal icin aracin ilgili detektor ¢ikisini etkinlestirmek icin sebep oldugu induktivite
degisimini tespit edersiniz. -
Hassasiyet, Temel konfigiirasyon icindeki Sl ve 5’ parametreleri kullanilarak her bir kanal icin ayri ayri ayarlanir

6.1.5 Loop'lari Hazirlamak

Loop sabit metal nesnelerden en az 15 cm, hareketli metal nesnelerden en az 50 cm uzaga ve yol yizeyinden 5 cm'den daha ylksekte
olmayacak sekilde yerlestiriimelidir.

1.5 mm? capinda standart tek kutuplu bir kablo kullanin (kablo direkt olarak zemin seviyesinin altina désenirse, cift kat yalitimi
olmahdir). Sekil 16'da gosterildigi gibi bir PVC kablo kanali hazirlayarak veya yol kaplamasini izleyerek tercihen kare veya dikdortgen
bir loop yapin (kablolarin kirilimasini 6énlemek icin kdseler 45° aciyla kesilmelidir). Tabloda belirtilen sayida sargi kullanarak kabloyu
ddseyin. Kablonun iki ucu, loop'tan E680 kartina kadar (her metrede en az 20 defa) birbirine dolanmalidir Kablo birlestirme isleminden
kaginin (gerekliyse, iletkenleri lehimleyin ve birlesme yerini termal buzilmeli kilif ile yalitin) ve sehir sebekesi hatlarindan uzakta tutun.
6.2 Uzman Konfigiirasyonu

UZMAN konfiglirasyon, sadece ¢alisma mantiklari 6zellestirmeleri halihazirda kaydedilmisse kullanilr.

A

o . - e . . 1 n S I
l@ Uglincii seviye parametrelerinin degistirilmesi ilk seviye programlamanin \_\_| parametresi (izerindeki _I_| degerinin
goOsterimini kapsar

Bu asamada degisiklik yapmadan 6nce, degistirmek istediginiz adimin ve bunun otomatik sistem iizerindeki etkilerinin
tamamen anlagildigindan emin olun.

UZMAN konfiglirasyonuna erismek icin, F tusuna basin ve basili tutarken yaklasik 10 saniyeligine + tusuna basin.
Bu menude F, + ve - tuglarinin kullanimi diger iki programlama seviyesindeki ile aynidir.

“UZMAN” KONFIGURASYONU @ + @ 10 sn

Ekran.

Fonksiyon Ayar

{_H Eger bu fonksiyon etkinse duraklama siresinin ardindan otomatik kapanma gerceklesir. | = otomatik kapanma

712 = devre digl
1 Bu fonksiyon etkinlestirilirse iki farkl giris ¢calisma modu elde edilir: Agilis isin OPEN ve '—I = 2_qgirisli
m> 1=2 li cal
LIC | kapanis icin CLOSED — T ognsicalisma
[M1Z= Devredigi

OPEN ve CLOSE girisg seviyelerinin algilanmasinin aktivasyonu (korunan komut) Bagka

I )
—I = seviye algilama
7121 = durum degisimi

bir deyisle, kart seviyeyi algilar (6rnegin, OPEN basiliyken ve STOP'a basarsaniz, ikinci-

m
= sinin birakilmasi durumunda otomatik sistem agilmaya devam edecektir). Eger | ZI devre al
algilama
disi kart sadece giris degisimi olmasi durumunda manevra komutu verir.
| | EMNIYET acilmasinin aktivasyonu (komut daima basil). OPEN komutunun kaldirimasi | S_ oy
Il calismayi durduracaktir. =
712 = devre disi

Bu fonksiyon etki_nl_e§tirildiginde, OPEN komutu agilma sirasinda hareketi durduracaktir.

I
—I = acilirken durur
713 = Devre disi

[l
Eger parametre I_I0, M ise, sistem agilmaya hazirdir.

mn-oo, .
Eger parametre LIZI, Zlise, sistem kapanmaya hazirdir..
Bu fonksiyon etkinlestirildiginde, OPEN komutu agilma sirasinda hareketi tersine ¢evi-

(I mn-
rir. Parametreler 111 ve 12 12 ise, OPEN komutunun agilma sirasinda higbir etkisi
olmayacaktir.

Il
—I = agilirken ters yone doner
713 = Devre disi

Bu fonksiyon etkinlesti_rildiginde, OPEN komutu bekleme sirasinda hareketi durdurur.

1 I .
Parametreler Il 1 ve _IIZl a I"1IZ) ise OPEN duraklama stresini sifirlar

M
—I = duraklamadayken durur
7121 = Devre disi
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Bu fonksiyon etkinlestirildiginde, OPEN komutu duraklama sirasinda hareketi durdurur.

o o Y T .
Parametreler LI 1 ve IICI IM1IZ) ise OPEN duraklama stiresini sifirlar.

4 = duraklamadayken
kapanir
7121 = devre digl

Bu fonksiyon etkinlestirildiginde, OPEN komutu kapanma sirasinda ¢alismayi durdurur,
aksi halde hareketi tersine gevirir.

