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1. El sistema EKM64/65/65

1.1. Generalidades

El Sistema de maniobra EKM 64/65 para ascensores esta construido de forma modular y se compone de
grupos constructivos de funciones, que se corresponden unos con otros a través del sistema BUS de dos hilos.

Los Equipos bases EKM 64/65 dis‘ponen de la central operativa de datos y trabaja a través de puertos serie
para la conexion inteligente de los “Maédulos de entrada/salida”. Con ello se divide la totalidgd de la
maniobra en procesos parciales y se trasladan de forma descentralizada a los puntos de la instalacién donde se
realizan los trabajos.

Los errores producidos en los trabajos de conexion y montaje se reducen y se facilita y organiza de forma clara
la construccidn de maniobras. El sistema requiere tiempos de montaje muy reducidos.

El sistema serie BUS de dos hilos se corresponde con el estandar CAN y deja abierto al sistema EKM64/65
%ara futuras ampliaciones y desarrollos. La totalidad de la concepcién de la maniobra apunta a un sistema
exible, y de facil montaje y mantenimiento, lo cual hace justicia a cada una de las maniobras.

Los equipos bases estan disefiados de tal forma que permiten la conexién tradicional sin suplementos de un
ascensor Eabitual sin médulos de Entrada/Salida. Con esto, el e uipo base es también econOmicamente
ventajoso para su utilizacion en cualquier tipo de ascensor individual o en grupo con las mas altas
prestaciones.

En forma descentralizada con la disposicidn periférica de Mddulos E/S se posibilita la ampliacidon del nimero
de paradas hasta 64 pisos selectivos subida-bajada, con un ahorro importante de hilos con la cabina y con
elementos de indicacion y uso en las paradas.

El equipamiento de hueco se puede realizar con detectores convencionales o con un dispositivo copiador de
hueco con encoder.

Para la conexion serie de variadores de tension y frecuencia esté previsto en el EKM64/65 un puerto serie.
La conexién convencional también es posible.

En servicio en grupo las maniobras se conectan individualmente a través de un CAN-BUS dos hilos, siendo
individualmente independizables a través de una sefal de entrada.

Para el servicio en grupo el EKM64/65 dispone de un sistema dindmico para la optimizacién del tréfico con una
funcion flexible de reenvios a planta, reconocimiento de puntos conflictivos y tedendencias de tréafico.

El nivel basico de equipamiento también dispone de un sistema de diagnosis flexible. Se utiliza por ments y
uede ser utilizado con el Mdédulo de servicio EKM6402. Con el Sistema de diagnosis por ordenador
ESIM tambien es posible la optencién de un diagnostico preciso en obra o a distancia.

La programacion libre de entradas y salidas de la unidad base y el médulo permite la asignacién de
determinadas funciones en las entradas-salidas disponibles para obtener una 6ptima utilizacion de los
componentes de hardware.

Todas las programaciones se realizan de forma andloga en el menu de funciones del médulo de servicio o con
el ordenador.

Los médulos de E/S sobre la cabina, en los Eisos y en el armario de maniobra se unen con el Equipo base
EKM64/65 en serie por el sistema CAN-BUS. Con ello se produce la correspondencia entre estos componentes
en comunicacion dos hilos, ahorrando conexiones de bornas, cableado y tiempos de montaje.

La maniobra estd protegida con un sistema de palabras clave de diferentes niveles.

**%* Dada la versatilidad del médulo EKM64/65 continuamente se amplian y mejoran las funciones del mismo,
por lo que podria suceder que en el mddulo instalado aparezcan funciones/indicaciones que no estan descritas
en este documento, si asi sucediese rogamos se remitan a Rekoba.
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1.2. El sistema modular EKM64/65
El médulo de servicio ,desmontable* EKM
6402 con teclado y display sirve al montador
como modulo de programacion y

diagnostico.

La configuracién basica EKM64 se
compone de 2 circuitos conectados en
forma de sadndwich, mientras que el EKM65
consta de un solo circuito. Ambos equipos
son, en gran parte, compatibles. (punto
2.1.1)

Las tarjetas bases disponen de (distintas)
bornas CAN-BUS vy de conexién serie para
el diagnésitco por ordenador, programacion
y (sélo para el EKM64) velocidades para
variador.,

El Modulo de entradas/salidas EKM 6408
sirve en instalacion centralizada para la
ampliacion de llamadas y de funciones
mediante el montaje del médulo en el
armario de maniobra. La conexién con el
equipo base se realiza mediante el CAN-
BUS con dos hilos.

En instalaciones descentralizadas se instala
en la cabina y/o en el hueco como modulos
de llamadas y funciones.

El Modulo de relés EKM 6416 dispone de 8
salidas, contactos de relé¢ libres de potencial,
para mayores potencias.

Se conecta con el equipo base por el CAN-
BUS. Ademas dispone de 8 entradas que
permite su utilizacién como decodificador.

La conexién de copiador de hueco con
encoder en el EKM64/65 requiere el
Controlador Adicional DSE en el equipo
bésico. En caso del EKM64/65, la utilidad
DSE64 esta integrada de forma

Enchufable
Modulo de servicio EKM 6402

, con Display y teclado con posibilidad de cédigo de
acceso para la programacion y el diagnéstico

Tarjeta base EKM65

con bornes de conexién para:
2 Entradas de series de seguridad
2 Entradas para control de temperatura
16 Senales de entrada (12 en EKM65)
8 Salidas de relé para motor y puertas
24 Conexiones de E/S para llamadas, posicién y
direccion.

para maniobras:
selectiva subida/bajada: hasta 6 pisos 1 puerta 6 3 pisos 2 puertas
o selectiva bajada: hasta 8 pisos 1 puerta 6 4 pisos 2 puertas

y conectores serie para:
- Servicio en grupo hasta 8 ascensores sobre CAN-BUS
- Diagnéstico in situ o a distancia con TESIM
- (Variador de frecuencia)/Programacién

DSE

|CAN-BUS-Cabina | |CAN-BUS-externo

V- $

Conexion serie Central o
de la cabina con descentralizada

el Médulo E/S ampliacion con el
EKM6408 Médulo E/S
EKM6408

“ !

Conexion serie
para botoneras
exteriores con
maédulo de pisos
EKM6406

4

v

A 4

permanente. got:ilificacilg')(;] Iib(;e codificacion libre
reeléadSeIS?l\l/Ilégjloe de las salidas de
~ relé del Médulo
de relésEKM6416 de EKM6416
Encoder para
el Copiador
digital de hueco
DSE64
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2. Los equipos bases (Equipos de mando) EKM64 y EKM 65
2.1. Los equipos de mando EKM64 y EKM65 — compatibilidad y diferencias

El sistema de maniobras EKM65 es un desarrollo ulterior del sistema EKM64. Comprende todos los equipos
modulares del sistema EKM64. El nuevo componente central de maniobra es la unidad base EKM6500
(Equipo de mando). Los dos circuitos base del EKM64 (EKM6400/6401) son sustituidos por un tnico circuito
EKM6500. El médulo de Servicio 6402 se utiliza de forma idéntica. Al tener las mismas medidas que el
EKM64 facilita la facil sustitucién de equipos, en caso necesario, pero teniendo en cuenta las siguientes
indicaciones.

El sistema de programacién prescinde de ampliaciones permanentes de funciones idénticas a las del EKM64.
Lo mismo es valido para la utilizacion del sistema de prueba y diagnésis TESIM.

Las principales novedades del EKM65 son:

- Un sélo circuito (ventaja para el mantenimiento)

- Utilizacion de nuevos circuitos de conmutacién para aumentar la eficacia de desarrollos posteriores

- Latension de alimentacién utilizada es continua 24V rectificada ! ! !
Esto se corresponde con la tendencia de los componentes periféricos de los proveedores (p.e. luminosos).

- Los bornes enchufables de Ent./salida: 21-28, 31-38, 41-48 serian enchugables, adicionalmente, sobre
conectores de para cable plano (para cableados econdmicos de cuadros de maniobra o para conexién directa
desde el hueco).

- El conector CAN-A (exteriores) es enchufable con conexién por tornillo (como antes) y en paralelo sobre
un conector de cable palno CAN de 5 pdlos. El anterior CAN-K (cabina) desaparece.

- El conector serie 1 (conector de 4 polos) se puede utilizar ademas, como alternativa, en paralelo sobre un
conector Sub-D de 9 polos (desaparecen el segundo conector serie existente hasta ahora).

- Las bornas de entrada se reducen de 16 a 12.

- Paralas 2 entradas E11/12 se han conectado dos interruptores , que pueden ser utilizados con cualquier
funcién programable ( utilizacién en lugar de interruptores adicionales en el armario).

- Se completa con 3 unidades de Leds indicadores de sobrecorriente para los 3 bolques de bornas de E/S.
Un Led , adicional, de estatus muestra el estado principal. Esta indicacién sirve para el funcionamiento sin
modulos de servicio estacionarios.

A causa de las modificaciones sobre el EKM64 se deben tener en cuenta los siguientes puntos sobre el EKM65.

- Adaptacion a una tension de alimentacion DC uniforme ver punto 2.2.4.

- Supresion del CAN-K-Bus (cabina):  Conexion en CAN-A : ver punto 3.7

- Supresion del 2° conector serie : El puerto serie existente estd previsto para el TESIM y para
la programacion : ver punto 2.2.10

- Diferente ocupacién de bornes para el copiador digital de hueco ver punto 2.3.1.2

- Reduccién de 4 bornas de entrada: Programacion libre de las bornas de entrada/salida

- Una transferencia directa de la programacién del EKM64 sobre el EKM65 no es posible.
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2.1.1. Forma constructiva del equipo de mando EKM64

El equipo base se compone de 2 tarjetas conectadas entre si en forma de sandwich mediante un cable flexible.
En la tarjeta base EKM 6400 se encuentran todas las bornas de conexion.. En la pequefia cubierta EKM 6401
estan los conectores para el Médulo de servicio 6402 y 2 puertos serie. Los controladores CAN se equipan
segin pedido. Los 3 conectores CAN-BUS de la tarjeta base estdn ordenados como sigue:

1: K— CAN-Cabina (IC1) Para conexiones serie de cabina (hasta maximo 127 médulos)
2: A — CAN-Exterior (IC19) Para ampliacién de E/S (hasta maximo 127 médulos)
3: G— CAN-Grupos (IC20) Para la formacién de grupos (hasta 8 ascensores)

En caso de utilizar el Copiador digital de hueco la tarjeta procesador se equipa con el Controlador adicional
DSE (IC37).

volvac| k.48 - 41 | |vo[vaB|K.38 - 31 | [vo|V3A[K.28 - 21
Tarieta base 6400 24 Entradas/Salidas de codificacion libre
Programa 5152 /EParénEetros asc.
— 5 EPRGM IC15 .
T1| Control de EPROM IC14 I] I] = :
T2 temperatura : Modulo de servicio 6402 Hlean  [3H
VO 1+2 H H
— IC H *|Grupo |3L
V2] 19 : : —
V1| Alimentacién H $|CAN  12H
VO : = |pisos 2L
— IC IC § pemamnnun Eenammmans : —
A | Transmisorde| L . ..o, 1 20 : * Conectores Serie (c:;:b'?na m
B | impulsos FS— 2
VO
— Series de 1C37
seguridad i 4
Entradas de mando 1+gg Salidas de relé
| E1 - E16 Vo | (A1 2/12] [2[N[N[1| [As6 5]665| [A34]4]3]03]| [A8]89] 9]
Medidas: AnxAlxPro=250x180x100
Conectores serie 1 (X6): TESIM.
2 (X7): programacién / conexion serie del variador de velocidad.
Interruptores y puentes enchufables en la pletina cubierta (*=s6lo para fabricante ; [estado de servicio])

*S1: Watchdog [cerrado]
S2: Proteccién de escritura EPROM : [cerrado] para programacion abierto
*X3: Tipo de trabajo serie EEPROM [cerrado]
*X4 : Tipo de trabajo serie EEPROM [abierto]
*X8: Tipo EPROM [en b]
*X9: EKM-RESET [abierto]
En la Placa base :

*X85/86 : Conexién bus CAN1/2 :[cerrado]
*X87 : Conexién bus Grupos-CAN :[para el 1°y ultimo ascensor cerrado, resto abierto]
Indicadores LED:

- En cada entrada y salida un diodo Led muestra el estado de servicio/tension..
- Las etnradas de control de temperatura (T1y T2)muestran el estado de servicio normalcon LED iluminado
(color verde).
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2.1.2. Forma constructiva del equipo de mando EKM65

El equipo de mando EKM65 se compones de un solo circuito impreso equipado con todos los IC”s para CAN-
A, CAN-Grupo y DSE (Copiador digital de hueco). Est4 previsto un conector serie para uso alternativo de
(TESIM / Programacién). El modulo de servicio 6402 puede colocarse de forma fija o temporal. En los
conectores BX se pueden conectar las Ent/Sal. (21-28, 31-38,41-48) adicionalmente con conectores de cable
plano.

x99 Pro 3 Para
I BX23 .28 - 21  — grama
31 S1 |] eprOM IC14 | || %% o
IBX3 I IBX2 I Parametros asc. CAN |:| H
EEPROM IC15 Grupo L
(20 Ent./Sal. Libre programacion
38 (+ 4 Salidas Libre programacién CAN H
— LED Estado pisos L
e Blogue LED,S (am.) X97H v
Sobrecorriente R
® 2 Conector
® 3 Modulo
48 ® 4 servicio
— 5 Posicién del
@ X Médulo de servicio
V1 4 Conectores serie conectado CAN
pisos
@ [ x85
Teclas |S11 ||S12 Series de
Entradas de mando seguridad 1+2 Salidas de reles
| E1 - E10 [11]12] [A1 2[12| [2/N[ N 1| [A56 5 6]65| [A34]4]3]03] [A8]89]9]
Medidas: AnxAlxPro =250x180x100
Conectores serie: (Ser) para TESIM con interruptor S3:
Con cable estandar de modem conectado en conector Sub-D: cerrado
Con cableTESIM (LTG-EKM-St9.4)  conectado en (4-polos): abierto
Interruptores y puentes enchufables: (*=s6lo para fabricante ; [estado de servicio])

*S1:  Watchdog [cerrado]
S2:  Proteccién de escritura EPROM : [cerrado] para programacion abierto
*X85: Conexién bus CAN-pisos: [cerrado]
X86: Conexion bus CAN-Grupos: [en el 1°y en el dltimo asc. cerrado, resto abiertos]

*X97: [Puente connexion abajo = b]
*X99: EKM-RESET][abierto]

Indicadores LED:

- En cada entrada y salida un diodo Led muestra el estado de servicio/tension..

- Las etnradas de control de temperatura (T1y T2)muestran el estado de servicio normalcon LED iluminado
(color verde).

- Para cada bloque Ent/Sal. (bornes 21-28, 31-38, 41-48) se indica sobretension en caso de fallo.

- EI LED de Estado (H17-amarillo) esta apagado o intermitente en caso de averia (otros andlisis se realizan
con el Médulo de servicio segun el punto 5.2.).
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2.1.3. El médulo de servicio 6402

El médulo de servicio 6402 contiene un Display indicador y cinco teclas de funciones, se conecta en el equipo
base para la programacién de parametros y el servicio de diagnéstico. Esta prevista la instalacién permanente

del médulo mediante tornillo.

Durante el servicio normal el Display muestra informacién del funcionamiento del ascensor como posicion,
destino o direccién y su uso no es preciso para el funcionamiento de la maniobra.

El médulo de servicio se utiliza para:

e Indicacién del estado de servicio del ascensor

Indicacidn del estado de las averias

Diagndstico de averias

Entrada de cédigo de acceso

¢ Codificacién del equipo de mando

¢ Codificacion de los médulos de E/S

¢ (Codificacion del dispositivo digital copiador de hueco

El manejo se explica en puntos especificos de la descripcion.

Indicacioén del estado de servicio del dispositivo copiador de hueco

DISPLAY————————————
2x16-digitos

+

ENTER

X1

Teclas de direccion

Conector

medidas: = 110x100x15

Descripcion
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2.2, Las entradas y salidas
2.2.1. La codificacion de las entradas y salidas

Las entradas y salidas del equipo de mando y los médulos de entradas y salidas se programan de forma libre e
independiente. Con ello se pueden ordenar las bornas de entrada/salida segtn la funcién deseada. Los nombres
de funciones para la programacién de E/S. se indican en el display del médulo EKM6402. El sistema ofrece, de
forma interna, un “cédigo de la funcién” de 4 cifras, que puede usarse como abreviatura.

Las funciones pueden requerir las siguientes caracteristicas de bornas:
E entradas A salidas U Universal (Entrada/Salida)

Las funciones, de los cédigos F y las caracteristicas de las bornas serdn representadas en las siguientes
descripciones como sigue (ejemplo).

Pulsador cierre puerta (0202) E
Puls. Apertura puerta T1 (B000) A
Llam. Cabina P1-H01 (con acuse, puerta 1, piso 01) (0B21) U

Bornas de caracteristicas E y A s6lo pueden ser ocupadas con funciones de iguales caracteristicas.
Bornas de caracteristicas U pueden ser ocupadas con funciones de las caracteristicas U, E o A.

Una misma funcién puede ser repetida en diferentes bornas (misma Ent/Sal. En diferentes puntos). Salidas de
registro (Ilamadas) se comandan en paralelo independientemente del punto de entrada.

Las funciones y su interrelacion en el sistema variardn segtin multiples parametros.

Esta programacién de funciones (punto 6.1) se produce adicionalmente a la programacién de Ent./Sal. (punto
6.2).

Una parte de los pardmetros de funcion son sélo accesibles en “Modo Insider” y estdn sefialados con un * en la
descripcion. Para la seleccion de pardmetros individuales existen una mayoria de valores de ajuste estandar, que
estdn marcados con texto subrayado.

2.2.2. Datos técnicos de las entradas de mando y las salidas

Entradas con funciones fijas especiales.

e Control de temperatura: TI: Sensor Nr 1 (ver punto 2.3.8)
T2: Sensor Nr 2

¢ Encoder: Conexién para el encoder (ver punto 2.3.1.3)

e Tension de la cadena de seguridad: 220V AC, (para otras tensiones consultar) (ver punto 2.2.3)
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Bornas de libre programacion: EKM64 EKM65
e 16 (12) Entradas (caracteristicas E)

Bornas El1- E16 (EKM64) : Tensién de entrada: >20V DC
El1- E12 (EKM65) respecto a Bornas: VO
(caracteristicas E) tipico: 24V DC
(Tensién de pico) max: 40V max: 35V
¢ 20 Bornas Universales (caracteristicas U / posibles como llamadas)
Bornas 21-28 3]-38 4p-48: Tensién de entrada: > >20V DC
Bloque: A B C respecto a Bornas: V0 (A,B,C)
GND : VOA | VOB | VOC tipico: 24V DC
V3 : V3A | V3B | V3C (Tensién de pico) max: 40V max: 35V
Imax.: 300mA (cortocircuito temporal)
pulsante s6lo es posible

tension estabilizada
En el EKM64 se puede utilizar sobre V3A/V3B/V3C una propia tensién de salida y la tensiéon VO esta
disponible como referencia por cada bloque como VOA/B/C.
En el EKM65 V3 alimenta unicamente el cable plano.
La diferencia V3 / V1 permiten la proteccion independiente de la tensién de llamadas.

e 4 Salidas (s6lo caracteristicas A)
Bornas 41-44: tensién de salida : como bornas 45-48
Estas bornas no tienen ninguna funcién de entrada.

Salida de relés con utilizacién estdndar preferente:
e Bornas Al-A.. : (caracteristicas A) Salida de reles Umax: 220V AC
Imax: 4A AC
La disposicion de funciones para la salida de relés es programable. En muchos casos es conveniente
una utilizacién estandar (ver también accionamiento principal).

Bornas-base:: 12 34 56 89

Enclavamiento:abierto

Enclavamiento:abierto

cuando salida A5S+A6

cuando salida A1+A2
O I | ]
Bornas salida: Al A2 03 A3 A4 A5 65 A6 A8 A9
Idéneo Puertal  --------- Marcha-------- %Préxima direccion:
Senales: Abre Cierra Répida Lenta Baj. Sub. | Baj Sub
Viaje pisos Lenta — Puerta 2: Abre Cierra
Rapida Marcha i -Velocidades:
Marcha Lenta i Renivelacion inspeccién

Las programaciones base son facilmente modificables. (Ver punto 7.3.)

Las bornas K03 y K65 pueden ser utilizadas para realizar la apertura anticipada de puertas o la micronivelacién
con puertas abiertas.
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2.2.3. Circuito principal para las series y el mando del accionamiento
o %%I‘\%/l ascensores sin circuito de seguridad (sin renivelacion abierta y sin apertura anticipada de pugsta)

— o — - _ . .
Preparacién de Pueétas d.e cabinaépisos Cerrojos eléctricos T
marcha general errojos actuados
con : mecdnicamente A34 —1| A56 K3
finales de
carrera
aflojamiento De SK.I SK_Z k4
cables Series Series /
falta de fase seguri- seguri-
presién aceite.... dad. dad. A03) A3 l ‘|{\4 AS l A65 %—l A6 l k5
Comiin Comiin
X606 ) X65 k6
N Conexioén N

T en EKM T [k3 |[ka | [x5 ]
J |

Nl:cero s6lo rdpida lenta baja-da subida
para Series seg.

P Z

Entrada sefial : motor parado
e Para ascensores.con circuito de segurﬂad (renivelacion abierta o apertura anticipada de puerta)

230V o oE SISAgpa— g
Puertas de cabina, pisos | d V2

Cerrojos eléctricos

Cerrojos actuados %—
Preparacién de T mecdnicamente A34 d K3
marcha general
g:;lzes de ° S k4
carrera SKI SK2 / /
aflojamiento De Series Series
cables seguri- seguri- A03| A3 l lA4 A5 J, a6st A k5
falta de fase dad. dad. |
nresion aceite.... L .
Comiin Comiin 6
x66 x65
N N Conexion N I % I I Xa I I X5 I K6
en EKM T T
[,

Nl=cero sélo

. rdpida lenta bajada subida
para Series seg.

Entrada sefial : motor parado

El circuito de seguridad (SIS) controla la zona de puerta y habilita la serie de seguridad para la marcha.

La salida U sirve para dentro de la zona de puerta permitir la apertura anticipada de puertas y/o la micronivelacion, en caso
de fallo de los detectores de la zona de puerta corta la cadena de seguridad entre sus borna A y E. En caso de asc.
Hidraulicos debe permanecer la funcién de renivelacion (ver siguiente pag.).Es posible anular esta funcién de bloqueo de
cadena de seguridad sin afectar al funcionamiento de control de la micronivelacién o la apertura anticipada de puertas
puenteando en el circuito de seguridad de REKOBA SIS4797 las bornas R1 y R2.

El SIS puede ser realizado con un circuito externo o con el circuito de REKOBA SIS4797.

Las tomas de la serie de seguridad SK1 y SK2 controlan la serie de seguridad y tienen el siguiente efecto:

SK1: Control principio de serie incluido el circuito de seguridad para el control de la zona de puerta. La ausencia de
tension sirve para la caida de los contactores de marcha y reinicio de marcha. Si la sefial no permanece estable, no es
posible la marcha. En el Display aparece la indicacion de averia ,,Sicherheitskette 1 (Serie de seguridad 1). Si el ascensor
se encuentra en zona de puertas se intenta la apertura de puertas siempre y cuando la tensién del motor de puertas esté
tomada por delante de la serie de seguridad.

SK2: Control de las serie de puertas y seguridades de cabina: La presencia de sefial es entendida como “puertas
cerradas”. Por ello sin orden de marcha no habra sefial en SK2 desde la zona de puenteo de zona de puerta. (ver circuito).
La ausencia de sefial conlleva a intentos de cierre de puertas hasta la apararicién de la sefial o el bloqueo del médulo por
“Averia de puertas”. El control de puertas selectivas con “doble embarque prohibido” se realiza sobre esta entrada.

La conduccién del la linea de Neutro sobre el EKM v relés auxiliares para los contactores de marcha (ver
dibujo) estd, por motivos de seguridad, obligatoriamente prescrito. Consultar tambien ,.indicaciones de
prueba‘“ para la conexién de la linea N en los titulos de la descripcién del EKM!
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En caso que la reaccién de interruptores mecdnicos, en la serie de seguridad, (ejemplo: Final de emergencia en
asc. Hidraulico) deba provocar el paro de la instalacion, se activa el Test SKO (en 2 variantes)

Variante con extra Referencia -SKO:

e SKO - Toma Referencia intermedia — Serie seguridad (050E)E
Programacion: SKO0-Modo Test: con toma SKO
Sin sefial en SKO se bloquea la maniobra (Paro inmediato) y no permite ninguna reconexién automatica
del ascensor. El viaje de descenso (punto. 2.3.7.5) permanece retenido.
Con inspeccidn/recuperacion + Direccién de marcha se consigue un RESET.
Con la toma-SKO, segtin los siguientes esquemas de principios, se puede cortar la serie de seguridad

,,contra reconexion partes protegidas* (p-e. Paro final emergencia segiin EN81)
y ,,contra reconexion partes desprotegidas‘ (p.e.. Maniobras con variador)
o o« — — ——— - * Continua serie seguridad
Partes seguras Partes inseguras
230V Contra reconexion Contra reconexion SK1
V3 (24V DC) Series
Ij__] seguri-
dad.
J> Comun
ReferenciaSK0 x66 ]
N g Conexi6n N1=cero sélo para
N en EKM Series seg.

Variante .SK1 sobre SK0*;
Programando ,,SK1 sobre SKO* se asegura la totalidad de conexiones anteriores a SK1 contra una
reconexion y desaparece la referencia SKO.

Los circuitos basicos precedentes con Circuito SIS se completan, para ascensores hidraulicos afiadiendo un relé
de viaje de descenso de emergencia.

e Relé-Viaje Descenso emerg. Para viaje descenso con SIS (8406) A
Programacion: ninguno
En caso de simples fallos en la zona de puerta SIS, el cirucito de seguridad SIS para al
ascensor. Sobre un relé de viaje de descenso de emergencia se puede producir un ,,Viaje
descenso-averia‘““ con control limitado anulando el bloqueo por el SIS y evitando al mismo
tiempo cualquier viaje con puerta abierta.

Circuito: KN
Salida EKM. Relé
o« viaj. Desc. Emerg.
siguiente °
230}/ cEntrada SIS Ssalida | S-erie seguridad
i ) desvio 1 l
Serie seguridad
SK1
KN Series Relé viai
seguri- elé viaje
dad Z] des. Em.
Comin KN
x66
N

N h —e—— 24V (V0)

La conduccion del la linea de Neutro sobre el EKM v relés auxiliares para los contactores de marcha (ver
dibujo) esta, por motivos de seguridad, obligatoriamente prescrito. Consultar tambien ,,indicaciones de
prueba‘ para la conexion de la linea N en los titulos de la descripcién del EKM!
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Los circuitos anteriores pueden completarse, en caso de puertas de piso manuales, con la utilizacién de
,referencias de puertas de piso* con relés adicionales.

¢ S—Puerta-Toma para puertas de piso manuales (0510) E
Programacion: ninguna:
La referencia de puertas de piso debe asegurarse del cierre de las puertas de piso manuales.
Esta informacién es valorada para la apertura / cierre de la puerta de cabina.

Puertas piso Puerta cabina, cerrojos Ccerrojos
230V manuales Actuacién mecédnica Actuacion eléctrica
» > — i —— ¢ — el —— siguiente
Serie seguridad l serie seguridad
Antes de puertas SK1 V3 24V DC) SK2
Series Series
seguri- seguri-
dad. 71 dad.
Comiin Referencia Pue. piso Comiin
x66 x65
N . Conexién N Nl=cero sélo
N en EKM para Series seg.
[,

La conduccion del la linea de Neutro sobre el EKM v relés auxiliares para los contactores de marcha (ver
dibujo) esta, por motivos de seguridad, obligatoriamente prescrito. Consultar tambien ,.,indicaciones de
prueba‘“ para la conexion de la linea N en los titulos de la descripcion del EKM!
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2.24. La alimentacion de los sistemas EKM64 y EKM65

La alimentacidn de tension del EKM64 puede ser de corriente continua pulsante (no para el EKM65):

—o

V3:24V DC pulsante

5., CITCe

i E V3C VO |V3B V3A
« |

230V
AC

v L]
Tension para E1-E16 o bien @

Bornas de entrada del bloque El-16 D \%

De conexioén A,B,C

la tensién de servicio para el bloque de bornas A,B y Cy CANI1 y 2 puede ser tomada , segtin deseo del
usuario, de otra fuente de tension con atencion de los limites de valores de Ent. / Salidas
Como solucién sencilla se recomienda el uso de una tensién de alimentacién filtrada de 24V también para el
EKM64 (también teniendo en cuenta los periféricos).

