Nice f;[

Otomatik bariyer

TR - Kurulum ve kullanim igin talimatlar ve uyarilar
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TABLE 4 M3BAR M5BAR M7BAR = LBAR

2,65 3,15m 415m 515m :
NEALS MBATS - W4 XBAS 3
£3.15m) -0,60m (3,Y5m) @I5m) =055 m (2,6 m) {5,16m) . .

A

5,15m 5,00m
) XBAS ) xa:as.xams.
9.15m| (0.30m) =1.30m
(0) (0)

(1) (1) (1) (1) (1) (1) (1)

(1) (1) @ (1) (1) (@ 2
(5) 4) (4) 3) 3) @) @)

0+1= g- 0+1= B- 0:2= A— 0+2= §- 0+2= g— 0:2= A— 0:2= A-
2 3 2 1 1 1 3

2:7= E_ 2:4= g- 3:5= A- 3+5= -B 3+5= g- 3:4= A 3:6= g-
3 1 2 2 2 2 1
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3.9 MEKANIK LiMIT ANAHTARLARININ AYARLANMA

Limit anahtarlarini ayarlamak igin
asagidakileri yapin:

1. Bariyerin kolunu anahtar ile

manuele alin

2. kolu manuel olarak hareket ettirerek
tam agma ve kapama manevrasini
tamamlasin.

3. kol kapaliyken yatay pozisyonunu ve
acglkken dikey pozisyonunu ayarlamak igin
mekanik stop vidalarini (A - B) vidalarini
cevirin

4. ayarlari yaptiktan sonra, somunlari
kuvvetlice sikin

(I

L
A

i

M/L BAR YAY AYARI

M-BAR modelleri igin (“Sekil 28”)

1. Bariyeri manuele alin

2. kol manuel olarak yaklasik yariya (45 °)
getirin ve kolu birakin.

3. eger kol ylkselme egilimindeyse,

yayin gerginligini saat yonunde manuel
olarak gevirerek.azaltin.

Ote yandan, kol disme egilimindeyse, yay!
saat yonunun tersine elle déndirerek gerilimi
arttirin.

Pl

1. Kolu kabaca 20 ° ve 70 ° 'de de getirip
birakarak islemi tekrarlayin. Kol
pozisyonunda sabit kalirsa, dogru sekilde
dengede demektir;

2. Dengeleme yayini gevsememesi igin
somunu sikin

3. reduktorla kilitleyin

L-BAR modelleri i¢in (“Sekil 29”)

1. Bariyeri manuele alin

2. kol manuel olarak yaklasik yariya (45 °)
getirin ve hareketsiz birakin.

3. eger kol ylkselme egilimindeyse,

yayin gerginligini saat yonunde manuel
olarak cevirerek.azaltin.

Ote yandan, kol diisme egilimindeyse,
yayl saat yonunin tersine elle dondirerek
gerilimi arttirin.

¥4

1. Kolu kabaca 20 ° ve 70 ° 'de de getirip
birakarak islemi tekrarlayin. Kol
pozisyonunda sabit kalirsa, dogru sekilde
dengede demektir;

2. Dengeleme yayini gevgememesi icin
somunu sikin

3. rediktorla kilitleyin
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4.1

KABLO SEMASI VE BAGLANTILARIN AGIKLAMASI

4.1.1 Baglanti Semasi

s
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R
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4.1.2 Baglantilarin Tanimi
Table 4
ELEKTRIK BAGLANTILARI
Terminal Aciklama
Kola Baglanan uyari 1sid1 ¢ikisi; 24 V maksimum 10 W uyari cihazi baglamak mimkinddr.
LIGHT Ayrica diger fonksiyonlar igin programlanabilir (‘PROGRAMLAMA” bélimiine bakin) veya Oview programcisi
Uzerinden yeniden yapilandirilabilir..
Uyari 15181 ¢ikist; 12 V. max 21 W lambalari veya bir Nice LUCY B, MLB veya MLBT uyari lambasini baglamak
FLASH muUmkundar.
Ayrica diger fonksiyonlar igin programlanabilir (“PROGRAMLAMA” bélimune bakin) veya Oview programcisi
Uizerinden yeniden yapilandirilabilir.
“Acik Kapi Gostergesi” ¢ikisi; 24 V (maksimum 10 W) sinyal lambasi baglamak mimkundur.
oGl Ayrica diger fonksiyonlar igin programlanabilir (“PROGRAMLAMA” bélimine bakin) veya Oview programcisi
Uzerinden yeniden yapilandirilabilir..
Bu terminal, hem elektrik giici hem de iletisim sinyallerini tasiyan sadece iki kabloya paralel baglanan uyumiu
BLUEBUS cihazlari baglamak igin kullanilabilir.
Mevcut manevrayi askiya alan veya hatta durduran cihazlar icin giris; “NO” ve “NC” kontaklar veya sabit direncli
STOP cihazlar girisi uygun sekilde yapilandirarak baglanabilir.
SbS Step by step modunda hareketi kontrol eden cihazlar igin giris; “NO” kontaklari baglamak mimkuanddir.
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ELEKTRIK BAGLANTILARI