(]
—! =durdurur
712 = ters yOne gevirir

EMNIYET kapanma aktivasyonu (komut daima basil)). CLOSE komutunun kaldiriimasi
calismayi durduracaktir.

[
ZI= etkin
7120 = devre digl

Bu fonksiyon etkinlestirildiginde, CLOSE komutu OPEN komutundan onceliklidir, aksi hal-
de OPEN komutu CLOSE komutundan énceliklidir.

]
I:|= zkkin
712 = devre digl

Bu fonksiyon etkinlestirildiginde, CLOSE komutu bosa alindiginda kapanma komutu verir.
CLOSE etkinlestirildigi stirece, tnite kapanma 6n yanip sonmesi durumundadir.

[
| = bosa alininca kapanir
712 = hemen kapatir

Bu fonksiyon etkinlestirildiginde, CLOSE komutu agilma sirasinda galismayi durdurur, bu
gergeklesmezse CLOSE komutu derhal veya agilma tamamlandidinda tersine dénme ko-

I
mutu verir (ayrica bkz. parametre I 1)

|
— = CLOSE durdurur
IMIZ2) = CLOSE ters yone ce-
virir

- .
Bu fonksiyon etkinlestirildiginde ve parametre I_I M2 ise, CLOSE komutu derhal veya
acllma dongusinin sonunda kapanma komutu verir (CLOSE'u kaydeder). Parametreler

| | .
|_I ve i | M1 ise CLOSE derhal kapanma komutu verir.

—I = agilmanin sonunda
kapatir
712 = hemen kapanma

Bu fonksiyon etkinlestirildiginde, sistem STOP tarafindan bloke edilmisken, bir sonraki

- _
OPEN ters yonde hareket ettirir. Parametre I_I [MXise daima kapanir.

—I =ters yone
hareket ettirir
712 = her zaman kapanir

Bu fonksiyon etkinlestirildiginde, kapanma sirasinda KAPANMA EMNIYET CIHAZLARI ha-
reketi durdurur ve devreden ciktiginda kaldigi yerden devam etmesine izin verir, olmazsa
derhal tersine acar.

(N

ZI =devre disI kalinca kapanir

M2 = hemen ters yoéne ha-
reket

Bu fonksiyon etkinlestirildiginde, KAPANMA EMNIYET CIHAZLARI devreden giktiginda

[
kapanma komutu verir (ayrica bkz. parametre Il_l).

|
—1 = FSW devreden c¢ikinca
kapanma
7121 = devre digl

| .
Bu fonksiyon etkinlestirildiginde ve parametre | I, 2 ise, cihaz KAPANMA EMNIYET
CIHAZLARININ verdigi kapanma komutunu gergeklestirmeden énce agilma déngiisiiniin
tamamlanmasini bekler.

—I = agilmanin sonunda
kapatir
712 = devre disl

Bu fonksiyon etkinlestirildiginde, kapanma sirasinda LOOP2 hareketi durdurur ve devre-
den ciktiginda kaldigi yerden devam etmesine izin verir, olmazsa derhal tersine acar.

(]

—I =devre digI kalinca kapanir

M2 = hemen ters yoéne ha-
reket

Bu fonksiyon etkinlestirildiginde, LOOP2 devreden ciktiginda kapanma komutu verir

o
(ayrica bkz. parametre = I).

(]
—I = LOOP2 temizse kapanir
712 = devre digl

]
Bu fonksiyon etkinlestirildiginde ve parametre IZ| Zise, cihaz LOOP2'nin verdidi kapanma
komutunu gergeklestirmeden once agilma dongustinin tamamlanmasini bekler.

]
I = agilmanin sonunda
kapatir
7121 = devre digl

Bu fonksiyon etkinlestirildiginde: Elektrik kesilmesi durumunda, elektrigin tekrar gelmesi-
nin ardindan, OPEN komutu etkin degilse otomatik sistem derhal geri kapanir.

|
I:I = etkin

7120 = devre digl

LOOP 1 acgilma komutu verir ve tamamlandiktan sonra, devreden c¢ikarsa kapanir (art
arda loop'larda arag geri geri giderken kullaniglidir). Devreden ¢ikarsa, LOOP 1 devreden
cikarildiginda, kapanmaz.

(]
—1 = LOOP1 temizse kapanir

7121 = devre digl

Bu fonksiyon etkinlestirildiginde, bir agma veya kapama komutu sadece emniyet
cihazlarinin devreden ¢ikmasinin ardindan gercgeklestirilir.

[
I = etkin
712 = devre digl

A.D.M.A.P. fonksiyonu
Bu fonksiyon etkinlestirildiginde, sonu¢ Fransiz diizenlemelerine uygun emniyet
cihazlarinin calismasidir.

(]
— = etkin
712 = devre digl

Bu fonksiyon etkinlestirildiginde, KAPANMA EMNIYET CIHAZLARI kapanma sirasinda ha-
reketi durdurur ve devreden ciktiklarinda tersine hareket eder, etkin degilse derhal tersine
gevirirler.

[
— = durdurur ve_ devreden
cikinca ters yone gevirir.