PE EKMo64
V2 Z;j >
I|V 1 T, & Modulo
R —

La alimentacidén de tension para el EKM65 debe realizarse s6lo con tension continua estabilizada y filtrada.:

Si.
v BX23 E Para conexién
p|| X3 [Bx2 | bornas
. —{Vean |« >
“ H—1  EKMG65
CAN-A
o— i Modulos
20 | 24vpe + Vi > C >+
Estabilizada } » 1nterno A H  Para
Filtrada - . VO N > - conector
l VO :A_ - L cable plano
A | > +

La tensién principal 24V aPl]f:metna el EKM en V1 y todas las sefiales. La utilizacién de V2 sélo tiene sentido
para alimentacidnes de intensa ondulacién. Los componentes descentralizados deben ser protegidos por
separado. En los conectores para cable plano del bloque de E/S. (BX2,3,4,23) llega la alimentacién VO por
conexiones internas, V3 se alimenta (event. Proteccién extra) en borna X49. En caso de requerir un aumento de
corriente, el usuario externo puede precisar una linea adicional de alimentacion en paralelo a VO/V3 en el cable
plano.

La tensién de la borna Vcan alimenta sobre el conector de cable plano CAN-A los Médulos CAN conectados.

En caso de grupos de ascensores es absolutamente preciso unificar, por medio de la conexién una resistencia de
bajo valor VO=PE de los ascensores simples, en un potencial comun de referencia. Las indicaciones para la
alimentacion de las llamadas exteriores se encuenta el el punto Servicio en grupo.
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2.2.5. La utilizacion de parametros estandar (similar al. EKM16-estandar)

La posibilidad de libre programacion de las entradas y salidas del sistema EKM64 permite ajustar la maniobra a
los propios deseos de la empresa o del usuario. Para los casos mas comunes se pueden emplear los ,,Estandar-
Parametersitze* (niveles de programacion estdndar) para una mayor sencillez en la programacion.

También hay disponibles niveles de programacién estandar que reproducen las caracteristicas de entradas y
salidas del EKM16, de esta forma los usuarios continuarian con el servicio estindar del EKM16. El equipo de
mando mantiene también la conocida denominacién de bornas, con lo que se consigue la compatibilidad.

Los niveles de programacién estandar se adaptan adecuadamente para el EKM64. Para el EKM65 precisan de
un trabajo posterior a causa de las entradas inexistentes E13..E16 y las bornas E1..ES para el DSE65.

2.2.6. La ocupacion de Ent./Salidas sobre conector para calbe plano (EKM65)

Las 20 bornas de Ent./Sal. De libre programacién y las 4 bornas de salida (44-48) estdn ordenadas como en el
EKM64 en 3 Bloques (21-28, 31-38, 41-48). Ademds en el EKM65 se disponen de estas Ent./Salidas
conectadas electricamente de forma idéntica (conexion directa) sobre conectores de cable plano. Los conectores
de cable plano tienen adicionalmente los contactos de tension de alimentacién como se representa en el punto
224.

Ocupacién de contactos: (Vista sobre el EKM65)
Conector de 10 polos (BX2, BX3,BX4) conector 20 polos (BX23 = BX2+BX3)
—— 7T A

V3 75 3 1 V3 VO 37 35 33 31 27 25 23 21
VO 8 6 4 2 V3 VO 38 36 34 32 28 26 24 22
Cab. plano Cab. nlano

Borna: VO0[V3]8,.....,..3,2, 1 Borna: V3 VO 38 -31 [28 -21

Cable: 10(9 (8, ,3,2,1 Cable :20+19118+17116-9 8- 1

2.2.9. La utilizacion de las teclas S11/S12 en las Entradas E11/E12 (EKM65)

Los interruptores S11 y S12 conmutan las entradas de libre programacién E11 y E12 con indicacién en el
correspondiente LED. Con ello se puede ahorrar interruptores en el armario de maniobra.
Algunas funciones apropiadas son p. ejemplo: Paro (Luz + desconexién maniobra)
Bloqueo de llamadas de piso
Bloqueo de apertura de puerta
Las entradas pueden utilizarse de la forma habitual o tambien en paralelo con los interruptores.

2.2.10 La utilizacion de los conectores serie (EKM65)

El conector serie (Ser) estd previsto en el EKM65 para el TESIM y la programacién. Otro conector serie (como
en el EKM64 para programacié/mando de variador) no existe.
Los conectores series estdn disponibles de forma alternativa como

Conector 9 polos Sub-D: para la conexion del cable estandar modem  (Interruptor S3 cerrado)

y Conector 4 polos TESIM (LTG-EKM-St9.4) (Interruptor S3 abierto)
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2.3. Funciones basicas del equipo de mando

2.3.1. El hueco

La composicion del hueco puede realizarse con detectores magnéticos convencionales o con un copiador de
hueco digital con encoder. Hay disponibles 3 Estandars para la realizacién del hueco con detectores.

Ademads puede utilizase un ,.hueco de libre programacion (FPK64/65), el cual permite adaptarse a variables de
diferentes alturas de pisos y varias velocidades. El copiador digital de hueco (DSE) estd siempre incluido en el
EKMG65 mientras que en el EKM64 habria que solicitar el controlador DSE.

La programacién de datos de la instalacion se realiza por medio del ordenador y/o el médulo de servicio

2.3.1.1. El hueco con detectores de imanes y plano de impulsos estandar.
Se emplean detectores magnéticos biestables para la composicion del hueco.

Segtn el caso de utilizacién hay disponibles diferentes estdndar de hueco, los cuales precisan diferente cantidad
de detectores e imanes.

Estandar: 1: distancia deceleracién < que la mitad de la distancia de parada
2: distancia deceleracién > que la mitad de la distancia de parada para variador
(posibilidad de curva de marcha )
3: distancia deceleracién > que la mitad de la distancia de parada para variador (sin curva

de marcha) con velocidad adicional V1.

Segtin el estandar y el tipo de renivelacion se asignan las siguientes funciones en las bornas.

Estandar 1 Estandar 2 | Estandar 3 | FPK64(65) Cddigo de
funciones
e TImpulsos X 2) X (0100) E
¢ Impulsos-sub. X X (0101) E
¢ Impuls-Baj. X X (0102) E
e Correccidn X X (0103) E
® Correccién-Inferior 1) X X (0104) E
® Correccién-Superior 1) X X (0105) E
® Enrasado Si es necesasrio, estas 5 funciones por zona de puerta (0106) E
® Enrasado -Infer. resultan de la necesidad de: (0107) E
® Enrasado -Super. No renivelacion / abrir / cerrar / (0108) E
® Parada eléctrica apertura anticipada de puertas (0109) E
Nivelacién mas rapida que la renivelacion
Zona de puerta (Externa para SIS (ver siguiente pagina)

Para 1) El Estdndar 1 puede utilizarse también como en el KSA con correcciones separadas de sub./baj.
En este caso desaparece el impulso de subida del piso inferior para la diferenciacién de la correccion.
Para 2) Estandar 2 debe realizar la marcha (como en el EKM16) con ,,impulso®+ inversion de direccion.
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Seinales de enrasado en hueco con detectores de imanes

Para todos los huecos con detectores de imanes con EKM se necesitan, para la zona de puerta, por regla general
las mismas sefiales de enrasado. A decidir es la necesidad de renivelacién asi como la apertura anticipada de
puertas. La correspondiente programacion se realiza segin el motor o bien la puertas (ver también punto
232.1.y23.3.1.):

Renivelacién: no cerrada/abierta cerrada/abierta
Pero con ,,parada eléctrica* para variador
(Sefiales): enrasado enrasado enrasado
sup./inf. sup./inf.
Zona de puerta lZona de puerta
S — | I I ('l I o
La sefial de zona de puerta es necesaria como La parada eléctrica es sdlo precisa en:
segundo, independiente, detector para apertura nivelacién con velocidad mayor que la
anticipada de puertas o renivelacion abierta. Se renivelacion.
conectard sélo en el Circuito de seguridad (SIS).

Ascensores con apertura anticipada de puertas pero sin renivelacion trabajaran con dos sefiales de enrasado del
mismo tamafio y zona de puerta.

Las sefales descritas anteriormente en la zona de puerta son véalidas en la misma medida para todas las 4

variantes de hueco con detectores para imanes (inclusive FPK64).

Si el tiempo de viaje entre pisos es superior al tiempo maximo de recorrido permitido, se puede
completar, en cada estandar, con detectores magnéticos en una linea adicional de impusos para
tiempo de recorrido.

Estos producen un nuevo inicio del tiempo de recorrido sin influir en el hueco.

¢ Impulsos t. Rec. Impusos adicionales para distancias muy grandes entre pisos (0110) E
Programacion: ninguna
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Plano de impulsos de hueco: Estandar 1:

Sin desconexidn
hasta paro final

Parada
superior

Deceleracién T

Deceleracién

Deceleracién T

Deceleracién 4

Deceleracién T

Deceleracién 4

Sin desconexién
hasta paro final

Sin Renivelacion

Enrasado Impulsos Correccion

distancia deceleracion < que la mitad de la distancia de pisos

con Renivelacion

Simple
Enrasado
Inf.  Sup.

Impulsos Correccién (Z.

(SIS)

con Renivelacion

(adicional)
Parada eléctrica

| |
_' I

| |

| |
— ||

| i

2)
2)

1))

- Impulsos: la longitud de los impulsos debe ser ,, > 10cm x velocidad® .

- Modificacién en 1 piso respecto al EKM16:

- Renivelacion:

( p- Ejemplo para 1,5 m/s > 15 cm)

1) — aunque no haya renivelacion es preciso enrasado
2) - Impulsos es mds largo que el mayor de los ,,Enrasado*

El solapado del ,,Enrasado* asegura la exactitud de la renivelacidn.
Ya que en caso normal, es muy pequefio para la parada con variador, se pararia con una sefial adicional

,,Parada eléctrica“.
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Plano de impulsos de hueco: Estandar 2:  distancia deceleracion > que la mitad de la distancia de pisos

Sin Renivelacion con Renivelacion con Renivelacion
Simple Dindmico
Enrasado Impulsos Correccién Enrasado Impulsos Correccién (Z. puerta) (adicional)
Sub. Baj. Sup. Inf. Inf.  Sup. Sub. Baj. Sup. Inf. (SIS) Parada eléctrica

Sin desconexion
hasta paro final

Parada I_
superior

Deceleracién 4

Deceleracién T

T [ -

Deceleracién | i |

Deceleracién T | | |

o [ -

Deceleracién 4

Deceleraciéon T I [ |

Sin desconexién
hasta paro final |

- Impulsos: la longitud de los impulsos y la distancia de impulsos deben ser ,,> 10cm x velocidad®.
( p. Ejemplo para 1,5 m/s > 15 cm)
- Modificacién respecto al EKM16:- Los Impulsos deberian a eleccién dirigirse, como con EKM16 sobre los
contactores de direccién T4 en una entrada .lmpulsos®.

- Para las correcciones esto no es posible (obligatorio 2 entradas).
- Renivelacién:

El solapado del ,,Enrasado* asegura la exactitud de la renivelacion.

Ya que en caso normal, es muy pequefio para la parada con variador, se pararia con una sefial adicional
,,Parada eléctrica“.
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Plano de impulsos de hueco: Estandar 3

La variante 3 es una ampliacion del actual hueco estandar 2. Esta disefiado para:

Estandar 2: distancia frenado de rapida > ¥ distancia pisos // pero s6lo con variador con posibilidad de curva
de marcha

Estandar 3: distancia frenado de Vmax > V2 distancia pisos // especial para variador sin posibilidad de curva de
marcha.
Cada viaje se inicia con Vmax, con Impulsos o bien continua el viaje (sigue deslizamiento) o bien
se para paso a paso sobre V1 (hasta el fin del impulso) y lenta (después).

El plan de impulsos es muy similar al Estdndar 2. Se utiliza de forma adicional la posicién del impulso de

deceleracion caido para la deceleracion a velocidad intermedia. En zona de correccién sup./inf. se acopla

adicionalmente el pulso de deceleracion para la velocidad intermedia. A causa de la longitud de los impulsos

son necesarios los detectores de tipo biestable.

Plano de impulsos de hueco estandar 3:

Con 3 velocidades; distancia frenado de Vmax> ¥ distancia de pisos, (para variador sin curva de marcha)
Enrasado Impulsos Correccién
Sub. Baj. Sup. Inf.
Sin desconexién

hasta paro final

Parada
superior
Deceleracién Vmax \L ........................
Deceleracion V1 T La sefial de enrasado se
completa
Deceleracion V1 {  —focto M correspondiendo a los
parametros
Deceleracién Vmax.J. ,,Renivelacién

_1 - no:

s6lo enrasado

Deceleracién Vmax'd (ver izquierda)
. - cerrada/abierta:
Deceleracién V1 T
con enrasado sup.

y enrasado inf.
para ello senal
opcional de

,»parada eléctrica®

Deceleracién V1 1

Deceleracién Vmax T

foo]

» | En caso de apertura
Deceleracion Vmax < ..

anticipada de puertas o
renivelacion abierta se
Deceleracién V1 T precisa una zona de

puerta

Deceleracién V1 1

Deceleracién Vmax T

Sin desconexién

hacta nara £10a1
HasSta-paro-—+Hhar
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2.3.1.2. El hueco de libre programacion (FPK64/65) con detectores de imanes

Ademas de las, hasta ahora, variantes de huecos (Estandar I, II y IIT) también pueden ser realizados huecos de
una forma econémica (sin DSE), con el FPK64 para huecos con detectores magnéticos, en edificios irregulares
,,cortos recorridos* y/o ,,velocidades intermedias*.

El FPK64 se basa en el principio de fijar en una lista la secuencia de zonas de puertas, pulsos de deceleracion y
correcciones (sup./inf.). En paralelo se confirmaran las, hasta ahora, sefiales habituales en la zona de puerta
para todos los pisos segtn la forma necesaria de renivelacion y aperutra de puerta.

Lo primero es realizar un disefio basico de las sefiales en la estructura del. Los pisos (paradas) se numeran
desde abajo comenzando con el 1. Cada piso dispondra de una zona de puerta. Entre las zonas de puertas Entre
las zonas de puertas hay que colocar, en su correspondiente secuencia, los puntos de deceleracién teniendo en
cuenta las velocidades previstas y la distancia de frenado calculada. De ello surgird el diagrama de sefiales. En
los puntos resultantes (numeracion general desde abajo) podrdn ahora agregarse las funciones dentro del hueco.
La lista de hueco surgida se introduce en la programacién FPK64. Para ello, en primer lugar se introduce el
,tamafo de lista*. Continda con la introduccion de todos los puntos de la lista, de abajo hacia arriba, desde el
punto del menu de programacion ,,Lista de hueco®.

Ejemplo de una programacién libre de hueco (FPK64):
5 paradas y corto recorrido entre piso 2 y 3 (distancia < distancia deceleracion en Vmax)

Lista de hueco:  (funciones) Diagrama de seiiales
15. Punto  Zona de puerta PISO 5 PISO5
14. Punto  Correccion sup. (también es el punto de deceleracién subiendo para piso 15)

13. Punto  Impulsos baj. PISO 4 4§

12. Punto  Zona de puerta PISO 4

11. Punto  Impulsos sub. PISO 4 4 A

10. Punto  Impulsos baj. PISO 3 3 +

9. Punto Impulsos baj. PISO 2 2 * (sélo si viene del PISO4,PISO5)
8. Punto  Zona de puerta PISO 3

7. Punto Impulsos baj. V1-PISO 2 2 + (para viaje con V1 al PISO2)
6. Punto Impulsos sub. V1-PISO 3 3 + (para viaje con V1 al PISO2)
5. Punto Zona de puerta PISO 2 PISO2

4. Punto Impulsos sub. PISO 3 3 + (sélo si viene del PISO1)

3. Punto Impulsos sub. PISO 2 2 +

2. Punto Correccién inf. (también es el punto de deceleracién bajando para piso 1)

1. Punto Zona de puerta PISO 1 I_E—I
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Para la lista de hueco estdn disponibles por cada punto las siguientes funciones: (x = piso correspondiente)

Pulso baj. (Hx) Impulso de deceleracion de Vmax bajada para el destino (Px)
Pulso sub. (Px)

Pulso V1 baj. (Px) Impulso de deceleraciéon de V1 bajada para el destino (Px)
Pulso V1 sub. (Px)

Pulso V2 baj. (Px) Impulso de deceleracion de V2 bajada para el destino (Px)
Pulso V2 sub. (Px)

Pulso V3 baj. (Px) Impulso de deceleracién de V3 bajada para el destino (Px)
Pulso V3 sub. (Px)

Correccidn sup. Al mismo tiempo punto de deceleracién del piso superior

Correccidn sup. Al mismo tiempo punto de deceleracién del piso inferior

Zona de puerta (Px)  enrasado sup./inf. / parada eléctrica / Zona de puerta

Los impulsos de deceleracidn son pulsos cortos (>0,1s)

La ,,Zona de puerta® se corresponde con la disposicidn de sefiales de enrasado segun el tipo de zona de puerta
Los pulsos de correccidén permanecen en los pisos extremos hasta que el paro final actua.

Los ,,Impulsos* simples asi como las correcciones son siempre validos como distancia de frenado para Vmax.

El menu de programacion para la ,,libre programacion de hueco* (FPK64)

En el menu de programacién bajo ,,Copiador hueco* con ,[FPK64* esta prevista la siguiente estructura de
mendu:

Modificar FPK64 (si, no), (,,no* para asegurar los valores actuales sin riesgo de modificacién)

Meni FPK64: Lista de hueco: Trabajo de la lista de hueco: (ver ejemplo)
Comprende por linea un punto de hueco (Impulsos deceleracién o zona de puerta)
Las lineas (puntos de hueco) se numeran comenzando desde el piso inferior.
Para su trabajo se disponen las funciones de los puntos existentes.

Tamaiio de lista : Introduccién de la cantidad de puntos de hueco
Realizacién de la estructura de lista con los punto del hueco para la introduccién
posterior de las funciones

Eliminar puntos: Se elimina la funcidén correspondiente al punto en cuestion.
Ascienden las funciones del punto mayor. El tamafio de la lista se actualiza
automaticamente.

Aifiadir puntos : En el lugar del punto en cuestion se afiade un punto.
Ascienden hacia arriba las funciones de punto mayor. El tamafio de la lista se actualiza
automaticamente.

Aborrar todo: borrar la lista de hueco

Fin del hueco: volver al menu principal
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2.3.1.3. El hueco con el Copiador digital con encoder

Con la programacion ,,copiador digital de hueco® las bornas se ordenan automdticamente con las siguientes
funciones:

en EKM65 comparacion: en EKM64
Controlador DSE: equipado siempre IC37 (bajo pedido)
Conexiones del encoder:
Pulso A: El A
Pulso B: E2 B
+ Tension V1 (itil) VB (10V DC)
- Tension VO N

( Se debe comprobar que el valor de la tensién del encoder este comprendido entre: 10-30V)
otras bornas:

HKI : E3: E3
HKU : E4 . E4
HKO : ES5: El6
e HKU Correccion inferior: (010D) E
Detector biestable cerrado en correccién
e HKO Correccion superior.: (010E) E
Detector biestable cerrado en correccién
e HKI Impulso correccién-piso: (O10F) E

Detector biestable
- regularmente para correcciones en ascensores con sistemas de transferencia con
amplias tolerancias mecénicas (p.e. encoder en el limitador de velocidad)
- permite una puesta en marcha mas facil (viajes de reconocimiento)..

Correspondiendo con las exigencias de TRA 200 debe realizarse un control de la zona de puerta en caso de
apertura anticipada de puertas o renivelacidn con puerta abierta con detectores magnéticos en la zona de
puerta y un circuito de seguridad (SIS).

La méxima frecuencia de pulsos para la entrada A y B es de 1000 pulsos/s.

Para la transmisién del movimiento de la cabina al encoder se ofrecen los siguientes sistemas:

Encoder-N° pulsos/giro
a) Sistema plano de soporte dentado con encoder en cadena sin fin (d=8 6 15cm) : 125

b) Encoder en el eje de giro del limitador de velocidad (d= aprox. 30cm) 250

Las correspondientes resoluciones y la maxima velocidad del ascensor se indican en la siguiente tabla.

@ Eje: 8cm 15cm 30cm
encoder resolucion  Vmax resolucion  Vmax resolucién Vmax
N° pulsos/giro. mm m/s mm m/s mm m/s
250 0,24 1,0 0,45 1,8 0,9 3,6
150 0,4 1,6 0,75 3,0 1,5 6,0
125 0,5 1,9 0,9 3,6 1,8 7,2
100 0,6 2,4 1,13 4.5 2,3 9,0

La programacién y la puesta en marcha estdn indicadas en el punto ,,Programacion del DSE64/65°.
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2.3.2. Die Antriebssteuerung

Indicaciones genéricas para el accionamiento principal:

Las siguientes ,,Indicaciones genéricas para el accionamiento principal se utilizan tanto en eléctricos (también
con variador) como hidrdulicos y cumplen las exigencias habituales. Las salidas especiales para instalaciones
con variador en lazo cerrado se indican mds adelante.

Salidas principales (direccién) Programacién

e Subida direccion subida Adelanto/Retardo_Sub (8000) A
e Bajada direccién bajada Adelanto/Retardo_Baj (8001) A
¢ Principal direccién subida o bajada (incluido adelanto y retardo) (8002) A
Velocidades :

® Viaje piso rapida o lenta (no renivelacién) (8003) A
e Marcha rapida o lenta o renivelacién (8004) A
¢ Rapida velocidad-rdpida (8005) A
¢ Lenta velocidad-lenta (renivelacion o nivelacion) (8006) A
. Nivelacion velocidad en nivelacién (deceleracién) (8007) A
° Renivelacion  velocidad en renivelacion (8008) A
e Lenta+renivelacidn especial para asc. hidraulicos (000F) A

Variantes habituales:

Parado viaje piso deceleracion parado renivelacién, parado
EKM-Estandar:
a3 = Rdpida
a4 = Lenta
a5/a6 = Baj/Sub.
' = programado adelanto | = programado retardo

Modo de marcha 1:
a3 = Répida
a4 = Marcha
a5/a6 = Baj/Sub.

Modo de marcha 2:
a3 = Marcha
a4 = Lenta

a5/a6b = Baj/Sub.

Variador- EKM16-antiguo:
a3 = viaje de pisos
a4 = Lenta [ 1
a5/a6b = Baj/Sub.

Lenta+Nachlauf
a3 = Marcha

a4 = Lenta+renivel.
a5/a6 = Baj/Sub.
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La programacién de adelanto/atraso permite accionamientos mas favorables para los siguientes usos:

e Ascensores hidraulicos:

- para conexidn estrella/tridngulo: adelanto_Sub. : 0,3 - 1 seg.
adelanto_Baj. :0

- para retardo motor : atraso_Sub.: 0,3 hasta 0.5 seg.
atraso_Baj.: 0

e Ascensores eléctricos:

e Len

- para frenado eléctrico con variador  atraso_Sub.:  hasta 3 Segundos
atraso_Baj.:  hasta 3 Segundos
la exactitud de la parada se sefializa de forma sincronizad, a través de la salida del variador
(habitualmente la sefial “Contactores”) en la entrada del EKM64 "Antrieb steht"(“Motor
parado”)

tat+renivelacidn especial para ascensores hidratlicos (000F) A

Sirve para maniobras de accionamiento hidratlico con retardo de motor. Se actua con 2 relés independientes
todas las fases de marcha, en total s6lo se necesitan 4 réles auxiliares. Para ello se comanda el retardo del
motor con Lenta+renivelacién y subida. Antes de un inicio de renivelacién con puertas abiertas se emite
solamente la salida ,,Jenta+renivelaciéon® afiadiendo un 0,5s (el tiempo se reduce tan pronto se activa ,,Motor
parado®). Esta emision no debe tener ninguna reaccion de mando y sirve exclusivamente para evitar
transiciones al iniciar la inversion con el SIS.

Control

de accionamiento (informacidn-arranque-parada)

Programacioén:

e Motor parado tiempo de recorrido (1- 5, 10, . ,40 seg.) (0500) E

La entrada controla el tiempo de marcha del ascensor hasta la parada. Para ello se conectan en serie en
la entrada los contactos normalmente cerrados de los contactores de direccion y marcha. La apertura de
uno de estos contactos inicia el tiempo de control del tiempo de recorrido.

En caso de sobrepasarse el tiempo maximo programado sin recibir el médulo ninguna sefial del hueco
se produce la cancelacion de érdenes de marcha y llamadas de cabina/piso, quedando bloqueado el
mddulo e indicando el display indica “Averia tiempo de recorrido”

Con la opcién de niveles de programacion estandar se dispone de esta entradas en la borna e8.

¢ Control de accionamiento  Control de accionamiento para maniobras con variador (0509) E

Adicionalmente ,segiin normas TUV, la sefial de entrada de control ,,Motor parado* (ver Pto.2.2.3)
debe evaluarse como indicador real de marcha después del variador o de un equipo de arranque suave.
Con ello la maniobra puede evitar la reaccién al control del tiempo de recorrido, el cual se puede
originar por una averia que se origine en la conexion de estos equipos. Es recomendable que en los
variadores la conexidn de las entradas sean sobre contactos auxiliares del contactor principal y del
freno.

Si esta entrada estd sin sefial entiende el V3
EKM64 que el ascensor tiene una completa
sefial de marcha y por tanto debe viajar. C. freno C. principal
Entrada: control accionam.
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Intentos de arranque

Transcurrido el tiempo de cerrojos se activan las 6rdenes de marcha, debiendo quedar la entrada “Motor
parado”(,,Antrieb-steht*) sin tension. Si esto no se produce entonces se producen n nimeros de intentos de
arranque dependiendo de la programacion establecida.

Intentos de arranque: 1, 2, 3, ..., 10)
En caso de intentos infructuosos en los que la puerta no cierra del todo, realiza nuevos “intentos de cierre” (ver
programacion de puertas) para eliminar la averfa..

La programacion para “renivelacion

Se entiende por renivelacion la recolocacién de la cabina en el punto de parada cuando de forma involuntaria se
desnivela (modificacién de cargas, descensos en hidraulicos, fallos de nivelacion). La renivelacion se realiza
segin el punto 2.3.1.1 y 2.2.3.

Los parametros para “renivelacién” son:

- renivelacién no, abierto (con puerta abierta) , cerrado (cierra puerta antes de renivelar)

- renivelacion forzosa: si, no
(Con renivelacion forzosa tiene la “renivelacion” preferencia sobre el arranque
a otra parada. Esto es apropiado para montacargas, mientras que ocasiona
perdida de tiempo en caso de ascensor de personas.)

Renivelacion/ Viaje de descenso a piso inferior

Renivelacién/ Viaje de descenso a piso inferior actua en ascensores eléctricos / hidratdlicos (el EKM reconoce
el ascensor como hidrailico cunado esta programado el viaje de descenso a piso inferior) a partir de la version
219, como sigue:

Tipo de fallo Asc. eléctrico Asc. hidrailico

Sensor temperatura 1 No arranca Viaje a piso inf. pero no renivela
Sensor temperatura 2 No arranca Viaje a piso inf. pero no renivela
Sobrecarga EN81 No arranca Renivelacién y viaje a piso inf.
Tiempo de recorrido sobrepasado No arranca Renivelacién y viaje a piso inf.
Paro por SKO Renivelacién Renivelacién y viaje a piso inf.

- El control de sobrecarga EN81 es sdlo activo en la parada (con ello siempre continuara el viaje
hasta el destino final).