Terminal Aciklama

OPEN Sadece acilis hareketini kontrol eden cihazlar icin girig; “NO” kontaklari baglamak mimkundar.

CLOSE Sadece kapanma hareketini kontrol eden cihazlar icin giris; “NO” kontaklar baglamak mimkundur

HP Sbs Hareketi kasek_énceIiKIi .Ste.p py step modunda kontrol eden ve "oton_?asy_onu duraklatiimis durumdayken bile
hareket ettiren cihazlar igin girdi; “NO” tip kontaklari baglamak mimkandar.

ANTENNA radyo alici antenini baglamak igin giris

LED uyari 15131 kartini (XBA7) veya LED trafik 15131 kartini (XBA8) baglamak icin kullanilan ¢ikis.
INTERNAL LIGHT

“NO” kontak Metal detektori baglamak igin kullanilir
LOOP1

“NO” kontakt Metal detektdrt baglamak igin kullanilir

LOOP2

MASTER-SLAVE

Master-Slave modunda iki bariyer baglama girisi.

SAFETY

Emniyet icin NC kontak baglanti girisi

Cikiglarinprogramlanmasi degistirilirse, bagli cihazin segilen voltaj tipine uygun oldugunu kontrol edin.

5  son Kontroller ve Programlama

5.1 YONUN SECILMESI
A¢ma manevrasinin yoninii rediiktoriin konumuna

gore segin.

Anahtarlama cihazini asagidaki gibi ayarlayin:

- eger yay dengeleme kolunun sag tarafina takil
ise, bunu RH'ye ayarlayin (fabrika ayari).

- eger yay dengeleme kolunun sol tarafina takil ise,
bunu LH'ye ayarlayin

S C==5

5.1 Gii¢ Kaynagi kontrolleri

Uriine glc verilir veriimez birkag basit kontrol
yapilmalidir:

1. Ekranin acildigini kontrol edin.

2. Fotosellerdeki (hem TX hem de RX) LED'lerin
de yanip sondigunden emin olun; Yanip sonme
tipi 6nemli degildir ¢lnkl diger faktorlere baghdir.
3. FLASH cikisina bagli cihazin veya XBA7 LED
uyari lambasinin séndiagunu kontrol edin (fabrika
ayariile).

sx(_MJpx vanie)
Yukaridaki kogullar yerine getiriimezse, derhal kontrol
Unitesine gelen gl¢ kaynagini kapatin ve elektrik
baglantilarini dikkatlice kontrol edin.

Arizalarin aranmasi ve teshisi ile ilgili daha faydali
bilgiler “Sorun Giderme” paragrafinda bulunmaktadir.

5.2 CIHAZ OGRENME

Gug¢ kaynagini bagladiktan sonra, kontrol Gnitesinin
“BlueBUS” ve “STOP” giriglerine bagh cihazlari
o6grenmesi gerekir. m Olmasa dahi 6grenme asamasi
yapilmalidir.

cihaz kontrol Unitesine bagl.

@

)
&'
N
N ol
0
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Set 1 parametresini aktif hale getirerek
proseduri baslatin (‘PROGRAMLAMA”
bélimine bakin).

Bagli cihazlarin kendi kendine 6grenme
asamasil, kurulumdan sonra da, drnegin
bir cihazin eklenmesi gerektiginde,
herhangi bir zamanda tekrar edilebilir.

5.2 MEKANIK DURDURMA
DURUMLARININ OGRENILMESI

Bagli cihazlar 6grenildikten sonra,
mekanik durma pozisyonlari 6grenilmelidir
(maksimum a¢gma ve maksimum
kapatma).

Bunu yapmak igin:

1. Reduktord manuele alin

2. Kolu manuel olarak yaklasik yariya (45
°) getirin ve hareketsiz birakin.

3. reduktorlu kilitleyin

4. parametre aktive ederek seviye arama
prosedurind baglatin

Set 2 (“PROGRAMLAMA” bélimune
bakiniz)

5. Manevralar gergeklestirilirken bomun
dengeleme kolunun limit anahtarinin
mekanik durmasina ¢arptiindan emin
olun. Bu olmazsa, enkodere (A) basarak
islemi durdurun, limit anahtarinin mekanik
dururlarini ayarlayin ve iglemi bastan
tekrarlayin

a Manevralarin yapilmasini engellemeyin:
bu olursa, prosedurin tamami bastan
tekrar edilmelidir.