M2 = hemen ters yone ge-
virir

DEGISTIRMEYIN

no

BEGISTIRMEYIN

HA

Bu fonksiyon etkinlestirildiginde, LOOP1 komutlari LOOP2 komutlarina gore 6ncelige sa-
hiptir.

(N
= = etkin

712 = devre disl
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Sekil 2

KAPALI TUTMA / ACIK TUTMA fonksiyonu
Bu fonksiyon etkinlestirildiginde, otomatik sistem belirlenen araliklarla kolun pozisyonunu

m izleyecektir (bkz. parametre Hi). Kol tamamen kapanmazsa veya acilmazsa (panonun
i mantik kosuluna bagh olarak), otomatik sistem kolu maksimum 3 saniyeligine dogru
pozisyonuna geri getirmek icin bir KAPANMA veya ACILMA komutu verecektir. 3 saniye
gecmesine ragmen, kol tamamen kapali/agik pozisyona gelmiyorsa (6rn. kol bloke oldugu
icin) bir sonraki OPEN komutu alinana kadar fonksiyon devre disi birakilacaktir.

N\_

KAPALI TUTMA / ACIK TUTMA fonksiyonu etkinlestirme siiresi
I Bu parametre ACIK TUTMA / KAPALI TUTMA fonksiyonunun iki aktivasyonu arasindaki

o . S . T
zaman araliginin gdsterir, dakika cinsinden ifade edilir. ( Ll ile 94 arasinda)

Loop 1 frekans okumasi
| Bu menu maddesi size Loop 1 girisine bagli loop'un gegerli osilasyon frekansinin okumasinin
dogrulama imkani verir. Bu gosterim agagidaki gibi okunmalidir:
ilk rakam: Onlar basamagi (kHz)
ikinci rakam: Birler basamagi (kHz)
Ondalik nokta: Yizler basamagi (kHz)

N -
Ornegin, 1_1Z1 okumasi 105 kHz'ye karsilik gelir

Salt okunu parametre

- Loop 2 frekans okumasi
= Bu menu maddesi size Loop 2 girisine bagli loop'un gecerli osilasyon frekansinin
okumasinin dogrulama imkani verir. (gosterilen degerin nasil okunacagi ile ilgili agiklamalar

icin bkz. parametre [~

Salt okunu parametre

Loop 1 frekans segimi
| Bu parametre Loop 1 girisine bagli loop'a 6zgi bir osilasyon frekansi ayarlamaniza veya !
sistemin mevcut 4 tanesi arasindan en uygun ayari segmesine izin verir.

| Otomatik segim
(P
[ | Frekans 1-2-3-4

Not: Loop calisma frekansi ayarini degistirdikten sonra Gelismis konfiglirasyon menusiinden
ciktiginizda sistem yeniden kalibre edilecektir Bu r yada |‘E'parametrelerinin degerlerine
basvurmak igin meniye tekrar girdikten sonra glincellenmis bir frekans okumasi
saglayacaktir

Loop 2 frekans segimi
Bu parametre Loop 2 girisine bagl loop'a 6zgu bir osilasyon frekansi ayarlamaniza veya
sistemin mevcut 4 tanesi arasindan en uygun ayari segmesine izin verir.

Otomatik segim
=
[ R | Frekans 1-2-3-4

Not: Loop calisma frekansi ayarini degistirdikten sonra Gelismis konfigiirasyon menustinden
ciktiginizda sistem yeniden kalibre edilecektir Bu r yada Fl:'parametrelerinin degerlerine
basvurmak i¢cin meniiye tekrar girdikten sonra giincellenmis bir frekans okumasi
saglayacaktir

LOOP 1 tutma siiresi

I Loop 1 Uzerinde bir bulunma suresi ayarlamak icin kullanilir. Bu sure doldugunda, pano
kendi kendini kalibre edecek ve "loop temiz" sinyali verecektir (LED DL3 kapali). Kart [y [
acildiginda, otomatik sifirlama gergeklesir.

(|
— 5 dakika

12 sonsuz
- LOOP 2 tutma siiresi

= Loop 2 lzerinde bir bulunma slresi ayarlamak igin kullanilir. Bu stre doldugunda, pano
kendi kendini kalibre edecek ve "loop temiz" sinyali verecektir (LED DL4 kapal). Kart [y [
acildiginda, otomatik sifirlama gergeklesir.

|
I:I 5 dakika

M2 sonsuz

18
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L Loop 1 romork fonksiyonu
_II Bu fonksiyon size, gok uzun araglarin bulunmasi durumunda veya traktér ya da romork -
gegcisi sirasinda dahi dogru algilamaya izin vermek igin algilama slresinin hassasiyet
seviyesini artirma imkani verir.

(]
] devrede

M2 devredisi

L7 Loop 2 romork fonksiyonu
"= Bu fonksiyon size, ¢ok uzun araglarin bulunmasi durumunda veya traktor ya da rémork -
gecisi sirasinda dahi dogru algilamaya izin vermek icin algilama suresinin hassasiyet
seviyesini artirma imkani verir.