- Encel caso de la vigilancia térmica hay un tiempo limite programable (actua como limite maximo
para un viaje simple, con ello se repite en intervalos)

- El exceso del tiempo de recorrido se regula en intervalos (precaucion)

- Tanto para el paro SKO como en los otros casos se puede modificar, bajo pedido especial, de
forma individual desde el modo renivelacién forzosa>>Insider.
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Salidas especiales para variadores

Estas 6 sefiales diferencia diferentes velocidades “rdpidas” para el viaje a las plantas.

e V_MAX Maxima velocidad (8009) A
¢ V_Inspeccion Velocidad reducida para viaje de revision (800A) A
e V_1 Corto recorrido - velocidad 1 (la mas lenta (800B) A
e V_2 Corto recorrido - velocidad 2 (800C) A
e V_3 Corto recorrido - velocidad 3 (800D) A
e V_4 Corto recorrido - velocidad 4 (800E) A

la activacion recomendada de relés para accionamiento eléctrico con variador se corresponde con el siguiente
modo de marcha 1:

Parado Viaje a planta , Deceleracion Parado Renivelacién Parado
(Fahrsignalmodus1:)
a3 =réapida
a4 = Marcha
a5/a6 = Baj./Sub. —_
| = programado anticipado | = programado atrasado

*KI1.? = Nivelacion

*K1.? = Renivelacion S

*K1.? = V_max—]

o *KI1.? = V_Inspeccion
o *KL.?= V_x segin deseo

*) - Las sefiales de salidas se distribuyen, a voluntad y confort, sobre las bornas de caracteristicas A
o U de la placa base.
- Con el tipo de trabajo “Variador serie”( ,,serieller Regler* ) estas salidas no son necesarias ya que el
variador es accionado desde un puerto serie (protocolo asincorono)
- Con variador de velocidad con renivelacion selutiliza adicionalmente la sefial "Renivelacion".
(salida extra , ver arriba).

Accionamiento de variador serie:

A través del puerto serie 2 (X7) puede ser accionado en el EKM64 directamente un variador (protocolo
asincrono).

Para ello existe el pardmetro: Variador serie: si, no
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Salidas de accionamiento de libre programacién / Salidas codificadas para motor

Con las “Salidas de accionamiento de libre programacién” se puede programar de forma independiente un
adelanto/retarto sobre una salida denomida “Motor libre n®’, de esta forma se da solucién a casos muy
concretos de problemas de accionamiento.

Programacién - Motor
e Motor libre Motor libre n (8010-8013) A

Libre retardo en arranque (0 hasta 8 seg.)

Libre retardo tras parada (0 hasta 8 seg.)
n = (1 hasta 4) nimero de sefiales Motor libre (adjudicacién automatica por programacién (0 = ningina sefial de
accionamiento de libre).
Ejemplo: como base de salida se selecciona modo de marcha 1 con adelanto y retardo en ,, Baj.“ y ,,Sub.*

Parado Viaje a planta Deceleracion Parado Renivelacién Parado
EKM-Estandar:
a3 = rdpida — I
a4 = Lenta | | J L
a5/a6 = Baj./Sub. j ' L
I" = Adelanto programado | = Retardo programado

Las siguientes salidas de accionamiento libre son, por ejemplo, posibles:

Motor libre 1
Motor libre_1=rapida

> S
Libre Decel_1 Libre retardo_1
Libr_ Accion_ 2 ;
Motor libre _2=subida < » ‘—’ +—> >
Libre Decéel_2 Libre Retard0_2E Libre Decel_2 Libre retardo_2

Atencién: El tiempo de libre deceleracion comienza con la sefial de referencia, mientras que el libre retardo
comienza al iniciarse el retardo de la sefial de referencia.

Salidas codificadas para motor

e Cédigo motor 1 a 4 Mando variador codificado (B014-B017) A
Programacion: *Motor codificado: no / si — con valor Hexadecimal
Con estas max. 4 salidas se pueden codificar las velocidades del variador (por cada velocidad se
programa un valor hexadecimal).

Estas salidas de accionamiento se asignan en la programacion de las bornas de salida de las caracteristicas A o
U en la placa base.
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Contratest del circuito SIS (espe. para Export)

e SIS-Control (especial para Export.) (050A) E
e SIS-2.Control (especial para Export.) (050B) E
Programacion: *SIS-Contra test: no
, sencillo (sélo 1Toma de test: SIS-Control)
doble (2 Tomas de test: SIS-+SIS-2.Control)

e SK2
e SK2

No se precisa ninguna autorizacion para esta funciéon segin TRA200/ENS81 !

Con ayuda de esta entrada es posible el servicio con un circuito de seguridad (SIS) reducido. Este se
realiza de la forma habitual en doble seguridad. El reconocimiento de 1 Fallo y la correspondiente
orden de puesta en fuera de servicio se produce exclusivamente en el software por la evaluacién de esta
entrada de control. La indicacién de averia es: SIS-Test-stop

- Control (especial para Export.)) (050C) E
-2. Control (especial para Export.)) (050D) E
Programacion:* SK2-Contra test: no
, sencillo (sélo 1Toma de test: SK2- Control)
doble (2 Tomas de test: SIS-+SIS-2. Control)

No se precisa ninguna autorizacién para esta funcién segin TRA200/EN81 !

Si trabajan las series de seguridad con una tensién diferente a 230V AC, es inmediatamente cambiado
por SK2 con 2Reles (doble seguridad) a 230V AC. El reconocimiento de 1 Fallo y la correspondiente
orden de puesta en fuera de servicio se produce exclusivamente en el software por la evaluacién de esta
entrada de control. La indicacién de averia es: ,,SK2-Test-stop*
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2.3.3. Accionamiento de puertas

El accionamiento de puertas y la utilizacién de las funciones de entradas-salidas para puertas se confirma en
“parametros generales de puertas”. El nimero méaximo de puertas previsto es de 2 y se pueden configurar de
forma separada. Las puertas se accionan de forma selectiva, es decir, las llamadas y funciones de apertura se
coordinan respectivamente por puerta. Exclusivamente la entrada “Pulsador cierre puerta” (,,Taster zu*) actdia

sobre ambas puertas.

Parametros generales de puertas

Los parametros con ,, * “ s6lo aparecen con nivel de acceso ,,Complejo*.

¢ Numero de puertas
e Doble embarque
Permitido:
No nivel 1:

No nivel 2:
No (obligatorio):

. Apertura puerta

* Retardo apertura

® tiempo cerrojos

e Tiempo desbloqueo

* Intentos cierre

e Apremiar

Seleccién
(1,2)

Las puertas pueden abrirse al mismo tiempo seguin disposicion de apertura.

Las puertas se abren una tras otra. No son necesarios finales. El cierre se
determina en la serie de seguridad. La Averia de puerta se produce trds la mitad
de los intentos de cierre programados independientemente de los cierres
producidos en el transcurso de las aperturas de la otra puerta y los alternativos
intentos de cierre de ambas puertas.

Como nivel 1, sin embargo tras todos los intentos de cierre programados.

bajo ningtin concepto se deben abrir al mismo tiempo las puertas. Se precisan
finales separados para ambas puertas. Por fallos en los finales el ascensor se
puede bloquear con “Averia de puerta”

apertura de puerta tras un viaje
en zona de puerta - (apertura anticipada es necesario SIS)

con nivel - (apertura con sefial de nivel)

en paro - (apertura con sefial de motor parado)

como condicién , con presencia de sefial de apertura

espera todavia el tiempo de apertura (seg.0,0.2,...,5)

tiempo retardo inicio arranque para asegurar que la puerta a cerrado
tiempo adicional para la cadena de seguridad (seg.0,0.2,....,5)

tiempo tras la desconexidn del cerrojo magnético hasta
hasta accionamietno ,,Abrir-puerta* (seg.0,0.2,....,5)

max. n°. de intentos de cierre hasta ,,Averia puerta 2,...,6,...)

cierre de puertas aun con sefial permanente de célula tras unos

segundos. (no, 10, 20,...,60)
e Cierre forzoso Maximo nimero de intentos de cierre
antes del cierre de puertas (no, 3,5,7,10)
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El accionamiento de puerta se compone de las siguientes fases de tiempo por puerta :
Tiempo de apertura t. de parada (+suplemento) n(veces) Nuevo t. parada Tiempo cierre
|

I T
e Tiempo apertura
e Tiempo parada
e Suple. t. parada
® Nuevo t. parada
e Tiempo cierre
e tiempo inversién

e Forzar apertura p.

tiempo para apertura de puerta (seg; 1,2,...)

Tiempo de puerta abierta, tiempo de recepcion de llamadas.

El pulsador de cierre de puerta corta el tiempo (seg; 1,2,...)
Ampliacién del tiempo de parada en caso de llamadas (seg; 0,1,...,12)
Exteriores para introducir el piso de destino en la cabina.

Nuevo tiempo minimo de parada tras célula o

pulsador de cierre de puertas (seg; 1,2,...)
Tiempo para cierre de puerta (seg; 1,2,...)
Tiempo entre ‘“cierre puerta” y “apertura puerta” (seg;0,0.2, 5)

(ejemplo: con sefal de célula durante el cierre)

(si, no)
Con ,,si“ abre la puerta una vez al llegar también tras viajes especiales como de
correccion, de descenso a piso inf., de aparcamiento y de orientacién. Con ello
se debe tener en consideracion especialmente al ptiblico desinformado el cual
podria viajar en el ascensor sin haber emitido una llamada de cabina.

Puertas existentes:  la presencia o ausencia de puertas se pueden fijar de forma global o por planta.
En programacién se puede seleccionar entre :
ambas puertas, ninguna puerta, 1* puerta, 2° puerta
Paradas inexistentes se programan como si no tuviera puertas.

Posicion de puertas:

Se refiere a la posicién de puertas en servicio normal cuando no tiene orden de llamadas.
Para otros estados de servicio son validos otras posiciones.

La posicion de puertas se puede fijar de forma global o por planta.

En programacién se puede seleccionar entre :

cerradas, abiertas, dltima abierta, 1* puerta abierta, 2* puerta abierta.

Averia de puerta : El fallo ,,Averia de puerta * se toma del control de la serie de seguridad SK2
Esta averia es reconocida cuando se alcanza la cantidad de “Intentos de cierre”
programada.
La averia de puerta produce:
-.una parada provisional con puertas abiertas
- en caso de grupos el traspaso de llamadas exteriores
- registro de averia y sefializacion externa
- reduccién de intentos para remediar la averia por medio de intentos individuales

4 intentos de cierre cada 2 min.
8 ’ 5 .,
4 ’ 15 ,,
en adelante 30 .,

El reconocimiento de recepcién de la serie ,,SK2* asi como ,,Inspeccion / Recuperacién “ elimina
completamente la averia de puerta. Con viajes especiales (p. ej. “bomberos”) la averia de puertas es ignorada.
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Salidas mando de puertas

e Abrir-puerta P1  Abre puerta 1 (B000) A
e Abrir-puerta P2  Abre puerta 2 (B100) A
® Cerrar-puerta P1l Cierrapuerta l (B0OO1) A
¢ Cerrar—-puerta P2 C(ierra puerta2 (B101) A
Proceso:

Marcha Tiempo apertura T. parada Tiempo cierre en viaje

¢ Comienza en cuanto SK2 es

Abrir puerta — | estable

Cerrar puerta

Cerrojos
Tiempo de cerrojos <4 +«— Modo de marcha 1.
Tiempo de desbloqueo ¥ .
con aparcamiento con puerta
T cerrada

Apertura tras viaje Abrir puerta

ver “apertura de puerta,,

y “retardo de apertura“ Cerrar puerta

con inversion de puerta (p.e. célula)

Célula —l

Abrir puerta  — I

Cerrar puerta l
Tiempo inversion Nuevo t. parada

® Abrir-puerta-perma Pl como ,, Abrir-puerta P1¢, y también permanece con puerta abierta (B004)A
¢ Abrir-puerta-perma P2 como ,, Abrir-puerta P2“, y también permanece con puerta abierta (B104)A
® Cerrar-puerta-perma Pl como ,, Cerrar-puerta P1%, y también con aparcamiento cerrado (B003)A
® Cerrar-puerta-perma P2 como ,, Cerrar-puerta P2, y durante el tiempo de desbloqueo  (B104)A

e Enc

e Cer

lavar Enclavar puertas (BO03)A
La sefial acciona el/los cerrojos magnéticos. El uso de esta sefial asegura un control de los contactores
principales sin rebotes y con menor desgaste, ya que la orden de marcha se produce tras un “tiempo de
cerrojos” programable. Con la llegada impide el “tiempo de desbloqueo” una apertura de puerta contra
puerta incompletamente cerradas.
rojo tipo 2 P1/2 Variante de cerrojo para puertas manuales  (0C06/0C07)A
Programacion: (nivel programacién: Insider)

Desbloqueo/blloqueo: abrir puerta de cabina
Este tipo de cerrojo tiene sentido en caso de ascensores con puertas automaticas de cabina pero con
puertas de piso manuales con cerrojo eléctrico. Primero se desbloqueara con la apertura total de la
puerta de cabina y con cada cierre de la puerta de cabina de nuevo se bloqueard. Con esto el EKM
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para desbloquear si abre el interruptor final existente o bien solamente con el tiempo de recorrido

ajustado
¢ Apremio P1 Apremio para puerta 1
e Apremio P2 Apremio para puerta 2

La sefial se emite adicionalmente con “Cerrar-puerta” en caso de cierre forzoso o bien proceso de
apremio. Sirve para el mando de puertas automaticas de cierre muy lento (p. e. para un operador
apropiado).

Entradas mando de puertas:

Celula P1 Célula puerta 1 (0200) E
Celula P2 Célula puerta 2 (0201) E
Si la puerta estd cerrada se abrird y si estd cerrando invertird su proceso. Con cada actuacidn la puerta
permanece abierta el “Nuevo tiempo parada”. Durante la marcha y en viaje de bomberos esta sefial no
es operativa. Cuando estd codificado “Cierre forzoso”, cierra la puerta tras una cantidad de intentos
programados (Cierre forzoso) o un tiempo programado (Limite-apremio) e ignora para ello la célula.

* Programacion:

Célula activa: Siempre
sélo con HKI (con sentido s6lo cuando exista en todas las plantas)
s6lo en zona de puerta
Con estos pardmetros se limita la utilidad de la fotocélula.
Entre la conexion de la puerta de cabina y la puerta de piso las fotocélulas o barreras montadas se
disparan normalmente por la mecanica de las puertas de pisos fuera de la zona de puerta.
Sin limitacién de la fotocélula no seria frecuentemente posible por tanto un arranque desde esas
posiciones (después de una parada por situacion de fuera de servicio).

Pulsador—-apertura P1 Pulsador para abrir la puerta 1 (0206) E

Pulsador—apertura P2 Pulsador para abrir la puerta 2 (0207) E
La entrada del pulsador provoca la misma reaccién de puertas que la entrada de célula fotoeléctrica.
Adicionalmente esta entrada acttia con “cierre forzoso” y “viaje bomberos “

Puls.apertura comun Un pulsador de apertura comun las 2 puertas selectivas
Programacion: ninguna
Actia sobre ambas puertas (siempre que existan) segtin la regla:
- actda sobre todas las puertas abiertas para cerrarse
- si estan ambas cerradas, entonces abre la tltima utilizada ( en caso de no haberse utilizado
todavia ninguna abre la puerta 1)

Pulsador cierre Pulsador para cierre de puerta (0202) E
El pulsador actia sobre ambas puertas, si estan abiertas las cierra y si estdn abriéndose se cierran una
vez abiertas del todo.

Pulsador-cierre-severo Pulsador para cierre inmediato de puerta (0203) E
como el anterior pero si la puerta se esta abriendo se cierra inmediatamente tras un
tiempo de “inversién” (programable).
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e Final Pl cer. Contacto final de puerta 1 estd cerrado (0204) E
e Final P2 cer. Contacto final de puerta 2 estd cerrado (0205) E
(idéntico a la anterior funcion Final P1 / P2)
Estos finales sélo son precisos en caso de “doble embarque” con ,,no (obligatorio)®.

¢ Final-abierto P1 Final de puerta- puerta 1 esta abierto (0208) E
¢ Final-abierto P2 Final de puerta- puerta 2 estd abierto (0209) E
Programacion: *Modo final puerta:  con 150ms reproducir (Estandard)
Sin reproduccién

Las entradas finalizan las sefiales ,,Abrir-pta. Px*“ y ,,Abrir-pta. Px* con o sin reproduccién.

Las sefales ,,Cerrar/abrir-pta-perma “y ,,Enclavar,,no tienen influencia.

Estas entradas permiten la evaluacién de los contactos de puertas en el nivel de 24V y con ello un
ahorro de cables en la manguera plana. La reproduccién se produce porque es practicamente imposible
ajustar exactamente los finales y las series de seguridad.

¢ Pta-piso-abierta P1Puerta de piso 1 estd abierta (020A) E

¢ Pta-piso-abierta P2Puerta de piso 2 esté abierta (020B) E
Las entradas sirven para el accionamiento de puertas ,,puertas de piso semiautomaticas
- Sefial prevista: puertas de cabina permanecen abierta, tras 2 minutos indica averia ,,Pta. piso “
- sin sefal: cierra la puerta de cabina.

e Bloqueo aper. Puertal Bloqueo aper. puertal por motivos de espera (0212) E

¢ Bloqueo aper. Puerta2 Bloqueo aper. puerta? por motivos de espera (0213) E
Programacion: ninguna

Todas las salidas de apertura en la puerta correspondiente se interrumpen. Las salidas de
cierre contintian activas.

¢ Macro bloqueo puerta 1..4 parabloquear los accesos (varios) de puertas por entrada(0215..18)E
Programacion: (Nivel programacién:  Insider)
Macro blogeo P.: 1..4 (cantidad de entradas)
Por macro:  Macro blogeo -n-P1 0x0000 (Bit macro para bloque puertal)
Macro blogeo -n-P2 0x0000 (Bit macro para bloque puerta2)
En cada entrada se pueden boquear al mismo tiempo varios accesos. Pisos bloqueados
donde no parard el ascensor o bien viajard hasta la siguiente parada. Se puede programar hasta un
maximo de 4 entradas independientes de macro de bloqueo de puertas.
La programacién de las correspondientes puertas se realiza sobre un macro de bit hexadecimal
para 16 pisos / 2 puertas (Ejmplo: el valor 0x1020 bloquea las puertas en pisos 5°y 12°)
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2.34. Las llamadas

Las bornas de funciones de llamadas son asignadas con la programacion. Estas contienen las caracteristicas de
captacidn, puntos de accesos (puerta 16 2, interior o exterior) y el nimero de paradas.

El niimero de paradas (01,02,03...- parada superior) se representan consecutivamente como xx. En caso de
grupos se numeran las paradas de todos los ascensores de forma general de abajo hacia arriba,
independientemente de que un ascensor puede ir a esa parada o no.

Las funciones de llamadas estdn dotadas con registro y requieren, por tanto, la caracteristica de bornas U
niversal (Entrada y salida). Cada funcién de llamada puede darse s6lo una vez por ascensor. La conexion en
paralelo de varios pulsadores de llamada en una borna de llamadas es posible prestando atencién al maximo
consumo de corriente para el registro.

La captacion se realiza: - independiente-direccion: maniobra colectiva, memoriza todas
- dependiente-direccion: maniobra selectiva bajada, subida-bajada

Una llamada es trabajada cuando la direccidn coincide con las caracteristicas de captacion o bien estd en la
direccion de la dltima (cambio de direccion). El destino del ascensor se decide en cada parada al terminar el
tiempo de parada, con el fin de tener en cuenta la llamada de la persona que entre en la cabina.

Los grupos de ascensores disponen adicionalmente de sistema especial de reparto de llamadas exteriores para
garantizar el minimo tiempo de espera.

Se puede asignar a cada pulsador las caracteristicas de captacion, de esta forma es posible una organizacién de
Ilamadas individual.

Las b de llamad. td trada de pulsad
as bornas de llamadas actian como entrada de pulsador Bornas de llamada

y como salida registro luminoso. Circuito:
Comprende las siguientes funciones de llamada: 4
VO V3
Llamadas estandar:
¢ LLa-inter-Pl-Hxx Llamada interna (cabina) puerta 1 y piso xx (40xx) U
¢ LLa-inter-P2-Hxx Llamada interna (cabina) puerta 2 con piso Xx (50xx) U
¢ Lla-cole -P1l-Hxx Llam. Exterior colectiva, puerta 1 y piso Xx (41xx) U
¢ Lla-cole -P2-Hxx Llam. Exterior colectiva, puerta 2 y piso xx (S1xx) U
¢ Lla-sub -P1l-Hxx Llam. Exterior subida , puerta 1 y piso xx (42xx) U
e Lla-sub -P2-Hxx Llam. Exterior subida , puerta 2 y piso xx (52xx) U
e Lla-baj -Pl-Hxx Llam. Exterior bajada, puerta 1 y piso xx (43xx) U
e Lla-baj -P2-Hxx Llam. Exterior bajada , puerta 2 y piso xx (83xx) U
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Llamadas preferentes :

Lla-prefS-P1-Hxx Llam. Preferente-simple para puerta 1 y piso xx (44xx) U
Lla-prefS-P2-Hxx Llam. Preferente-simple para puerta 2 y piso xx (54xx) U

La llamada preferente actia de forma prioritaria, independientemente de la formacién de grupo, sobre el
ascensor designado. Se borran las llamadas de cabina. Las llamadas exteriores en caso de ascensor
individual se borran y en caso de grupos se ceden.

Lla-prefG-P1l-HxxLlam. Preferente Grupo puerta 1 y piso xx (45xx) U
Lla-prefG-P2-HxxLlam. Preferente Grupo puerta 2 y piso xx (55xx) U
La llamada preferente acttia de forma prioritaria sobre el ascensor designado.
Se borran las llamadas de cabina. Las llamadas exteriores se ceden.

Maniobra preferente: el ascensor preferente viaja inmediatamente al piso de preferencia. Cuando viaja en
sentido contrario para con puertas cerradas y cambia la direccién. Con la llegada al piso
preferente se abre la puerta y espera el “tiempo disposicion preferente”: ( 5,..,120 seg.;
programable ver punto: 6.1. Funciones especiales) una llamada de cabina.

La autorizacidn para el viaje preferente se puede mantener con una llave en cabina y con
un circuito estatico de “Desconexién llam. Exteriores” (ver punto2.3.8).
La llamada preferente se memoriza y registra como una llamada estandar y por tanto se puede conectar
un luminoso.

Llamadas de zona (solo en caso de grupos)

Las llamadas de zona son llam. Exteriores dependientes de la direccion en caso de grupos, en donde los
ascensores paran de forma indiferente en subida o bajada. La correspondiente llamada de zona sélo actiia sobre
uno de los ascensores, dependientes de la direccion, asignados para esa zona.

Lla-max -Pl-Hxx Llamada para zona de grupo superior, puerta 1 y piso xx (46xx) U
Lla-max -P2-Hxx Llamada para zona de grupo superior, puerta 2 y piso xx (56xx) U
selectivo en subida para el ascensor, que pueda alcanzar el piso mds superior

Lla-min -P1l-Hxx Llamada para zona de grupo inferior, puerta 1 y piso xx 47xx) U
Lla-min -P2-Hxx Llamada para zona de grupo inferior, puerta 2 y piso xx (87xx) U
selectivo en bajada para el ascensor, que pueda alcanzar el piso mas inferior

Llamadas especiales

e Llam. Especl..8-H1l..64 llamada especial con funcién especial 1...8 (68xx-6Fxx)U
Programacion: Software especial si / (no desconectar el software especial)
Sélo es vélido en caso de pedir el softwar con las llamadas especiales.
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e Llamada Handicap

Este tipo de llamadas permite ,,llamadas con clave* para usuarios sin llave pudiéndose programar un
cierto nimero de pulsaciones en un determinado tiempo. Es posible programar cualquier tipo de
Ilamada de cabina o piso.

¢ Hand1(hasta Hand4)-Ent.-H1(hasta H64) (Handicap-Ent.-llam.) (3000-333F) E
e Hand1(hasta Hand4)-Sal-H1(-H64) (Handicap-Sal.-llam.) (D000-D33F) A
¢ Hand1(hasta Hand4)-Uni-H1(hasta H64) (Handicap-Llam.-Uni-Bornas) (6000-633F) U
Programacién: *Handicap llam. (Funciones especiales) : no (o)
para Uni (1-Hilo) : Tipo (Funcién llamada), tiempo (ventana);
Limite (cantidad); Modo limite (exacto o minimo)
para E/A (2-Hilos) :  como Uni pero ademas

Modo indicacién: estandar, con signos de arranque, modo intermitente

con Uni:(1-Hilo) en una ventana de tiempo esta la tecla minimo / exacto (programable) para pulsar una
determinada cantida de veces. Cada pulsacidn se confirma con ,,luz* y al irse extinguiendo se prepara
para la siguiente pulsacion.
Con Ent./Salidas (2 Hilos separados) como con Uni pero

La indicacién / registro depende de la programacion:

Estandar: Luz en pulsador al superarse el Handicap
Con signo de arranque: como estdndar y ademds sefial luminosa breve con 1? pulsacién
Modo intermitente: como estandar y ademads intermitente a partir de la 1* pulsacion.

Accionamiento especiales de llamadas ( bloqueo de llamadas o pesacargas) ver puntos 2.3.7./11/128
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2.3.5. Seializaciones y avisos:
2.3.5.1 Seiializaciones:posicion, destino, proxima direccion, gong,

Los luminosos se dividen como sigue:

e Posicion : indica la posicion del piso donde se encuentra el ascensor.
(EI cambio a una nueva posicion se produce en el viaje al alcanzar el punto de cambio
de velocidad a esa planta.)

¢ Destino : Indicacion permanente del piso de destino (p. e. para indicacién previa en grupos)

La salida del posicional y los destinos tienen las siguientes variantes :

lal: un piso por cada borna. (p. ej. indicadores de cifras o segmentos con mando 1 a 1). Se indica la
parada con ,,xx“ hasta alcanzar la salida de posicional.
Gray: la salida se produce en c6digo Gray (ahorro de cable con indicador apropiado)

bornas precisas (Pin=0p): 01 + 02 + 03 + 04 + 05 + 06
hasta max. 2 3 7 15 31 63 paradas
BCD: la salida se produce en c6digo BCD (ahorro de cable con indicador apropiado)
bornas precisas (Pin=0p): 01 + 02 + 03 + 04+ 05+ 06 + 07
hasta max. 2 3 7 9 19 39 79 paradas
BIN: la salida se produce en c6digo binario (ahorro de cable con indicador apropiado)
bornas precisas (Pin=0p): 01 + 02 + 03 + 04+ 05+ 06 + 07
hasta max. 2 3 7 15 31 63 paradas
Libre: la salida se produce en cualquier cddigo para un control libre (bajo consulta).