5.2 KOLUN HAREKETINi KONTROL ETME
Cihazlar 6grenildikten sonra, kolun dogru hareket ettigini
dogrulamak icin birkac manevra yapiimasi tavsiye edilir.

s R

D ===

Stop

~_ 2 _ 2A

Bluebus
Open A J [ V¥ Close

oGl LF-
SX Dx\

Flash —C}-
\_ J

Light f
Bunu Yapmak igin ;
1 Open Butonuna basin ve kolun agilmaya basladigini
Ve yavasladigini kontrol edin
2. Close Butonuna basin ve kolun
basladigini ve yavasladigini kontrol edin

kapanmaya

3 manevra sirasinda, varsa LED uyari 1si§ginin her 0,5
saniyede bir alternatif olarak yanip sondigind kontrol
edin.

4, Asir surtinme noktasi olmadigindan ve montajda veya
ayarlarda herhangi bir kusur olmadigindan emin olmak igin
kapiyi birka¢ kez agin ve kapatin.

5.3 DIGER CIHAZLARIN BAGLANMASI

Eger harici cihazlara eneriji ihtiyaci var ise resimde goruldigu
giristen 24V enerji alinabilir.

Guc kaynagi voltaji, maksimum maksimum 500mA akimla% 24-
30 = +% 10'dur..

@ bt

() (+)
HP SbS
~—— -+ Master
o 24v Slave
Close ==
Loop1 Loop2
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able 5

PROGRAMLAMA PARAMETERI

Level | Level Il

Anlam parameters | parameters Effect after pressing the encoder (A)
Hizli Ayar sss. - Bluebus, Stop cihazlarinin art arda sirayla 6grenmeye baglamasi
Bluebus ve Stop terminallerine bagl cihazlarin égrenilmesi
Kurulum Set Acilig ve kapanis konumlarinin égrenilmesi: kolun baski degeri, kapama
mekanik durdurmasindan acilis mekanik durdurmasina kadar 6l¢ilUr.
000 Temel varsayilan liretici yazilimi
Program Prn o001 Firmware 1
002 Firmware 2
003 Firmware 3
OFF | Yan otomatik calisma
Otomatik kapanma FO1

o Otomatik kapanma : bir agilis manevrasinin ardindan, bekleme suresi
gectikten sonra, bir kapanis manevrasi otomatik olarak baslar

OFF Devre Disi
Bu fonksiyon segilir ise kol agilma menevrasi yaparken fotosellerin bir birini

Fotoselden sonra Kapat 1 gérmez ise kol durur fotoseller birbirini gérdigi zaman kapanma manevrasi
baslar

(caligma Tuirdi)

Bu fonksiyon aktif hala gelitse kol agilma manevrasindayken fotoseller bir birini
FO2 gérmez ise acilma iglemi devam eder kol tamamen acildiktan 5 saniye sonra
kapanma islemi baslar

2
Bu fonksiyon aktif hala gelitse kol agilma manevrasindayken fotoseller bir birini
3 g6rmez ise acllma islemi devam eder kol tamamen agildiktan 5 saniye sonra
kapanma islemi baslar
Fotosel sonra kapat” igin 1 Fotosel ve loop (loop fotosel olarak yapilandiriimis ise)
hangi giivenlik cihazinin > Sad f |
islem gorecegi segilir FO3 adece fotose
3 Sadece loop (loop fotosel olarak yapilandirismis ise)
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PROGRAMLAMA PARAMETLERI

Level | Level Il

Anlam parameterler | parameterler Effect after pressing the encoder (A)
OFF Her zaman kapat devre digi
Standart: elektrik kesintisi yapildiktan sonra glic kaynagi geri
1 geldiginde, kol kapali degilse, kapanma manevrasi baglar
Her zaman kapat FO4
Elektrik kesintisi oldugunda kol kapali degil ise otomatik kapanma
2 suresi kadar bekler ve kapanma islemi baslar
Stand-by OFF |Devre Disi
Eglrrg?:(:iegr:asnt;zrzoﬁgrﬂ?; \[I]iitt)(-:‘eskili;npeatlllr 1 TumU beklemede: ekran, Bluebus ¢ikisi, ¢ikislar ve belirli
tiketimi azaltmak icin Seviye 2 FO5 dahili devrelerin timd kapaniyor
programlamasinda secilen cihazlar. Bir komut 2 | Stand-by Bluebus: Bluebus gikisi kapaniyor
aldiginda, kontrol Unitesi otomasyonun normal a Stand-by Automatic: eder bir batarla ile calisiyor ise kontrol