- devrede

M2 Devredisi

Calisma siiresi (zaman agimi):
Acik veya kapall pozisyona gelinmemisse motorun durmasindan evvel otomatik sistemin azami

m.—0
calisma suresidir. Deger Il ile ZI _I saniye arasinda bir saniyelik adimlarla ayarlanabilir. Daha
sonra, ekran dakikalari ve saniyenin onlar basamagini (bir nokta ile ayrilmis sekilde) gosterecek

I
sekilde degisir ve stire maksimum ~1,I dakika degerine kadar 10 saniyelik araliklarla ayarlanir.

i OTOMATIK SISTEMIN DURUMU: o
- Programlamadan ve verinin kaydindan ¢ikin ve otomatik sistem durumu izlemeye geri donun.

6.3 Ontanimli Parametre Gruplari

Asagidaki tablo, her bir dnceden tanimlanmis parametre grubu igin,
kart hafizasina ylkleyecekleri degerleri gosterir.

Temel konfigiirag — fleri konfigiirasyon
- Q 9 | 03 L | s E Asagidaki tablo, her bir dnceden tanimlanmis parametre grubu igin,
=l CC i 2= s iler konfigiirasyonda kart hafizasina yiikleyecekleri degerleri gdsterir.
P n 0 = e = C
Ht DI = 03 I_IL€ DE‘ |_|EI |:H_ E” Lh:l Dj D|_l DE' [H:I
bu F0 RTINS
[

Lo B C BEEEN C B € F % = 3| = | 3| ©

FA 0 0 c0 0 0 0 o

— — [t no na mno no no no

S0 iaw C pmiiew O peily o e @ | oo | oo | oo || oo

5c BN 0> e 1 mEEm O o % | = | @ | » | 2| *

il o o Mo o o o o - o - " — o

= =] o o o Mo Mo ol o o0 0 oo o o

El 05 05 05 05 05 05 Pl o o o o Mo o

52 05 05 05 05 05 05 e 03 NE e e 03 03
P2 no no no o o o
o3 ol 0 ol 0 ol 0
P4 no o Mo no o o
oH o2 oe oe o2 o o2
P4 no o no o o o
o5 ol 0 ol 0 ol 0
A5 no no no o o o
= oo oo oo oo oo oo
ni oo oo oo oo oo oo
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6.4 “Uzman” varsayilan parametreler Sekil 4

Asagidaki tablo gesitli calisma mantiklarini karakterize eden dntanimli ayarlari o
icermektedir.
Adm. | A A1 E P|PA|Ch|cCa| C R * - *
0l Y Y N N Y N Y N s
0P N N N y [y [ Yy | vy vy L@ R
03 N N N N N N N N C
4 N N N N N N N Y B *@ e
05 N N Y N N N N N
06 N N Y N N N N N o] o] [e]
m N N N N N N N N
0 S D okk K £.3(15)
A N N N N N N N N @ @ @
03 N N N NI NI N]NN A5 e 7001 [RDRBRU BB 52 BB
0 N N N N N N N Y ‘
I N N N N N N N N
|2 N N N Y Y N N N
13 N N N N N N N N
I N N N Y Y Y Y N
15 N N N N N N N N
15 N N N Y Y N N N 7.2 Ayarlar
B N Y N N N N N N Devreye sokmadan énce, E680 karti, otomatik sistemin kolun
— dénme agcisini ve buna bagli hareket mesafesini belirledigi
I8 N Y N N N N N N bir ayarlama prosedurine ihtiya¢ duyar. Bu olcumler
19 N N N Y Y N N N motor yavaslamalarinin ve hizlanmalarinin dogru sekilde
0 N v N Y v v v N yonetilmesine izin verir.
c N Y N Y Y Y Y N ilk baslatmada pano yanip sénen SC ile bir ayar
o2 N N N N N N N N [@: déngdustne ihtiyag duydugunun sinyalini verir.
c3 N N N Y Y N N N Ayarl ici gidaki sekilde ilerleyi @
yarlama igin, asagidaki sekilde ilerleyin:
cH N N N N N N N N +  Temel konfiglirasyon modundaki “Mt” parametresini
25 N N N N N N N N kullanarak, basilan tusa (+ / -) karsilik gelen agilma /
- kapanma hareketini kontrol edin, yoksa, motor sargisina
b N N N N N N N N gidin ve L1 ve L3 iletkenlerini Sekil 14, @'de gosterildigi
27 N N N N N N N N gibi ters cevirin.
o0 N N N N N N N N »  Temel konfiglirasyon modundaki “Mt” parametresini veya
':‘ bosa alma cihazini kullanarak otomatik sistemi sayfa 4,
23 N N N N N N N N bolimler 6 ve 7'de anlatildigi gibi kapali duruma getirin.
an N N N N N Y Y N . SW4 (“AYAR” programlama tusu) tusuna basin ve otomatik

sistem yavas acilma hareketine baglayana kadar basili
tutun. Prosediriin basladigini gdstermek igin ekranda Sl
7.1 BASLATMA yanip sonecektir.

c Maksimum acilma pozisyonuna gelindiginde, otomatik
sistem otomatik olarak duracaktir.