Para bloquear el posicional o bien la salida de destino se dispone de las siguientes funciones :
¢ ninguna salida no se reconoce el posicional

¢ ningin destino no existe ningdn destino

Las siguientes funciones de salida producen las indicaciones mencionadas anteriormente:

Posic lal Hxx Indicacién de posicién (90xx) A
Posic BCD POp (910p) A
Posic GRAY POp (920p) A
Posic BIN POp (930p) A
Posic LIBRE POp (940p) A
Ning posicion (9500) A
Programacion: intermitente [s] (1,2,4,8) la sefializacién de posicidn es intermitente en caso de averia

(cuando el ascensor no esta en servicio

Dest 1lal Hxx Indicacién de destino (AOxx) A
Dest BCD POp (Al10p) A
Dest GRAY POp (A20p) A
Dest BIN POp (A30p) A
Dest LIBRE POp (A40p) A
Ning Destino (A500) A

Atencién : En grupos la cifra de paradas se refiere al grupo, independientemente de si paran de forma
individual o no. La indicacién del destino esté sujeta, en caso de grupos, forzosamente a la variacion de destino
del ascensor, por esto con el uso de la indicacién de destino se debe programar la funcién de grupos ,,persiste-
destino “
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Préxima direcciéon de marcha : indicacion de la préxima direccién de marcha (flechas) independientemente
de las paradas. Para esta salida existen las siguientes variantes:

indicacién mientras

A) Al nivelar x nivelacién - tiempo parada - arranque
B) tambien al parar x nivelacién - tiempo parada - tiempo de espera - arranque
C) tambien en viaje viaje X nivelacion - tiempo parada - arranque
D) (siempre) viaje  x nivelacién - tiempo parada- tiempo de espera — arranque

E) sélo en viaje (para cabina) viaje x nivelacién
( x = punto de deceleracién )

La préoxima direccion se emite dependiendo de la posicidn de la forma siguiente :

-con marcha ,,ripida‘® : la direccién de marcha

-a partir del punto de deceleracién : A)-D) la siguiente direccion previa hasta ese punto

-al final del tiempo de parada : decision eventual de nueva direccidn o en tiempo de espera ambas

flechas .

e Proxima.-A-sub préxima direcciéon de marcha indicacién tipo : A (A600) A
e Proxima.-A-baj (A601) A
e Proxima.-B-sub indicacion tipo : B (A602) A
e Proxima.-B-baj (A603) A
e Proxima.-C-sub indicacién tipo : C (A604) A
e Proxima.-C-baj (A605) A
e Proxima.-D-sub indicacion tipo : D (A606) A
e Proxima.-D-baj (A607) A
e Proxima.-E-sub. indicacion tipo : E @5 ) A
e Proxima.-E-baj. &5 ) A

Préxima direccién de marcha -indicaciéon de parada: Indicacién de la préxima direccién de marcha (flechas)
en una parada determinada.
Indicacién a partir del punto de deceleracién al llegar a esa planta y hasta el fin del tiempo de parada o bien
hasta el arranque en caso de existir un nuevo destino.

Proxima.sub-Hxx préxima direccion de marcha sub.-indica en piso xx (01,02,...) (07xx) A
Proxima.baj—-Hxx préxima direccion de marcha baj.-indica en piso xx (01,02,...) (08xx) A
Gong de piso para aviso de llegada en el punto de deceleracidn (Gong por piso)

¢ Gong de piso-Hxx gong de aviso en parada xx (01,02, ) (09xx) A
Gong de cabina para aviso de llegada (Gong sobre la cabina)

Para una mejor actstica esta sefial se puede retardar, mediante programacion, a partir
del momento que alcance el punto de deceleracion.

¢ Gong de cabina gong de llegada de cabina (0608) A
Programacién Retardo de gong: [s (0,0.5,...,5seg)

Duracién Gong: [s] (0.2,0.3,...4,...5)
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2.3.5.2. Avisos: estado en servicio y en averia
e Indicacion de enrasado
¢ Llam. Disponibles (disponibilidad total para todo tipo de llamadas)

(8610) A
(8611) A

En caso de los siguientes estados de servicio o bien avisos de averia ( parcialmente avisos colectivos)
se reconocen en la tabla los son posibles servicios desencadenados
e Superacion tiempo recorrido

e Averia puerta

e Averia captacion
¢ Servicio especial
® Viaje preferente

¢ Temperatura motor

Averia y estados de e

(Estado de la entrada de sonda del EKM)

xcepcion del EKM64 con indicacién en el Display:

Irregularidades

(8600) A
(8601) A
(8602) A
(8603) A
(8604) A
(8605) A

Disposicion

Estado EKM

Sin
funcién

Tiempo Averia Averia

Recorrido Puerta

captacion

Servicio Viaje
especial Prefe-
rente

Tempe-
ratura
motor

Llamada
disponible
)

Test de sistema
Mando de ascensor
Viaje de correccién
Servicio de llamadas
Averfa-SIS

Averfa renivelacion
Bloqueo llamadas
Sobrecarga

Bloqueo llam.
Exteriores

Carga completa
Viaje de descenso
Viaje de parking
Viaje de calentamiento
Viaje preferente
Averfa fotocélula
Averia de puerta
Paro

Viaje de aprendizaje
Evacuacion

Viaje de bomberos
Paro sonda termica
(con averia):viaje
descenso

Célula (permanente)
Puerta piso(abierta
perman.)

Pulsador abre pta.
(perman.)

Paro por barrera
Ningtn dato pta. Pisos
Motor parado
SK2-Test-stop
SIS-Test-stop
ENS81-Sobrecarga
Bloqueo de viaje
Fallo control tiempo
recorrido.

S. seg.(SK1-abierta)
SKO-Averfa
Inspeccion
Recuperacion
Sonda térmica 2

Sonda térmica 1

tal ol ol

talE ol ol

bl

>

>

ol B B B B

Lol I I ]

Mo e

>

>

PR M M

>

>

el B B B B

Lol I B ]

>
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2.3.6. Inspeccion, interruptor parada demergencia y maniobra de recuperacion

La inspeccién y la recuperacion son viajes especiales para accionamiento manual por personal técnico.

En modo de inspeccién la direccidn “sub” y “baj” s6lo son posibles en zona normal de recorrido (entre el
enrasado inferior y superior).

En modo de recuperacion el ascensor puede moverse en velocidad lenta fuera de esa zona.

En inspeccidn o recuperacion se interrumpe el servicio normal de marcha, se cierran las puertas y se borran las
llamadas.

Existen dos variantes para el funcionamiento inspeccién/recuperacion:

e ].Variante: con 6 sefiales de entrada
La sefial de entrada de inspeccidén (de la caja de inspeccidn en el techo de cabina) bloquea todas las
sefiales de entrada de recuperacién (del cuadro de maniobra), de esta forma se evita cualquier riesgo al
personal de inspeccion al manipularse el cuadro de maniobra.

e 2. Variante: con 4 sefiales de entrada
Las senales “Insp.Recup- Sub./Baj.* se utilizan tanto para inspeccién como recuperacion.
Se debe asegurar de forma externa que en caso de accionar al mismo tiempo inspeccidn+recuperacion
las sefiales “Insp.Recup- Sub./Baj.” s6lo son alimentadas por inspeccion.

Entradas
Utilizacion en Variante: 1 2

e Inspeccion_ON X X (0300) E
e Inspeccion_Sub. X (0301) E
¢ Inspeccion_Baj. X (0302) E
e Recuperac -ON X X (0303) E
e Recuperac -Sub. X (0304) E
e Recuperac -Baj. X (0305) E
e Insp.Recup-Sub. X (0306) E
e Insp.Recup —-Baj. X (0307) E
e I/R-Lenta I/R-Deslizamiento (bajo pedido) x) x) (0308) E

En las paradas intermedias se realiza el viaje de inspeccion con ,,rdpida“ y/o V_Inspeccion. En zona de paradas
finales se reduce ,de forma apropiada para variadores, automaticamente a velocidad lenta.

La ausencia de sefal ,,Sub.” o ,,Baj.” ocasiona por motivos de seguridad un “paro instantineo” de la marcha. en
el sentido de una “maniobra anti mareo / muerte”.

Si se pulsa el segundo pulsador de direccién Sub./baj. al mismo tiempo se provoca una parada inmediata.Para
ascensores rapidos se recomienda la entrada adicional I/R-Lenta. Si se emite esta sefial (también como pulsos)
también se reduce a ,,Lenta”. Asi se puede realizar la inspeccion relativamente rapida y parar con suavidad.

¢ Pulsador RESET para conectar un pulsador de “mando Reset* (0309) E
Programacion: ninguna
Al accionar el pulsador se provoca un reset de todas las condiciones de paradas de seguridad
en EKM (como control de tiempo de recorrido / parada SKO / Viaje de descenso de
emergencia/ Parada AWM64)
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Programacion:
*Modo de inspeccién: (nueva variante de programacion con funciones especiales)

Estandar: -al conectar, las puertas paran todo movimiento, cierran con la emisién de direccién
-las puertas se cierran completamente y permanecen cerradas
-Abren y cierran 1 x Autom. (en zona de puerta) con la desconexién de inspeccion.

Siempre puerta cerrada: como EKM16/32, con inspeccién permanece la orden de cerrar puertas

Modo fotocélula: como estandar pero al accionarse la célula se interrumpe la orden de cierre
durante 5 segundos
Especial-hitachi: con inspeccion conectado se produce apertura de puerta.

Con inspeccidn sin Sub/baj. Se vuelven a abrir automdticamente las puertas.
La inspeccioén es posible hasta los finales como en la recuperacién

En nivel complejo de programacion”Motor” son posibles todavia los siguientes ajustes para renivelacion:

*Retardo parada-Recuperacion [seg.] (0, 0.1,...;5) al pararse tras un viaje de recuperacion se produce un
frenado eléctrico sobre el tiempo programado antes de que
se interrumpa el viaje ( por contactor principal, freno. Por
mejora mecanica)

Velocidad recuperaciéon Velocidad recuperacién seleccionable: (Vi,VO,V1,V2)
Estandar: Vi= velocidad de inspeccion independiente o V1 o V2

Control de los interruptores de parada de emergencia sobre la cabina:

La activacion de de los interruptores de parada de emergencia sobre la cabina debe impedir cualquier
movimiento de la puerta. Hay 3 variantes diferentes de solucién y un pardmetro de puertas para ello.:

Parametro de puertas: Paro emerg. puerta:

no - comtin de la activacion de puerta en la serie de seguridad detras del interruptor de

parada de emergencia
- En caso de numerosos equipos de mando de puertas este es el tinico supresor
seguro de movimiento de puertas

s6lo con SK1 - EKM bloquea todas las salida para puertas cuando cae SK1 (Serie de seguridad
antes de las puertas)

Comiin paro emerg. -entrada adicional ,,Comin paro emerg® que diferencia el accionamiento del
interruptor de parada de emergencia y la interrupcién de la serie de seguridad antes
del interruptor de parada de emergencia.

Esta sencilla solucidn evita que los pasajeros se queden encerrados por fallos de la
serie de seguridad. La entrada se controla o bien con un segundo contacto abierto
del interruptor de parada de emergencia o bien mediante reles de la serie de
seguridad directamente por delante del interruptor de parada de emergencia.

e Comun paro emerg. Control del interruptor de parada de emergencia (desde entrada motor)(0511)E

Programacion: Paro emerg. puerta: Comun paro emerg. (Entrada solo entonces activa)
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2.3.7. Funciones especiales / Viajes especiales

A continuacion se muestra una comparacion entre las 4 funciones viaje de bomberos,
evacuacion por incendio, evacuacion y parada..

Viaje de bomberos: se desencadena por un interruptor de llave o desde una central

Eliminacidn de las células fotoeléctricas

Maixima prioridad

ningtn apoyo de tensién /corriente de emergencia / ninguna desconexién de luz

Las puertas permanecen abiertas / se permite la seleccion de puertas

Finalidad: preparacion de ascensores de bomberos para personal del cuerpo de
bomberos. Eevacuacidn sin riesgos en caso de incendio (realizable por
medio de la nueva funcién evacuacién en caso de incendio)

Evac. incendio: se desencadena por un interruptor de llave o desde una central o por alarma de
incendio
Eliminacidn de las células fotoeléctricas
Segunda prioridad
ningiln apoyo de tensién /corriente de emergencia / ninguna desconexion de luz
Las puertas permanecen abiertas
Finalidad: evacuacién de pasajeros sin riesgos en caso de incendio

Evacuacion: se desencadena por un interruptor de llave o desde una central o por tension de
alimentacién de emergencia
Ninguna eliminacién de las células fotoeléctricas / ninguna desconexién de luz
Tercera prioridad
Las puertas permanecen abiertas
Apoyo a la tensién / corriente de emergencia al realizar la evacuacion uno tras otro y
por la eleccién de ascensores de emergencia en caso de servicio con tensién de
emergencia.
Es posible la organizacién sobre el grupo, secuencia de libre eleccion, para ello sencilla
seleccion de ascensores con tension de emergencia
Finalidad: evacuacién automadtica de pasajeros en plantas definidas
Seguridad de un servicio de emergencia con reducida cantidad de
ascensores

Paro: se desencadena por un interruptor de llave o desde una central
Ninguna eliminacion de las células fotoeléctricas / ningin apoyo de tension /corriente
de emergencia
Minima prioridad
Desconexidn automdtica de luz
Se cerrardn las puertas / con la inclusién de la funcién de impedimento
Finalidad: vaciar automaticamente el ascensor por motivo de su desconexion
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2.3.7.1. Viaje de bomberos

A causa de normativas especificas de algunos paises se realizan tres variantes del viaje de bomberos. La
seleccion se realiza por programacion:
Viaje de bomberos: ninguna, estandar, modo 1 (Asia), modo 2 (Holanda), modo 3 (China)
seleccion de puertas

Los llavines especiales de bomberos actian sobre las siguientes entradas :
Programacion

e Bomber.-Extern_n¢ Exigencia de bomberos (N°. 1-4) (0B00-03)E
Programacion: destino bomberos 1..4
Disposicién viaje bomberos (10..60 seg ).
Por destino: piso de bomberos (1..64)
Con seleccion de puertas  Puerta 1 / puerta 2
e Bomber.-Inter (0B04) E

Con la senal “Bomber.-Extern_n"viaja el ascensor hasta la parada programada. Para ello se interrumpen los
viajes iniciados, se borran todas las llamadas y se ignora la fotocélula (cierre forzoso). En caso de parada
intermedia en direccién contraria no se abriran las puertas. El pulsador de apertura permanece activo. En caso
de llamadas simultaneas de Bomb.-extern. tiene la maxima prioridad la n°. 1.

Comportamiento :

Estdndar: En el piso de destino abre el ascensor las puertas y espera la sefial “Bomber.-Inter.”, para el
acceso se dispone del tiempo de disposiciéon Bomberos. La llave cabina de Bomberos tiene maxima prioridad
(respecto a exterior). Con llave bomberos cabina activado el ascensor sélo trabaja llamadas de cabina y el
ascensor en planta permanece con puertas abiertas. . Cada actuacién de la llave borra toda las llamadas de
cabina e ignora la fotocélula. . El pulsador de apertura mantiene su funcién normal programada.

En caso de reforma de instalaciones antiguas, en modo Estandar, la sefial “Desconexién llam. Exteriores”
puede utilizarse como sefial de Bomberos interno con las mismas funciones. Para ello la sefial previa de
“Bomber.-Extern_n" debe ser desconectada. La célula fotoeléctrica permanece, en cualquier caso, en funcion.

Modo 1 (Asia): Como modo estdndar pero con la salvedad de que con llave bomberos cabina la apertura y
cierre de la puerta no se realiza de forma automadtica, sino, sélo por el accionamiento continuo del pulsador de
apertura o de cierre. Al desconectar el correspondiente pulsador antes del fin de apertura o de cierre se produce
una conmutacion de la puerta. Tras cada accionamiento se borran todas las llamadas.

Modo 2 (Holanda): Tras el proceso (como Estdndar) se produce una conmutacién automética a mando con
llamadas de cabina. (sin llave de Bomber.-inter). La llave permanece puesta en el proceso (sefial continua
Bomber.-Extern_n)

Modo 3 (China): combinacion de mando de puertas segin modo 2 y trabajo sin interruptor de cabina para
bomberos interno como en Modo 2.

Seleccién de puertas: como estdndar pero con seleccién del lado de la puerta.

e Fin bomberos/incendios Aviso de finalizacién (8402) A
Programacion: Evac. incendio o bien viaje de bomberos
Aviso de retorno p. ejemplo desde una central por el aviso eficaz de una evacuacién por
incendio o viaje de bomberos externo (comun para ambos casos ):
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2.3.7.2. Evacuacién por incendio

La evacuacién por incendio realizado en aprovechamiento de avisos de incendio provoca la marcha a
pisos libres de incendio para la liberacidn y posterior parada del ascensor. El viaje de bomberos tiene
prioridad respecto a la evacuacién por incendio.

e Evacuacién incendio provoca evacuaén por incendio (0B33) E
Programacion: evacuadn incendio: estdndar
¢ Aviso incendio-P1l..64 Aviso de incendio por parada (0B40-5F) E
Programacion: Aviso L activo: en caso de incendio (como central desbloqueo incendio)
siempre (un mensaje activo de incendio provoca la evacuacion inc.)
Aviso incendio: 0, 1, ...,64 (cantidad de avisos instalados)
Ev In. serie.-1,2,3,4... p-e. 2,3, 1,4 (secuencia elegida pesos evacuacion)
Ev In. serie.-(cantidad+1) p.e. 2 (piso evacuacion con todos los mensajes
activos)

Ev. serie: serie de pisos posibles de evacuacion con prioridad segtin lasecuencia. Se dirijird al
primer posible piso programado de liberacion en Ev In. series. Si posteriormente responde el
aviso de incendio de ese piso de evacuacion se evacuard siguiendo la correspondiente

secuencia.
Fin bomberos/incendio Aviso de retorno comtn con el viaje de bomberos
(consultar ese punto)
Descripcion Pagina 46
EKM64/65 REKOBA
Maniobra para ascensores de 100

0170090



2.3.7.3. Viaje de evacuacion y bloqueo de viaje

El viaje de evacuacion sirve en caso de averia de red para un paro “uno tras otro” de los ascensores y, bajo
pedido, para el servicio de un ascensor de emergencia. Se utiliza en caso de grupos pero también para uno o
varios ascensores simples. Se puede seleccionar por programacién en funciones especiales:
Evacuacién: no

en destino fijo (con entrada piso de evacuacion)

en la siguiente parada

Destino grupo fijo (a partir versién 219)

Préximo piso grupo  (a partir versién 219)

Esta maniobra sirve las siguientes sefales: Programacién

e Evacuacién (con destino fijo: piso evacuacion fijado) (OBOA)E
e Evacuaci.activ (8401) A
e Bloqueo viaje (OBOB) E

Funcidn: con la sefial “evacuacion” los ascensores pasan a régimen de evacuacion, se borran las llamadas y se
conecta la sefial de salida ,, Evacuacion activ®, ésta provoca externamente con ascensor de emergencia o al
ascensor primero un bloqueo de viaje (parada con Lenta). El ascensor de emergencia o el ascensor 1° realiza
primero el viaje de evacuacién y espera con las puertas abiertas. Desconecta ,, Evacuacién activ® y pone en
marcha el viaje de evacuacidn del 2° ascensor. Tras la evacuacién del dltimo ascensor el ascensor de
emergencia se pone automaticamente otra vez en servicio. La variante ,,con® o ,,sin* asc. de emergencia se
confirma solo a través del siguiente circuito.

Circuito: v \
Evac. Evac. Evac.
sin Asc. emergencia 1.Ascensor 2.Ascensor 3.Ascensor
B.Via. Ev.act. B.Via. Ev.act. B.Via. Ev.act..

— Y

Evac. Evac. Evac.
con Asc. emergencia Asc. emergencia 2.Ascensor 3.Ascensor
B.Via. Ev.act. B.Via. Ev.act. B.Via. Ev.act.

La entrada “bloqueo de viaje” puede utilizarse aparte del régimen de evacuacion.

¢ Bloqueo de evacuacion (OBOF) E
La entrada ,, Bloqueo de evacuacién ““ produce en la evacuacién en grupos la ordenacién de la nueva
puesta en marcha en contra del uso de la entrada ,,bloqueo de viaje“.Otras ventajas son: -Viaje de bomberos y
operaciones de montaje (ins/recuperacion) tienen prioridad.
-Accionamiento de orden con viajes completos lleva a parada suave
El siguiente esquema de principio permite la ordenada nueva puesta en marcha:

‘Seﬁal de evacuacién: | ) j

I I

La respectiva nueva puesta en Evac. Evac. Evac.
marcha del ascensor se separa A SEETGE 2. Ascensor 3. Ascensor
de la senal ,,Evacuacion®. .
Ev.Sp .Ev.act. Ev.Sp .Ev.act. Ev.Sp .Ev.act.
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Las funciones de evacuacion se amplian desde la versién 219. Los grupos de ascensores pueden coordinar su
comportamiento de evacuacién también sobre el CAN - Grupo. La secuencia de la evacuacion y los ascensores
restantes en caso de servicio de emergencia se determinan por programacion.

e Evac.asc. emerg. Asc. pertenece al servicio emergencia del grupo tras evacuacién (0B31) E

Programacion: - Evacuacién: una de las 4 variantes (en Ev. Grupo)

- Destino de la evacuacién

- Prioridad de la evacuacién (en Ev.: Grupo)
Tras la completa evacuacidn de un grupo (secuencia segtin la prioridad) todos los ascensores quie
tienen activada esta sefial vuelven otra vez al servicio normal. Con esto puede realizarse un
servicio automadtico de servicio de ascensor con tension de emergencia. También en caso de
ascensores simples conectados, puede utilizarse esta sefial para el desbloqueo tras la evacuacion,
pero la sefial debe estar activada tras la completa evacuacion.

Independientemente de la evacuacion con tension de emergencia puede evitarse, en caso de grupos de
ascensores con tensién de emergencia, el funcionamiento simultdneo de ascensores. Como desbloqueo de esta
funcién actuan (por cada ascensor) las siguientes entradas:

¢ Bloqueo marcha prohibe la marcha simultidnea en el grupo (0B30) A
Programacion: en el menu de funciones especiales (s6lo en modo Insider)
Bloqueo marcha. Estandar

tiempo bloq. marcha.: 1..12s

2.3.7.4. Paro / Fuera de servicio

Con la parada de un ascensor borra las llamadas, cierra la puerta, viaja al piso programado, abre la puerta hasta
que se vacie la cabina (tiempo de parada de puerta) y cierra entonces la puerta. El pulsador de apertura de
puerta o cada llamada de cabina provoca la apertura de puerta
Se puede seleccionar con programacioén: Paro: - no

- Estandar

- agil: parad tras 6 seg. de la llegada

- abierto: la puerta permanence abierta — sino como

estandar

El paro se realiza en ,,Estandar* por sefial estatica en una entrada programada:

Programacién
e Paro Piso- paro (0B09) E

Para la sefial de salida “fuera de servicio” se programa, bajo pedido, una salida:

e Fuera servicio (8400) A
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2.3.7.5. Aparcamiento — Piso Parking

El viaje de aparcamiento se produce cuando no existen llamadas a disposicién durante un tiempo de
aparcamiento programable (5-60seg). Mediante programacion se pueden seleccionar las siguientes variantes:
Aparcamiento: no, simple, dindmico,varios destinos, Reloj parking-TESIM

simple: es siempre valido el piso de parking programado
dindmico: en caso de grupo el/los piso de parking programado por cada ascensor se permutan entre los
ascensores. segln secuencia: el n° menor del grupo al 1 piso parking

o segun distancia: ascensor mas cercano al piso de parking libre
(ver Funciones de grupo especiales)

varios destinos: los pisos de parking (méx 4) son validos dependiendo de las sefiales de entrada
Programacién
e Varios parking-n (n°. actual de pisos : 1-4 con coordinacién de destino)

Reloj parking-TESIM: con entradas de TESIM se puede disponer de max. 4 zonas de tiempo para diferentes
destinos de parking. El cambio dinamico de los vigentes pisos de destino se puede
seleccionar de forma individual en caso de grupos.

En todos los modos de parking se ajusta una “tolerancia parking”: 0, 1,..-mdx.5 , que ajusta la cantidad de paradas por
arriba y por abajo en las que no se activa el viaje de aparcamiento (ahorro de energia).
Un viaje de aparcamiento se interrumpe con la activacién de llamadas.

2.3.7.6. Viaje de descenso

Con viaje de descenso programado se realiza un viaje al piso inferior cuando, en un determinado tiempo, no se
produce ningtn viaje a planta. El ascensor permanece parado en la parada inferior con las puertas segin estén
codificadas. Eln viaje de descenso se interrumpe al registrarse llamadas.

Programacién: viaje descenso: no, si (1-16min)

2.3.77. Viaje de recalentamiento

Recomendado en ascensores hidraulicos. Con viaje de recalentamiento programado el ascensor realiza, segtn el
ciclo de calentamiento, un viaje a la parada superior y retorna, cuando el servicio de recalentamiento esta activo
a través de la sefial de entradas:
Programacién
e Serv.recalenta viaje de recalentamiento: no, si (OBOC) E
ciclo de recalentamiento: hasta. max.120 min.)

2.3.7.8. Paro de barrera fotoeléctrica

En ascensores sin puertas de cabina se recomienda la instalacién de barreras fotoeléctricas. Esta prevista una
funcién de entrada para estas barreras:

e Paro barrera (OBOD) E

Esta entrada es activa s6lo en viaje. En caso de sefial paro barrera se para el ascensor y se borran todas las
llamadas (se reparten las llamadas exteriores en caso de grupos).

Los viajes especiales: viaje de descenso, de parking, recalentamiento y correccién de parada son inactivos. El
viaje siguiente sdlo es permitido a través de una llamada de cabina o de un viaje con prioridad (bomberos,
inspeccidn, recuperacion ).
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2.3.7.9. Viaje de orientacion. Viaje de Reset.

Con un viaje de orientacidn recupera la maniobra la posicidn estandar. El equipo de mando realiza un viaje de
orientacién en los siguientes casos:
- tras perder la informacién de “posicion” (el display indica: posicién = ?? indicadores externos de posicién
estan desconectados)
- tras una comprobacidn del sistema no se reconoce la informacién de la posicion.

El viaje de orientacion se produce segun este codificado (ver programacion de accionamientos)
RESET-Modo: - Estdndar (viaje de orientacion hacia abajo)
- hacia arriba  (viaje de orientacién hacia arriba)
Si se encuentra parado en zona de correccion puede realizar el viaje de orientacidn a un piso intermedio
para identificar correctamente la posicion que tiene el ascensor en ese momento.

2.3.7.10.  Viaje de correccion a planta

Si se para el ascensor entre pisos a causa de una averia (serie de seguridad, paro térmico) o al finalizar un viaje
de inspeccidn / recuperacion (fuera de enrasado o de zona de puerta) se indica en el display o indicador de
posicion las paradas vecinas alternativamente.

Una vez subsanada la causa, realiza automaticamente el ascensor un viaje hasta la parada mas préxima
indicando ,,=Correc.-planta =,, en tanto que no haya otra actividad (p.e. llamada).

El viaje de correccién a planta no se realiza cuando no existe puerta en la parada.

2.3.7.11. Medicion de carga

¢ Completo Programacién: ninguna (0400) E
Con la sefial de entrada ,,carga completa“ se ignoran las llamadas exteriores pero no se borran.
Se aceptan nuevas llamadas exteriores.
El ascensor sélo trabaja las llamadas de cabina hasta la desconexién de la sefial.
Independientemente de la codificacion de puertas aparca con puerta abierta.
Esta sefial puede también utilizarse como ,,bloqueo de llam. Exteriores*.

® sobrecarga Programacién: ninguna (0401) E
con la sefial de entrada ,,sobrecarga ““ permanece el ascensor con puerta abierta en la parada y borra
todas las llamadas de cabina. Se ignoran las llamadas exteriores pero no se borran.  Si se activa
»sobrecarga “durante el viaje (cargas de empuje) se para el ascensor en la proxima
parada con puerta abierta.

¢ Sobrecarga ENS81 Programacién: ninguna (0405) E
Actia como la entrada “sobrecarga”’pero ademas:
Todos los viajes excepto inspeccién / recuperacion se interrumpen. Viajes iniciados se finalizan. La
medicion de carga sélo es activa en la parada.

® Sobrecarga-2 Programacién: ninguna (0406) E
Variante de la sobrecarga para utilizacién en ascensores eléctrico sin seguir la EN81.
Principal diferencia: ningtin bloqueo de viajes especiales, las llamadas de cabina se borran pasado 3
minutos.

e Indicacién sobrecarga Programacién: ninguna (8405) A
Puede utilizarse en todas las variantes de sobrecarga.
Para la conexion de una sefial 6ptica o acustica. La indicacion ignora sefiales no validas de los
sensores (en caso de procesos dinamicos breves asi como por la continuacién del dltimo viaje.)
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2.3.7.12. Bloqueo llamadas / llamadas falsas

e Bloqueo llam. Ext Programacién: ninguna (0402) E

la sefial de entrada bloquea de forma estatica las llamadas exteriores (se borran las llam.
Exteriores en simples y se reparte en grupos. La posicion de puertas es “abierta”.
Es posible la marcha con llamadas de cabina.

e Bloqueo llamadas Programacién: ninguna (0403) E

la sefial de entrada elimina todas las llamadas (se borran las llamadas de cabina, se borran las llam.
Exteriores en simples y se reparte en grupos) y se bloquea la aceptacién de llamadas.
La posicién de puertas es “abierta”.

