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O Genius Flash é uma evolugdo conceitual na linha de comandos Genius, com tecnologia voltada a
digitalizagdo do pogo. Essa nova tecnologia consiste em medir a distancia entre os pavimentos, tragar e
executar a curva de velocidade mais eficiente para o trajeto.

E a solugdo ideal para elevadores que necessitem de alto desempenho, prédios comerciais e
hospitalares, podendo também, ser aplicado a prédios residenciais e cargueiros.

O responsavel pela digitalizagdo do pogo € a placa seletora, a qual sera objeto de estudo deste
documento.

Ao término da leitura desse documento, vocé sera capaz de:

— ldentificar quais elevadores o Genius Flash é aplicado;

— Conhecer o principio de funcionamento e a funcao de cada dispositivo envolvido;
— Instalar e testar;

— Configurar o comando para determinada aplicagao;

1.1 — Aplicacdo
— Comandos com inversor (variador de frequéncia — VVVF).

— Comandos com conversor estéatico (CC).
— 32 pavimentos; até 4.0 [m/s]

2 — Diagrama em blocos simplificado

URM2
SuperURM

| Placade | Multi URM2
| Chamadas | Carros |[SuperURM

URM2
SuperURM

. 4
Serlal 1 > “l
Pla?‘a Gera seletor / Limites
|
Genius S— g
| irecdo / Partir Seletora
Monitoramento
Encoder | EI
DriVer \] Controle Multi-speed V,/ P|aca /\-\-
Seletora ﬁ
Controle
T Enc oder
() Limites =
Motor Freio <j —
— JSegurangaf ___ /
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3. Conhecendo a placa seletora

Alimentacio
Saida rele seguranga

Canais do encoder{
!.I, {4

: - “wen (XYY
Controle drwer‘ = L o

W Comunicacdo paralela c/ placa Genius

UMD ) L
VAN WA A

e A AR RN MU ERERL!

Serial 3
Serial 2
Serial 1
Serial 0

Placa Seletora

Placa Seletora

Setor

4. Definindo res

Controle Monitoramento
Alimentacdo / Fontes Utiliza Utiliza
Saida rele de seguranga Utiliza Utiliza
Camuniicers peiElek Utiliza Nao utiliza
Com a placa Genius
LEDs de status e sinalizagao Utiliza Utiliza
Pogo/comando Utiliza S6 Seguranca
Limites Utiliza Utiliza
Canais do encoder Utiliza Utiliza
Controle do drive Utiliza Nao utiliza
Serial 0 URM e SuperURM URM e SuperURM
Serial 1 Comunicagao Genius Nao utiliza
Serial 2 | Comunicagéo carro2 ou Despa Nao utiliza

onsabilidades

4.1 — Placa Genius

A placa Genius continua exercendo o papel fundamental no funcionamento do comando. Abaixo
segue as principais determinacgdes:
— Define o destino do elevador (1):
— Registra e ilumina as chamadas (2);
— Controla o funcionamento das portas, ventiladores, rampa elétrica;
— Monitora linha de seguranga;
— Gera sinalizagdo e fungbes dedicadas como: ascensorista, servico hospitalar de emergéncia,
servigo de mudanga, servico de bombeiros, etc;
Deixa de controlar o seletor e a motorizagado. Vé indiretamente os limites de velocidade (exceto os
de parada).

CDI-00-208 — Manual placa seletora www.infolev.com.br 4 de 33


http://www.infolev.com.br/

(1) — operando em multi-carros, quem define é o carro mestre ou placa Despa.
(2) - direta ou indiretamente, através das placas de chamadas ou outro carro.

4.2 — Placas seletoras

4.2.1 — Seletora controle

Seu objetivo é posicionar e movimentar a cabine, substituindo o seletor do sistema convencional.
Para tanto, é necessario executar diversas fungdes secundarias, dentre as quais, podemos citar:

— Aprender e armazenar a distancia entre os elementos do pogo (limites e pavimentos);

— Calcular a velocidade maxima permitida em cada limite de redugao;

— Verificar o pavimento de destino, se o elevador pode partir e se movimentar (segurancga);

— Informar a placa Genius: zona de porta, seletor inicializado, pavimento atual e avangado;

— Definir a velocidade de viagem e o melhor ponto de desaceleragao;

— Controlar o freio e o drive (inversor e conversor);

— Monitorar os limites de redugao e verificar através do canal do encoder, se o carro excedeu a
velocidade permitida.

4.2.2 — Seletora monitoramento

E uma placa redundante, com o unico objetivo de monitorar o excesso de velocidade nos limites de
redugao.

Esse capitulo aborda como a URM2 se comporta, quando conectada as placas seletoras (controle e
monitoramento).

Display de cristal liquido:
responsavel por mostrar as informagdes de
programacao contidas no produto
a ser programado

Caixa plastica:
responsavel por acomodar a placa,
membrana e display da URM2

s 4 N
IEI Mostra o status. R
El Acesso aos pardmetros
Data, hora, rotagao, etc. L. )
\ y =
e f iy
Limites de velocidade [F3| Falhas e eventos
\ o .
a ™ fF- =)
IEI Debug EI Posicao dos elementos
L N&o implementado F1F2 I F3 L 2
FalirsiliFe
N\ ( )
A F7 nooe I
Avanca parametro e Monitor de deslocamento
Navega entre telas A g
\ J < oK
F ) ] = . i
. Visualizagdo da
|§| Decrementa parametro 5 <
0 versao/serial number
\ » v
F E s —
N Altera modo navegacao:
Reseta parametros/falhas x1, x10, x100, x1000
\. J L Alterna escala )
2 N ~
Retorna parametro e Faz %
A gravagdo de
e [ E Incrementa parametro ] orSctins
- - \ )
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5.1 — Telas de status (F1)

Para acessar as telas de status, aperte “F1”. Para navegar entre elas, aperte as teclas “seta sobe”
ou “seta desce”.

5.1.1 — Status — sistema

Seletora Controle Seletora Monitoramento

Pavimento wp PHL/HE J.24 M |4 Posicao em metros MOMT TUR |4 placa monitoramento
operagéo + diregdo AT T LI2 <@ Limite de redugéo L 4 Limite de redugéo
Velocidade [}, 25 [M/5] MI/E | 4m Vel selecionada Velocidade mp i, 21 [M/5]
Rotacao {153 [RPMJ  IN! |4 Status - inicializando

A velocidade mostrada é a lida pelo canal do encoder.

Pressionando a tecla ““MODE"", é possivel alternar entre a escala de metros (decimal) e pulsos
(hexadecimal).

5.1.2 — Status — data e hora

Seletora Controle

Data do sistema @[[ATH 25/H3. 24|
Hora do sistema mp|[HHH | 1524

Hora parcial M HORPARC . HEHENY

Horas total ;HORTOTHL  HENEHNT

Para ambos os modos de operacgao, € mostrado a data e hora do sistema, bem como a quantidade
de horas desde o ultimo reset (Hora parcial) e a quantidade de horas total.

A data e hora do sistema ¢ utilizada para registrar falhas e eventos. A placa Genius transmite, via
serial, o sincronismo para a placa Seletora Controle, que por sua vez, retransmite a placa Seletora
Monitoramento. Deste modo, para configurar a data e hora do sistema, basta alterar os parametros da placa
Genius.

A hora parcial € um indicativo de quanto tempo o0 comando esta funcionando de maneira ininterrupta
e as horas totais servem para agendar manutengdes preventivas nas placas e comando. O parametro
hortotal é armazenado de hora em hora.

5.1.3 — Status — quantidade de manobras

Seletora Controle

Qtde. Parcial Manobras mp [JTE
Qtde. Total Manobras mp [JTF

o |
o |
o |
o |
o |
o |
o |

on_4

Seja em modo automatico ou manual, toda vez que a placa seletora de controle realiza uma
manobra, tanto o parcial quanto o total € incrementado. Entende-se por manobra: selecionar qualquer
estagio de velocidade, abrir o freio, movimentar-se, parar e fechar o freio.

Pode-se utilizar este parametro para programar uma preventiva no freio ou justificar uma troca de
contatoras pelo desgaste mecanico, por exemplo.

A quantidade total de manobras é um parametro ndo-volatil, sendo armazenado de hora em hora.
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5.1.4 — Status — grandezas dinédmicas

Seletora Controle

Velocidade [m/s] mp |/
Aceleragdo [m/s?] mp 1
Jerk [m/s?] ® | JE

§.05CM/5]
4’ JACM50]
8680533

Esta tela mostra dinamicamente, as grandezas vetoriais envolvidas no processo de movimentagao
do elevador. Para se ter mais precisao, essas informacgdes sado extraidas do canal do encoder.

5.1.5 — Status — Tempos de aceleragdo e desaceleracao

Aplicada somente a seletora de controle, essa tela fornece o tempo
medido de aceleracdo e desaceleracdo do carro. Foi implementada para
que o técnico tenha uma referéncia se o driver esta executando as curvas
coerentemente com o tempo programado no driver.

O indicio de que essa verificagdo deve ser feita, € quando 0s vbx} - - /- - - - 5 ———— %
valores de antecipacdo de corte ficam acima de 1 [m], ou mesmo estando
zerado, o carro anda muito tempo na velocidade de nivelamento. 1 Tace

Pode-se alinhar o programado e o executado de duas maneiras: 1)

Alterar ganhos ou rampas de aceleragéo e desaceleragao no driver, de modo que o executado fique proximo
ao programado na seletora de controle; 2) manter a programacao do driver e alterar os paradmetros de
aceleracao e desaceleragao na seletora, para valores proximos aos medidos.

Realizando qualquer um dos dois processos acima, as antecipagcdes de corte precisam ser
novamente aferidos.

E inicializado a contagem do tempo de aceleragdo a partir do momento que a seletora de controle
identifica movimentacao pelo canal do encoder. Para a contagem ao atingir a velocidade de referéncia.

A contagem do tempo de desaceleracao é feito de modo similar, com a diferenca que para a
contagem ao atingir a velocidade de nivelamento, portanto, ficando ligeiramente menor do que realmente é.

Nota: esse recurso fornece uma ordem de grandeza temporal e ndo deve ser interpretado rigorosamente.