Daha sonra, otomatik sistem kol kapanma hareketine
baslayacaktir. Ekranda 53 gésterimi yanip sénecektir.
Kapali pozisyona ulasildiginda, otomatik sistem otomatik
olarak duracak ve ekran tekrar otomatik sistemin gegerli
durumunu gésterdigi durumuna geri dénecektir (LU} -
kapali).

7.1 Tanilama LEDlerinin dogrulanmasi

Panoyu baslatmadan 6nce, mantiga karsilik gelen ariza teshis LED'lerinin
durumunun dogrulanmasi gereklidir. Belirtilen durum Sekil 4'teki gésterimler

ile uyusmalidir, bu durum otomatik sistemin KAPALI oldugunu ve agilmaya ,
hazir oldugunu yansitir.

FSW, STOP ve ALARM LED'leri NC kontaklara sahip emniyet

girigleridir, bu nedenle ilgili LED ler otomatik sistem bostayken ) ) ; ) .
YANIK olmali ve bagh cihaz etkinlestiginde sénmelidir. 8. OTOMATIK SISTEMIN TEST EDILMESI

OPEN ve CLOSE girisleri NO kontak girisleridir, bu nedenleilgili ~°9ramlama tamamlandiginda, sistemin dogru sekilde

LED'ler otomatik sistem bostayken SONUK olmali ve bagl cihaz qal|§t|.g|ndan emir) olgn. L 9 .
etkinlestiginde yanmalidir. Ozellikle otomatik sistem glcunin dogru regilasyonunu

ve bagli emniyet cihazlarinin dogru calistigini dogrulayin
BUS durumu yanik DL2'ye (yesgil) ve séniik DL1'e kirmizi) karsilik ve otomatik sistemin gecgerli emniyet standartlarina uygun
@ gelmelidir. Temel konfigiirasyonun BUS meniisii, etkin hi¢hir oldugunu onaylayin.
fotoselin veya aktif sinyal liretecinin bulunmadigini dogrulayacak
sekilde yanda gésterilen gésterimi gériintiilemelidir.
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9. MASTER/SLAVE KONFIGURASYONU

Eger kurulum birbirinin karsindaki iki bariyer tarafindan kapsanan
gegcis alanini izliyorsa, iki bariyeri de aktive edecek olan panolar igin
Master / Slave konfigiirasyonu kullanilabilir Bu konfiglirasyon komut
ve basitlestirilecek sinyallerin baglantisina izin verir (hepsi sadece tek
bir panoya baglanir), ayrica iki otomatik sistemin mikemmel derecede
senkronize sekilde galismasini da saglar.

"MASTER cihazi", tim sinyal Ureteglerinin ve emniyet cihazlarinin
bagli oldugu kart anlamina gelir.

"SLAVE cihazi", emniyet girisleri bypass yapilirken sinyal girisleri
araciligiyla MASTER tarafindan kontrol edilen kart anlamina gelir.

Sistemin Master / Slave konfiglirasyonunda dogru sekilde galismasi
icin ihtiyag duyulan elektrik baglantilari ve parametreler asagidaki
semada gosterilmistir.

+24
ouUT1
+24
OouT2 o I
+24 P2 = Ao

E e

COM &

GND
Slave
cihaz

Master
cihaz

sie|oy

| N AN NI NI A N N N
]
|

TCOC 6T BT LT OTST T ET CT

OPEN
CLOSE
FSW -

STOP
ALARM

I__
3
|
|“

[ AN A e e A A N |

ITOT 6 8 £ 9 § v €

PZ+ |[AND
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10. KILIT
Kilit  fonksiyonu sirali iki bariyerin  yonetiimesine imkan
verir (sekle. bakin), bu sayede birinin aciimasi digerinin

kapanmasina bagh olur. islem tek yénli veya ift yénlii olabilir.

Sirall  bariyerler igin, CIKIS1 KILIDINi (OUT1 INTERLOCK)
her iki bariyerdeki parametre 18’e ayarlayin (bkz. 2nci SEVIYE
PROGRAMLAMA) ve sekilde gosterildigi gibi  baglayin

OPEN
CLOSE
FSW
STOP Pl =
ALARM

o
[
D

P¢+ dAND

I A e e A P S e N

+24
OUT1
+24
ouT2
24
OouT3
+24
NO
COM #
GND

sie|oy

TCOCO6T 8T LTOTSTVIETCZCT || TTOT 6 8 £ 9 § ¥ €

A A N A N N N N N A N

OPEN
CLOSE
FSW
STOP
ALARM

ITTOT 6 8 £ 9 S Vv €

P¢+ AND

+24

OouT1
+24
ouT2
+24
OuT3
+24
NO
COM #

sie|ay

TZOC 6T 8T LT OTST VT ET CT

[ N A N e A N e N [ e A e e A A N e |

GND
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11. CALISMA MANTIKLARI TABLOSU