Programacién para evitar llamadas falsas

*]_lamadas falsas de cabina: No /si con limite: a partir de: 2,3,...5
El pulsar un elevado nimero de llamadas de cabina sin intencién de viaje se dejan inoperantes.
Para cada llamada de cabina se espera, en el correspondiente piso, una actuacion de la célula.
En caso contrario y una vez sobrepasado el limite programado se borran el resto de llamadas de

cabina.
* Llamadas falsas en exteriores: No
Estandar (todos los pisos)
En zona: se cuestiona: (zona de parada superior o inferior)

Se deniegan la llamadas exteriores activadas al mismo tiempo para ,,Sub.“ y ,,Baj.“. La ,,exactitud en
la activacion “y ,.el tipo de denegacién ““ se produce por:
(min.) intervalo al activar la llamada: [seg.] (0, 0.1,...,10)

y Modo de borrar las llamadas falsas: -la primera llamada permanece
-prioridad a planta baja (provoca retrasos en el servicio)
-borrar ambas llamadas (provoca retrasos en el servicio)
-bloqueo intenso (la primera pulsacién bloquea

totalmente la 2%.)

Programacion de actuacion de llamadas exteriores en grupos de ascensores:

*Inversion a causa de llamada: ( Actuacién de una llamada exterior en varios
ascensores
del grupo, que estan parados en esa planta)
inmediato y todos: ascensores en marcha (proceso de cierre iniciado) apertura posterior
(libre eleccién del ascensor)
s6lo un ascensor: primero se aclara el ascensor utilizado (tiempo de demora<lseg).
y s6lo reacciona un ascensor.
bloqueo ascensores en marcha (proceso de cierre iniciado) no es tomado en

cuenta. La aclaracion se produce antes de la apertura.
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2.3.7.13. Temporizador de carga para reservar la cabina

¢ Pulsador temp. carga parareservar la cabina mientras se carga (OB32) E
Programacién  Servicio Temp..carga:  no (Funcion desconectada)
estandar (hasta llamada cabina)
modo ON/OFF  (como modulo temp. carga 4803)
Tiempo carga: 1..240 seg.

Por medio de un pulsador, se reserva / bloquea el ascensor con puertas abiertas para permitir la
carga del ascensor. Con dos puertas se provoca la apertura de puertas (si no hay ninguna abierta,
abrird la puerta 1). La finalizacidn se produce por un lado tras la superacion del tiempo limite
programado. Una interrupcidn anterior es posible actuando sobre cualquier pulsador de llamada de
cabina (Modo estandar) o pulsando de nuevo el pulsador de carga (modo ON/OFF).

® Registro carga Indicacién: ,,funcién temp. carga estd activa “ (8407) A
Programacion Servicio Temp..carga: consultar anterior.
Se recomienda este registro con la variante de servicio de carga en modo ON/OFF

2.3.7.14 Mando de ascensor (OBOE) E
Programacion: Mando de ascensor: (no, si)
La entrada provoca, con “si” el mantenimiento del ascensor con puerta abierta, la funcién automatica de
cierre esta anulada. El proximo viaje es posible después de accionar el pulsador de cierre de puerta. La
funcion de llamada y caracteristicas de captacion no se veran influidas.

2.3.7.15. Funciones de transporte sobre CAN-Bus

Estas funciones provocan respectivamente la transmision, por pares, de cualquier sefial (24V DC) sobre
el CAN-BUS (p. E. De cabina a sala de maquinas etc.)

La programacién multiple permitida sobre las bornas ocasiona:
En las entradas: una ,,0-Vinculo “ de senales
En las salidas: una multiplicacién de las sefiales de salida

¢ Transporte-Ent.1 (hasta 8) (0501-0508) E
e Transporte-Sal.l (hasta 8) (8701-8708) A
Sefial A ‘Borna m:Transporte-Ent. 1 } CAN-BUS _,_..‘Borna x:Transporte-Sal 1 \ Sefial (A o B)
Sefial B ‘Borna n:Transporte- Ent 1 } ‘Boma y:Transporte- Sal 2 ‘ Sefial C
Seifial C [Borna o:Transpore- Ent 2 } "-'-"Borna z:Transporte- Sal 2| Sefial C
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2.3.7.16. Utilizacion de software especial (EPROM especiales)

Eventualmente, con poca frecuencia, se precisan funciones especiales con una EPROM-especial para
cubrir especificaciones de instalaciones. Para la programacidn correspondiente de E/S. Existen como
bloques de funciones especiales (cada 8 entradas, salidas y 4 tipos de llamadas [para Entradas-ind.]). El
significado concreto de estas funciones especiales resulta de la descripcién de la EPROM especial. Con
programacion ,,no“, para facilitar la puesta en macha, las funciones especiales pueden ser

desconectadas.
¢ Especial-Ent -1 (hasta7) (3500-3506) E
e Especial-Sal-1 hasta7) (D400-D406) A
e Esp.-llaml (hata 4)-H1 (hasta 64) (6800-6B3F) U
Programacién: Especial-Software: no; si

Cifra de parametros especiales (1...8) con valor nimerico.

2.3.7.17. Servicio-Standby (Luz/ventilador)

e Standby-1/2 Temporizacion de servicio en standby para p. Ej. Luz/ventilador (8403/04) A

Programacion Servicio Standby: no
simple (solo Standbyl)
doble (Standby 1+2)
Tiempo Standby: 0..60s

Utilidades como la luz de cabina o el ventilador de cabina pueden controlarse desde estas 2
salidas tras cada empleo del ascensor. Los retardos se ajustan de forma individual. La
interpretacién como sefial de desconexién provoca la reconexién automadtica en caso de caida de
componentes de maniobra o bien de alimentaciones.

2.3.7.18. Servicio remanente con bateria de emergencia

En caso de caida de tension se mantienen las anotaciones y contenido de memoria gracias a la bateria interna
del equipo de mando (condensador de memoria). Segin ajuste de aplicaciones, resultan las siguientes variantes
del servicio remanente o residual.

Parada en posicidn gracias a una bateria de emergencia (s6lo con EKM64)
El DSE puede seguir trabajando con la alimentacién de una bateria de emergencia.
Para ello debe: conectarse una bateria de 24V en VH (+) y VO(-)
Los paros HKU/HKO/HKI deben alimentarse de la borna VK del EKM.
Programarse como funciones especiales ,,Parada-emergencia: posicién”

Mantenimiento de las funciones de diagndstico con bateria de emergencia (especialmente necesario con
AWMO64) para ello existen las entradas:

. Emergencia activa estado pasivo para el EKM con transmisién de datos (050F) E
Con sefial en esta entrada se asignan todas las salidas y las funciones del ascensor como pasivas. El
EKM atiende entonces solo al intercambio de datos en serie con la Estacién TAS.. Esta funcién
evita un fallo de alarma a causa de una supuesta caida de AWM por la desconexion del interruptor
principal o por caida de la tensién de red.

Programacién: ninguna

El servicio de los ascensores con tension de emergencia estd descrito de forma independiente como servicio con
alimentacion de emergencia (punto 2.3.7.3.).
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2.3.8. La proteccion térmica del motor
Para la proteccion térmica del motor estan previstas 2 entradas independientes una de otra. Estas estan

preparadas para sondas térmicas de motor segiin DIN 44081/DIN 44082. En cada entrada se pueden conectar
hasta 6 unidades de resistencias PTC en serie.

— [ ]
o5 (2]
[vo ]

\

Die Eingiinge T1 oder T2 fiihren bei Erreichen der Ansprechschwelle ,,Warm* nach einer parametrierten
Stilllegefrist zu einer temporiren Stilllegung des Aufzuges, bis der ,,Kalt-Zustand* wieder erreicht wird.

Indicacién-LED- Umbrales de disparo
Los estados de entrada son: trabajo  (frio) On 1,5 hasta 2,3KQ
Paro (caliente) Off 2,5 hasta 3,6KQ

El ascensor intenta, dentro del margen de paro seleccionado, alcanzar la préxima parada (viaje por paro
termostato) y permanece parado con las puertas abiertas. Se borran todas las llamadas.

Una vez alcanzado nuevamente el umbral de trabajo se pone el ascensor otra vez en servicio.

El control térmico es activo también con inspeccidn y recuperacion

Si la entrada de sonda no estd ocupada, se programa en “paro sonda” con “no”.

Los mérgenes de tiempo son , como funciones especiales, programables como sigue: ( ver punto 6.1.)
Paro sondal: no, inmediato, tras 5,10,20,30 seg
Paro sonda2: no, inmediato, tras 5,10,20,30 seg
En el display se indica: durante el viaje de paro: ! Viaje de paro por sonda !
parado: ! Paro sondal! o bien. ! Paro sonda2!
Esta funcién especial de paro puede ser provocada también por la apertura de un puente existente entre las

bornas TO-T1 y/o TO-T2.

Si no se alcanza el siguiente piso dentro del tiempo de paro se produce una parada inmediata.
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3. Los componentes descentralizados
3.1. El médulo universal de entradas/salidas 6408

El médulo universal de entradas/salidas 6408 en caja de plastico tiene:
- 8 entradas/salidas universales de libre programacién (caracteristica de borna,,U*) con indicador LED
- Conector CAN-BUS incluida alimentacién
- Interruptor DIP (8 vias) para ajustar la direccion del médulo
- Elementos de fijacién para carril

El médulo E/S estd previsto para las siguientes utilizaciones:

e Moddulo de ampliacién para el equipo de mando EKM64/65
Sobre el CAN-BUS se pueden ser conectados hasta 128 Mddulos E/S para ampliacién del equipo de
mando para entradas y salidas. E1 Médulo E/S puede montarse como borna inteligente en el cuadro de
maniobra garantizando una minima conexién interna (CAN-BUS) y tiene ademads bornas enchufables.
® Moddulo de cabina
Las sefiales de E/S de la cabina se colocan de forma descentralizada en el médulo E/S y se transmiten
sobre el CAN-BUS en el cable plano. Los médulos de E/S se pueden fijar en la caja de revision sobre carril.
¢ Entradas y salidas descentralizadas  ( p.e. mayor nimero de indicacidnes en los pisos)

Vista posterior Vista anterior
_visia posterior

l 7 Carril
4’—|7 Conector CAN-BUS 5
Interruptor DIP 1-7 PARA 1- +Alimentacion o
ajustar la direccion. 2- BUS- High
(0-128) 3- GDN (0V) o
ff 4- BUS- Low o
on-o Valores de direccién 5- (igual que 1 ) o
1 1 p.e. (ampliacién de linea)
| 2 2 8 ) ®
2|1 4 4
81! 8 (Suma  6) Conector E/S (o] ®
|4 ;g (= direccion ) Las bornas se codifican 6lo| @
como entradas
|5 &4 o salidas 5 $ ° ®
= CAN-BUS-Fin - bifurcacién 4} o ®
3io| &
2lo|l ®
1 ( ol &
Medida:
Ancho::25 mm
Conector E/S Alto : 80 mm
L con borna de Profundidad :110 mm
\_ tornillo (con conector y carril)

Tension de alimentacién: de V3 (24V DC sin filtrar) u otras tensiones 12V-24V DC (sin filtrar).
contra VO ( GDN 0V)

Entradas: max 24V DC (sin filtrar) o max.40V DC.(filtrada)
Salida: como la tensién de alimentacion max.300mA protegida temporalmente contra cortocircuitos.
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3.2. El médulo de pisos 6406

El médulo de pisos sirve para la conexién de las sefiales de pisos y su transmision a través del CAN-BUS.
Es una placa completa y puede ser instalada en una caja prevista o en una caja de plastico de Rekoba.
El médulo de pisos (6406) tiene
5 entradas/salidas universales de libre programacién) conector con borna de tornillo
1 conexidn de salida de uso libre )
Conector CAN-BUS de 5 polos para técnica de bornas de cuchilla
Interruptor DIP (8 vias) para ajuste de direccién y marca ,,CAN-BUS-Fin*

Conector En-/Salidas
Bornas entrada/salida 1 (o] P
2 o rograma Conector CAN-BUS
3 o ° 1- + Alimentacion
4 o O (| 2-BUS- High
5 o o|| 3-vo(GND)
Borna de salida 6 o g g' E.;US'I L°W1
VO (GND) p. salidas 7 o -(igual que 1~ )
- (ampliacién de linea)
Tension + p. entradas 8
(identico 1/5CAN-BUS) [©] EN 1] |34 |
SAL 2] [ [5[6]78
Interruptor Nr.: 1 2 3 4 5 6 7 l 8 CAN-BUS Fin
Valores 1 2 4 8 16 32 64 BUS-bifurcacion

Las direcciones utilizables del CAN-BUS se fijan mediante los interruptores DIL. Resultan de la suma de los
valores conectados y pueden por consiguiente estar en el margen de 0 hasta 125.

En la imagen anterior el resultado de la suma de los valores ,,13% ,se corresponde con la direccién en CAN-
BUS.

Con el interruptor 8 se ajusta, si el CAN-utilizado se encuentra al final o en una bifurcacién de la linea BUS

Medidas: sin caja con caja
Ancho: 80 mm ( incluido espacid para cableado) 120 mm
Alto: 55 mm 65 mm
Profundidad: 18mm aprox. 35mm (con conector) 35 mm

Tensién de alimentacion: en el Conector CAN-BUS se encuentra la alimentacion
V3: + 24V DC (sin filtrar) contra VO (GND).
(V3 se alimenta de V1 por fusible. Se puede utilizar también una tensién + especial)
(‘en relacién con VO para el médulo de pisos. )
La Tension del Conector CAN-BUS también se encuentra en la borna 8 del conector
de E/S para la alimentacidn de las sefiales de entrada

La méxima longitud de la conexién de sefales de Entrada/Salida es de 5 metros.
La codificacién de las bornas 1-7 de funciones se realiza en el mdédulo de servicio.
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3.3 El modulo de relés 6416

El médulo de relés realiza la combinacion de 8 salidas de relés (normalmente contacto abierto) con 8 entradas a
través del CAN-Bus.

El 6416 es un mddulo doble, la primera direccién (siempre impar) sirve para los relés, la siguiente direccion
sirve para las entradas.

Con el 6416 también se pueden controlar sefiales a 230V a través de las salidas libres de potencial. Esta
especialmente disefiado para el accionamiento de puertas, como médulo de cabina, por su combinacién de
entradas/salidas de relés.

El médulo de relés se suministra con un soporte de plastico para fijacion a carril.
El médulo de relés 6416 tiene:
8 salidas de relés (con 1 contacto abierto con conector enchufable y LED luminoso)
8 entradas con indicador LED para la variante “codificador”
Conector CAN-Bus de 5 polos para técnica de cuchilla
Interruptor DIP (8 vias) para el ajuste de direccién y CAN-Bus-Final (ajuste segin punto 3.2.)
El interruptor 1 no tiene funcion alguna vy debe estar cerrado

Tension de alimentacion

(idéntico a CAN-Bus)
+ VO Entradas para codificacién

Conector CAN-BUS X1 817165141321

5- + Alimentacién

4- BUS- Low

3-VO (GND)

2- BUS- High

1- (igual que 5 )
(ampliacién de linea)

OOOB®OOO

OO0 OO O

Programa

Interruptor DIP 8[7]6]5] 2|
Direccién CAN- 418 1
Bus $| oFF
ON ® ® ® ® ® ® ® ®

Medidas:
Ancho: 126 mm
Alto: 108 mm
Profundidad:
aprox.. 30 mm solo Kl K2 K3 K4 K5 K6 K7 K8
pletina \ | \
55 con base

8salidas de relés (libres de potencial, de cierre)

Imax: 4A Umax: 230V AC
Tension de alimentacion:

En el conector CAN-BUS estd la tension de alimentacion para el médulo de relés (V3: + 24V DC / también sin
filtrar contra VO (GND)).
La tensidn de alimentacion también puede tomarse de la borna enchufable de tornillo X1.
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34. El regletero de bornas inteligente

Las Entradas/salidas universales del Médulo 6408 permiten también la ampliacion de cualquiera de las entradas
o salidas del equipo de mando. Se pueden colocar de forma descentralizada o dentro del cuadro de maniobra. El
Modulo esté construido de tal forma que permite la colocacidén unos junto a otros en carril. Con el montaje en el
cuadro de maniobra se consigue un “regletero de bornas inteligente” con indicacion luminosa LED de las
sefiales. Los médulos se conectan unos con otros a través de ,,CAN-Bus-exterior* por un conector enchufable
con cable plano de 5 polos.

En los mddulos esta prevista la conexién de Entradas/Salidas, de forma que la “conexidn interna” del cuadro de
maniobra se reduce considerablemente.

El sistema CAN-Bus se compone de 5 lineas:
1- + Tensién de alimentacién

2- CAN - High
3- - Tensién de alimentacién VO ( GND )
4- CAN - Low

5- (igual que 1. Ampliacién de potencia )

@ Tensién de alimentacion

CAN-Bus 1 N N o] (o] A
2 0 0 0 0 0
3 s 5 2 0 0
; B R R I i)
o P P P p@\
piNn [P ®]]le @]l (@] @], @
0 0|||00(0O[|o0||l0 0/
Lo Il ®ILe®|le ®]]|°® {
— e enlr eMIr L, IR IS
O IQIIC DI I IO
O QIR I[P IV O
pLie|(luLle||)Le|(1Lie | 1Le
Ent/salidas con bornas enchufables de tornillo
3.5. Conexiones del hueco

El sistema EKM64/65 permite tanto el cableado simple de todas las sefiales a la maniobra central como la
utilizacion de un CAN-Bus serie. Se transmiten todas las sefiales no relevantes de seguridad (Ilamadas,
luminosos, gong, etc. ) entre el Médulo de E/S 6408 o de relés 6416. En caso de utilizacion especial se pueden
utilizar varios Mdédulos de pisos o de E/S 6408 o de relés 6416.

Atencién al limite de carga de la alimentacion entre los pines 1/5 y 3 (ver 3.4.). Para una secciéon media de
Imm? puede aplicarse 1 A en una distancia de 100m. Para consumos generalmente superiores se debe
amplificar la corriente de la linea con dispositivos adicionales:

hasta 2A: aprox. cada 50m

hasta 3A: aprox. cada 30m

hasta 4A: aprox. cada 25m
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El cable plano de 5 vias para el hueco esta previsto con conectores de derivacion de tipo cuchilla desde fabrica
o precableado. Estos conectores de derivacion se conectan directamente en el médulo o adaptador Bus para
conducir la alimentacidn.

Ejemplo para carga 2 A

50m 50m
Cuadro de maniobra L o
o Moédulo 6408/6406
5 Jf
1 _ _ —
EKM65 [ 3 ) T 7Y ® )
CAN2H © O S < © . o
canaL | | T2 p S o o s
» * . R * °
5 | — — /i — P
g g Bus-Adaptador g é
(o} H Ent/salida con bornes
Vo i enchufables de tornillo

En el CAN-Bus no se pueden enviar las siguientes sefiales habituales:

e Lineas de 230V: p-e..  luz de hueco

e Seiiales relevantes de seguridad: p.e. (serie de seguridad) finales de emergencia, cerrojos, etc.
e Seifiales de otro nivel de tension diferente a 24V DC.

3.6. Conexion serie de cabina

Las Ent./salidas universales del Médulo 6408 se emplean también para la transmisidn serie entre cabina y
cuadro de maniobra. Para ello tiene el equipo de mando una “Conexién-Cabina-CAN-Bus”. Los Médulos E/S
pueden utilizarse de forma ventajosa como “regletero inteligente” colocandolos en la caja de inspeccion. El
cable plano de 5 vias-CAN-Bus conecta los Médulos (ver punto3.4.). Para casos especiales de empleo también
se puede conectar un Médulo de relés 6416. Las Ent./salidas, pulsadores, luminosos etc., se conectan en borna
enchufable. La funcidn de los bornes resulta de la programacién en el equipo de mando. En cada médulo se
ajusta su correspondiente direccion. El estado de la sefial se indica con un LED

La seccién para la linea de alimentacién VO/V3 dependerd de la carga mdxima de corriente de las salidas y la
longitud del cable (Cable colgante+Sala de maquinas).
El resultado es:
Seccién[mm?] = max. Carga de salida [A] x longitud de cable [m]
100

En el Cabina-CAN-Bus no se pueden conectar las siguientes sefiales:
e Lineasde230V: p.e.. luzdecabina
e Seiiales relevantes de seguridad: p.e. (serie de seguridad) finales de puerta, cerrojos, etc.

¢ Tensiones especiales: Tensién de emergencia, pulsador de emergencia

e Seiales analdgicas: Lineas de intercomunicador de emergencia
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El CAN-Bus-Driver 6403

Para el montaje bajo fuertes interferencias o por cable no apantallado Rekoba ha desarrollado un interface

especial para cable colgante, que aumenta, la ya de por si alta, inmunidad del CAN-Bus. Se entrega bajo pedido
y se puede instalar en cualquier momento.. El CAN-Bus- Driver puede ser suministrado como placa o con base
de plastico para fijacion a carril.

V3/VO0: Tension de alimentacion (24V DC)
para CAN-Bus- Driver y utilidades

CL/CH: lineas CAN-Bus-Leitungen (Low,High)

A/B: Bus-Rekoba serie (2 hilos)

S1: Interruptor conexién Bus
( para conectar ambos Driver)

S2/S3 Circuito de tension de alimentacion :
en lado de cuadro: cerrados
en lado de cabina: abiertos

X4 Conector CAN-Bus

(eléctricamente idénticol

V3 V0

Fusible: 5SA

12345

0Oo0OO0OO0OO

(para cortocircuito y )

(defectuoso S2/S3)

CL CH

s

1- +Tensién de alimentacion Borna :V3
2- BUS- High “ :CH
3-VO (GND) 1 VO S3 S2
4- BUS- Low :CL
5- (idéntico a 1 ) 1 V3
(amplificacién de lineas)
B A
CAN
V3 VO CL CH Medidas:
Circuito: Ancho: 74 mm
1 Alto: 108 mm
Profundidad:
Cuadro de maniobra aprox. 25 mm soélo placa
6403 Sl=cerrado 45 mmm con base
S2/S3=cerrados
A B
A B Cabina
S1= cerrado
6403 S2/S3=abiertos
[ x4
CAN-Bus
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3.7. El empleo del CAN-A-Bus en el EMK65

El CAN-A-Bus esta previsto para la conexidn de todos los médulos dotados con CAN, independientemente si
estan colocados en el armario de maniobra, cabina o hueco. Desaparece el conector independiente CAN-K que
existia en el EKM64. En caso de utilizarse dos lineas de CAN, el equipo de mando se coloca en medio:

(v ] v | [ [emes | [ v | [m | [ ]
High
Modulo final | | Modulo final
Low
P-e. g sobre la cabina > " Cuadro de maniobra > < en el hueco >

En los mddulos finales se cierra la linea CAN con ,,Interruptor Can-final“.
En el EKMG65 con dos lineas,segin el ejemplo anterior, se debe abrir el puente de conexién bus (Puente X85).

El CAN-A estd disponible sobre ambos conectores X85 (conector enchufable con cable plano de 5 polos)
y X81/X82 (bornas de conexion de 2 polos).
El potencial H/L son potencialmente idénticos.

La tensi6n de alimentacién para el conector de cable plano se dispone sobre las bornasVcan'y VO
(ver punto 2.2.4.-tensién de alimentaciéon EKM65)

Los principios descritos en los puntos 3.4.,3.5.y 3.6. para el empleo del CAN-Bus son validos totalmente para el
EKM65.
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4.

El trabajo en Grupo

El sistema EKM 64/65 admite la creacion de grupos de hasta 8 ascensores. La interconexion de los ascensores
se realiza sobre un CAN-Bus-grupo-2hilos con bornes enchufables de tornillo segtin el siguiente esquema:

Ascensor A Ascensor B Ascensor C Ascensor F
N° grupo: 1 N° grupo: 2 N° grupo: 3 N° grupo: n
CAN 3H 3L CAN 3H 3L CAN 3H 3L CAN 3H 3L

U J Lo b

J
n - - " |

El CAN-Bus-grupo esta dispuesto sobre la placa base en un interruptor conexién BUS (punto 2.1.1/2).
Este interruptor debe estar cerrado en el primer y dltimo Ascensor. En el resto abierto.

En la programacién base cada ascensor plantea las siguientes cuestiones:

N° de Ascensores (en el grupo): (1 hasta 8; para >1 las siguientes entradas

parada inferior: ) ver punto ,,llamadas*

parada superior: ) ver punto ,,llamadas‘

parada superior del grupo: ) ver punto ,,llamadas*

N° de grupo: N° sucesivo (1-8) idéntico a su posicién de conexién
4.1. Organizacion de llamadas exteriores

Para la organizacién/conexién de los pulsadores de llamadas exteriores en caso de grupo existen diferentes
variantes:

-1.

Cada ascensor tiene, para su trabajo como ascensor individual, llamadas de piso independientes:

Esto significa que varios ascensores tienen, en caso de desconexion del grupo, idéntica entrada de
Ilamadas (misma funcién). Estas funciones pueden administrarse por Software y produce un registro
comun independientemente del pulsador real activado.

Ventaja: indicacién 6ptima de trabajo, cada ascensor es totalmente operativo como ascensor simple.
Desventaja: mayor nimero de pulsadores y entrada de 1lamadas y en caso de conexién centralizada de
Ilamadas mayor coste de cableado.

Uno o varios pulsadores de llamadas, con la misma funcidn, estdn juntos en una borna para varios
ascensores. En este caso hay que tener en cuenta el maximo consumo de las bornas de llamada con
registro
Ventaja: menor coste, en caso de paro de un ascensor permanecen las llamadas operativas.
Desventaja: hay que prestar atencion a los cortocircuitos en el cableado de llamadas exteriores.

El servicio de ascensor simple + grupo no es posible.

Reparto de llamadas: p. ej. el 1° ascensor recibe las llamadas en subida y el 2° las llamadas en bajada.
Los pulsadores de llamada y las paradas extremas deben estar, segin el punto 2, conectadas en ambos
ascensores para permitir un servicio como ascensor simple en las paradas finales.

Ventaja: menor coste.

Desventaja: en caso de servicio desconexion de uno de los ascensores queda limitada la captacion de
llamadas en la funcién de las llamadas existente.
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Esquema: punto2. Tensién comun de llam. exteriores punto3. Pulsadores de pisos extremos

V3 o—F— u m ———o V3 o u » NN )
Ascensor A Ascensor B V3 k V3
linea llam. A linea llam. B
Borna x | Borna y
En caso de tensién comun de llamadas exteriores o t °
la corriente de alimentacion V3 de cada ascensor ®

puede alimentar la totalidad de la carga de linea

VO =unir en caso de ascensores en grupo

Utilizacién de un ascensor del grupo como ascensor simple:

Un ascensor del grupo puede, a través de una sefial de entrada, conmutarse a “ascensor individual”. La
utilizacién como ascensor individual precisa llamadas exteriores independientes ( Variante 1).
e Asc. simple (0404) E

El mismo efecto se produce al quitar el conector en la conexién CAN-grupo (eventualmente es necesario una
desconexidn del conector-Bus X87).

4.2. La légica del grupo

Entre los ascensores del grupo se reparten las llamadas exteriores.

Las llamadas que no se reparten son: llamadas de cabina, llamadas preferente-simple, llamadas de zona (en
parte). Ademds se puede establecer la posibilidad de restringir el reparto dependiendo de las plantas donde no
hay puertas previstas. Durante los siguientes estados de servicio un ascensor “no opera en grupo” y es
desconectado del reparto de llamadas exteriores:

Averias Viajes especiales Paros Bloqueo llamadas
Paro térmico Inspec./recuperacion  Evacuacion Carga completa
Tiempo de recorrido Bomberos Bloqueo de viaje Sobrecarga

Serie seguridad (SK1) Viaje aprendizaje (Asc. simple) Bloqueo llam. planta
Averia puerta (SK2) Llam. pref.-simple

Averia de motor
Seiial constante fotocélula

Los ascensores restantes del grupo se reparten las llamadas exteriores segun el criterio principal “distancia”
hasta la llamada teniendo en cuenta la direccién de marcha. El préximo destino, de cada ascensor al parar, se
averigua al finalizar su tiempo de parada, de esta forma se tiene en cuenta las llamadas de cabina.
Ademas son evaluadas y tenidas en cuenta otros estados del ascensor con las siguientes indicaciones de destino.