5.2 — Parametros de configuragéo (F2)

Seletora Controle e Seletora Monitoramento

VELOC T TATE NOMIN |4 Identificagao parametro
Ndmero do parametro mp FREET - THEIER Y |4 Valor decimal
Passo wp |} | MGG |4 Valor hexadecimal
DEAGLEENGE I EH N TN | e Valor binario

A lista com a descricao de todos os paradmetros da placa seletora esta no documento CDI-00-182.
Caso nao tenha, fagca o download pelo aplicativo Infolev ou solicite ao seu consultor técnico, comercial.

Essa programacdo devera ser feita na seletora de controle, que por sua vez transmitira
automaticamente todos os dados a placa seletora de monitoramento. Deve-se programar apenas o
parametro FOO0O, na seletora de monitoramento.

Abaixo segue explicagao para realizar as principais operagoes.

Alterar o passo ou multiplicador: tecla MODE

Navegar entre os parametros: utilize as setas de subida e descida, para incrementar e decrementar. O
multiplicador, serve para que 0 avango ou regresso de parametros seja maior.
Ex: FOO0, multiplicador x10 + tecla subida a seletora ir4 para FO10

Alterar valor dos paradmetros: utilize as setas direita e esquerda. Utilizam a mesma logica do
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multiplicador descrito acima. Para alterar é necessario que F1023 =5
As alteragbes de pardmetros sdo validas até que a seletora seja reinicializada. Util para fazer testes e
retornar aos valores originais, sem perda de informacéo.

Gravando parametros: aperte a tecla PROG. Para gravar é necessario que F1023 =7
Depois de realizar todos os testes, e com a certeza de que os parametros estdo corretos, realize esse
procedimento para que os dados carregados toda a vez que a placa for resetada.

“Resetando” parametros: aperte a tecla RST. £ necessério que F1023 =7
Grava na memoria os valores padrao. E necessario reconfigurar a placa para que volte a funcionar.

5.3 — Falhas e eventos (F3)

Seletora Controle e Seletora Monitoramento

FESET SEL. MOM!  |4m Descrigdo do evento
Complemento mp FMNERE | /HC AT
Data mp| & /1912 [N:f] |4@ Hora
Passo / N° erro mp [ | EHYS PR -2! |€ Pavimento do evento

Seguindo as caracteristicas da linha Genius, as placas seletoras também armazenam 102 falhas e
eventos.

A navegacéao é feita pressionando as setas de subida e descida, fazendo com que o numero da
falha ou evento (42 linha) incremente ou decremente. Assim como nos parametros, essa navegacéo é
vinculada ao passo.

Se quisermos “pular” de 10 em 10 eventos, basta que o passo esteja configurado no x10. Para
altera-lo, basta pressionar a tecla “MODE"".

O detalhamento das falhas e eventos, podem ser verificadas no CDI-00-182 (Lista de parametros /
falhas e eventos da placa seletora).

Para limpar as falhas e eventos, ter certeza que esta na tela F3 e apertar a tecla RST.

5.4 — Limites de velocidade (F4)

5.4.1. — Velocidade maxima permitida

Seletora Controle e Seletora Monitoramento

Identificagdo do limite mp| Cl/ 1
I Tisd
L Ll 1
I 111
(I E|
I Tisd
L i i

IS5 M5 |4 Veloc. max. permitida
134 M/

Id s
(N

=T

o rr

muny——

(]
Lm

O Genius Flash segue uma nova linha de analise, tratando-se de limites de velocidade. Ela sera
abordada em um tépico apropriado.

Para facilitar o entendimento, vamos estudar uma das linhas. O raciocinio € o mesmo para as
demais.

Entéo se levarmos em conta a seguinte instrugao LSV1 C1 1.35 m/s, teremos:

LS |Indica se o limite é de subida ou descida
LS — Limite de subida
LD — Limite de descida

Indica o estagio de velocidade
Pode variar de V1 a V6

Indica qual curva de desaceleragao
Pode ser C1 ou C2

V1

C1

CDI-00-208 — Manual placa seletora www.infolev.com.br 8 de 33


http://www.infolev.com.br/

‘ 1.35 ‘ Indica qual a velocidade maxima em metros/segundo permitido naquele limite

Sendo assim, podemos dizer que LSV1 C1 1.35 m/s significa que: se a placa seletora estiver
utilizando a curva 1 de viagem, ao atingir a redugcdo da velocidade 1, subindo, o carro podera estar no
maximo a 1.35 m/s.

Esses valores sao obtidos de duas formas: dindmico ou manual, podem ser programados na placa
seletora de controle através do pardmetro F0045 em 0 ou 1 respectivamente. Padrdo F045 = 1.

Os valores dindmicos séo obtidos levando-se em consideragéo, principalmente, a distancia entre os
elementos do poco, a velocidade nominal e tempos de desaceleragao das 2 curvas permitidas. Portanto, se
alterarmos o parametro de tempo de desaceleragao da curva 1, por exemplo, observaremos a alteragao de
todos os valores relacionados a C1 (curva 1). Indiretamente, é possivel afirmar que esses valores ndo séo
configuraveis, pois séo resultantes de todo um conjunto de variaveis.

No modo manual (FO45 = 1) é necessario incluir os valores na programagéo da placa seletora de
controle, através dos parametros F0046 a FO055. A explicagdo de cada paradmetro, pode ser verificada na
instrucdo CDI-00-182 (Lista de parametros / falhas e eventos da placa seletora).

E previsto que o termo LSV1 ou suas derivagbes fiquem piscando. Isso indica que o limite esta
posicionado no po¢o de maneira que, a velocidade no ponto € superior a nominal. Em outras palavras, ndo
esta servindo ao propdsito.

Para navegar entre telas, pressione a seta de subida ou descida.

EYER Nem todos os drives suportam 2 curvas de aceleragédo e desaceleragéo de velocidade.

5.4.2. — Velocidade medida

Seletora Controle e Seletora Monitoramento

I IE|| AR RIRD T 357
(| R U R I | Y I I |
Identificagdo do limite mp! /1 | NN TM/5] | €@ Velocidade medida

Apertando a tecla F4 (novamente) é possivel verificar as velocidades que serdao medidas quando o
elevador passar pelos limites. Essas medigdes aparecem por apenas 10 segundos, apds esse tempo volta a
zerar os valores medidos.

Para navegar entre telas, pressione a seta de subida ou descida.

5.6 — Posigdo dos elementos (F5)

Seletora Controle Seletora Monitoramento

Elemento mp [PHI !
Posi¢ao superior mp 5} 1P — 4. 24 M
Posicdo mediana mpMET - 3.19 ™
Posig&o inferior mp || MF = J.04 M INFURMALDES
RO DISPOMN ii:1E1|i|5
Ind
Elemento mp PH1 | gERﬁPEEEEHHUMU
Posicao superior b 51D = fXARRICART E—
Posicdo mediana W PMET - HXEENIIHED
Posigao inferior mp || NF = FHENNIACLL

Podemos dizer que os elementos sao os dispositivos presentes no pogo, essenciais a localizagao e
posicionamento do carro.

E através desta funcdo, que visualizamos a posicdo de cada elemento depois de feito o
aprendizado. Repare que existe 3 posi¢cdes (superior, mediana e inferior). Elas existem pois os imas,
sensores, chaves eletromecanicas, possuem uma area de atuagdo. A posi¢cdo superior seria as medigoes
realizadas descendo, a posig¢ao inferior seria as medi¢des realizadas subindo e mediana seria a média ou
ponto central entre os dois pontos (superior e inferior).
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Esses dados nao estao disponiveis na seletora de monitoramento, pois ela ndo tem a realimentagéo
dos sensores de parada, etc.

Para navegar entre os diversos elementos (pavimentos e limites), pressione as setas de subida e
descida.

Utilizando a tecla “MODE”, é possivel alternar entre o posicionamento em metros (decimal) e em

pulsos (hexadecimal). Caso desejarmos, apagar todos os dados e refazer o aprendizado, basta pressionar a
tecla Reset.

Por ser obtido através de uma minuciosa leitura do pogo, esses parametros s6 podem ser
modificados fazendo novo aprendizado.

5.6 — Monitor de deslocamento (F6)

Seletora Controle Seletora Monitoramento

Posicao mp D5 51.86 ™
Origem mp ]| B4 BB MM
. Ti T | I
_Destlno »p %E'E i —ég a% h.". IMEFDRMBELTDES
Diferenca i | . NED DISPOMNITFELS
PHRH ESSE MOIO
Posicao mp P15 NHEAREYTET IE OPERRCAD. ..
Origem wp [0} | e e
Destino mp |JEST  HxHHGHIEDD
Diferenca wp |1} | - MrFFERFEESH

Toda vez que a seletora controle vai movimentar o carro, para fazer operagdes corretas, ele precisa
saber aonde esta e para aonde vai. Podemos visualizar, em tempo real, esse deslocamento através dessa
tela.

Para melhor compreensdo, a seletora automaticamente altera o fundo de escala [m], [cm], € [mm].

Pressionando a tecla “MODE”, é possivel alternar entre a escala de metros (decimal) e pulsos
(hexadecimal).

5.7 — Debug (F7)

Para acessar as telas de debug, aperte “F7”. Para navegar entre elas, aperte as teclas “seta sobe”
ou “seta desce”.

5.7.1 — Debug - target

Seletora Controle e Seletora Monitoramento

Pavimento destino mp
Pavimento atual mp
Posigdo avangada mp

[ i
maruruca

P
AP HNT B 4 Pos avangada anterior

De modo similar ao monitor de deslocamento, esta tela mostra em tempo real, a localizagdo do
carro, seu andar de destino e pavimento que ele consegue parar (posigao avancgada).
Dedicado a usuarios avangados.
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5.7.2 — Debug — monitor modo Aut

Seletora Controle e Seletora Monitoramento

Informa os pontos de corte de alta e de baixa, se esta ou ndo na zona de porta.
Dedicado a usuarios avangados.

5.7.3 — Debug — monitor erros

Seletora Controle e Seletora Monitoramento

Informa qual erro paralisou o sistema. Para mais detalhes, verifique CDI-00-182.

5.8 — Dados gerais (F8)

Seletora Controle e Seletora Monitoramento

Numero de série mp 5
Firmware wp .-
Modelo de placa wp M1 TFL

Cada placa seletora ter4 um numero de série exclusivo. E dtil no controle de qualidade, uma vez,
encontrado defeito na produgdo de um determinado lote de produto, o numero de série identificara
rapidamente quais as unidades que irdo ser afetadas.

O numero de firmware identifica as alteragcbes e implementacbes realizadas no software
embarcado.