FAAC

Tab. 1/a
"A" MANTIGI SINYALLER
OTOMATIK
SISTEMIN DURUMU OPEN A KAPAT STOP FSW LOOP 1 LOOP 2
acar ve bekleme Etkisi vok acar ve bekleme
KAPALI sliresi gegince Etkisi yok (agiima de\}//re dis) Etkisi yok slresi gegince Etkisi yok
kapatir ¢ § kapatir
- hemen islemi L L .
ACILISTA Etkisi yok kapar(mjrpaya geri engeller Etkisi yok Etkisi yok Etkisi yok
oner
DURA'A(Lﬁ(MADA ) du.ra.ktl)ama l kapatlr islemi durakll)zr;:;firresini ) du.ra.ktl)ama l duraktle::;;f]rresini
C suresini baga alir engeller (kapanma devre disl) suresini baga alir (kapanma devre disl)
hemen i ; hemen
. . slemi hemen agilmaya : hemen agilmaya
KAPANISTA agllrggggrgen Etkisi yok engeller geri doner agllrggzgrgen geri doner
Etkisi yok Etkisi yok acar ve bekleme Etkisi yok
BLOKE kapatir kapatir (agilma ve ka- | (kapanma devre | slresi gegince | (kapanma devre
panma devre disl) disi) kapatir disi)
Tab. 1/b
"A1" MANTIGI SINYALLER
OTOMATIK
SISTEMIN DURUMU OPEN A KAPAT STOP FSW LOOP 1 LOOP 2
acar ve bekleme Etkisi vok acar ve bekleme
KAPALI sliresi gegince Etkisi yok (aciima de\yre dist) Etkisi yok sliresi gegince Etkisi yok
kapatir ¢ ¥ kapatir
o hemen islemi aglima o agllma
ACILISTA Etkisi yok kapanmaya geri I tamamlaninca Etkisi yok tamamlaninca
déner engelier hemen kapanir hemen kapanir
DURAKLAMADA duraklama islemi duraklama devre disi
ACIK stiresini basa alir kapatir engeller kapatir stiresini basa alir | kalinca kapanir
KAPANISTA ahﬁmgna Etkisi vok islemi hemen agilmaya agllrrlf?er\?/:ngeri gr:eerin:i%nngglggﬁﬁa
gri dbr}{er y engeller geri doner doner, duraklama | ~ tamamlaninca
9 sonunda kapanir tekrar kapanir
Etkisi yok beklem Etkisi vok
(agllma ve kapanmayi agar ve bekieme IS yo
BLOKE kapatir kapatir kapandrwlw§al)devre engeller sureksallr?aet?rlnce (kapar:jrgla)devre
Tab. 1/c
"E" MANTIGI SINYALLER
OTOMATIK
SISTEMIN DURUMU OPEN A KAPAT STOP FSW LOOP 1 LOOP 2
KAPALI Etkisi yok Etkisi yok Etkisi yok Etkisi yok
acar isi yo (agiima devre dis1) isi yo acar isi yo
i ; hemen ; ;
ACILISTA e'r?éeerfl‘;r kapanmaya ger 'iz'l‘z:]' Etkisi yok Etkisi yok Etkisi yok
oner
Etkisi yok Etkisi yok Etkisi yok
ACIK kapatir kapatir (kapanma devre | (kapanma devre Etkisi yok (kapanma devre
disi) disi) disi)
hemen ; ; hemen
KAPANISTA agiimaya Etkisi yok iglem! hemenacimaya | agimaya | hemen agimaya
geri déner engeller 9 geri déner 9
Etkisi yok i ‘o
BLOKE ka (aciima ve Etkisi yok Etkisi yok
patir kapatir kapanma devre (kapanma devre acar (kapanma devre
disi) dist) dist)
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Tab. 1/d
"P" MANTIGI SINYALLER
OTOMATIK
SISTEMIN DURUMU OPEN A KAPAT STOP FSW LOOP 1 LOOP 2
Etk . acilhr veI acllma
. tkisi yo! i tamamlaninca .
KAPALI acar Etkisi yok (agiima devre dis1) Etkisi yok -devre diiysa- Etkisi yok
kapanir
aclima . . a
¢llma
ACILISTA Etkisi yok tamﬁgnr:]aenr:nca |§Ier|r|1| Etkisi yok Etkisi yok tamamlaninca
Kapanir engeller hemen kapanir
Etkisi yok Etkisi yok Etkisi yok } devre disi
AGIK (kapar&rl‘r;?)devre kapatir (kaparérg?)devre (kaparér:;?)devre kapanmayi onler |y ojinca kapanir
_ | hemen agiimaya geri :
hemen _ islemi | vredig) kannca doner Tredis, Kannea
KAPANISTA acilmaya Etkisi yok ¥ A N ve acilma AR e
geri déner engeller P Y tamamlaninca -devre p Y
devam eder disiysa- kapanir devam eder
Etkisi yok Etkisi yok acilr ve agilma Etkisi
yok
BLOKE acar kapatir kaé)?aﬂll”:]naadveevre (kapanma devre _tggcl?gqclﬁg:;::_ (kapanma devre
disi) disi) kapanir dist)
Tab. 1/e
"PA" MANTIGI SINYALLER
OTOMATIK
SISTEMIN DURUMU OPEN A KAPAT STOP FSW LOOP 1 LOOP 2