Minimo tiempo de espera

Minimos viajes vacios

Captacion selectiva y efectiva de varias llamadas
Para ello se han optimizado matematicamente la relacion de los calculos parciales de unos con otros de las
indicaciones de destino ,,manejo fluido* y ,,minimo gasto de energia“. Existe la posibilidad, con la
programacion (punto 6.1.Funciones especiales), de seleccionar una de las preferencias-funcién de grupo
presentadas o introducir los pardmetros con ,,variables* (esto ultimo se debe realizar con el andlisis de las
variantes en conjunto con REKOBA).

Funcion de grupo 71 72 Bl B2 Efecto del parametro:
Estandar 20 10 20 10 Z1/72: impide la sobrecarga de un ascensor con
ahorro energia 10 4 20 11 destino (destinos 1/2).
preservar-destino 20 10 50 20 B1/B2: calma para la reasignacién de destino
destino-vivo 20 10 5 4 (destinos 1./2.).
Variables 4 entradas manuales de valores
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4.3. Funciones especiales de grupo

El control de las funciones de llamada en el grupo se encuentra tambien en:
2.3.7.3. Viaje de evacuacién y bloqueo de viajes 2.3.7.12.  Bloqueo de llamadas/ llamadas falsas
2.3.7.5. Viaje de aparcamiento 2.3.7.13.  Pulsador temporizado de carga
2.3.7.11. Pesacargas 2.3.7.14.  Mando de ascensor

El aparcamiento dindmico

Con la programacién de un piso de aparcamiento y una tolerancia uniforme en cada ascensor (ver punto 2.3.7.5)
se ajusta para cada ascensor una zona de parking. Con el aparcamiento dindmico se cambian las zonas de
parking entre los ascensores segun la base “evitar viajes vacios y servicio rapido”.

Si una vez transcurrido el tiempo de aparcamiento un ascensor no es requerido se dirige a la parada central de la
siguiente zona de parking libre. Con la programacién “aparcamiento dindmico: segin secuencia” se puede
viajar también a los pisos mas importantes. Puede programarse se un piso de aparcamiento puede ocuparse
varias veces. Se puede ordenar el régimen total de aparcamientos con un ritmo diario con el reloj de parking de
programa TESIM. Una llamada entrante durante un viaje de aparcamiento puede, dependiendo del sentido del
ascensor, interrumpir el viaje de aparcamiento.

El servicio de puntos conflictivos (sélo tiene uso en caso de selectivos subida-bajada)
Se considera un punto conflictivo si en una parada se repiten constantemente una tras otra llamadas de piso.
Cada planta evalda con controlador matematico y actia dependiendo de las disposiciones de servicio sobre la
urgencia. Al alcanzar el umbral de punto conflictivo, esa planta se pone en servicio de punto conflictivo con
anticipacion. Para ello los ascensores almacenan exclusivamente el trafico del recorrido al punto conflictivo.
Disposiciones contrarias en curso se ignoran. Una vez finalizada una direccion el ascensor se dirige
directamente a la parada de punto conflictivo. La urgencia de la parada se actualiza continuamente (ampliacidon
o reduccién). Por medio de los ,,Pardmetros de punto conflictivo S1 hasta S6* puede modificarse la influencia
sobre la urgencia y con ello ajustar la conducta de punto conflictivo a las instrucciones de trafico especificas
del proyecto. (Las modificaciones de los valores estdndar previstos deben ser confirmadas por REKOBA).

S1=4 (Analisis del punto al reproducirse)

S2=4 (Retirada del punto sin reproduccién)

S3=4 (Umbral para reconocimiento de puntoconflictivo)

S4=20 (Max. Tiempo de pausa [s]de una llam. exterior del piso conflictivo hasta cancelacién)

S5=2 (Tiempo de paro para la reproduccién: 2 viajes a planta o paro anticipado en planta)

S6=3 (Tiempo de paro ampliado para la reproduccién en p. conflictivo activo: 3 viajes a planta o paro

anticipado en planta)

El servicio de tendencia (s6lo aplicable en instalaciones selectivas subida y bajada)
Cuando surge un trifico parcial a una parada concreta (Tendencia) se trabaja, en caso de servicio normal, sélo
poco a poco. Con el reconocimiento de una ,,Punta interior se produce un servicio de tendencia es decir las
llamadas exteriores que no se encuentran en la direccién del piso de tendencia son, por momentos, no
trabajadas, para alcanzar un trabajo fluido de la tendencia. Los ascensores, en caso de servicio con tendencia,
memorizan las llamadas exteriores desde el piso que estd a mayor distancia a la planta de tendencia.
A través de los ,,Pardmetros de tendencia P1 hasta T6* se puede influir sobre el servicio con tendencia.
(Las modificaciones de los valores estdndar previstos deben ser confirmadas por REKOBA).

T1=20 (Tiempo de pausa (seg) para desconectar la tendencia)

T2=3 (Valor del punto en caso de otros destinos)

T3=35 (Limite de saturacién)

T4=21 (Umbral para el reconocimiento de tendencia)

T5=7 (Andlisis del punto al arrancar)

T6=3 (Si un ascensor con 3 llam. cabina entra en tendencia, una de ella no se trabaja temporalmente)

Tiempo de excepciéon
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El tiempo de excepcion programable (estandar= 2 min) asegura que,

en caso de presencia de servicio de puntos

conflictivos o tendencia, tras ese tiempo un ascensor del grupo de trafico cercano entra en servicio.

5. Indicaciones de estado y diagnéstico

5.1. Indicacién de estado
Durante el servicio del ascensor se indica en el equipo de mando:
e Estado de las sefales de entrada y salida con LED disponibles

En el display del Mddulo de servicio se indica en estado de reposo (sin activar el teclado):

DSE-Informacién:
.0 :ningin DSE programa.

(Las primeras lineas se utilizan para) ————EKM65===
(indicar el servicio actual S: 1 z:—— F: D#
* T
| I —
Posicional: Destino: Estado de viaje:
xx: Piso-Nr --:ninguno #:Piso
xx: Piso-Nr N: viaje hacia arriba

??: Posicién perdida !
(=>Viaje orientacién)

\V: viaje hacia abajo

Xxx: cambio piso-N°:

Posicion entre la parada !

(=>Viaje correccion posicion)
[ ]

display alternando con ,,----EKM65==="

en servicio normal

en servicio limitado con blogueo de llam:

D :DSE tiene posicién
d :DSE no tiene posicién
#:Piso
N: viaje hacia arriba
\: viaje hacia abajo

Los siguientes estados que, difieren del servicio normal de llamadas, se indican en la primera linea del

en averia o uso de bloqueo:

=correcc.posici=
=viaje descenso=

!=viaje prefer=!
!paro fotocelula

taveria puerta !
!==Evacuacion==!
!viaje aprendiz!
!==== paro !
'Viaje bomberos!
!viaje paro term
=Mando ascensor=
?=Bloqueo llam.=?
?=Sobrecarga=?
?=Bloqueo llam. Ext.?
?=Carga completa=?
!EN81-Sobrecarga
Ent. Trabajo llam.
?=Tiempo carga =?
?=Incendio=?
?=corriente emerg.=?

=viaje aparcam.
=viaje calenta.
==Test sistema==

!=bloqueo viaje!
Averia t-recorri
!= Inspeccion =!
!=Recuperacion=!
Serie seguridad!
'Paro termico 1!
'Paro termico 2!
!Motor suspendi!
averia renivelacion
!Averia célula

!Célula fotoel.!

!Puerta piso!

!Pulsador apertura pta.!
!=sin hueco=!

!=Motor parado!
!=SK2-Test-stop!
!=SIS-Test-stop!
!Averiado: Viaje descenso
AWM:luz cabina
AWM:Alarma
AWM:Puls.abrepuerta
AWM: fallo series
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e Cuando trabaja con un DSE, al pulsar la tecla < de forma continuada aparece la siguiente indicacion del
DSE:

| » |IDSE-Pos:xx+999

DSE-Posicién: Kor: Y+999
XX +0.- 999
:Piso-Nr. Distancia en mm Ultima correccién

con + : sobre piso Y= A:Arriba B:aBajo I: Impulso adicional
con - : bajo piso +(-) 999= valor de correccién en mm

La conducta de arranque y paro de la maniobra

El equipo de mando provoca, en caso de presentarse los siguientes sucesos, un nuevo arranque con la
indicacion ,,Test-sistema “.
- Conexioén de red
- Accionamiento del conector-puente RESET (EKM64: X9; EKM65:X99)
- Abandonar la programacidn (cerrar el interruptor de programacién S2)
- Reaccionando al reconocer averia en caso de influencias de PEM (Perturbaciones electromagnéticas)
El equipo de mando provoca, en los siguientes casos, un viaje de orientacién (punto2.3.7.9):
- Al perder la informacién de ,,Posicién® (Display indica: Posicién =??;indicador externo de posicion esta
desconectado).
- Tras un “Test-sistema” cuando la informacion de posicién no se reconoce claramente.
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5.2. Diagnéstico

Existe la posibilidad de obtener un andlisis completo para la gestion de las averias y servir de ayuda al servicio
técnico de mantenimiento. Para el diagndstico de la maniobra existen 3 posibilidades:

¢ Diagnéstico en el Display del Médulo de servicio del EKM64/65.
El montador puede utilizar desde la propia obra las siguientes funciones.

- Memoria de averias, indicacién y borrado

- Reloj Ascensor, indicacién y ajuste

- Representacion gréfica de la conducta del ascensor (posicidn,destino,llamadas,puertas)
- Servicio grupo, indicacién del comportamiento del grupo

- Dar llamadas, con eleccién de piso, puerta y tipo de 1lamada

- Médulo test, posibilidad de chequear el médulo base y los periféricos

- Estado, indicacion de estado de aparcamiento, viaje o grupo

- Orden marcha con sub/baj. marcha en lenta con las teclas de display (p.e. prueba finales carr.)

- Captura fallos diagnéstico preciso sin grabar en ordenador portatil

- Estado de contadores Indicacion de contador de horas de servicio / viajes.

¢ Diagnéstico con portatil (consultar la descripcién de TESIM)
con programaciéon EKM64/65: (ver 6.1.funciones especiales) : TESIM-Modo = Estandar 9600)
TESIM-Numero= (sin efecto)
El montador puede en la obra realizar el diagndstico. Se conecta el portatil en el conector serie 1 (X6).
El sistema de diagndstico TESIM ofrece un confort superior para el manejo y la representacion de
funciones. Se consiguen las siguientes ampliaciones o funciones adicionales:

- Representacion: Representacion grafica del ascensor en el hueco en servicio real (con posicion,
destino, puertas, llamadas etc.). Es posible efectuar llamadas

- Memoria averias: Representacion para bisqueda de averia y posibilidad de almacenar la memoria
de averias (Disquete) y emision por impresora para su anélisis externo

- Diagnéstico preciso: Las sefiales de entrada y salida del EKM64/65 pueden ser controladas en
tiempo real mientras trabaja llamadas. Incorpora un confortable integrado analizador 16gico que
anota y representa paralelamente en total 32 sefiales de E/S y 8 sefiales libres. Se pueden descubrir
problemas “intermitentes” con la representacion grafica de varios dias (semanas). Se puede
almacenar la informacién en disquetes para posterior impresion y estudio.

- Diagnéstico preciso fallos: contiene el andlisis del diagrama de sefiales de una memoria especial de
fallos, en la que se han grabado los tltimos 16 fallos con un pequeifio histérico (cambio de sefiales
antes y después del suceso).

- Captura de fallos: Se almacena en una memoria especial, un amplio histérico para el andlisis del
diagrama de sefiales. Son posibles 3 formas de empleo:

- retroceder en los sucesos inmediatos existentes en el EKM
- grabar sucesos con el modulo de servicio en caso de no tener ordenador portatil (ver 5.2.1)
- cuando coincidan, averias previamente seleccionadas (por grupos / seleccién / ...)
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- Programacion: Visualizacién de los datos de programacién en texto escrito con posibilidad de
emision a disquete e impresora. (La programacién sélo se efectia en el Mddulo de servicio
EKM64/65.)

- Servicio: Posibilidad de activacién del contador de viajes, contador de horas de servicio y viajes de
test.

- Reloj: (Componente del EKM65) indicacidn y ajuste.

. Diagnéstico remoto por Modem-estandar o TransAlarm (ver la descripcién de TESIM):
El Diagnéstico remoto ofrece las mismas posibilidades como el diagndstico con portitil. Afiadiendo un
mayor confort en la representacion en color, resolucién de pantalla y superior oferta de simbolos.
Ademads es posible el control remoto de grupos de ascensores complejos.

Con programacién EKM64/65:
(ver punto 6.1.Funciones especiales):
Modo-TESIM: Modem 2400 (con Modem-estandar) ; Estandar 9600 (con Médem TransAlarm)
Numero TESIM:  1,..hasta 8 (para todos los equipos de mando es un canal de informacién
diferenciado, adjudicacién simple, también el AWM tiene su propio nimero, en
caso de grupos se debe mantener la serie de numeracién del grupo.)
(cosultar punto 6.1 base)

Indicativo: texto libre de 12 caracteres para la identificacién
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5.2.1. El diagnéstico de averias en el Médulo de servicio

Las teclas de mando del Médulo de servicio tienen el siguiente significado:

mas (+)

retorcede E‘ | = | E

avanzar

v

menos (-)

Tecla-Enter

La tecla ENTER sirve solo para confirmar entradas (dar llamadas, ajustar reloj).
Las teclas <y ® o ® y = ala vez provocan salir (ESCAPE) y nos hacen retroceder al menu principal.

Las teclas @t y & se utilizan para seleccionar del mend de funciones o ajustar cifras.
Con la tecla = se confirma la seleccién del menti.
Con la tecla < se retrocede al paso anterior del mend.

Cuando dentro de 4 min. no se activa ninguna tecla y pasado otro minuto mds, se vuelve al estado base.

Para el acceso al diagnéstico hay que realizar la siguiente secuencia :
3 veces =, 2 veces{t, ENTER (aparece el menu de diagndstico)

Con programacién de “Password proteccion:master-passoword-plus” se pide el password (simple) antes de la
entrada en modo de diagndstico. Esta entrada permanece durante 30 min.

1-Programacion:

—-Menu base-
l1-Programacion

1-Programacién
2-Memoria averias
3-Reloj ascensor
4-Representacion
5-Servicio grupo
6-Dar llamadas
7-Médulo test
8-Estado
9-Orden de marcha
10-Captacion averias
11-Contador de viajes
--Fin--

con = confirmar

Seleccidn de funciones
enla2*lineacon 1t - &

Con esta funcién podemos ver la programacion actual del médulo.

Con la tecla = entramos dentro de mend programacion.

Con la tecla <= retrocedemos en el mend.
Con las teclas © y & nos movemos a través de los subments de programacion.

Con la tecla Enter avanzamos dentro de los submends.
Se interrumpe como con todas las funciones con ESCAPE (ambas teclas a la vez).

Para volver a menu principal accionar a la vez las teclas = y <.
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2-Memoria de averias:

Esta funcién nos representa la memoria de averias de la siguiente forma:

ndmero de averias memorizadas — [015 Entrada

Memoria averias

Pulsando la tecla ® comienza la indicacién a partir de la entrada mas antigua en sentido ascendente y pulsando
la tecla <= comienza la indicacién con la entrada mds nueva es sentido descendente.
Por cada averia se amplia la informacién con las teclas T+ y 4.

Cada fallo se representa como se indica a continuacion:

Ayeria namero FOO1 03.09.96 Fecha
Tipo fallo n° —13- 12:32:40 Hora
Con tecla confirmacién 1t

Indicacién de nimero de F001 Conex. red
fallo y tipo de fallo

Con tecla confirmaciéon T |[F001 en piso: 0
Indicacién de posicion y
destino al producirse

el fallo

o

Piso destino:

Pulsando continuamente la tecla = o bien <=, se produce avance/retroceso continuo entre las averias.

Entradas incorrectas de averias se reconocen como interferencias y se sefializa como sigue:

F209 Plaza
fue destruido

Para el borrado de averias situarse en el menu de indicacion de nimero y tipo de averia y pulsar a la vez las
teclas Enter y & durante un instante y soltar

3-Reloj Ascensor

Con esta funcién se indica y ajusta el reloj interno del médulo electrénico, al activarse la funcién pulsando la
tecla = aparece la siguiente indicacion:

Fecha: 03.06.96
Hora: 13:54:07

Accionando la tecla "Enter" se activa el modo de entrada y parpadea la primera cifra como indicativo de
entrada.

Movimiento por las entradas: Teclas <y =
+ y - numeracién de cifras: Teclas +y &
aceptar la fecha y hora ajustada: Enter

Para salir del modo de entrada sin modificar el reloj del Ascensor: Teclas <y = ala vez

El reloj del ascensor y de la memoria RAM de averias permanecen alimentados en caso de fallo de red gracias a
un condensador especial de carga.
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4-Representacion

Esta funcién contiene el comportamiento total del ascensor:
- Posicidn y destino
- Llamadas existentes
- Posicién de puertas
- Disposicion geométrica del ascensor (colocacién de puertas)
- Reparto de llamadas

La representacién gréfica se realiza en una zona maxima de 10 paradas.

- Las paradas avanzan horizontalmente de izquierda a derecha.
- Para ascensores con mas de 10 paradas se puede mover la imagen de la pantalla con las teclas
= y < (max 64 plantas).
- Ascensores con 2 puertas tienen representado en la 2 linea los elementos correspondientes a la 2 puerta.
- La parada de destino se representa de forma “intermitente”.
- Llamadas, que son ocultadas Opticamente por una cabina, parpadean alterndndose con la cabina.
- Con las teclas T y ¢ se puede conmutar a un modo especial para grupos de ascensores
que so6lo representa el reparto de llamadas.

Ejemplo 1 Ejemplo 2
v— Destino parpadea——
Piso :-—e/-[} Piso :+[f+et+++
1-10 : 1-10 :+[[F v
-Ascensor con: 8 Pisos 9 Pisos (grupo de ascensores)
-Posicioén: 7.Piso 2.Piso
-Destino: 3.Piso 5. Piso
en 3. Piso llam. cabina - en5.Piso:  Llam. cabina puerta 1
- en 4. Piso llam. ext. subida Ilam. ext. Subida puerta 1
- 1 puerta (ahora abierta) Ilam. ext bajada puerta 2
- Modo estandar - 2 Puertas (ahora puerta 1 abierta / puerta 2 cerrada

- Puerta de piso 2 s6lo en los pisos 1,3y 5
- Modo especial (s6lo reparto de llamadas )

5-Servicio grupo

Esta funcién contiene 3 indicativos del comportamiento del grupo.
Se conmutan con las teclas = y <.

1. 2. 3. Representaciéon Grupo
programado: Trabaja como: total :1234
Grupo (2ded) simple-provis. #+#-
Variantes: ) ]
- Ascensor simple - Ascensor simple Ascensor 1+3: total disponible.
- Grupo (_de_) - Grupo completo Ascensor 2: en grupo pero
A - Grupo sélo _ no preparado para llam. grupo
Posicién en el grupo (llamada. pref.; averia ..)

4 L
Resto del grupo Ascensor 4: fuera servicio o
en este momento simple

Si esté codificado ascensor simple los mensajes 2 y 3 permanecen inactivos.
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6-Dar llamadas

Esta funcién de servicio también aparece pulsando la tecla Enter desde el estado normal de servicio (sin
necesidad de conmutar a Diagnéstico).

Seleccionar el piso donde se va a realizar la llamada con & { y accionar Enter.
Seleccione la puerta 1 6 2 dénde quiera que se realice la llamada con £ { y accionar Enter.
Seleccionar el tipo de llamada con & y {t entre los diferentes tipos indicados de llamada y pulsar Enter:
"Cabina"
"piso colectiva"
"piso subida"
"piso bajada "
"prefer.-simple"
"prefer.-grupo"
"piso maximo" (para grupos)
"piso minimo" (para grupos)

7-Médulo test
El Médulo test permite la realizar un test de funcionamiento de las diferentes entradas y salidas del médulo
principal y médulos periférico, ademads de tener un control ptico sobre las mismas con indicacién de

activacion o desconexion

En el ment principal de diagndstico aparece al confirmar ,,Mddulo test* con = el siguiente indicador:

Grupo de bornas que —> |E1...8 EEEEEEEE [—> Caracteristicas de bornas:

estan activas: Lk k. — 4 E: Entrada

La conmutacién con S: Salida

otras bornas p. e. T U: Universal (Borna llamada con registro)
A1-A9,41-48,

Al(Mddulo 1 en A-Bus), Estado de sefial de las bornas:

K3(Moédulo 3 en K-Bus) Significado: . = sin sefial (punto)

se realiza fI U * = sefial presente (asteristo)

- = borna programada “sin funcién” (guién)

La posicién intermitente indica la posicidn que se puede realizar el test, seleccionar la posicién
con las teclas = o0 <.

Se puede activar o desactivar una posicion accionando la tecla Enter conjuntamente con la tecla
1 para activar o conjuntamente con la tecla |} para desactivar.

Se retorna al ment base pulsando = < al mismo tiempo.

8. Estado

La indicacién del estado de la maniobra se produce en 3 niveles, cambiando de nivel con la tecla =.
Se retorna al ment base pulsando = < al mismo tiempo.

1. Estado general 2. Estado parking 3. trafico
!viaje Piso parking:1 Tendencia:1l
aprendizaje! P.conflictivo:1l

En el nivel ,, Estado general® pueden ser controlados, en el estado de diagndstico, los estados ya aparecidos
como indicaciones de servicio (ver punto 5.1.).
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9. Orden de marcha con sub/baj.

En la 2 linea aparecen:

- Sin servicio DSE — Posicién: ??

- Con servicio DSE - Posicién xx (Piso)
posicidén + posicién en mm. Con Inspeccién
0 maniobra recuperacion bloqueado

Marcha con sub/baj
Posicién: ?? / DSE-POS xx+yyyy

Con esta funcién y activando las tecas ¢ (bajada) y © (subida) podemos provocar el movimiento del ascensor
desde el modulo de control si la cadena de seguridad esta correcta y no esta activada la inspeccion o la
maniobra de recuperacion.

10. Captacion averias

Con esta funcién puede grabarse en el EKM, con el diagndstico preciso TESIM, el pasado més reciente también
sin ordenador. La secuencia de sefiales observadas permanecen hasta ser leidas con TESIM.

11. Estado de los contadores

Se muestra en secuencia:

- contador actual de viajes

- punto de inicio del contador de viajes

- contador actual de horas de servicio

- punto de inicio del contador de horas de servicio
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6. La programacion

La programacién se divide en :

- Programacioén de funciones : ajuste de variantes en las funciones
- Programacién Ent./Salidas ~ : asignacion de funciones a las bornas de Ent./Salida
- Programacién DSE-64 :  Copiador digital de hueco (en obra)

La programacioén se puede realizar con el Médulo de servicio o con el ordenador. En ambos casos el programa
tiene la misma estructura.

Con el ordenador la programacién es mas sencilla y se dispone de mejores representaciones, ya que el mend se
ofrece de forma mads sencilla y se dispone de las teclas de funciones como ayuda a la programacién. De esta
forma, por ejemplo, en el ordenador las posibilidades de seleccion se representa en unos campos de menu
complejos, mientras que en el display del Médulo de servicio la seleccion se realiza con las teclas I entre las
dos lineas representadas. Ademds el ordenador permite las posibilidades de trabajar con ficheros (ficheros de
programa) y de impresion.

Indicaciones para la programacién:
El EKM64/65 esta conectado a un tensién de alimentacién V1/VO0 (La programacién del EKM comprende
también los datos para los médulos de E/S.).
con Modulo de Servicio con Ordenador
Conexién del ordenador (COM1 o COM2)
con el cable LTG-EKM-St9.4 en EKM
EKM64: X7 (Serie 2).
EKMO65: (Serie)

Inicio de la programacion:
Abrir proteccién de escritura-Jumper ,,S2%
Indicador Display: (para decision)

- Llamar al programa “PARA64.exe*

Inicio program. - Accionar la tecla de funcién F2 ,,Programar®.
<Tecla>o PC:Parab6b4d.exe - Elegir: COM1/COM2
y rango de baudios (9600, )

Clave de seguridad: La peticién de entrada aparece sé6lo, cuando la clave de seguridad estd programada (en el
menu principal) con la variante (sélo) ,,Password” o (tambien con) Masterpassword.
(max. 6 cifras, la posicion de entrada parpadea)

Master-— Master-

Password? Password?

Password? Password?

AR
En el display se presentan con las teclas- Entrada del Passwort con el teclado y ,,Enter*
de posicién, una detrds de otra, las 6 ( Rango de caracteres solo (0-9,A-Z) por seguridad
posiciones . de intervencién con el médulo de servicio. )

Eleccién de posicién: < =

Eleccién de caracter : 71 U

Rango de caracteres (0-9,A-Z,#=kein Z)
Confirmar la palabra con
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Después de la entrada del ,,Password* aparece el menu principal (verPt.6.1.)
Con las teclas de direccién ({l<== y la tecla Enter se realiza el movimiento por la estructura del mend y

las selecciones.

Para trabajar en el menu con el ordenador existe ademds las teclas de funciones dltimo punto

dltimo nivel

En la programacion base se pregunta sobre Nivel de programacién.
-Estandar (entrada habitual de usuarios)
-Insider (S6lo con confirmacién de REKOBA)

Los parametros usados sélo en el “Modo Insider apareceran marcados con * .
Los bloques de entrada sélo pueden abandonarse desde la seleccién “al ment principal”.
El fin de la programacién se produce desde el ment principal con ,,Test y fin“. Para ello se comprueba, si las

entradas en los puntos importante estan completas y correctas. Los fallos se muestran para su correccion.
Despues de la correccidn aparece :

==Parametros OK==
>Cerrar proteccion escr.

Tras cerrar el interruptor ,,5S2° el ascensor, en su caso, realiza un viaje de orientacion (reset) para ponerse en
servicio.
Posibilidades adicionales de programacion con el ordenador:

Posibilidades de manejo:

Ayuda Programar Leer param. Impri./Fichero Fin

Con la tecla de funcién puede visualizarse el estado de programacion del equipo de mando en

monitor.

Con la tecla de funcién = ,, Impri./Fichero‘ se ofrecen las siguientes posibilidades a elegir:

e grabar pardmetros: El fichero actual de programacién mostrado en pantalla (datos de texto)
se grabard como fichero de ordenador.

¢ Imprimir pardmetros El fichero actual de programacién mostrado en pantalla (datos de texto)
se imprimira.

e [eer pardmetros: Un fichero de ordenador realizado con ,, grabar pardmetros‘‘es leido

y mostrado en pantalla.

Las siguientes funciones de Copia permiten la transmision de los datos de programacién de un
EKM64/65 ( grabado en EEPROM ) a un ordenador y después la transmisién a un EKM (del mismo
tipo).

Con esto se consigue las siguientes ventajas:

- programacion racional en las mismas instalaciones (en serie)

- programacion racional de similares instalaciones (con variaciones en la programacion)

- Construccion de Estdndars de trabajo.

e Copiar parametros: escribir Los datos de programacion se transmiten desde el fichero a la EEPROM.
jAtencién! : la programacién existente se sobreescribira.

e Copiar pardmetros: Leer Los datos de programacién se transmiten desde la EEPROM al fichero.
(Se elige el nombre del fichero)
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6.1.

Representacién en bloques de la programacion:

La programacion de las funciones

Password: *#*#** (' Entrada s6lo con protecciéon Passwordschutz: si)

Meni principal (seleccién con M
Functiones
\/
[E]

Base
A

v

[F] —>1

Base:
(Seleccion MU y )
Nivel program.: (Estandar,Insider)
Moédulos cabina: (0,1,...20)
Moédulo exter. :(0,1,....64)

Numero Asc.:i(simples, Diplex, Triples,... )
(en caso de simple) | (solo en caso de grupos)
Paradas: (1,2, ) Ndmero-grupo.: (1,2...,8)
piso inferior: (1,2,..)
piso superior: (2,3,..)
piso sup. del grupo:  (2,3,...)
Piso planta baja: (1,2,...)
Indicativo: 12 cifras alfanum. Secuencia

al menii principal

Copiador de hueco

A

v

Accionamiento (Motor)

Puertas

|

Indicaciones

!