6. Funcionamento

6.1 — Controle drive

O Genius Flash prevé 2 formas distintas de controlar o drive. Elas podem ser: multi-speed estatica,
multi-speed dinamica.

Para qualquer modo, o ponto de corte (inicio da desaceleragdo) é constantemente recalculado. E
levado em consideracdo: o tempo de desaceleragcdo do drive, velocidade atual do carro, distancia a ser
percorrida, perdas, escorregamentos, entre outros.
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6.1.1 — Controle multi-speed

O controle multi-speed é feito através das entradas digitais do

drive. A presenca ou nZo de tensdo em cada uma, vinculadas a voiagio 'f/rgradf‘/szd'g't\?f
associacdo de todas elas, define um estadgio de velocidade. E Alta 5 (WA5) | 1 1 1
praticamente imune a ruidos, mas limitada a quantidade de velocidades. Atad(vA4) | 1 | 1 | 0
A tabela ao lado mostra como as entradas digitais do drive Alta 3 (VA3) | 1 0 1
precisam ser ligadas para selecionar determinado estagio de velocidade. Alta2 (vA2) | 1 0| 0
Alta1 (VA1) | 0 | 1 1

Inspegéo (insp) 0 1 0

Baixa (nive) 0 0 1

Parado (para) 0 0 0

6.1.2 — Perfil estatico

O perfil estatico, consiste em moldar a curva de velocidade sobre patamares pré-definidos,
permanecendo-se algum tempo na velocidade selecionada, antes de iniciar a desaceleragdo. Sempre
teremos 8 estagios: parado, baixa, inspecao, alta1, alta2, alta3, alta4, alta5.

Com excecgao do estagio “parado”, todas as outras podem ser configuradas via URM2 / SuperURM
(ver CDI-00-182).

Velocidade nominal do carro [m/s]
1,00 | 1,50 | 1,75 | 2,00 | 2,50 | 3,00 | 3,50 | 4,00 | 4,50 | 5,00
Val | 1,00 | 1,00 | 1,00 | 1,00 | 1,00 | 1,00 | 1,00 | 1,00 | 1,00 | 1,00
Va2 | 1,00 | 1,00 | 1,00 | 1,00 | 1,00 | 1,00 | 1,00 | 1,00
Va3 | 1,00 | 1,00 | 1,00 | 1,00 | 1,00 | 1,00
Va4 | 1,00 | 1,00 | 1,00 | 1,00
Va5 | 1,00

A tabela acima relaciona a velocidade nominal do carro com a velocidade de cada estagio de
velocidade. Para podermos programa-la na seletora é necessario converter as velocidades de [m/s] para
[rpm] utilizando a férmula abaixo, onde:

Rotx — rotagéo a ser programada [rpm];

Rotx:M Velx — velocidade desejada para o estagio [m/s] (dados da tabela acima)
VelNom RotNon — rotagdo nominal do motor [rpm]
VelNom — velocidade nominal do carro [m/s]
Exemplo:

Carro de 3.5[m/s] ou 210 [m/min], com uma maquina corrente continua 89 [rpm]
Passo1: Selecione a coluna correspondente a velocidade do carro (veja a tabela abaixo)
Passo2: converter cada estagio de velocidade, sempre arrendondando o resultado para baixo.

1,00 | 1,50 | 1,75 | 2,00 | 2,50 3,50\ 4,00 | 4,50 | 5,00
1.00%89
ValeGZ:W:ZSAZNZS[rpm] val | 1,00 | 1,00 | 1,00 | 1,00 | 1,00 1,00

: Va2 | 1,00 | 1,00 | 1,00 | 1,00 | 1,00 | 1,04 | 1,00

Va3 | 1,00 | 1,00 | 1,00 | 1,00 | 1,00

Va3=M=50.85N50[rpm] Va4 | 1,00 | 1,00 | 1,00 | 1,00
3.50 Va5 | 1,00
3.00%89
Va4—W—76.28~76[rpm]
3.50%89
VaS—W—89[rpm]

O calculo das velocidades de nivelamento e nivelamento é feito de modo analogo. A velocidade de
inspecao, é a unica que é restringida pela norma NM207:99 — item 14.2.1.3, ndo podendo ser maior que
0,75 [m/s].

lelelgeTl K Todos os estagios de velocidade precisam ser programados na placa seletora controle e nos
parametros correspondentes do drive. Essa transferéncia nao é feita de modo automatico.
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Depois de feita a alteragao definitiva dos parametros, nao se esqueca de gravar.

NEEY Para auxilia-lo nas programagdes de velocidade e posicionamento de limite, solicite sem custo
adicional, ao seu consultor técnico ou comercial o CDI-00-321.

6.1.3 — Peffil dindmico

No perfil dinamico, se a placa seletora partir em multi-speed, -
sempre seleciona a maior velocidade (alta5). Independente se P
estabilizou ou ndo em altab, carro atingindo o ponto de corte, inicia-se ‘
a desaceleracgao.

Vel [m/s]

perfil estatico
-—-- perfil dinamico

Tempo [s]

6.1.4 — Consideragées

Para efeito comparativo, os comandos Genius convencionais (sem a placa seletora) utilizam no
maximo 5 estagios: parado, baixa, inspecéo, A1 (alta1) e A2 (alta2).

6.2 — Encoder

Encoder, é um dispositivo eletromecanico reproduz pulsos elétricos a partir do movimento rotacional
de seu eixo. No Genius Flash é utilizado como realimentagido de velocidade para o drive e como
referéncia de posicionamento para a placa seletora. O mesmo encoder ¢ utilizado para as duas fungoes,
sendo possivel também operar com um encoder exclusivo para o drive outro para a seletora.

Uma das principais caracteristicas do encoder é a quantidade de pulsos por revolugéo ou volta,
sendo essencial na programagao da placa seletora.

Entrada

canalA_ [ [ Filtro
R AN > e [ onn

Canal A_"\VAS,
Canal A/ S\ N diferencial

A figura acima mostra como € a entrada do sinal na placa Seletora. Sempre aos pares, os canais A,
A/; B e B/ sao inseridos no bloco diferencial (na figura s6 esta representado o canal A). Ele é responsavel
por converter ambos sinais A e A/ em apenas um, sendo de grande ajuda para minimizar erros de leitura. O
canal Z, Z/ apesar de previsto, ndo € utilizado. O hardware prevé a utilizacdo de encoders digitais de
quadratura e senoidais.
Por ultimo, temos um bloco que simboliza um estagio de filtros. Elimina os espurios da converséo,
antes de enviar para a central de processamento.
Sentido anti-horario Sentido horario . Ja na figura ao lado, podemos identificar o
i sentido de rotagdo do motor, observando os
[ [l | canais A e B do motor. Analisando a imagem
! na escala em fungdo do tempo, podemos
' perceber que se a sequéncia de pulsos é B
— A, 0 encoder gira para um lado, A — B
para outro. Essa caracteristica ¢ intrinseca a qualquer encoder.
Beneficiando-se desta caracteristica e de controlar o drive, a placa seletora consegue associar e
aprender o sentido de rotagao com a dire¢gdo da manobra, processo este, importante durante o processo de
aprendizado.

Canal A
Canal B _| | [ | |
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6.3 — Imas / infosensor

O ima é um objeto que gera um campo magnético a sua volta, N1 Guias
onde uma face € o polo norte e a oposta o polo sul. imas
O infosensor € o dispositivo capaz de identificar as linhas de Q

campo magnético e informar o comando disso.

Os imas sao instalados estrategicamente nas guias e os
infosensores no topo da cabina, sendo o conjunto utilizado para sinalizar
as posicoes dos pavimentos.

A imagem ao lado, representa o corte longitudinal de um
elevador. Repare que quando nivelado, os infosensores ficam
praticamente na frente dos iméas, ou seja, acionados.

No caso do Genius Flash, o conjunto ima + infosensor exerce
duas fungdes: quando estiver no modo de aprendizado, sinaliza a

= <j InfoSensores

) Fl

— Limites de parada (LD e LS)

LSv2
LSv3
LSv4

posig.éo dos pavimentos; qyando operando em automatico, fazem a * N Carro 7]
transicao da velocidade de nivelamento a parado. ) Nivelaco |
Portanto o Genius Flash sempre utiliza um sensor de subida
(IS), outro de descida(ID) e mais dois imés por parada, inclusive nos extremos
Voltaremos a abordar a regulagem no item “Dicas de instalagédo”.
6.4 — Limites de velocidade
Os comutadores elétricos, no ramo de elevadores R g E g g g g g
conhecidos como limites de velocidade, sdo chaves = e e R R e R e
Ani i i i i g8 |8|2|2|5|3|8|8
eletromecanicas acionadas fisicamente pela cabina. Utilizadas na A IR o A B B N BN B
configuragdo normalmente fechada, s&o instaladas no pogo com a R R
finalidade de sinalizar os pontos de reducdo de velocidade e sle|s|mg|nle el
extremidades do pogo. B IEIE IR IR AR RE:
Podem ser classificadas de 3 maneiras: Extremo ECS RN RN RN
. . Superior LS 1 1 1 1 1 1 1 1 1
— Limites de fim de curso (LCD ou LCS) LSv1 T T T O T B
1 1 1 1 1 1 1 1
1 1 1 1 1 1
1 1 1 1
1 1

— Limites de velocidade (LV's)

O Genius Flash monitora apenas os limites de velocidade e
os limites de parada. Os limites de fim de curso, operam em série
com a seguranga, sendo obrigatério em todos os comandos.
Quando acionados, interrompem a linha de seguranga,
desarmando eletricamente todo o sistema de manobra.

A quantidade de limites de velocidade empregados,

Extremo
Inferior

Disposigdo dos limites no pogo

LSv5

LDv5
LDv4
LDv3
LDv2
LDv1
LD
LCD

1
1
1

- aaa

A aaaa
L L

A aaaaa
Aaaaaa

1
1
1
1

BL.ELENL R

Aaaaaaa

dependem da velocidade do carro. Até 1 [m/s] ou 60 [m/min] é obrigatério o estagio V1 (LDv1 e LSv1),
depois a cada 1 [m/s] ou 60 [m/min], acrescenta-se 2 limites. Um para a subida e outro para descida.
Ex: utilizando a tabela acima, verificamos que um comando de 2,5[m/s] utiliza 10 limites: 6 de

velocidade, 2 de parada e 2 de curso.