calismasini geri yukler Unitesi “Stand-by alir herseyi

OFF Devre Disi

Peak FO6 Peak aktif: kol agik veya kapaliyken manevra baslangicinda,

O statik srtinmenin Ustesinden gelmek igin maxsimum gl¢
verilir

OFF Devre Disi

Acil durum iglevi FO7 o Elektrik kesildiginde eger akii var ise kol agilir ve bekler
OFF Master barrier

Slave secimi FO9 i
On Slave barrier

Bekleme suresi : acilis manevrasinin sonunda kapanma
menevrasi icin bekleme slresi ayarlanir

tOl O-250 | otomatik bir kapanma manevrasi. Yalnizca otomatik kapanma
modu etkinse galisir

Fabrika degeri : 20 saniye

Flasér lamba bekleme suresinde yanip séner

tO02 050
Fabrika degeri : 0

Kapanma menevrasi bagslamadan énce flasor lamba yanip

to3 050 sdénmeye baslar.

Fabrika dederi 0
Stand-by time (s): manevranin sonunda stand-by gecme suresi

Times to4a oeon ayarlanir

Fabrika degeri : 60 sanive

Suction cup delay time (s): Bariyerin kolu agilma ve kapanma
hareketinden dnceki bekleme siresi

tO6 030

Fabrika degeri: 0,2 saniye

Courtesy light time (s): Bariyer icindeki aydinlatma isiginin yanma
tO7 O-250 |stresi
Fabrika Degeri: 60 saniye

t09 020 Her zaman kapat suresi ayarlarni

Fabrika degeri: 5 saniye
Fotoselden gegtikten sonra kapatma stiresi ayarlanir

@

t10
Fabrika deger: 5 sanive

Level 1 (min)

Level 2
Level 3

Level 4 (max)
Level 1 (min)

Acilma Hizi SPO

Level 2

Kapanma Hizi SPC
Level 3

Level 4 (max)
1 (min)

2 (med)

3 (max)

Acilirken Yavaslama Hizi
SLO

WNEPAWNRPRARONPR
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PROGRAMLAMA PARAMETERI

Anlam

Kapanirken yavaslama hizi

Level |
parameterler

SLC

Level Il
parameterler

1

Effect after pressing the encoder (A)
1 (min)

2 (med)
3 (max)

Acilista Yavaglama Posizyonu
Acilma menevrasinda kolun
yavaslayacagi nokta belirlenir

Kapanista Yavaglama Posizyonu

Kapanis menevrasinda kolun
yavaslayacagi nokta belirlenir

Agcilirken Glig Ayari

PLO

PLC

FroO

00
Yaklasik 10°
Yaklasik 20°

00
Yaklasik 10°

Yaklasik 20°
Gug level 1 (min)

Gl level 2

Giic level 3 (med)
Gl level 4

Gilg level 5

Gl level 6 (max)

Kapanirken Gii¢ Ayari

FrC

Gug level 1 (min)

Glg level 2
Gii¢ 3 (med)
Glg level 4

Glg level 5

ONBA_WNPRPOOUORARWNERWO®NER®NEREWN

Gl level 6 (max)

Gii¢ Zamani

Ayarlanan kuvvet seviyesi asildiginda
mudahale slresini ayarlar. 30 ms'nin
katlariyla ifade edilir ve 3 (= 90 ms) ile 32
(= 960 ms) arasinda ayarlanabilir. Bu
degerin arttirilmasi| amperometrik engel
algilama fonksiyonunun midahale siresini
arttirir.

x 30 ms
Default: 3

Sbs Girisi

Inl

Komutsuz

Step-by-step
Ac

Kapat

High-priority Step-by-Step: kilitteme komutu ile kilittlenmis olsa bile
otomasyonu hareket ettirir

Acar ve Kkilitler

Kapatir ve kilitler

P ON O MW O

ic lamba zamani: i¢ aydinlatma 15131 yanar ve siire sonunda séner

12

I¢c aydinlatma 15181 on/off: i¢ aydinlatma 1s1§in1 devreye sokar veya gikarir

19

fotosel
Sadece agma

20

Sadece kapatma

21

Bluebus fotosellerinden agilmasini etkinlestirir

22
25
26

Bluebus fotosellerinden acilmasini engeller
Master ve slave bariyer Step-by-Step
Master ve slave bariyer a¢