Funciones especiales

I ver

pagina
Entradas/salidas siguiente

Proteccién password

!

Test y fin

/

Meni principal (Seleccién con n

(Seleccién M)

digital (DSE64),

Copiador de hueco:
(proceso de copia:)
Estandar 1,
Estandar 2, E
al menii principal

al Menii DSE Pt.6.3.
(Programacion-DSE)

[E] «— 1

Motor ( Adelanto/atraso y tiempo de deceleracion):

(Seleccién MU y )

(no, pta. abierta, pta. cerrada)
(si, no)

Renivelacion
*Reniv. forzada

*Modo reset
*Intentos inicio
Tiempo recorrido
*Pausa nuevo arranque
Variador serie (si,no)

(Estandar,hacia abajo / arriba)

[ nimero ] (1,..,6,..)
[seg.1 (5,10,...,40)
[seg.] (0,0.2,...1,...,5)

Adelant_Sub [seg.] (0.0,0.1....,5.0)
Adelant _Baj [seg.] (0.0,0.1....,5.0)
Atraso_Sub [seg.] (0.0,0.1,...,8.0)
Atraso _ Baj [seg.] (0.0,0.1,...,8.0)

Continda en la siguiente pagina
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Motor (continuacién) —

A

«— 1

Todavia Motor ( Adelantos/atrasos y tiempos de

retardo): (Seleccion MU und )
Libre.Acciona. [Nudmero] (0,1,2,3,4)
(por sefial libre accionam.) (O=ning. )
LibrAcci_Refer_n (Sub,Ba,Princ,Pisos,
Marcha,rdpida,Lenta,Reniv.)
LibrAcci _Decel_n [s] (0.0,0.1,...,5.0)
LibrAcci _Atras_n [s] (0.0,0.1,...,5.0)

SKO-Modo-Test: no, con-toma SKO,

Vel. recuperacion :

*Parada suave recup. :
*Motor codificado :

*SIS-Contratest :
*SK2-Contratest :

SK1 sobre SKO,

Vi, vo, Vi, V2
[s] (0, 0.1,...5.0)
no; si

no,simple, doble
no,simple, doble

Proteccion sobremarcha : no, rigurosa,

al menu principal

Solo pisos finales

Puertas — Puertas: (Seleccion M y )
A
N. puertas (1,2)
..Doble embarque (si, no-Nivell,no-Nivel2,)
= ( no-en ningdn caso )
Apertura puerta ( zona puerta, enrasado, reposo)
*Retardo apert. [s] 0, 0.2,...,5)
Tiempo cerrojos [s] 0,0.2,...,5)
v Tiempo desbloqueo  [s] 0, 0.2,...,5).
Puertas (continuacion)\ *Intentos cierre 2,.6.)
I Apremiar [s] (no, tras 10, 20.,...,60s)
Cierre forzoso (no, tras 3,5,7,10
Indicaciones intentos)
Funciones especiales
I ver
) pagina
Entradas/salidas guiente
Proteccion password
Test y fin 4
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Menii principal (Seleccién con n o

Puertas (continuacién)
A

|

(s6lo cuando N.puertas=2)

Parametro puerta 1:

T. parada

..T. apertura
T. cierre
T.parada.forzo
Nuevo t.parada
T.inversion

[s]
[s]
[s]
[s]
[s]
[s]

- Parametros Pta2 como Pta 1 ?
si no
(Seleccién MU un )
(1,2,...) Parametro Puerta2:
(1,2,...)
(1,2,..) Entrada andloga puertal
1,2,...)
1,2,...)
(0,0.2,...,0.4,...5)

Vv

una(dos) puerta(s) = global ?

(Puertas con

idénticos accesos en pisos ?

S1

no

'

Puertas en pisos:

1.

3.

(Seleccion M y )

(ambas, ninguna pta., 1.pta., 2.pta.)

2

v

Posicion puertas en aparcamiento?

cerrado, abierto,iltima abierta, 1.pta. abierta, 2.pta. abie*ta, pisos selectiva

v

Aparcamiento en piso (posicién de puertas):

(Seleccion MU y )
1. (cerrado, abierto,ultima abierta, 1.pta. abierta, 2.pta. abierta)
2- bkl
3~ el
\Z

(todavia puertas)

Parada emerg. pta:
..Modo finales:
Célula foto.-activa:

Macro bloqueo puerta :
Macro-bloqueo-n-P1
Macro-bloqueo-n-P2

v al mend principal

(Seleccién con MU y )

Tiempos cerrojos/desbloqueo : (Estandar, abiertos)

(no, solo con SK1,con comtin- parada emerg.)
(Estandar,.sin rearme)

(Estandar-siempre, solo con HKI,s6lo en zona
de puertas,)

(solo abierta con HKI,solo abierta en zona de

puertas)

(1,2,3,4, 0=ninguno)
(Bit macro )
(Bit macro)
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Meni principal (Seleccién cont ]

Y

J
Puertas Indicaciones:
'y (Seleccién MU y)
Indicaciones S — | Indicacién base: 0,1,2, )
A Indicacién libre: (no, si)
= en piso 1: ( Entrada HEX segtin indicacién especial)
I en piso 2: ’
Retardo Gong : [s] (0,0.5,...,5)
Duracion gong: [s] (0,0.2,...,5)
Intervalos: [s] (1,2,4,8)

\4

Funcio
A

\4

Entradas/salidas ver

A

al menii principal

nes especiales— —

Punto 6.2.

Funciones especiales:
(Seleccién MU y)
Paro sonda 1: [s] (retardado) (O,1,...,60)
Paro sonda 2: [s] (retardado) (O,1,...,60)
Viaje bomberos: (ninguno, estandar, Modo1, Modo2,
Modo3 seleccion de puertas)
VB-disposicién: [s] (10,15,...)
Destinos bomberos; [ndmero] (0,1,2,3,4)
Piso bomberos 1: [Piso] (1,2,..)
Selec. Puertas bomberos: (Puerta 1, Puerta 2)
Evacuacién por incendio: (no, Estandar)
Aviso L. activo: (en caso de incendio, siempre)
Aviso incendio: [cantidad] (0,1,...,64)

Ev. Inc. serie-n : (Secuencia de pisos)
Paro: (no, Estandar, 4giol, abierto)
Piso de paro:  [piso] (1,2,..)
Evacuacion: (no,en destino fijo,en prox. piso)
(grupo destino fijo, grupo préx. Piso)
Piso evacuacion: (1,2,..)
Prioridad evacuacion: (1,...,8 dentro del grupo)
V.parking: (no, simple, dindmico, )
varios destinos reloj parking TESIM)
Piso park.: [piso] (1,2,..)
Destino Park: [nimero] (1,...,4)

Destino Park.1/2/..:[piso] (1,2,...)
Toleranc.park [nimero pisos] (0,1,...,5)

Tiempo Park. [s] (5,...,60)
(en caso dindmico) ( segun distancia, segiin secuencia)
V.descenso: (no, si)
Tiempo V.desc.: [min] (1,...,120)
Viaje recalentam.: (no, si)
v Ciclo recalentam.:[min] (15,...,120)
Mando ascensor: (no, si)
Ver siguiente
pagina Paro por barrera: (no, si)
Continiia en la siguiente pdgina
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Meni principal (Seleccién cont o
I Funciones especiales:
(Seleccién con NNy )

Fur}ciones especiales (continuacion
A

(

v

Entradas/salidas ver
A Punto 6.2.

v

Ver siguiente

Captacion tréafico: (no, estandar, variable ) ver Pt.4.3
(Parametros S, Par. T.,tiempo excepcion)

Tiempo disposicién: [s] (5,...;120)

en caso de grupos)

Funcidén grupos:  (estandar, ahorro energia, preservar destino,
destino vivo, variable) ver Pr.4.2

(Pardmetros Z- y B)

*Inversion por llamada: (inmediato y todos, s6lo un ascensor,

bloqueado)

*Llam. Falsa cabina: (no , si limite a partir 2,3,.....1lamadas)
* Llam. Falsa pisos: (no, estandar, en zona)

*(min.) Intervalo llamada: [s] 0,0.1, ,10)

* Modo de borrar las llam. falsas: (permanece la 1* llamada,

prioridad a planta baja,.borrar ambas Ilam., bloqueo intenso)

*Apertura forzosa puetas: (no, si)
*Modo inspeccién: (Estandar, siempre puerta cerrada, Modo

célula fotoeléctric, Hitaschi-especial)

*Llamada Handicap:.. (no, para Uni, para E/S)

para Uni: Tipo, tiempo ventana,Limite, Modo limite
para E/A: como Uni pero ademds Modo indicacién:
*Tiempo parada adicional:[s] (0,1,...,12)
*Parada de emergencia: (no, posicién)
*Bloqueo marcha: (no, Estandar)
*Tiempo bloqueo marcha: [s] 0,..,12)
Servicio Temp..carga: (no, Estandar, modo ON/OFF)
Tiempo carga [s] (1,...,240)
(para compatibilidad con TESIM):
TESIM-Modem: [Baud] (Estandar 9600, Modem 2400)
TESIM-Numero: 1,...,8)

al menii principal

pagina
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Menii principal (Seleccién con T )

!

Proteccion Password > | Prot. Password:
Proteccién password: (no, un Password, Master-Password, M.P. plus)
Master-Password:

Password:

( En el Display se ofrecen caracteres para su seleccion)

«— |Para-Autotest: (no, solo informacion, con paro-pardmetro)
(aclaracion mds abajo)
*Para-regrabar (no, si)

(aclaracion mds abajo)

al menii principal

Test fin — — >> P.favor espere !-test de pardmetros

Atencion!: Este punto del menu asegura la unica finalizacién correcta de la programacion.
La aceptacion de los datos programados en la maniobra se produce continuamente durante la programacion sin
test de plausibilidad. Con el Test se prueba que, cada entrada de bloques ya esta trabajando ( incluso en
programaciones previas) y que las entradas no contienen incogruencias.
En caso de fallos se indica la correccién y se lleva a la posicion de entrada.

>> Cerrar proteccion escritura (S2 en la placa 6401)

Para-Autotest: esta funcién realiza en el momento una prueba de chequeo de suma para comprobar una eventual
pérdida de parametros (p. E. Por fallo de EEPROM).
El suceso es grabado en la memoria de averias como “fallo de pardmetro”. Adiconalmente, en
este caso se puede programar un paro-pardmetro de la instalacion. Con la utilizacién del paro-
parametro hay que tener en cuenta que cada programacioén sin Test y fin se reflejara como fallo
de pardmetro.

Para-regrabar: con esta funcién se introduce de nuevo la informacién de los pardmetros sin modificar el
contenido (regrabar). Esta funcién actia como medida inmediata en caso de producirse un “fallo
de parametros”. En caso de repetirse se deberia cambiar la EEPROM.
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6.2. La programacion de Entradas y Salidas

Con la programacidn de las entradas y salidas se coordinan las funciones descritas en las bornas del equipo de
mando y de los Mdédulos. Cada disposicion se produce en varios niveles de entrada. La lista de coordinacion se
presenta progresivamente y se puede mostrar en el Mdédulo de Servicio en forma escrita o sobre el ordenador en
bloques o bien imprimir sobre la tltima. Antes de los pardmetros de E/S se deben introducir los pardmetros
siguientes, ya que estos son determinantes para la oferta de las bornas de funciones :
Moddulo de cabina (cantidad en CAN-K) piso inferior Numero puertas
Moddulo exterior (cantidad en CAN-A) piso superior

La entrada en el ordenador se produce de forma andloga a la entrada en el Médulo de Servicio (Display con 2
lineas) pero con mejores representaciones para seleccion y entradas de datos.

Las teclas de entrada provocan

M Seleccién fina < volver (&= selecc.global) E | Enter (&= alavez) ESC
ultimo paso  (s6lo con bornas ) Confirmacién Interrumpir/volver

Si se selecciona en el “Menu principal” la programacion de E/S, aparece la pregunta:

?Modificar E/S: (si/ no)
con “no” por motivos de seguridad contra modificaciones s6lo se mostraran, en los sucesivos
niveles, la programacién de E/S estando bloqueados los registros.

Seleccién en: monitor Moédulo de Servicio
Entradas y Lineas informacién Entradas y
Salidas (Flechas Seleccién) 1 [Salidas
simple M (campo de Seleccion)
multiple Para caracteres >16 se mueven las
Modular lineas en el campo mostrado <+—»
EKM-Estandar
fin

Para una asignacién racional de las funciones se dispones de diferentes tipos de entrada :
¢ Simple La entrada se realiza individualmente por cada borna.
Utilizacién: - Asignacién de funciones individuales, que no poseen caracteristicas multiples..
- Modificacion para bornas individuales que anteriormente estaban ocupadas por
bloques
EKM-Estandar, multiples o modulares.

e Multiple  La entrada se realiza para varias bornas con las mismas funciones.
(p. E.. Kl. 21-26 con funcién Llam-baj.-P1-H02-H07). Para este tipo de entradas se sefiala la
funcién de la primera borna y la variable de la dltima funcién (H07)
Las bornas siguientes (-26) mantienen la correspondiente indicacion.
.... Utilizacién: asignacion de funciones para varios pisos o luminosos que necesitan varias
bornas (PIN)

® Modular  La entrada es precisa para un médulo andlogo a un médulo programado existente
Utilizacién: p. E. el médulo exterior 4 para el 2° piso es andlogo al médulo exterior 3 para el piso 1°.
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¢ EKM-Estandar Con este tipo de entrada se coordinan los bloques de bornas del equipo de mando
EKM64 E1-E16, A1-A8,21-28,31-38 y 41-48 en pasos individuales de las funciones con las
mismas conexiones que el EKM16. Con las siguientes entradas ,,Simples* no se pueden
disponer de las bornas precisas con otras funciones ofrecidas en el EKM64

e Logica negada:  ( si, no)
Con “si” se ofrece para cada borna seleccionada: normal=norm. Abierto / negado=norm.
Cerrado.

Con ello se tienen las posibilidades: utilizar cada sefial programable de entrada también como negada
Emitir cada sefial programable de salida también como negada.

¢ Fin entradas E/S  ..con transicién al Mend principal de paramteros

La disposicion de funciones para las bornas contiene la siguiente logica:

—— 5| (Seleccién del tipo de
entrada)
==Entradas/Salidas== ==Estdndar-E/S==
Simple Llam/Posicién Llam/Posicion?
Muiltiple Blog.E (E1-E16) Blog-L1
Modular B_IOCI-S (A1-A9) Blog-L2
Estandar-E/SA . |Fin-Estandar Blog-L3 N
Fin E/S Blog-L G1
Hauptl\\y/Iem’l Blog-L G2
alavez Blog-E(E1-E16)?
M Seleccion de la borna(s) Enter Disposicién de borna(s) g}oq'g EEM éj :
— E Oq_ -
Lista E/S Funciones (Seleccion) Blog-E EKM64-2 |
orna = Funcion 0g- -
(B Funcién) Blog-E EKM64-3
Llamadas Blog-E EKM64-4
El = EKMI6-El Luminosos Blog-E EKM64-5
E16= EKMI16-E16 Accionamiento-Salida
Accionamiento-Entrada
. Blog.A (A1-A8)?
Al=  Abre-pta P1 Salida puerta Es(t)z’?n dai 1Pta !
A8=sin funcién Entrada puerta Estandar 2Pta
funciones especiales
FSM1-1Pt
21=sin funcién -Entradas ST1/SET?2 FSM1—2PtZ
28= sin funcién -Salidas SET?2 FSM2-1Pta B
Inspec.Recuperaciéon FSM2-2Pta
31=sin funcién Copiador de hueco Variad EKM16-
38=sin funcién Mando llamadas/Pesac. Ipta '
Entradas EKM 16 .
. . Variad. EKM16-
41=sin funcién AWMO64 1 atram
48=sin funcién sin funcién p
KI1.1=Llam. int.Ptal-p1l
K1.8=sin funcién
Al.1=Llam. sub ptal-pl \L
A1.8= sin funcién
Segtin la funcién
A2.1=Llam. sub ptal-p2 Valms preguntas "
AD Q + £ 4
escrpcion I Pagina 83
EKM64/65 REKOBA
Maniobra para ascensores de 100

0170090




La lista de E/S ofrece ordenadas las bornas del equipo de mando y del Médulo para la entrada. Los Médulos
identificados resultan de la cantidad de parametros. Las funciones coordinadas se corresponden con el estado

de la programacion.

En los Médulos se produce una numeracion automatica consecutiva que es idéntica con la direccién ajustada en

el Médulo. ( Cl= Médulo de Cabinal / E2= Médulo Exterior 2).

En el ejemplo representado arriba la lista E/S sélo se indica la primera y dltima borna de un bloque (Médulo).
Las entradas se realiz con 1 para seleccidn y Enter para confirmacién. Con las teclas <= se puede saltar

entre los bloques de bornas.
(Sl en la lista E/S: «<=>seleccién global, M a la vez salir de la lista de E/S)
La programacién de E/S se finaliza sdlo con seleccién (tipo de entrada) ,.fin E/S“ y ,,Tecla Enter*.

Pasos de entrada: (ejemplo simple)
Finalidad de la entrada:
a) Bornas E1-E16 como EKM-Estandar (EKM 16).
Entradas ) EKMStd-E1-E16
salidas si

b) Borna E16 diferenciadora para modificar el EKM-Estandar para funcién “pulsador cierre puerta.

Entradas vy E1l6 Funcidn
salidas EKMStd-E16 Entradas pta

Entradas pta?
Puls.aper.pta

¢) Bornas Mddulo cabina K1.1-K16 con llamadas cabina para puertal y pisos1-6

Entradas y Kl.1 Funcidn

salidas sin Funcién Llamadas
Tipo Llam.
interior

Llam-int.-Pta

Ptal
Llam-int.-P1l-
p (piso) x1
Llam-int.-Pl-pl-
Px6
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6.3. La programacion y puesta en marcha del DSE64

La programacidén y puesta en marcha del Copiador digital de hueco se realiza conjuntamente a través del viaje
de aprendizaje, evaluacion y entrada en el display EKM64. Antes de la programacién se debe tener preparado
los siguientes puntos.
- El ascensor debe moverse con ,,Inspeccién ““y finales de emergencia.
- Los interruptores de correccion previos superior e inferior para el DSE estdn colocados.
Distancia al piso final: distancia de frenado con la mayor velocidad + 10 cm de seguridad
(con variadores sin viajes en arco: 2xVmax +10cm)
- Los puntos de correccién (HKI) estan colocados cuando estén previstos. ( con apertura anticipada de
puerta o renivelacién con puerta abierta se utiliza los detectores de zona de puerta).
El equipo puede trabajar, sin estar programado el DSE64, en inspeccién o recuperacion.

Procedimiento de la puesta en marcha del DSE:

Programacion = --------- Viaje aprendizaje -.-.-.-.-.-.-

Programacién Emisor

v

Entrada manual Aprender hueco:
Distancia paro eléctrico . |0-Base

Distancia Vmax. g HK-posicion,, Histeresis
Piso inferior HKI-ntimero

parada inferior
parada superior

2 Variantes para la transmisioén de datos de los pisos

con zonas de puertas
(Punto de correc. previa HKI

! segtin hueco aprendido dan la posicién de pisos con

; <—|-”Aprender hueco”y pueden -
Entrada manual: ser aceptados. Aprender piso:
e > Posicién de pisos
Zona de puerta

!

Ajuste en el mismo piso
Se viaja a un piso con Vmax en ambas direcciones
Correccidn: y se corrige la distancia eléctrica de paro con la
distancia eléctrica de paro parada 6ptima (ajuste del variador)
(Vmax-distancia)

v

A

v
(s6lo bajo pedido)
Ajuste de velocidades intermedias
Ent. manual /Correccidn: Se viaja a una planta con V1(-V4) en ambas
V1- hasta V4-distancia < direcciones y se corrige la correspondiente distancia

de frenado o velocidad.

v

Ajuste fino de la posicién de pisos
Se viaja de piso en piso para comprobar las

Correccidn: diferencias entre valores reales y teéricos y se

Posicion de pisos < notifica la entrada de correccién.
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Copiador
digital

hlles!

Submenu-DSE

DSE64-Menl
Emisor impulsos

I

E

Representacion sobre la programacion del DSE:

+» Entrada para la formacion de impulsos

DSE64-Menu
Entr. manual

DSE- Entr. manual
HKU

HKO

Recorrido

Pisos

igualdad paro

( Entrada de valores absolutos)
Correccién previa inferior

Correccién previa superior

Distancia frenado ,Zona de puerta
Distancia de pisos a la posicién 0
Igualdad independiente de la direccién

DSE64—-Menl
Correccidn

DSE64-Menu
Aprender hueco

A

v

DSE-correccién
HKU

HKO

Recorrido

Pisos

igualdad paro
distancia

( Entrada de desviaciones)
(Diferencia valor tedrico/practico)

distancia lineal (p.E. tolerancia cables)

Viaje aprendizaje de 1.piso ( Hidraulico) o piso superior (Cable)

con
Velocidad mas rapida:

Lo aprendido:

-Ida y vuelta sobre el HKU(O)
-en el otro piso extremo
- Ida y vuelta sobre el HKO(U)
-volver al piso de inicio

recorrido, Posicién del inicio de la parada,

e histéresis para las correcciones previas
, himero y posicién de las correcciones de pisos,

V. aprendizaje con inspeccién desde 1 piso ( Hidraulico) o piso
superior (Cable) comenzando consecutivamente hasta la parada.. La
posicién del piso se establece con enrasado correcto por medio del

Lo aprendido: posiciones globales de las paradas
Este V. de aprendizaje puede suprimirse, en cada piso, con
la entrada de los valores de los puntos de correccién o de los

DSE64-Menu E
Pisos aprendidos

teclado.
DSE64—-Menu E [DSE-Opciones

Opciones

pulsos correccion: si, no

Recorrido deslizamiento:
- Parada previa adicional
- pasivo

DSE64—-Menu

Copia
'

DSE64—-Menu
DSE-Fin

DSE-Copia
Grabar situacion
Recuperar copia
Borrar todo
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Los pasos anteriormente indicados en la representacion para la puesta en marcha y aprendizaje se aclaran a
continuacion ::

Programacién del emisor:

DSE64-Menu Los valores para la construccién de impulos crea la escala del sistema.
Emisor impulsos E Es por tanto la base para los siguientes pasos. El sistema averigua la
constante DSE y la muestra en el display.

v
DSE-N°pulsos E [DSE-@diametro |E|DSE-reduccién |E |DSE-constante=
(100....500) | [(50...500) 1:(1,....) (1,570)
Aprender hueco:
DSE64—-Ment E Con este punto del mend y las siguientes entradas se activa
Aprender hueco v el “Aprender hueco”.
El.-piso- E [Vmax-dist.= E [Parada inf.: E |[activar
dist= (1600mm (1000mm) (+-) aprendido—>
(50mm) (+-) <Enter>

La cabina debe estar previamente exactamente en el 1.piso ( hidraulico) o piso superior (eléctrico).
Ya que el viaje no se puede realizar en el modo de programacion, se precisa “cerrar la proteccion de escritura”.

El Viaje de aprendizaje se realiza como se indica a continuacion: viajar alguna vez sobre HKU(HKO) y volver
al punto de inicio, viajar a la parada extrema contraria, viajar alguna vez al correspondiente HKO(HKU) y
volver a la parada final, viajar de vuelta al punto de inicio.

En el display se muestra : durante el viaje de aprendizaje despues del viaje
Aprender hueco Aprender hueco Fin
P: HK: L: HKTI:
P=Posicion [mm] desde 0-Base L= recorrido total [mm]
HK= dltima correccién en [mm] HKI = n°. pulsos correccion previa
en pisos

La proteccidn de escritura se abre nuevamente y se produce la opcién de aceptar los resultados del viaje de
aprendizaje: (s6lo tiene sentido con la llegada exacta al punto de inicio y la confirmacién del HKI)

Aceptar aprendido:
hueco+pisos -cuando todos los pisos estan previstos con HKI y se deben sobreescribir los
datos anteriores de los pisos

-cuando no existe ningin HKI o las entradas de los pisos se mantienen.

-no se aceptan los datos aprendidos

(volver al meniDSE64)

sélo hueco
Interrumpir

Tras “aprender Hueco” se debe programar la zona de puerta. Sin este registro se producen continuamente viajes
de correccion al siguiente piso a causa de los viajes con parada fuera de la zona de puerta.
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Aprender piso

El paso de aprendizaje es s6lo preciso cuando el piso no ha sido aprendido y
aceptado con “aprender hueco”. Es una ,,Entrada manual® de las cotas de obra
equivalentes. Un ajuste fino del enrasado es posible.
Con este punto del men se activa el “V. aprendizaje-pisos”.
Condicion : los resultados de ,,Aprender hueco “ se aceptan previamente. El ascensor estd (todavia) parado en
el 1.piso ( hidrdulico) o piso superior (eléctrico).
Antes de este punto debe estar completamente programada la zona de puerta.

DSE64-Menu
Aprender piso

Ya que el viaje no se puede realizar en el modo de programacion, se precisa “cerrar la proteccion de escritura”.
El ascensor realiza automaticamente un viaje de orientacién desde el piso extremo.La posicién de accesso para
el techo de la cabina se alcanza con la maniobra de recuperacion con ayuda del display (Tecla < ).

Con ascensores sin maniobra de recuperacién se necesita la funcién de diagnésis “orden de marcha”.

Los pisos extremos se toman con “aprender hueco”. Los pisos restantes se confirman de forma individual
viajando de forma consecutiva desde 2. Piso en subida o en caso de eléctricos desde el penultimo en bajada con
“marcha inspeccién”.

Cada viaje al siguiente piso se produce en velocidad de inspeccidn, con la direccién contraria se emite
automaticamente la velocidad de deslizamiento, de esta forma se alcanza de forma més simple la exacta
posicioén del piso. Inspeccién ,,Off provoca la apertura de puerta ( con esto se da el control exacto de la
posicién).

La confirmacién de la posicion del piso se produce con las teclas de inspeccion “Sub y baj a la vez” con la
inspeccidn conectada. La disposicion para la confirmacion de los siguientes pisos surge al abandonar la zona de
puerta (Parametro ,,Zona puerta‘) del dltimo piso confirmado. Las medidas de paradas faltantes (en grupos) se
pueden establecer sin exactitud. Tras la confirmacion del peniltimo piso se finaliza el viaje de aprendizaje, ya
que el dltimo piso se reconoce en “Aprender hueco”.

El indicador de posicién muestra durante el Viaje de aprendizaje:

- dato intermitente: posicién lista para confirmacién
- dato inmovil: posicién ya conocida, el ascensor estd parado en zona de puerta
- dato cambiante: el ascensor estd entre dos posiciones conocidas
Se muestra en el display: durante el v. aprendizaje despues del viaje de aprendizaje
Aprender piso Fin aprender piso
S: x Z:— F:—-D:- ->protec.escritura

Display indicador como arriba

Se debe abrir nuevamente la proteccion de escritura y se ofrece la opcidn de aceptar el resultado del viaje de
aprendizaje:

Aceptar aprendi.:
pisos

interrumpir (volver al mend DSE64)
repetir
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Ajuste en el mismo piso:

Despues del “aprender hueco” y del ajuste de la posicion de los pisos (entrada o bien pasos de aprendizaje) se
viaja a una planta en servicio normal, en ambas direcciones, con Vmax. Primero se realiza el viaje desde abajo.
La maniobra de marcha y ajuste se produce sélo en el Display:

Pulsando la tecla Enter se conmuta el display de servicio en “Dar llamadas”.
Tras la seleccién y confirmacién de una llamada aparece otra vez la indicacion de servicio.
Pulsando la tecla <= aparece la siguiente informacién sobre el DSE:

| » [DSE-Pos:xx+999

Posicién DSE-: Cor: Y+999
XX +0.- 999
:Piso-Nr. Distancia in mm Ultima correccién

con + : encima piso Y= O:Encima U:Debajo Z: impulso adici.
con - : debajo piso +(-) 999= Valor de correccién en mm

Para el ajuste en la misma parada sélo es vdlido el indicador “posicién DSE” (atencién al signo + 6 -).