Utilizando a mesma tabela, é possivel ver a disposi¢céo dos limites no pogo. Note que o limite de fim

de curso na descida (LCD) esta no extremo inferior e que seu correspondente na subida (LCS) esta no
extremo superior. Ainda analisando a tabela, temos os limites de paradas (LS e LD) e depois os de
velocidade (LSV1 a LSV5 e LDV1 a LDV5), sempre do menor para o maior.

E muito importante respeitar essa ordem para o bom funcionamento do sistema.

Os limites de velocidade no Genius Flash, funcionam como limites de redugdo e como sinalizagao
de sobre velocidade. Podemos exemplificar sinalizacdo de sobre velocidade como sendo um radar de
automoéveis. Ou seja, caso o elevador passe com velocidade superior a permitida, a multa aplicada é

estancar o elevador.
A tabela abaixo relaciona o limite com sua velocidade de corte.

Vel <1.0 1.0<vel<20 |20<vel<3.0 [3.0<vel<4.0 40<vel<5.0
LV1 X X X X X
Lv2 X X X X
LV3 X X X
Lv4 X X
LV5 X
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Explicacéo:

Lv1 — corta a alta (reduz) em qualquer velocidade
Lv2 — Reduz se a velocidade for maior que 1.0[m/s]
Lv3 — Reduz se a velocidade for maior que 2.0[m/s]
Lv4 — Reduz se a velocidade for maior que 3.0[m/s]
Lv5 — Reduz se a velocidade for maior que 4.0[m/s]

O Flash gera os seguintes eventos relacionados aos limites:

Evento Resp_o.nsa\iel Descrigao
Identificagéo

Uma das fungdes do limite &€ operar como se fosse um radar rodoviario.
Caso o carro passe a uma velocidade acima da permitida, a seletora
controle estanca o carro (derruba diregdo e freio) e registra erro de
sobre velocidade.

Sobre ;ﬂterg;a: Ver ajustes no item 7.11
velocidade . Nota: como a alimentagdo dos limites, GLS e GLD, s&o controladas
monitoramento - . .
pelas contatoras de subida e descida, falhas na linha de segurancga
pode gerar inapropriadamente esse evento. Pode ser ajustado pelo
pardmetro F068, onde por questdes de seguranga, solicitamos que
entrem em contato com nosso suporte técnico.
Limite Seletora O processo de aprendizado serve para informar a seletora, da onde se
antecipado controle encontram os dispositivos no poco. Executado o aprendizado e tendo o

carro inicializado o seletor em modo automatico, o Flash fica
constantemente comparando sua posigdo com os estimulos
provenientes do pogo como: limites, sensores, etc.

Se faz a leitura de um limite, e o poco digital ndo se encontra naquela
regido correspondente, a seletora primeiramente forga a redugdo, de
acordo com a velocidade e numero do limite. Depois registra o evento
L Seletora de limite antecipado. Assim como o evento de sobre velocidade, falhas
Auséncia limite controle na linha de seguranga pode registrar eventos inapropriadamente.

Por questdo de segurancga, o Flash também consegue identificar se os
limites estdo operando corretamente. Ao passar pela regido dos limites,
conferem se eles abrem, evitando que estejam “fechados” ou
“jlumpeados” constantemente.

Caso aconteca, estanca o elevador, registra o erro e paralisa as
operagdes do elevador.

6.5 — Monitoramento freio

O Flash consegue monitorar o freio na partida e durante a viagem, evitando que o motor desgaste a
lona caso o freio tenha um problema mecanico ou elétrico. Para isso, é imprescindivel que a maquina tenha
os contatos de freio.

O monitoramento do freio podera ser feito, programando dois paradmetros: FO074 (tipo contato do
freio) e FO75 (tempo para retorno do contato de freio); e realizando a conexado elétrica demonstrada na
figura abaixo.

Seletora controle Seletora controle
24V CF C0082 24V CF C0082
%-z%cfliifumandu %-%Ufj;um”du
Contato Freio NA Contato Freio NF
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F074 — Tipo contato de freio

0 — desligado (padrao) — ndo monitora contato de freio
1 — Contato normalmente aberto (NA)

2 — Contato normalmente fechado (NF)

F075 — Tempo contato de freio

Foram implementadas 3 situagbes para monitorar o freio ( FO74 # 0 ). Sdo aplicadas somente no
modo automatico, rotinas de viagem de subida, descida; e reinicializagdo do seletor. Ndo contempla rotinas
manuais e de aprendizado.

1. Antes de ligar o freio, o contato ndo pode estar satisfeito. Se estiver, registra erro 72 / complemento
2 (Falha freio — Problema contato) e derruba a manobra (diregcao + velocidade + BR).

2. Apés ligar o freio, espera o tempo FO75 * 10[ms] e verifica o retorno do contato do freio. Se nao tiver
o retorno, registra erro 72 / complemento 0 (Falha freio — Contato partir) e derruba a manobra.

3. Durante viagem, se o contato ficar fora por mais tempo que o programado em F075 * 10[ms], a
seletora corta a alta, reduz e roda na velocidade de nivelamento. Estando nessa velocidade, para,
ao encontrar algum imé de parada.

Ao reduzir, registra erro 72 / complemento 1 (Falha freio — Contato viagem)

Os comandos Flash, podem ser montados com a Fonte Freio, que também tem o recurso de
monitoramento do freio. Como a seletora controla a motorizagédo, ela consegue deixar o recurso mais
interessante, evitando que por exemplo que o elevador estanque desnivelado, prendendo passageiros.
Sendo assim, recomenda-se a utilizagdo do recurso de monitoramento do freio da seletora, caso o comando
seja montado com a fonte freio.

L\EIeY R O monitoramento do freio, da Fonte freio, funciona com 220Vac e o da seletora em 24Vcc. Portanto
os dois sistemas nao podem coexistir, sob o risco de danificar as placas.

I\Elge¥H independente se for ou ndo instalado o monitoramento, o freio precisa manter o motor parado com
a carga completa na cabina, caso o comando n&o tenha manobra. Desejavel realizar os testes com 120%
da capacidade nominal de carga.

6.6 — Inicializagdo do seletor

A inicializagao do seletor € uma manobra do modo automatico, para localizar o ponto de referéncia
do seletor, que no caso do Flash é o LD. Quando localizado, o carro fica disponivel para atender chamadas
e realizar outros tipos de manobras.

Nos Flashs, as inicializagdes de seletor podem acontecer por: energizagdo do quadro de comando,
solicitagdo do usuario (URM tela F1 — tecla RST) e parada de emergéncia (veja a descricdo do paradmetro
FO070). A informacao da situagdo que o seletor se encontra (inicializado ou ndo), pode ser vista URM — tela
F1, quando conectada na seletora de controle. Tela F6, quando conectada a Genius.

A inicializacado de seletor do Flash ¢é diferente dos Genius convencionais e s6 sera executada se o
aprendizado tiver sido feito previamente com o sucesso.

Confira abaixo como funciona a inicializagdo do pogo digital.

1. Através da serial 1, a seletora informa a Genius que o seletor precisa ser inicializado. A Genius, por
sua vez, solicita o fechamento das portas.

2. Estando a seguranga satisfeita, a seletora seleciona o estagio de velocidade menor ou igual a
1.0[m/s], abre o freio e parte descendo.

3. Quando encontrar LDv1, reduz, rodando na velocidade de nivelamento até localizar o limite de
parada na descida (LD);

4. |Inverte a direcdo e parte subindo, até encontrar o primeiro ima de subida (IS) no pavimento zero.
Caso ndo encontre IS dentro da zona de porta virtual (estabelecida no processo de aprendizagem),
derruba a manobra e tenta realizar a inicializagdo novamente. Tenta por trés vezes e se nao
conseguir concluir, estanca o carro. Para voltar a operar, precisa reinicializar o comando.

m o extremo inferior precisa ter IS, mesmo depois de feito o aprendizado. Ele precisa estar a uma
distancia suficientemente grande, para nao ficar acionado ao mesmo tempo que LD.

CDI-00-208 — Manual placa seletora www.infolev.com.br 16 de 33


http://www.infolev.com.br/

7. Roteiro de instalagcao

Esse topico aborda o roteiro para fazer a instalagado e parametrizagdo do Flash. Os passos abaixo
foram sequenciados de acordo com a experiéncia adquirida no start-up de inimeros comandos. E
importante que sejam seguidos a risca, diminuindo o tempo de instalagéo e problemas futuros.

Utilize o checklist abaixo para conferéncia dos trabalhos executados.

CHECKLIST INSTALACAO

Tépico

Etapa Referéncia Titulo
#1 71 Conferéncia dos parametros
#2 7.2 Posicionamento, ajuste e testes dos limites
#3 7.3 Posicionamento e teste dos iméas
#4 74 Programacgao das velocidades / rampas aceleracao e desaceleracao
#5 7.5 Verificagdo da velocidade / Ajuste do filtro do encoder
#6 7.6 Aprendizado do pogo
#7 7.7 Ajuste conforto do carro
#8 7.8 Ajuste das antecipagbes de corte
#9 7.9 Ajuste das velocidades do radar
#10 7.10 Verificagdes freio
#11 7.1 Ajuste fino dos iméas

7.0 — Recomendacgobes iniciais

- Antes de iniciar os testes, verificar as condicbes de seguranga do elevador, principalmente os
botdes de emergéncia localizados sobre a cabina e no fundo de poco.
Outros dispositivos de seguranca na porta de cabina, portas de pavimento, etc precisam ser
verificados a fim de garantir a integridade dos instaladores e usuarios do condominio.
Quando qualquer um desses dispositivos estiverem abertos (circuito aberto) o quadro de comando
nao pode fazer o carro rodar em hipétese alguma;

- Sinalizar as portas e acessos ao carro e casa de maquinas, de que o elevador esta em reforma.

7.1 — Conferéncia de parémetros

Pensando em facilitar a vida do instalador, a Infolev envia 0 comando previamente programado com
os dados informados durante o processo de venda.

Por precaugéo, recomendamos a conferéncia principalmente dos seguintes parametros. Eles séo a
base de relacionamento de todas as informacgdes e decisdes por parte da seletora. A verificagdo deve ser
feita na placa seletora controle. Para mais detalhes, consultar o CDI-00-182.