lir ve agiima
acar ve bekleme Etkisi acl
ar ve ) ‘o yok i tamamlaninca .
KAPALI sureksa: gaet(lgrlnce Etkisi yok (agiima devre dis1) Etkisi yok -devre disiysa- Etkisi yok
p kapanir
- agilma islemi . - agilma
ACILISTA Etkisi yok tamamlaninca I Etkisi yok Etkisi yok tamamlaninca
hemen kapanir engeller hemen kapanir
) ) duraklama sire-
DURAKLAMADA | duraklama siresi- Kkapatir islemi sini basa alir | duraklama siiresini devre disi
ACIK ni basa alir P engeller (kapanma devre baga alir kalinca kapanir
dist)
hemen
hemen ) ) engeller ve de- aciimaya geri engeller ve de-
KAPANISTA aclimaya Etkisi yok |$Ierﬂ1| erad |§;]rknaallnaca doner ve aglima Vrlfad |§;"I§1aallnaca
geri déner engeller qapanmaya tanc]amlamnkca -devre| ~ [aPanmaya
Islysa- kapanir
Etkisi yok . acilir ve agiima .-
acar ve duraklama Etkisi yok Etkisi yok
BLOKE stresi gegince kapatir ka(ggr;:nl:]naadve?vre (kapanma devre _tgg?éné?nlmscg_ (kapanma devre
kapatir P dist) Sty disi)
disi) kapanir
Tab. 1/f
"Cn" MANTIGI SINYALLER
OTOMATIK
SISTEMIN DURUMU OPEN A KAPAT STOP FSW LOOP 1 LOOP 2
i Etkisi yok o e
KAPALI acar Etkisi yok (agiima devre dis1) Etkisi yok acar Etkisi yok
o agllma islemi o o aglima
ACILISTA Etkisi yok tamamlaninca I Etkisi yok Etkisi yok tamamlaninca
hemen kapanir engeller hemen kapanir
Etkisi yok Etkisi yok Etkisi yok o devre digi
AGIK (kaparérlr;?)devre kapatir (kaparéﬁr;?)devre (kaparéﬁr;?)devre Etkisi yok kalinca kapanir
Imaya
hemen i i agrn hemen
. slemi geri doner ve hemen agilmaya
KAPANISTA aglimaya Etkisi yok engeller duraklama siiresi aclimaya geri doner
geri doner sonunda kapanir geri doner
Etkisi yok Etkisi Etkisi vok
yok isi yo
BLOKE agar kapatir ka;()gﬂ:rr{]aadveevre (kapanma devre agar (kapanma devre
disi) dis!) disi)
Parantez icindeki ifadeler: sinyal akfitken diger girislerdeki etkileri ifade eder
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Tab. 1/g
"CA" MANTIGI SINYALLER
OTOMATIK
SISTEMIN DURUMU OPEN A KAPAT STOP FSW LOOP 1 LOOP 2
agar ve duraklama o Etkisi yok o acar ve duraklama o
KAPALI sureksalgaet?rmce Etkisi yok (agilma devre disi) Etkisi yok surekzgazat?;nce Etkisi yok
aclima islemi aclima
ACILISTA Etkisi yok tamamlaninca il Etkisi yok Etkisi yok tamamlaninca
hemen kapanir Islem hemen kapanir
) ) duraklama sure-
DURAKLAMADA | duraklama suresi- kapatir islemi sini basa alir | duraklama stresini [ devre disi kalinca
ACIK ni baga alir p islem (kapar&ma)devre basa alir kapanir
IS
N aggmaya geri o
emen ; ; oner ve emen
KAPANISTA acllmaya Etkisi yok |§I|em| duraklama sure- acllmaya hemgrr} 3%’:12'?)'3
geri déner iglem sinden sonra geri déner g
kapanir
acar ve duraklama (Etklifri]gc\’); Etkisi yok acar ve duraklama Etkisi yok
BLOKE suresi gegince kapatir ka agnma devre (kapanma devre slresi gegince (kapanma devre
kapatir p disl) dist) kapatir disl)
Tab. 1/h
"C" MANTIGI DESTEKLENEN KOMUTLAR SINYALLER
OTOMATIK
SISTEMIN DURUMU OPEN A KAPAT STOP FSW LOOP 1 LOOP 2
KAPALI acar Etkisi yok (agn'r:;};"jg\)’%kd@l) Etkisi yok Etkisi yok Etkisi yok
. islemi . . L
ACILISTA / Etkisi yok engeller Etkisi yok Etkisi yok Etkisi yok
Etkisi yok islemi Etkisi yok Etkisi yok
ACIK (kapanma devre kapatir enaeller Etkisi yok (kapanma devre | (kapanma devre
disi) 9 disi) dist)
hemen i i i i i i i i
KAPANISTA agiimaya / islemi islemi islemi islemi
geri déner engeller engeller engeller engeller
(Egj'lrsl'qg’?/'; Etkisi yok Etkisi yok Etkisi yok
BLOKE agar kapatir kapanma devre (kapar&T?)devre (kapar&T?)devre (kapar&rp?)devre
disi) $ $ $