La posicion real de parada del ascensor no se tiene en cuenta de momento.

El valor de desviacién DSE indicado en el viaje desde abajo se da con signo como correccion de la

,.Dist. Paro elect”. Despues se debe realizar una repeticion del viaje desde abajo casi desde el ,,0%

En caso de variado este paso se debe repetir para un ajuste 6ptimo de la curva de marcha

Después se viaja a la planta desde arriba. Dependiendo de la variante de marcha se espera lo siguiente:

- eléctrico con variador: Indicador ,,Posiciéon DSE* aprox. ,,0° (ya que el recorrido de frenado es

independiente de la direccion)
cuando es diferente: la deceleracion todavia no esté cerrada, no se produce
anticipadamente el paro ,,eléctrico* , influencia de carga en la parada.

- eléctrico (sin variador): Indicador ,,Posicion DSE* aprox. ,,0° (con carga media)

- con hidraulicos: Indicador ,,Posicion DSE*“ +/- desviacion
Las desviaciones de parada son , por principio con restricciones, posibles e
inevitables.

El valor leido con signo se da como correccién del parametro
“compensacién parada”.

Ajuste de velocidades intermedias (sélo por pedido de la instalacién)

La activacion de otras velocidades se produce a través de la entrada en programacion de una distancia de
frenado distinta a ,,0° . Se viaja a una parada con V1 (hasta max V4) respectivamente en ambas direcciones.
Para cada velocidad simple se ajustan los correspondientes parametros “velocidad” (variador) o “dist. Frenado”
(DSE) de forma que se produce la deseada marcha de deslizamiento restante. No se puede modificar la curva
ajustada de parametros del variador.

Ajuste fino de la posicién de pisos
Dependiendo de las entradas actuales y el ajuste dado se consiguen posiciones de pisos relativamente exactas.
Se precisa un ajuste fino de cada piso con viajes desde abajo y desde arriba :
- Fijacién de las desviaciones de la parada: viajes normales a cada piso desde el piso de inicio y encadenados
y volver anotando las desviaciones de la posicién por cada parada y direccién de marcha.
- programacion posterior: entrada de las desviaciones en pasos de programacion ,,Correccion-piso*
El ascensor para muy arriba:  dar valor de correccién con ,,- .
El ascensor para muy abajo dar valor de correccién con ,,+.
(Diferencias entre las direcciones se igualan con valores medios. Para mayores desviaciones)
indicar el error del ajuste en la misma parada o bien la velocidad intermedia.

Descripcion Pagina 89
EKM64/65 REKOBA
Maniobra para ascensores de 100

0170090



Entrada manual/Correccién

Los parametros identificados en la representacion ,,El significado de los parametros DSE64 ““ pueden ser
introducidos o corregidos. Los pasos de programacioén ,, Entr. manual“ y ,,Correccion® funcionan bajo el mismo
esquema.

Con Entrada manual se dan los valores de distancias en [mm]
en referencia a la base 0.( sobre O=positivo, por debajo de O=negativo)

DSE64—-Menu
Entrada manual

Con Correccion se introducen +/- valores para la modificacion
de los valores existentes.

DSE64—- Menu
Correccién

La introduccién ird apareciendo en el display en pasos individualizados

p.E. Entrada manual DSE-— 1l.posicidén piso E 2 .posicidén piso E..
Pisos 0 mm 0 mm
Reajuste lineal

En ,,Correccion® existe un parametro adicional ,,Reajuste*. Sirve para reajustar medidas del hueco, cuando se
utiliza un sitema de cable para la transmisién de movimiento de la cabina, el cual precisa un reajuste cada cierto
tiempo para corregir desviaciones. El manejo se realiza como sigue:

- utilizacion de la desconexion de los HKI (Opciones/impulsos-correccion=no)

- viaje de test desde 1. Piso hasta el piso superior

- Pulsar la tecla (<) , leer valor ,,correccién® (con signo)

- Introducir como ,,Reajuste
Se debe realizar una repeticion del test correccidn a 0. Utilizacion de HKI otra vez en su estado anterior.

Opciones

Disponibles para seleccién:
impulsos-correccion:  si, no se utiliza la entrada E4 (HKI)

Dist. deslizamiento:  pasivo

parada previa adicional Considerar la dist. deslizamiento del DSE64

(para variadores sin propiedad de viaje con curva maxima)

La consideracion de la distancia de deslizamiento se produce con la seleccidn de una velocidad
inferior cuando la distancia del piso no es bastante para el deslizamiento y la distancia de frenado.

Para ello la instalacion debe estar equipada con la correspondiente velocidad.

Copia

Este punto del menu contiene los trabajos de toda la informacién del DSE64.
Esisten las funciones:
- Grabar estado: Se graban los actuales datos en un depdsito de memoria (en la misma EEPROM)
Esto es recomendable despues de ajustes completo y antes de modificaciones criticas.

- Recuperar copia: recuperar grabacion del depdsito de memoria (los datos actuales se sobrescriben)

- Borrar todo: borra totalmente los actuales valores (excepto la copia de seguridad). Esto es
necesario en caso de utilizar el equipo programado en otra instalacion.

Es posible una grabacién en un fichero en el ordenador con ,,PARA64* con la funcién ,,Copiar pardmetros “
(grabacion de la totalidad de parametros del EKM).
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El significado de los parametros del DSE64

Parametros
Introduccién con Parametr. Aprender | Programacion
Ent.man. Hueco Piso posible correcciéon
DSE-N. pulsosl Emisor 1) ) .
DSE- J-volante Emisor 1) ‘r . . Piso superior 1
DSE-reduccién Emisor 1) J Distancia HK
4

HKU-Pos. X 1) Posiciéon HKO
HKO-Pos. X 1)
D1stan01g (freno) 4 Piso 2
Vmax-dist. X X
V4-dist. X X
V3-dist. X X
V2-dist. X X
V1-dist. X X
Dist.-paro-electr. X X
Vi-dist. (Inspektion) |x X 3.Piso %
exactitud en nivelar. X X
Zona puerta X X
Posicion de pisos
Piso susperior X x2) X X
3.Piso X x2) X X 2.Piso I
2.Piso X X2)  x X Base-cero 3) Lol
Piso inferior 3) X X ()

Posicion HKU- ¥

Distancia HK

Distancias HK:

Piso inferior

Los interruptores de correccion previa se instalan en la instalacién como sigue :
Distancia de frenado Vmax-dist. + 10cm reserva de ajuste
(con variador sin marcha con curva maxima:2xVmax-dist.+10cm)
Distancia (freno): (f[mm]) para el piso de destino con diferentes velocidades
Estos valores son iguales para todas las plantas.

-Vn:

-VO0: (Nivelacién)
-Vi: (Inspeccién)

-V1-Vmax:
-Zona puerta:

exactitud al nivelar
Dist.-paro-electr., punto de stop al llegar al piso

distancia de frenado con marcha rdpida inspeccién
,,dist. Frenado real “
distancia para maxima renivelacién y posible apertura anticipada de puertas

1) Estos valores contruyen la escala para el sistema copiador (mm/Puls).
Una correccion s6lo es conveniente tras un cambio de componentes.

2) La aceptacion de la posicion de pisos con ,,Aprender hueco® se lleva a efecto cuando en todos los pisos
existen los interruptores de ,,Zona puertas externa“ y su nimero es correcto con lo registrado en el V.

aprendizaje.
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3) La base cero se puede introducir tomando como base los planos de obra existentes desde “piso inferior”
en mm

7. Niveles de programacion estandar :

7.1. Niveles de programacion estandar para la entrada

Con la utilizacién de niveles de programacion existentes se facilita la programacion de los pardmetros de

entradas de los niveles basicos. Para ello se tiene la ventaja de seleccionar un nivel apropiado y conectar con la

posibilidad de modificar las entradas de forma individual o bien completarlas.

La ocupacioén de las entradas en el nivel estdndar varia dependiendo de los parametros anteriores de ,,Copiador

de hueco* (Estandarl, Estandar2, digital ) y variantes de renivelacion (ver punto. 2.3.1.1).

Con el ,,Copiador de hueco digital”“ quedan fijadas las entradas E3, E4, E16 con las sefiales del DSE
E3=HKI, E4=HKu, E16=HK y las sefiales normales de hueco no son agregadas.

Los niveles de programacién estandar para las entradas se corresponden con las del EKM64. En caso de

EKMBG65 se precisan modificaciones sobre las inexistentes E13..E16 y las bornas E1..E5 para el DSE65 (ver

punto 2.3.1.3.).

Con el Menu de programacién de E/S se ofrecen los siguientes niveles de programacion para las entradas E1-
E16 y de los mddulos de cabina,,cuando esten previstos.

E-NivelEKM16: En las bornas E1-E16 continuan las funciones del EKM16
(Bornas el-e16) .

E-Nivel-EKM64-1 Las sefiales de entrada se disponen con en el EKM16 pro funcionalmente no dispone
de utilidades multiples de las entradas.

E-Nivel-EKM64-2 Las senales de entrada se reordenan oportunamente. Este nivel es el que se ofrece
cuando no hay correspondencia con el EKM 16.

E-Nivel-EKM64-3 Con el acceso se establece como base la serie de sefiales como en el nivel 2. Se produce
por tanto una concentracién (acoplamiento de las funciones en las entradas no usadas).

E-Nivel-EKM64-K1  Este nivel produce un oportuno reparto de las funciones de entrada con la utilizacién
de un Modulo de cabina.

E-Nivel-EKM64-K2  Con el acceso se establece como base la serie de sefiales como en el nivel K1.
Se produce por tanto una concentracién (similar al nivel 3)
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E-Nivel EKM16 : Este nivel de programacién produce en las bornas de entrada E1-E16 del EKM64
Entradas E1-E16 la continuacién de las mismas funciones de las bornas el-e16 del EKM16.
La aceptacion con funciones del EKM64 son rechazadas en este nivel.

Borna Funcién-EKM64 Utilizaciéon con EKM16 Efecto como funcién EKM64

El- EKM16-el  impulsos contadores Impulsos 2.3.1.1

E2 EKM16-e2 con E6=0 Célula (Pulsador apertura puerta) Célula P1 233
con E6=1 ver mas adelante

E3 EKM16-e3  enrasado Enrasado 2.3.1.1
enrasado inferior (con renivelacion) Enrasado-infer. 2.3.1.1

E4 EKM16-e4  Correccién (con Estandarl) Correccion 2.3.1.1
Correccion inferior (con Estandar2) Correccion-infer. 2.3.1.1

E5 EKM16-e5 con E6=0 Bloqueo llam. exteriores Bloqueo llam. ext 2.3.8.

con E6=1 consultar mas adelante

E6 EKM16-e6 con E6=1 Inspeccién/Recuperacién- ON actuan con se indica a continuacion:
Conexion de la entradas
E6 E2 ES E8
Recuperacion On (parado) | 1 0 0 1
" Marcha sub. | 1 1 0 1 1= con sefial
" Marcha baj. | 1 0 1 1 0= sin tensioén
Inspeccién On (parado) | 1 0 0 0

" Marchasub | 1 1 0 0

" Marcha baj 1 0 1 0
E7 EKM16-e7 enrasado superior (con renivelacion) Enrasado—-super 2.3.1.1
ES8 EKM16-e8 con E6=0 control tiempo de recorrido Motor parado 2.3.2.

con E6=1 siehe dort

E9 EKM16-e9  Maniobra de bomberos Bomber_ Inter. 2.3.7.1
EI0 EKM16-el0 Cargacompleta Completo 2.3.8.
ElIl EKM16-ell Ascensor simple (con servicio grupos) Asc. simple 5.2.
E12 EKM16-el2 Puerta l estd cerrada Final P1 233
EI3 EKM16-el3 Puerta?2 estd cerrada Final P2 233
El4 EKM16-el4 Célula puerta?2 Célula P2 233
El15 EKM16-el5 Pulsador cierre de puerta Puls.cierre-pta 233
ElI6 EKM16-el6 Correccidn super. (con Estandar2) Correccion-super 2.3.1.1

Diferencias con el EKM16:

- Correcciones en Estandar 2 con EKM64 con E4 y E16 separados (ninguna alimentacidn sobre contactores de
direccién).

- Diagrama de hueco Estandar 1: consultar sobre la parada inferior ( también es preciso enrasado y los impulsos

deben ser mas largos)

- Viajes preferentes con ,,E9+E10+Llam. cabina “ desaparece.
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Bornas de ocupacion de bornas con E-Nivel:

(por fuerzz con)

Entrada EKM64-1 EKM64-2 (3) EKM64-K1 (K2) (Copiador digital
EKM64 (Modulo de cabina) (de hueco
El Impulsos / Impulsos baj. Correccién/C-infer -
E2 Célula pta. 1 - /Correccién super. -
E3 Enrasado\ Enrasado infer. Impuls /Impuls ab - (HKI)
E4 Correccion / C-infer. - /Tmpulsos sub. - (HKu)
ES - \paro electrico Enrasado\Enrasado infer. Bloqueo llam. exteriores
E6 Inspeccién-ON - \Enrasado super. Recuperacion-ON
E7 - \Enrasado super - \paro electrico -
ES8 Motor_parado Motor_parado Motor_parado
E9 - /Impuls sub. Inspeccién-ON -
EI0  Carga completa Recuperacién-ON Carga completa
ElIl  Recuperacién-ON Insp.Recup -sub Recuperacién-sub
E12  Insp.Recup.-sub Insp.Recup-baj. Recuperacion-bajada
E13  Insp.Recup-baj Célula puerta 1 -
El4  Célula puerta 2 Célula puerta 2 -
( Disponible cuando existen dos puertas)
E15  Pulsador cierre puerta Pulsador cierre puerta -
El6 - /Correccion super. CompletoZ.)/ - ’\ (HKo)
| K1.1 Correccién/C-infer K2.1 Inspeccién-ON \
K1.2 -  /Correccién super K2.2 Inspeccién -sub
K1.3 Impulsos / Impulsos baj K2.3 Inspeccién -baj
K1.4 - /Impulsos sub K2.4 Célula puerta 1
K1.5 Enrasado\Enrasado infer K2.5 Célula puerta 2
K1.6 - \ Enrasado super K2.6 Pulsador cierre puerta
K1.7 - \paro electrico K2.7 -
K1.8 - K28 -
( Con copiador digital las bornas K1.1-K1.7 quedan libres de sefales de hueco )
(asi las funciones de K2.1-K2.6 se transfieren al 1. Modulo.)
Observaciones:

1. La ocupacién de bornas en los grupos compactos 3 und K2 sucede por la concentracion de sefiales.
2. Con la utilizacién del nivel EKM64-2 con Copiador digital de hueco, E1=Carga completa.

3. Las sefiales de hueco con ,, / “ resultan de la eleccion del Copiador de hueco: Estdndar1/Estandar2.
4. Las senales de hueco con ,, \ “resultan de la eleccidn:

sin \ con Renivelacion
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7.2. Niveles de programacion de Bornas 21-48
Nivel-L1: Llamada/posicion: Nivel -L2: Llamada/posicién:
selectivo sub/baj. (2 pulsadores) baj. o colectivo (1 pulsador)
hasta 6 Pisos - una puerta hasta 8 Pisos - una puerta
(como EKM16/6QQQS) (como EKM16/8QQS)
Borna
EKM64 Piso Funcién EKM64 Piso Funcién EKM64
Llam. cabina Llam. cabina
21 1 Llam.-cabi.-P1-HO1 1 Llam.-piso-T1-HO1
22 2 " —-HO02 2 " -HO2
23 3 " -HO3 3 " —-HO3
24 4 " —-HO04 4 " -HO04
25 5 " -HO5 5 " —-HO5
26 6 " —-HO06 6 " -HO6
Llam. pisos
27 t4 Llam.-sub- P1-HO4 | 7 " -HO7
28 42 Llam.-sub- P1-HO02 8 " -HO8
Llam. pisos
31 u 1 Llam.-sub- P1-HO1l 1 Llam.-??? -P1-HO1l
32 2V Llam.-baj— P1-H02 2 " -HO2
33 3v Llam.-baj- P1-HO03 3 " -HO3
34 4v Llam.-baj- P1-HO04 4 " -HO04
35 5% Llam.-baj- P1-HO5 5 " -HO5
36 6V Llam.-baj- P1-HO06 6 " -HO6
37 45 Llam.-sub- P1-HO5 7 " -HO7
38 43 Llam.-sub- P1-HO3 8 " -HO8
Posicién 1:1 Posicién 1:1
41 1 Posic-1 a 1 -HO1 1 Posic.-1 a 1-HO1
42 2 " -HO02 2 " -HO2
43 3 " -HO3 3 " -HO3
44 4 " -HO04 4 " -HO04
45 5 " —-HO5 5 " —-HO5
46 6 " -HO06 6 " -HO6
47 7 " -HO7
48 8 " —-HO8

Las Funciones-??7?de las bornas de llam. de pisos son como llam. colectivas: Llam.-wild-P1-HOx.
Son llamadas selectivas en bajada hasta planta baja (L1am.-baj—P1-HO0x); por debajo de este piso
y la planta baja son selectivas en subida (L1am.-sub—P1-HOx). La posicién de la planta baja

se ajusta en la programacién base.

Las bornas colocadas se corresponden ahora con el correspondiente nimero de paradas (programacién base).
En caso de desprogramacion las bornas no utilizadas no se modifican.
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Nivel de programacion para las bornas 21-48

Nivel-L3: Llamada/posicion:

baj. o colectivo (1 pulsador-)

hasta 4 Pisos - dos puertas

(como EKM16/8QQS para 2 puertas
Borna
EKMo64 Piso Funcién EKM64

Llam. cabina
21 1 Llam.- cabi -P1-HO1
22 2 " -HO2
23 3 " -HO3
24 4 " -HO04
25 1 Llam.- cabi -P2-HO1l
26 2 " —-HO2
27 3 " -HO3
28 4 " —-HO04

Llam. pisos
31 1 Llam.- ??7? -P1-HO1l
32 2 " —-HO2
33 3 " -HO3
34 4 " —-HO04
35 1 Llam.- ??7? -P2-HO1l
36 2 " —-HO2
37 3 " -HO3
38 4 " —-HO04

Posicién 1:1
41 1 Posic.-lal -HO1
42 2 " —-HO2
43 3 " -HO3
44 4 " —-HO04
45
46
47
48

Las Funciones-???de las bornas de llam. de pisos son como llam. colectivas: L1lam.-wild-P1-HOx.
Son llamadas selectivas en bajada hasta planta baja (L1am.-baj—P1-HO0x); por debajo de este piso
y la planta baja son selectivas en subida (L1am.-sub—P1-HOx). La posicién de la planta baja

se ajusta en la programacién base.

Las bornas colocadas se corresponden ahora con el correspondiente nimero de paradas (programacién base).
En caso de desprogramacion las bornas no utilizadas no se modifican.
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Nivel de programacion para las bornas 21-48

(Grupos de ascensores)

Nivel-LG1 Llamada/posicion: Nivel -LG2  Llamada/posicion:
selectivo sub/baj. (2 pulsadores-) selectivo sub/baj. (2 pulsadores-)
hasta 8 Pisos - una puerta, grupos hasta 4 Pisos - dos puertas, grupos
(como EKM16/8QQS-G) (como EKM16/8QQS-G)

Borna

EKM64 Piso Funcién EKM64 Piso Funcién EKM64
Llam. cabina Llam. cabina

21 1 Llam.-cabi.-P1-HO01 1 Llam.-cabi.-P1-HO1

22 2 " -HO02 2 " -HO02

23 3 " -HO3 3 " —-HO3

24 4 " -HO04 4 " -HO04

25 5 " -HO5 1 Llam.-cabi.-P1-HO1

26 6 " —-HO6" 2 " —-HO02

27 7 " -HO7" 3 " -HO3

28 8 " —-HO8" 4 " -HO04
Llam. pisos Llam. pisos

31 1 Llam.-sub -P1-HO1l 1 Llam.-sub -P1-HO1

32 2 Llam.-?? -P1-HO2 2 Llam.-?? -P1-HO2

33 3 Llam.-?7? -P1-HO03 3 Llam.-?7? -P1-HO3

34 4 Llam.-?7? -P1-H04 4 Llam.-baj -P1-H04

35 5 Llam.-?? -P1-HO5 1 Llam.-sub P1-HO1

36 6 Llam.-?? -P1-HO6 2 Llam.-?7? -P1-HO2

37 5 Llam.-?? -P1-HO7 3 Llam.-?? -P1-HO3

38 3 Llam.-baj -P1-H08 4 Llam.-baj -P1-H04
Posicién 1:1 Posicién 1:1

41 1 Posic.-lal -HO1l 1 Posic.-lal -HOl

42 2 " —-HO02 2 " —-HO02

43 3 " -HO3 3 " -HO3

44 4 " —-HO04 4 " -HO04

45 5 " -HO5 5

46 6 " -HO06 6

47 7 " —-HO7 7

48 8 " -HO8 8

La distribucién representada se refiere a grupos de ascensores con reparto de llamadas ( ver Pt. 5.1.).

Con el reparto de las llamadas exteriores se distribuyen

al Ascensor 1 las llamadas en bajada y al _Ascensor? las llamadas en subida.

Las llamadas de los pisos extremos se conectan en paralelo en ambas maniobras.

Las bornas colocadas se corresponden ahora con el correspondiente nimero de paradas (programacién base).
En caso de desprogramacion las bornas no utilizadas no se modifican.
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7.3. Nivel de programacion para las salidas de relés A1-A9
Estandar-1Pta. Estandar-2Ptas. FSM1-1Pta. FSM1-2Tiir

Borna

EKMo64 Funciones Funciones Funciones Funciones

Al Abrir Pta.P1 Abrir Pta.P1 Abrir Pta.P1 Abrir Pta.P1

A2 Cerrar Pta.P1 Cerrar Pta.P1 Cerrar Pta.P1 Cerrar Pta.P1

A3 Répida Répida Répida Répida

A4 Lenta Lenta Marcha Marcha

AS Baj Baj Baj Baj

A6 Sub Sub Sub Sub

A8 Préoxima-A-baj Abrir Pta.P2 Préxima-A-baj Abrir Pta.P2

A9 Préoxima-A-sub Cerrar Pta.P2 Préoxima-A-sub Cerrar Pta.P2

(como EKM16) (como EKM16)
FSM2-1Pta. FSM1-2Ptas. Variador- Variador-

EKM16-1Pta. EKM16-2Ptas.

Borna

EKMo64 Funciones Funciones Funciones Funciones

Al Abrir Pta.P1 Abrir Pta.P1 Abrir Pta.P1 Abrir Pta.P1

A2 Cerrar Pta.P1 Cerrar Pta.P1 Cerrar Pta.P1 Cerrar Pta.P1

A3 Marcha Marcha Viaje a piso Viaje a piso

A4 Lenta Lenta Lenta Lenta

AS Baj Baj Baj Baj

A6 Sub Sub Sub Sub

A8 Préxima-dir-baj Abrir Pta.P2 Préxima-dir-baj Abrir Pta.P2

A9 Préxima-dir-sub Cerrar Pta.P2 Préxima-dir-sub Cerrar Pta.P2
(como EKM16) (como EKM16)
(con Variador ) (con Variador )

- Las salidas de relés en conexion con la alimentacion y las bornas especiales estdn explicadas en el Pt.2.2.2.

Para mas informacioén ver puertas (Pt. 2.3.3.) y accionamiento (Pt.2.3.2.).

- La préxima direccién (Tipo A) (Pt.2.3.5) puede desprogramarse con la programacion de E/S ,,Simple* de
A8/A9 a otras indicaciones de fases de tiempos.
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Resumen de contenido de las funciones de entrada y salida

La serie de representaciones se corresponden con las funciones existentes en la programacién de E/S.
Las bornas de caracteristicas necesarias (Entrada, A (S) Salida, Universal) estan indicadas.
Las funciones estdn descritas en los puntos de la descripcidn indicados con la abreviatura (P.:....):

meni de funciones
Llamadas U (P.2.34)

Tipo llamadas  Puerta Piso
Llam.-inter- Y 3

Llam.-cole-
Llam.-sub-
Llam.-baj- T1/T2-\ HI1-64
Llam.-prefE-
Llam.-prefG-
Llam.-max-

Llam.-min- J J

Especial-(1-4) / P1-64 (s6lo para software especial segtin la descripcion)
Handicap-(1-4)-Ent./Sal./Uni-P1-64 E/S/U

Indicaciones A (P.2.35)
Funcién sefnalizacion Codigo/Tipo Pin o piso
Posicion lal P1-64

BCD/ GRAY/ BIN/ libre ~ POp
Ninguna posiciéon

Destino lal P1-64
BCD/ GRAY/ BIN/ libre ~ POp
Ninguna destino

Gongo de cabina

Gong de piso P1-64

Préoxima direcc. Sub. / baj. P1-64  (Tipo A por cada parada)
Préoxima direcc. A/B/C/D/E/F sub / baj. (s6lo simple)

Avisos: indicacién de enrasado / llamada disponible/ Superacién tiempo recorrido/

averia de puerta/ averia captacion / Servicio especial / Viaje preferente /
Temperatura motor.

Accionamiento (P.2.3.2)
L Salida(A) Entrada (E)
Sub V_MAX Motor parado
Baj V_Inspeccion Control motor
Principal V_1 Control SIS
Viaje piso V_2 Control SIS-2
Marcha V_3 Control SK2
Rapida V_4 Control SK2-2.
Lenta Comiin SKO (P 2.2.3.)
Nivelacién comun Puerta -S (P 2.2.3.)
Renivelacién Comun parada emerg. (P 2.3.6.)
Lenta + renivelacién
Motor libre 1..4
Motor codificado 1..4
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Puerta (P.2.3.3)

L Salida(A) Entrada (E)
Abrir puerta  P1/P2 Célula P1/P2
Cerrar puerta P1/P2 Pulsador cierre puerta
Apremio P1/P2 Pulsador cierre severo
Enclavar Final cerrado P1/P2
Abrir-puerta-perma P1/P2 Pulsador apertura puerta ~ P1/P2
Cerrar puerta-perma P1/P2 Final abierto P1/P2
Cerrojo Tipo2 P1/P2 Puerta piso abierta P1/P2
Bloqueo apert. puerta P1/P2
Pulsador apertura comin
Macro bloqueo puerta 1.4
HKunciones especiales (P.2.3.7)

—— Entrada-SET1 (E) Entrada -SET2 (E) — Salida (A)

Bomberos extern -1..16 Bloqueo marcha Fuera servicio

Bomberos intern Evacuacién asc. emerg. Evacuacién activa

Viaje parking-1..4 Puls. Temp. carga Fin aviso incendio

Paro Aviso incendio Standby-1

Evacuacién Bloqueo viaje -sub Standby-2

Bloqueo viaje Bloqueo viaje -baj Relé viaje descenso emerg. (P. 2.2.3.)

Viaje calentamiento Aviso incendio P1..64 Registro carga

Paro por barrera Senal mando ascensor

Mando ascensor

Bloqueo evacuacién

Tensién emergencia activa

Transporte-Ent. 1..8 Transporte-salida 1-8

Especial Especial
Inspecciéon/Recuperacion (E) (P.2.3.6)

— Inspeccién-ON Recuperacion-ON Insp.Recup.-Sub
Inspeccién-Sub Recuperacién-Sub Insp.Recup.-Baj.
Inspeccién-Baj Recuperacion-Baj I/R-Lenta

Pulsador RESET
Copiador de hueco (E) (P.2.3.1.1) (digital P.2.3.1.2)
—Impulsos Enrasado Correccién Paro eléctrico HKU
Impulsos-Sub  Enrasado-Sup. Correccién-Sup. Zona de puerta HKO
Impulsos-Baj Enrasado-Inf. Correccién-Inf. HKI
Control llamadas/Pesacargas (E) (P. 2.3.8)
— Carga completa Bloq. Llam pisos Asc. simple (P.:4.2) Indicacién sobrecarga
Sobrecarga Bloqueo llam. Sobrecarga ENS81 Sobrecarga-2

Entradas EKM16 P.: 7.1. E-Nivel EKM16): EKM16-E1 hasta -E16

AWMG64: ver descripcién del AWM64

Sin funciones: en caso de bornas no programadas y borrado de funcién de bornas
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