Drive
Seletora Descrigao Unidade
CFW09 | L1000E | DCS800
F0001 - - - Velocidade nominal do elevador [m/s]
F0002 P405 T1.08 50.04 | Quantidade de pulsos / volta do encoder -
FO003 P402 T1.07 99.04 |Rotagédo nominal do motor [rpm]
85.10
FO011 P134 E1.04 Rotacdo Maxima [rpm] / [HZ]
20.02
F0024 - - - Andar inferior -
F0025 - - - Andar superior -
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7.2 — Posicionamento, ajuste e testes dos limites

Na figura a seguir podemos ver as distancias entre os limites de fim de curso, parada e velocidade.
Conforme item 6.4 a quantidade de limites empregados, variam de acordo com a velocidade nominal do
carro.

NEYEH Dependendo do tamanho da rampa, as distancias entre os limites de parada e o pavimento podem
nao ser suficientes. Para realizar o aprendizado com sucesso é importante que ao atingir o limite de
parada, o carro ja ter passado pelo dois imas, subida e descida, dos extremos. Nao pode parar sobre

eles.

Extremo Extremo
Superior Inferior
______LCs LDv5
85 E
© LDv4
—F LS8 D
IS LDv3
] sup c
A LDv2
Lsv1 B
B LDv1
A
c LSv2 R INF
LSv3 &g
? LSv4 [ LD
E ! &[S
LSv5 E LCD

As distancias entre os limites de velocidade, leva em consideracao a velocidade do carro e tempo
de desaceleracdo programado. Abaixo segue tabela que relaciona a velocidade e distancias para uma taxa
de aceleragdo de 0.5 [m/s?], atendendo as expectativas de conforto e dimensionamento de drivers, na

grande maioria dos casos.

Velocidade Nominal [m/s]

Tempo Desaceleracao [s]

1,25 | 1,00 | 1,00 | 1,00 | 1,00 | 1,00 | 1,00 | 1,00
1,00 | 3,00 | 3,00 | 3,00 | 3,00 | 3,00 | 3,00 | 3,00
2,25 | 5,00 | 500 | 500 | 500 | 500
3,25 | 7,00 | 7,00 | 7,00
4,25 | 9,00

Distancia
entre
Limites [m]
m o0 w>

Caso deseje outros tempos de desaceleragdo para a mesma velocidade nominal, solicite ao seu
consultor comercial ou técnico, o software calculador CDI-00-321.

PIEY uma maneira de perceber se o posicionamento dos limites estdo adequados, basta perceber o
momento que € feito o corte de velocidade e quem esta fazendo a operagao: antecipagao de corte ou o
limite. Se o corte é feito pelo limite e o carro anda muito tempo na baixa, somente regido dos extremos, é
por que os limites estdo posicionados mais para o meio do po¢o do que deveriam (ou o tempo de
desaceleragdo abaixo do que deveria).

Se ao passar pelo limite o carro ja efetuou o corte, é por que o tempo de desaceleragao esta muito
alto ou os limites precisam ser reposicionados sentido meio do pogo. Essa € uma situagao critica, pois em
caso de falha no poco digital, o carro fara a redugao pelo limite podendo parar no limite de fim de curso.

Esse teste deve ser feito somente apds a execugdo do item 7.8 deste manual.

7.2.1 — Ajuste dos limites

O quadro abaixo “Posigao limites pogo”, mostra como os limites estdo dispostos no pogo. Note que
ao chegar no pav 0 a rampa mantém acionado os limites de mais baixa ordem (LDV2 e LDV1) e os demais
limites de velocidades sempre serdo manobrados nos dois sentidos. Para esse caso em especifico, é
necessario realizar o ajuste no brago do limite para minimizar impactos mecéanicos.

O mesmo acontece com os limites de subida.
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< Rampa
Bl el
AN Pav 1 Y

L Ajuste de curso
/D/ Limite

‘I\II\I\II\II\I\II\I\II\II\I\II\IU"‘II\IIII\I\II\II\I\II\I\IﬂllH
q G
A i K
l LDV2 e LDV1sdo AT e TR

Brago

Abertura Max. 170°
(ver manual limite)

manobrados em Ajuste de angulo

apenas um sentido

Roldana
/—D /
Corpo

Rampa =~

ANNNNNE - Pav 0

Posicéao limites pogo Detalhamento do limite Abertura maxima

No quadro do “detalhamento do limite” é possivel ver o parafuso responséavel pelo ajuste do angulo.
Basta retira-lo e posicionar o brago a 90° do corpo (igual a imagem). Depois de posicionado, colocar
novamente o parafuso e verificar a abertura, conforme quadro “abertura maxima”.

Também é necessario regular a distancia entre o limite e a rampa, podendo ser feito ajustando o
suporte a guia ou através de um ajuste fino no limite.

Liberar o parafuso de “ajuste de curso” e regular a distancia que o conjunto ficara da rampa, sempre
deixando abaixo da abertura maxima prevista no manual do limite.

7.2.2 — Processo de teste nos limites

A imagem do lado mostra os leds referentes aos limites da placa seletora de mggggg

controle. =l

LD e LS sao os limites de parada; e Lv1 a Lv5 s&o limites de velocidade. A seletora IIIIII

controle ndo monitora os limites de fim de curso LCS e LCD. ’—”*————
Para diferenciarmos os limites de velocidade de subida e descida, sao utilizados

dois circuitos de alimentagao, independentes, para cada finalidade. Sao identificados por L”

GLS e GLD, gerais dos limites de subida e descida e podem ser vistos no circuito elétrico I‘

Tl

>

—

CDI-00-262 R01, folha 1, setor 3A

Como séo energizados somente quando as contatoras de diregdo estdo acionadas, gg&g LOL%
com o carro parado, os leds referentes aos limites de velocidades ficam apagados. Ao —NNg

entrar uma direcéo, fica valendo a regra de led apagado, corresponde ao limite acionado. Seu acionamento
pode ser conferido pela tela F1 da seletora de controle.

Com a manobra de subida dentro, os leds Lv1 a Lv5 sinalizam os acionamentos dos limites de
velocidade de subida. Manobra de descida dentro, limites de velocidade de descida. Sem manobra, ndo
sinaliza nada relacionado as limites de velocidade.

Nos limites de parada, os leds sinalizam os status dos limites, independente se a manobra esta ou
nao dentro.

Neste primeiro momento testaremos se todos os limites necessarios conseguem ficar ativos e
inativos, bem como, se estdo sendo acionados na ordem correta. Todos os testes deverdo ser feitos em
modo de manutencgao.

EEE Tenha em maos ou em mente, quais s0 os limites utilizados. Ver item 6.4 deste manual;

¥R Posicione o carro no meio do poco. Com o carro parado, somente os leds LS e LD deverdo
estar acesos. Caso tenha algum limite de velocidade aceso, € por que ele esta fechado direto
com 24Vcc. Verifique os limites e fiagao.

Faca o carro descer e observe os leds. Inicialmente, todos os leds dos limites utilizados

deverao estar acesos. A medida que se aproxima do extremo, deverao se apagar do limite de
m~aior ordem.para o de menor. Ex: Lv3, .Lv2, Lv1.._ Se forgm a~cionac_los., em outra sequéncia;

nao forem acionados, ou ficar acionado direto, verificar as ligagdes e limites.

Ao atingir o limite de parada, seu led correspondente devera se apagar e o carro estancar.

Neste passo, testamos o acionamento e sequéncia dos limites de descida.
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g Manobre o carro até o limite superior. A sequéncia de acionamento devera seguir a mesma
Passo 4 . L . :
I6gica. Neste passo testaremos os limites de velocidade de subida e LS

7.3 — Posicionamento e teste dos imas

Os imas servem para informar a seletora de controle, a posigcdo dos pavimentos, mo§§§‘>’
durante o processo de aprendizado. Todos os pavimentos, inclusive os extremos, —----4--
precisam ter dois imas: subida e descida.

A distancia entre os imas, dependera da velocidade de nivelamento. Quanto maior
for, mais distantes ficardo. Como o processo de ajuste de conforto € mais a frente, com o
carro nivelado nos andares, posicionar no pogo, o iméa de subida cerca de 2.0[cm] abaixo
do de descida. m

A figura ao lado mostra os leds de sinalizacdo da placa seletora de controle. ZP1 }Il‘
corresponde ao sensor de subida (IS) e ZP2, o de descida (ID). Se o sensor estiver no campo gm
do im4, led acende. —NN

Com os testes abaixo, nos certificaremos que a seletora de controle esta localizando todos os imas.
O teste devera ser conduzido no modo manual.

U

LVSL
C

Passo 1 Posicione o carro no LD (limite de descida). Ambos os leds precisam estar apagados, para
nao ter problemas durante o aprendizado.

Manobre o carro subindo, sempre observando se os dois leds acendem em todos os

pavimentos, inclusive nos extremos. ZP1 devera acender primeiro que ZP2, sempre.

Caso nao esteja acendendo, acendendo parcialmente ou em sequéncia diferente do relatado,
M verifique:

1) se os imas de subida estdo abaixo do de descida no poco;

2) se os sensores IS e ID, néo estao invertidos

3) se os sensores ndo estdo muito afastados dos imas. Utilizando o infosensor imas Infoley,

recomenda-se no maximo 3.0[cm]

Passo 3: No extremo superior, o carro precisa passar pelos imas (ativar e desativar) para depois,
" encontrar LS. Caso nao esteja dessa forma, podera ter problemas durante o aprendizado.

NEYER nas primeiras vezes que o carro operar em automatico, provavelmente parara com degrau. Nao se
preocupe! O ajuste fino dos imas sera feito mais a frente.

7.4 — Programacéo das velocidades / rampas acelera¢cédo e desaceleragcdo

A tabela abaixo relaciona os parametros relacionados a velocidade da seletora e principais drivers.
Ela ja vem configurada de fabrica de acordo com os dados passados durante o processo de venda do
quadro de comando.

E importante ressaltar que os parametros precisam ser programados na seletora de controle e
driver, pois a transferéncia da informagéo néo é feita de modo automatico.