=
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2. DENGELEME TABLOLARI

Asagidaki iki tablo, kolun uzunlugu ve varsa ona baglanan aksesuarlar ile iligkili olarak pistonlarin kavrama koluna sabitlenme noktalarini
gOsterir.

Tablo 2, 5 metreden daha kisa uzunluktaki ve sayfa 27, ref. 1), Sekil 8'dekine karsilik gelen bir profile sahip kol igin olan dengeleme
yayina gdénderme yapar (“S” profili).

Tablo 3, 5 metreden daha uzun olan ve sayfa 27 , ref. (2), Sekil 8'dekine karsilik gelen bir profile sahip kol icin olan dengeleme
yayina gonderme yapar (“L” profili).

Sekil 30’da gosterilen tablolarin sayisina gore sabitleme deliklerinin belirlenmesi igin anahtar yer almaktadir.

bl =

Kol uzunlu_g“;u> @_
Ol gl 2m [ zem | om | sem | | dnts | aen | sm | 5pt
aksesuarlar LW
Messar | g | 2 | 3 | 4| 4| 5| 6| 6| 6 |M
Isiklar 1 2 3 4 4 5 6 6 2,‘
isiklar /perde | 1 2 4 5 6 6 6 -
S| 2 3 4 6 6 6 6
igiktar / Ayak | 2 3 3 5 6 6 6
Ayak 1 2 3 5 6 6 6
Perde 1 2 3 4 6 6 6
Perde/Ayak 2 3 4 5 6 6 6
Tablo 3 @
@ Kol uzunlugu e - ;,T:, 2.‘2 . 55m om 65m o 75m o
Kurulu aksesuarlar * plinsiz)
Aksesuarsiz 2 2 3 3 4 4 4 5
Isiklar 2 2 3 3 4 4 5 6
Isikiar / perde 2 3 3 4 4 5 6
Isikiar / Ayak | Perde 3 3 4 4 5 6
Isiklar / Ayak 2 3 3 4 4 5 6 6
Ayak 2 3 3 4 4 4 5 6
Perde 2 3 3 4 4 5 6
Perde/Ayak 3 3 3 4 4 5
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coupling= kolları birbirine bağlayan parça

User
Sticky Note
bu ve bundan sonraki tüm kollar coupling kullanılarak yapılmış kollar.
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Sticky Note
değişiklikleri her iki pistonda da yapıyoruz.

User
Sticky Note
Bu tablodaki değerler için siyah yayı kullanıyoruz.

User
Sticky Note
Bu tablodaki değerler için kırmızı yayı kullanıyoruz.
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13. VARSAYILAN SEGIM TABLOLARI (JF parametresi)

Asagidaki iki tablonun amaci ilk Temel programlama fonksiyonunda ayarlamak igin kolun uzunluguna ve tizerinde takili bulunan aksesuarlarin
sayisina ve tipine bagl olarak, dogru varsayilan degeri belirlemektir.

Tablo 4, 5 metreden daha kisa uzunluktaki ve sayfa 27, ref. (1), Sekil 8'dekine karsilik gelen bir profile sahip kol icin olan dengeleme
yayina gdénderme yapar (“S” profili).

Tablo 5, 5 metreden daha uzun olan ve sayfa 27, ref. (2, Sekil 8'dekine karsilik gelen bir profile sahip kol igin olan dengeleme yayina
gonderme yapar (“L” profili).

Sekil 30’da gosterilen tablolarda belirtilen numaraya gore sabitieme deliklerinin belirlenmesi igin anahtar semboller.

Tablo 4
Kol uzunlugy
4m (ka- 5m (ka-
::;:?rakse-+ o e o o " piin E'e) v o Pl gle)
Akssesusr 1 1 2 2 2 3 3 3 3
Isiklar 1 1 2 2 2 3 3 3
Isiklar / perde 1 1 2 3 3 3 3
e |1 2 2 3 3 3 3
Isiklar / Ayak 1 2 2 3 3 3 3
Ayak 1 1 2 3 3 3 3
Perde 1 1 2 2 3 3 3
Perde/Ayak 1 2 2 3 3 3 3
Tablo 5
Kol uzunlugu — 5 m (ka- . 55m o 65m o 75m o
Kurulu aksesuarlar * plinsiz)
Aksesuarsiz 4 4 5 5 5 5 5 6
Isiklar 4 4 5 5 5 5 6 6
Isiklar / perde 4 5 5 6 6 6 6
Isiklar / Ayak / Perde 5 5 5 5 6 6
Istklar / Ayak 4 5 5 5 5 6 6 6
Ayak 4 5 5 5 5 5 6 6
Perde 4 5 5 5 5 6 6
Perde/Ayak 5 5 5 5 5 6
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for Right bariyer. Fabrikadan Right bariyer konfigürasyonu olarak çıkıyorlar.

User
Sticky Note
for Left bariyer. Left bariyer yapmak için sadece resimdeki gibi kabloları değiştiriyoruz.
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