Drive

Seletora Descrigao
CFW09 | L1000E | DCS800
FO004 P125 d1.02 85.02 |Rotagao de nivelamento
FO005 P126 d1.03 85.03 | Rotacao de inspecgéo
FO06 P127 d1.04 85.04 |Rotagao alta1
FO07 | P128 | d1.05 | 8505 |Rotacdo alta2 Programar conforme flem
FO08 P129 d1.06 85.06 |Rotagéo alta3
F009 P130 d1.07 85.07 |Rotagéo alta4
FO10 P131 d1.08 85.08 |Rotagao altas
FO11 P134 E1.04 :2;2 izﬁ:négcia de velocidade Rg:%érfeg:mg?tf/
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F014
P100 C1.01 22.01 | Tempo de aceleragao

FO016 Programar conforme tabela
FO15 do tdpico 7.x
P101 C1.02 22.02 |Tempo desaceleragao

FO17

7.5 — Verificag&o da velocidade / Ajuste do filtro do encoder

7.5.1 — Verificagao da velocidade

Para que o sistema funcione adequadamente, as placas seletoras e o driver precisam perceber os
diversos elementos do poco da mesma maneira. Por esse motivo, é necessario confrontar se a leitura de

velocidade pelos dispositivos, € a mesma.
A imagem a seguir mostra, como acessar a informacdo de velocidade na seletora e principais

drivers.

Placa seletora Inversor WEG (CFW09) Conversor ABB (DCS800)
Apertar a tecla F1 na URM Ir ao parametro P002 Na tela inicial

RUARE 4,24 H | [oc BEELL
AUT IC L ,53] A152 REPM] 1
B EEI I_M a'IEI_I HH"IIIEI -

h
I_'-l [ I =l

Velocidade Motor 4!_ 3 ;jn»‘iz:_.-' = 3
FBBz = 153 rpPm DIR . iEl

NEYER No caso do conversor é possivel a velocidade esteja nas linhas 1,2,3 (em vermelho) ou até mesmo
em nenhuma delas. Isso esta relacionado a programacgéao feita no conversor, os pardmetros relacionados
sd0: 34.01 (corresponde a linha 1), 34.08 (corresponde a linha 2) e 34.15 (corresponde a linha 3).

Abaixo seguem os passos para realizar o confronto de velocidades. Ler todo o procedimento antes
de realiza-lo com o comando em modo manual.

EEYEE Selecione as telas que informam a velocidade, na seletora de controle e driver.

EY¥E Posicione o carro em um dos extremos;

Programe a velocidade de inspegédo do driver, igual a velocidade nominal do carro. Nao é
HEECIEN  necessario alterar o pardmetro correspondente na seletora. E importante realizar esse teste
na velocidade nominal do carro, pois é a situagdo mais critica.

Se desloque no sentido oposto, comparando os valores obtidos pela leitura da seletora
g controle e driver. Caso divirjam mais que 5[rpm], € recomendado ajustar o filtro de encoder
(veja o topico abaixo)
Atencao: realizar os testes preferencialmente até o meio do poco.

Se necessario, repita os passos 2 a 4 até que a diferenga entre as rotagdes sejam

m minimizadas.

Atencgao: ao retornar ao extremo, abaixar a velocidade de inspeg¢ao programada no driver.

EERLNH Reprograme a velocidade de inspecao do driver. Manobre o carro e verifique se ficou certo.

7.5.2 — Ajuste do filtro do encoder
Para o Flash tenha precisdo menor que 1[mm], é necessario que se tenha uma quantidade

relativamente grande de pulsos por volta no encoder. Consequentemente o tempo de cada pulso € muito
pequeno (na ordem de bilionésimos de segundo) sendo necessario que o sistema preveja um modo para
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tratar ruidos. O tratamento é feito por intermédio de um filtro digital, onde sua correta parametrizagdo é
essencial para o bom funcionamento do sistema. Para acessa-lo, parametro FO67 da seletora de controle.

Na pratica, se o filtro estiver com um valor muito acima do ideal, o Flash conta menos do que
deveria, tendo feitos colaterais, como: paradas com o carro desnivelado ou alertas de limite antecipado. Se
muito baixo e com ruido: paradas com carro desnivelado, alerta de limites jumpeados ou até mesmo reset
do seletor.

Uma maneira de averiguar a coeréncia do filtro € comparar a rotagdo medida pela seletora controle
(URM - tecla F1) com a medida pelo driver. Portanto, se a leitura da seletora estiver menor que a do drive,
diminuir gradativamente o filtro. Se for muito maior, aumentar.

Realizar o teste na situagdo mais critica, que € a velocidade nominal, assegurando-se que os limites
de corte e fim de curso ja tenham sido instalados e estejam funcionando.

Para que se tenha uma referéncia de valores, o valor do filtro para maquinas com engrenagem,
1760 [rpm], e encoder de 2048 [pulsos] fica na ordem de algumas centenas, sendo normalmente menor que
500.

Maquinas sem engrenagem, 100 a 200 [rpm], mantendo-se o mesmo encoder, o filtro fica na casa
de alguns milhares, ndo ultrapassando 4000.

7.6 — Aprendizado do pogo

Para que o Flash consiga se deslocar entre os pavimentos, calcular os pontos de corte, entre
outros, é necessario que a seletora de controle saiba aonde os elementos (imés e limites) se encontram no
poco. Seu posicionamento é absoluto, ou seja, todas as distancias sao relacionadas ao limite de parada de
descida.

O processo reconhecimento é feito de modo automatico e pode ser feito acompanhando os
seguintes passos:

Apesar de o processo ser automatico, o comando precisa estar em modo manual.

m A seletora controle precisa relacionar o sentido de rotacdo do motor com o incremento
(subindo) ou decremento (descendo) da sua posi¢do. Isso é feito manobrando o elevador
subindo e descendo.

Passo 2: Manobre o elevador até o limite de descida. Caso o comando tenha sido energizado com o
carro no LD, e ainda néo foi realizada nenhuma manobra, tire-o de la e volte coloca-lo

Com a URM conectada na seletora de controle, altere o parametro FO13 para 1 (um). Caso
toda a seguranga esteja satisfeita, o comando partira na velocidade de inspegao, sentido
extremo superior.
A URM mudara a sua tela para algo parecido com o mostrado no item 5.5 desse manual.

A medida que o carro se desloca e encontra os imas e limites, mostrara a distancias medidas

asso 3: . . PR : "

nessa tela. Todas as medidas relacionadas a distancia do dispositivo e o LD.
O aprendizado de subida verificara a posigao inferior dos pavimentos e os limites de subida.
m& se a distdncia do pavimento inferior, for muito maior que 20 [cm], por que
provavelmente o ima de subida nao foi instalado no pavimento inferior ou estd muito proximo
do LD.

A medida que o carro se desloca, verifique se a cada pulso recebido no SZP1 é incrementado
0 pavimento e sua distancia (URM). Também é importante verificar se a distancia apresentada
g na URM é coerente com a distancia do pogo. Caso n&o seja, verifique:
« Na seletora de controle, os parametros de velocidade do carro, rotagdo nominal e
pulsos de encoder;
« Se o processo de ajuste do filtro do encoder, foi devidamente realizado.

m Similar aos pavimentos, ao atingir os limites, sua identificagao e distancias sdo apresentadas
na URM.
Quando atingir LSv1, reduz a velocidade e roda na velocidade de nivelamento até atingir o
limite de parada na subida (LS). Inverte a dire¢do e inicia o processo de aprendizado na
descida, registrando a posigao superior dos pavimentos e limites de descida.

como podemos observar até aqui, toda medida tem os complementos “INF”, “MED” e

“SUP”, que seriam as leituras ao entrar e sair do dispositivo. Ao realizar a inverséo de sentido,
pode ser que essas medidas do pavimento superior fiquem incoerentes.
Para corrigir, recomenda-se a verificagdo se LS esta suficientemente longe do iméa de descida,
ou até mesmo, se o ima de descida foi instalado no pavimento superior.
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Outro ponto a ser observado é se o carro esta apresentando roll back ao partir descendo. Roll
back é o efeito de, mesmo tendo sido selecionada diregdo de descida, o carro sobe um pouco
antes de descer. Neste caso, ajustar os ganhos do driver a fim de eliminar esse indesejado
efeito. Depois de feito aprendizado, em modo de operagdo em automatico, os ganhos podem
voltar ao valor que estavam.

A medida que o carro desce, verifique se a cada pulso recebido no SZP2, é decrementado o
pavimento (URM). As distancias apontados nos complementos “SUP” e “INF” devem ficar
proximos.

Quando o carro chegar novamente ao LD, a seletora controle finaliza a operacgéo, registrando
os valores coletados na tabela de posicionamento.

E.Ia p~ode ser apessada p_ela QRM cgnectada a seletora de. controlei tela F5 Com as setas de
direcao de subida e descida, é possivel navegar entre os diversos dispositivos.
Recomenda-se a verificagdo da coeréncia entre eles. Caso nao estejam, rever os itens de
posicionamento de limites, imas e ajuste do filtro de encoder.

A término do aprendizado, desligar e religar o comando. Ao fazer isso, o sentido de
rotagdo passa a operar pelo parametro F029.
Com a URM ligada na seletora de controle, selecione a tela F1 até chegar a tela informada no
tépico 5.1.1 desta instrugdo. Na parte superior direita do display URM, tem a informacéo de
posicao do carro.

Ainda em manual, faga uma manobra de subida e verifique se a posi¢ao aumenta de valor. Se

“ aumentar, e os passos anteriores foram sucedidos, podemos passar o comando para 0 modo

automatico.
Se decrementar a posigao, altere F029. Se for igual a zero, altere para um; se for igual a um,
passe para zero.
Grave os parametros, conforme descrigdo do tépico 5 desse manual.
Desligue e religue o comando novamente e verifique novamente o passo8.

m o processo de aprendizado s6 precisa ser refeito, se houver o reposicionamento de algum ima ou
limite. Normalmente quando o carro para desnivelado apés algum tempo de operacgéo, € relacionado a
divergéncias de parametrizacdo da seletora controle / drive, ajustes do driver sem carga na cabina,
modificagdes das antecipagbes de corte, ajuste do filtro, ruidos nas linhas dos sensores ou encoder, entre
outros.

7.7 — Ajuste de conforto

Ao final dessa etapa o carro devera partir, acelerar, frenar e parar confortavelmente.

Deveremos mexer simultaneamente na seletora de controle e no driver, em provaveis trés etapas:
ajuste partida, viagem e parada.

As seguintes |he ajudardo a realizar o ajuste de conforto. Sdo enviadas com o produto, mas caso
tenha extraviado, solicite ao seu consultor técnico ou comercial ou faga o download direto pelo aplicativo
Android Infolev.

« CDI-00-087 — ajuste inversor WEG CFW09

+ CDI-00-238 — ajuste inversor Yaskawa L1000E
« CDI-00-152 — ajuste conversor ABB DCS800

- CDI-00-182 - lista de parametros seletora

7.7.1 — Parametros relacionados a partida — seletora controle

F044 — tempo para abrir o freio

No processo de partida se o comando abrir o freio imediatamente apds colocar velocidade e
diregdo, um tranco sera perceptivel, pois o driver ndo esta preparado para o aparecimento repentino e
brusco de carga no motor.

Com esse parametro € possivel segurar a carga pelo freio até que o driver esteja preparado.

Existem alguns drivers que é possivel controlar o freio ou o acionamento da contatora “M”, que
esta em série no circuito do freio. Nestes casos, recomenda-se F044 = 1 e que o controle da abertura do
freio seja feito pelo driver.
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F071 - tipo de acionamento do driver
Define se primeiro é acionado a velocidade ou direcido para o driver.

F072 — Tempo entre acionamentos (tempo rele)
Define o tempo entre os acionamentos da dire¢édo e velocidade. Em alguns casos, necessario para
a pre magnetizagdo do motor.

7.7.2 — Parametros relacionados a viagem — seletora controle

F066 — tempo encoder

Depois de partir, a seletora monitora os sinais de encoder por seguranga. Caso ndo tenha sinais
nos canais do encoder pelo tempo programado em F066, a seletora derruba a manobra, fecha o freio e
registra um evento.

7.7.3 — Parametros relacionados a parada — seletora controle

F023 — tamanho da zona de porta

Define o tamanho da zona de porta virtual, que é a posigdo média do pavimento (tela F5) +/- a
metade desse parametro. Ao entrar na zona de porta virtual, se o carro estiver no pavimento de destino,
em velocidade reduzida e em modo automatico, a seletora de controle gera o sinal ZP para que a Genius
fagca a abertura ou pré abertura das portas.

Durante a viagem, diversos fatores podem fazer divergir a posi¢éo real da cabina e a posigéao
compreendida pela seletora, tais como escorregamentos de cabos, problemas no acoplamento ou ruidos
nas linhas do encoder, entre outros. Prevendo essa situagao, se a seletora encontrar um ima, durante o
processo de parada, dentro da zona de porta virtual, é realizado automaticamente uma pequena corregéao
de posigdo. Isso garante que erros de leitura ndo se acumulardo, garantindo sempre precisdo no corte e
nivelamento. E importante ressaltar que a parada definitiva é realizada sempre pelos imas de subida ou
descida.

Caso a seletora ndo encontre o ima no processo de parada, ela derruba a manobra ao sair da
zona de porta virtual e registra um evento. Consultar pela tela F3

m caso o carro pare desnivelado apds algumas viagens é importante observar se estava subindo ou
descendo, bem como, se parou antes ou depois do pavimento.

Com o carro parado e desnivelado, comparar a posi¢gdo do pogo virtual na tela F1 — URM e a
posi¢do que deveria ter parado, na tela F5.

De posse dessas informagoes, é possivel concluir se estourou a zona de porta, se é ruido na linha
do encoder (ajuste do filtro) ou nas linhas dos imas, falhas nas portas ou seguranga, antecipacao de corte
muito curto, etc.

F028 — velocidade zero

Define a partir de que velocidade a seletora pode cortar a manobra e derrubar o freio. E Gtil em
drivers que nao utilizam frenagem CC na parada, maquinas sem engrenagem ou até mesmo para tirar roll
back na parada.

E aplicado somente no processo de parada, mais precisamente, quando se corta a velocidade de
nivelamento. Quando a velocidade medida no encoder for menor que a velocidade programada, a seletora
derruba a manobra.

PIEY valores elevados desse parametro fara com que o carro pare com tranco.

F043 — tempo de parada
Na etapa final da viagem, apds encontrar o ima de parada a seletora corta a velocidade de
nivelamento. Neste momento, é disparado um temporizador programado com o tempo de F043.
Se o temporizador finalizar a contagem e o carro ainda nao parou, derruba a manobra e gera um
evento que pode ser visto pela tela F3.
Quanto maior for a velocidade de nivelamento, maior sera esse tempo. Normalmente, fica na
ordem de 1.0[s] a 2.0[s] e tem como objetivo evitar que o carro pare desnivelado
PIIEY sinalizagdo excessiva desse evento pode indicar que:
« F043 esta no limite de tempo para a parada completa — aumentar FO43 e reparar se o carro
segue parando nivelado.
- 0s ganhos do inversor nao suficientes para deslocar a cabina em baixa rotagdo — Para nao
comprometer o conforto, aumentar a velocidade de nivelamento para mais que 120 [rpm] (para
maquinas com engrenagem), reposicionar os imas de parada e refazer o aprendizado.
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7.7.4 — Ajuste do conforto do driver

Esta instrugao mostrara o que é necessario fazer na placa seletora, para que se consiga ajustar o
conforto no driver. Para programar o driver, recorra as instrugbes mencionadas no inicio deste topico.

recomenda-se realizar os testes com o carro vazio e o com 120% de carga nominal, pois
dependendo do ajuste, pode-se ter variagdes nas rampas e tempos de aceleracdo e desaceleracédo. Isso
impacta diretamente na precisdo de paradas, sobre velocidades nos limites, entre outros.

Por questoes de seguranga, nao realize os testes de carga com pessoas. Quando
imprescindivel, somente com o técnico inicialmente no meio do pogo e depois nos extremos.

Programe as antecipagbes de corte (F031 a F042), com 500 ou outro valor que garanta o
carro andando por pelo menos 3.0[s] na velocidade de inspegao.

Como o técnico ainda na casa de maquinas, faga viagens curtas (1, 2 andares) e viagens
longas. Todas no meio do pogo.

Certifique-se que o elevador esta rodando na baixa e parando ao atingir ZP1 ou ZP2.

Neste momento ainda n&o se preocupe com o tempo que anda na baixa ou se o carro esta ou
nao parando nivelado.

Com o auxilio do manual do driver e da placa seletora, ajuste o conforto do carro, conferindo
na cabine se necessario.
Grave os parametros da seletora controle.

Altere FO45 = 1, e programe F046 a F055 para a velocidade nominal do carro. Note que
estamos eliminando os radares de velocidade e isso pode ser feito somente para testes
supervisionados e sem usuarios na cabina.

Ainda sem ninguém na cabina, faga viagens de extremo a extremo, viagens curtas e longas
na regiao dos extremos.

Passo 6:

Estando o conforto do carro ajustado, verifique se o tempo de aceleragéo e desaceleragéo
medido pela Seletora controle (ver item 5.1.5). A medigédo deve ser feita sempre com o carro
atingindo a velocidade nominal (Va5).

Veja se os tempos sdo coerentes com os programados na seletora controle, parametros F014
a F018. Caso nao seja, anote os tempos e ajuste FO14 a FO18 para préximo dos valores
medidos e nao alterar os parametros de tempo do driver.

Passo 7:

Coloque carga e refaga os passos 2 a 6.

Caso a medicao dos tempos de aceleragdo e desaceleracao ficarem diferentes com e sem
carga, devemos programar na seletora controle o maior tempo (considerando que n&o foram
alterados os tempos no driver)

7.8 — Ajuste das antecipacgdes de corte

O Flash foi projetado para utilizar drivers de mercado, aumentando a variedade de opg¢des
oferecidas as empresas instaladoras. Prevendo os diferentes tempos de resposta entre eles, ajustes de
conforto e outras variaveis, foi implementado o recurso para

conseguir ajustar o ponto de corte de velocidade.
Na figura ao lado, podemos observar que se zerado o @
parametro de antecipacao, a seletora faz o calculo para que o carro Vel
pare precisamente nivelado.
Quando o corte € antecipado, a redugédo de velocidade é
feita antes, o carro roda uma certa distancia na velocidade de
nivelamento, e por fim, para.

Corte antecipado

Corte
calculado

Por causa das variagdes dos drivers, ajuste de conforto, etc, Distancia
recomenda-se que seja feito a antecipagdo de modo que o carro
rode cerca de 30[cm] ou 3[s] na baixa.

Cada um dos sete estagios de velocidade, tem um parémetro dedicado a antecipagdo, subindo e
descendo, totalizando 12 parametros.

No item 6.1.2, programamos cada estagio de velocidade, de Vex a Va5. Todos os estdgios com a
mesma velocidade, tera 0 mesmo valor de antecipagao.
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PR M £ H
HUT LI 4m diregio
8.6 LM/5] [ | Vel selecionada

Passo 1. ICIEE R R
Deveremos selecionar a tela F1 acima ao conectar a URM na seletora de controle (ver item
5.1) . Note a localizagdo das duas informagdes que utilizaremos nesse procedimento: diregao
e velocidade.

Realize uma viagem de um andar, subindo ou descendo. Verifique a velocidade selecionada
e quanto tempo o carro rodou na velocidade de nivelamento. Se ficou muito tempo rodando na
baixa, diminua o respectivo parametro. Se rodou pouco tempo, aumente o parametro.
Exemplo1) velocidade selecionada = Va1; subindo; muito tempo na baixa.
E necessario diminuir o FO32 — antecipacdo A1 subida.

Passo 2] Exemplo2) velocidade selecionada = Va5; descendo; pouco tempo na baixa.
E necessario aumentar o F042 — antecipagédo A5 descida.

recomenda-se que o carro ande cerca de 30[cm] ou 3[s] na baixa.

D][s%:H pode acontecer dos valores de antecipacdo excederem 1000 [mm] ou mesmo estando
zerado, o carro ainda roda muito tempo na baixa. Para esses casos, provavelmente os
tempos de desaceleragao executados, divergem dos programados(ver item 5.1.5).

Depois de ter ajustado as antecipagdes para um andar, faga para dois, trés ou mais andares,
sempre subindo e descendo. Quando regular as antecipagdes de Va5, o teste finaliza.
Eﬂ& caso o edificio tenha pés-direitos diferentes, realize os testes nesta regido.

Durante os testes, pode ser que a seletora so6 utilize algumas velocidades.

Neste caso, por mais que nao utilize as demais, programar suas antecipacdes igual a sua
velocidade mais proxima.

Exemplo:

Velocidades utilizadas: Va5, Va4, Va3

| Antecipag&o [mm]|

Estagio | Vel [m/s]

\Velocidades utilizadas

Va2 1.0 150 180
Val 1.0 150 180
Vinsp 0.1 150 180

YR  Gravar os parametros

7.9 — Ajuste das velocidades do radar

Nessa etapa faremos a configuragdo das velocidades dos radares.

-1 H esse procedimento s6 é aplicado as versoes de seletora 0.0.0.32 ou superiores. Para versdes
anteriores, recomenda-se a sua atualizagdo e o reposicionamento dos limites, ou entrar em contato com o
suporte técnico Infolev para realizar esse procedimento. Alertar suporte que se trata de uma versao anterior
a 0.0.0.32.

[PII=EY ler primeiro todo o procedimento antes de iniciar os ajustes.

Com a URM conectada a seletora de controle, altere F045 = 1, e programe F046 a FO055 para
m a velocidade nominal do carro. Note que estamos eliminando os radares de velocidade e isso
pode ser feito somente para testes supervisionados e sem usuarios na cabina.

Para ajustar as velocidades dos limites de descida colocar 100% de carga na cabina; Limites

Passo 2: de subida, com a cabina vazia;
Sera mostrado como fazer o ajuste dos limites de descida. Depois repetir de maneira analoga
com os limites de subida
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Em automatico e com seletor inicializado, posicione o carro no PAV1 (um acima do extremo

inferior);

Envie o carro para o PAVO (extremo inferior), e verifique pela tela F1, qual foi a velocidade
selecionada Ex: Va5,Va4, etc

Selecione a tela F4, que mede as velocidades nos radares (ver item 5.4.2). Para navegar
entre os limites, pressione a tecla subindo ou descendo.

(| e
LOC3D

| ml
[ ! S_I
Identificagdo do limite mp | /5] | Velocidade medida

Quando passar pelos limites, anotar as velocidades de cada radar na tabela apds esse
procedimento.

Ex: carro se deslocou em Va5, e as velocidades medidas em cada limite
LDV3 = 2.49[m/s]; LDV2 = 1.89[m/s]; LDV1 = 0.90[m/s]; (valores meramente ilustrativos)

LIMITES
LDV1 LDV2 LDV3 LDV4

Va1

Va2

Va3

Va4

Vab 0.90 1.89 2.49

INSP

Passo 5] Se o ultimo teste foi feito do PAV1 para o PAVO0, agora repita os passos 3 e 4, mas partindo do
pavimento acima (ex: PAV2), para o PAVO.

Repita os passos 3 a 5, até partir de um pavimento com destino ao extremo inferior, que a
velocidade seja Vab5.

Ao final do passo 5, ja teremos a tabela preenchida com os valores de todas as velocidades
possiveis de se chegar o extremo inferior.

Ex:
|
Cov1 | tov2 Y(LDV3 )lDv4 | {mmm Limite ndo utiizado
Val | —tm— s L imite de maior ordem
Va2 Limites intermediérios

Va3 0.78 0.99
Va4 1.13 1.78 2.01
Va5 0.90 1.89 249
INSP

O parametro referente ao limite de maior ordem (mais ao meio do po¢o), deve ser programado
com a velocidade nominal + 0.05 [m/s], para que ele ndo funcione como radar.
g No exemplo acima:
Velocidade nominal = 2.5[m/s];
Velocidade com fator de compensacgéo = 2.55 [m/s]
Limite de descida 3— parametro F048, portanto F048 = 255;
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Nos limites intermediarios, escolhemos o maior valor da coluna e somamos um fator de
compensacgao de 0.3[m/s]. Programamos o parametro correspondente, com esse valor.

para os limites intermediarios nunca programar velocidades iguais ou maiores que a
nominal

Ex:

LDV1

Va1
Va2
Va3
Va4
Va5 <:| Maior valor

INSP

Maior velocidade = 1.15 [m/s]

Velocidade com fator de compensacao = 1.45 [m/s]

Limite de descida 1— parametro F046, portanto F046 = 145;

0.78
1.13
1.15

Fazer os ajustes de velocidade nos limites de subida

RN  Gravar os parametros.

Preencha a tabela abaixo com os valores medidos

LIMITES
LDV4 LSV1

LDV1 LDV2 LDV3 LSv2 LSV3 LSv4

Va1

Va2

Va3

Va4

Va5

INSP

7.10 — Teste do escorregamento freio

Esse teste é feito para verificar se as condicdes de ajuste do freio. E importante realiza-lo com
cabina cheia descendo e vazia subindo, de modo a garantir a seguranga dos passageiros e caso de

emergéncia.

A distancia que o carro arrasta o freio até sua completa parada, varia com a velocidade nominal do
carro e de acordo com a maquina, nao sendo possivel estabelecer um valor absoluto. Esse valor ndo pode

exceder as distancias entre o primeiro radar de velocidade (segundo limite mais ao meio do po¢o) até os
limites de parada.

Configure FO70 = 0 e posicione a cabina no meio do pogo, em automatico.

Zere a velocidade de radar (FO46 a F055), dos dois limites (subida e descida) de mais alta

ordem (mais para o meio do pogo). Anote os valores, para que no final do teste, possamos
reprograma-los.

Aperte a tecla F4 na URM, note que todas as velocidades maximas ficardo em valor 0.

Envie o carro para um dos extremos. Ao passar pelo limite de mais alta ordem, a seletora
derrubara a manobra por sobre velocidade e o carro parara pelo freio.

P

Na tela F1, verifique a posi¢do que o carro parou

PHEL N 2.4 M |4 Posigdo em metros
urooc L 4 Limite de reducéo

M.Zb CHAST MHE

MiGd CRPMD 1M
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Na tela F5, verifique qual é a posi¢ao do limite. Nos limites de descida, utilize a informagao
“SUP” e nos de subida, “INF”

m Elemento mp || I/
Posicdo superior mp 5/ [P — 324 M
Posicdo mediana W MET - J.19 ™
Posicao inferior mp || MF - 3. 14 M

Subtraindo os dois valores, temos quanto o carro se deslocou.
No exemplo acima, o Limite de mais alta ordem € o LDv2 e o0 carro parou na posigao 2.24[m].
" Por ser um limite de descida, pegamos na tabela de posicionamento o valor “SUP” de 3.24[m]
Portanto, o carro se deslocou 1.0[m]

LEELT WM Repita o teste no outro extremo e avalie a coeréncia do deslize. Caso for, ajuste o freio.

Reinicie o comando para retornar os valores modificados em F046 a FO55 ou reprograme-os.

7.11 — Ajuste fino dos iméas

Com o conforto, rampas, antecipagdes de corte, etc programadas, podemos passar a etapa final do
startup, que é o ajuste fino dos imas e limites.
O ajuste dos imas consiste em realoca-los de modo que o carro pare nivelado no pavimento. Como

referéncia, o toleravel sdo desniveis de no maximo 10[mm].
Alterando o posicionamento dos imas, recomendado refazer o aprendizado.

8. Mapa de conectores da placa seletora

Placa Seletora (ceoos2ro1)
Limites Pogo / comando Serial 0 Seriais 1,2,3
1A 1C 1A |SZP1|SzP2| 1C 1 | 24V 1A |24V | OV | 1C
2A |LDV6|LSV6| 2C 2A SEG| 2C 2 | oV 2A 2Cc
3A |LDV5|LSV5| 3C 3A CF | 3C 3 | TX+ 3A | TX+ | TX- | 3C
4A |LDV4|LSV4| 4C 4A | BR | CM | 4C 4 | TX 4A | RX+ | RX- | 4C
5A |LDV3|LSV3| 5C 5A | SB | DC | 5C 5 | RX+ 5A 5C
6A |LDV2|LSV2| 6C 6 | RX-
7A |LDV1|LSV1| 7C 7 | BSL
8A | LD | LS | 8C 8 | RESET
Driver J2/J3 Entradas 2 Saidas 1
1A |DRV1/PEM| 1C 1 1A 1C 1A AUT | 1C
2A DRV2| V1 | 2C 2 2A LA1 | 2C 2A BX | 2C
3A DRV3| V2 | 3C 3 | A 3A | ZP | ISD | 3C 3A AT | 3C
4A DRV4| V3 | 4C 4 | B 4A [NVD| IND | 4C 4A DC | 4C
5A | OV 5C 5 |Z 5A [NVS| INS | 5C 5A SB | 5C
6 | A
7 | B
8 |z

9. Sobre o manual

Data da publicagao: 18/11/2016
Responsavel: Leandro Araujo
Revisdo: 02

Baseado no circuito elétrico: 0082 R01
Baseado no firmware: 0.0.0.36
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O conteudo desta instrugao pode mudar sem aviso-prévio. A Infolev trabalha diariamente na
melhoria dos seus produtos e solugdes, a fim de atender e suprir cada vez melhor seus parceiros de
negocios.

De acordo com a lei de direitos autorais, n°9610, Art. 87, § I, fica proibido a reprodugéo total ou
parcial, desse manual, por qualquer meio ou processo. As sangdes civis podem ser observadas através do
titulo VII, capitulo .

10. Converse com a Infolev

10.1 — Matriz (Sé&o Paulo)

Central: +55 11 3383 1900
Fax: +55 11 3383 1909
Enderego: R. Sara de Souza, 152 — Agua Branca — S&o Paulo — SP
CEP 05037-140

10.1.1 — Contato comercial

Telefone: +55 11 3383 1901
E-mail: vendas@infolev.com.br

Nextel 1: 135502
Nextel 2: 55 1*23919 (Internacional)

10.1.2 — Contato suporte técnico

Telefone: +55 11 3383 1902
E-mail:  suporte@infolev.com.br

Nextel 1: 1*35501

Nextel 2: 1*10213

Nextel 3: 55 1*2214 (internacional)
Nextel 4: 1*5396

Nextel 5: 86*248803

Celular 1: (11) 96340-5209 (Tim)
Celular 2: (11) 96080-1005 (Tim)
Celular 3: (11) 97451-1523 (Vivo)
Celular 4: (11) 98850-9588 (Claro)
Celular 5: (11) 96971-8780 (Oi)

10.2 — Filial (Rio de Janeiro)

Telefone: (21) 2210 6325
Celular: (21) 7853 1551
Nextel: 1*51726
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E-mail (comercial): infolev.rio@infolev.com.br
E-mail (suporte): suporte@infolev.com.br

Endereco: Av. Beira Mar, 406 — Conj. 601 — Centro — Rio de Janeiro - RJ
CEP 20021-060

11. Anotacoes
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