27

Master ve slave bariyer kapat

28

Slave bariyer Step-by-Step

29
30

Slave bariyer ag
Slave bariyer kapat
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PROGRAMMING PARAMETERS

Meaning Ip_:r\e/lgle:ers Ip_:r\ellgle::ers Effect after pressing the encoder (A)

0] komutsuz

1 Step-by-step

3 Ac

4 kapat

6 High-priority Step-by-Stgp: kilitteme komutu ile kilittenmis olsa bile

otomasyonu hareket ettirir

7 Acar ve kilitler

8 Kapatir ve kilitler

11 i¢ lamba zamani: i¢ aydinlatma 15131 yanar ve siire sonunda séner

12 I¢c aydinlatma 1s131 on/off: i¢ aydinlatma i1s1gin1 devreye sokar veya cikarir
Open Girigi In2 16 fotosel

19 Sadece a¢

20 Sadece kapat

21 Bluebus fotosellerinden agilmasini etkinlestirir

22 Bluebus fotosellerinden agilmasini engeller

25 Master ve slave bariyer Step-by-Step

26 Master ve slave bariyer agma

27 Master ve slave bariyer kapama

28 Slave bariyer Step-by-Step

29 Slave bariyer a¢

30 Slave bariyer kapama

0] komutsuz

1 Step-by-step

3 Ac

4 Kapat

6 High-priority Step-by—Stg_p: kilitteme komutu ile kilittenmis olsa bile

otomasyonu hareket ettirir

7 Acar ve kilitler

8 Kapatir ve kilitler

11 i¢ lamba zamani: i¢ aydinlatma 15131 yanar ve siire sonunda séner

12 I¢c aydinlatma 15131 on/off: i¢ aydinlatma 1s1gin1 devreye sokar veya ¢ikarir
Close input INn3

16 fotosel

19 Sadece a¢

20 Sadece kapat

21 Bluebus fotosellerinden acilmasini etkinlestirir

22 Bluebus fotosellerinden acilmasini engeller

25 Master ve slave bariyer Step-by-Step

26 Master ve slave bariyer agma

27 Master ve slave bariyer kapama

28 Slave bariyer Step-by-Step

29 Slave bariyer a¢

30 Slave bariyer kapama
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PROGRAMMING PARAMETERS

; Level | Level Il ;
Meaning parameters | parameters Effect after pressing the encoder (A)
0] komutsuz
1 Step-by-step
3 Ac
4 Kapat
6 High-priority Step-by-Step: kilitteme komutu ile kilittlenmis olsa bile
otomasyonu hareket ettirir
7 Acar ve kilitler
8 Kapatir ve kilitler
11 ic lamba zamani: i¢ aydinlatma 1s1§1 yanar ve siire sonunda séner
12 I¢ aydinlatma 1s1§1 on/off: i¢ aydinlatma 1s1§1n1 devreye sokar veya cikarir
HP SbS input In4a
16 fotosel
19 Sadece a¢
20 Sadece kapat
21 Bluebus fotosellerinden acilmasini etkinlestirir
22 Bluebus fotosellerinden acilmasini engeller
25 Master ve slave bariyer Step-by-Step
26 Master ve slave bariyer agma
27 Master ve slave bariyer kapama
28 Slave bariyer Step-by-Step
29 Slave bariyer a¢
30 Slave bariyer kapama
1 “Industrial” mode: alirken otomatik kapanirken basili tutuldugu siirece
SBS girisi ile iliskili 2 Ac - Dur - Kapat - Dur
komutlarin sirasi 1 3 Ac - Dur - Kapat — Ag
5 Step-by-Step
6 Basili tutuldugu sirece c¢alis
o irisi ile iliskili 1 Ag - Dur - Ag
pen girisi ile iligkili
komutlarin sirasi =3 2 Ac
3 Basili tutuldugu stre Ag
o I T 1 Kapat - Dur - Kapat
ose girsi ile iligkili
Komutlarin sirasi = 2 Kapat
3 Basili tutuldugu slirece Kapat
1 Durdurma ve geri alma: Kapama manevrasi sirasinda bir fotoselin
miidahalesi manevrayi durdurur ve hareketi tersine gevirir
Gegici durdurma: kapanis manevrasi sirasinda bir fotoselin midahalesi
Photo gisinin calisma modu 5 4 manevrayi durdurur; fotosel ayrildiginda, kol tekrar acilr
Gegici durdurma 2: Kapama manevrasi sirasinda bir fotoselin miidahalesi
5 manevrayi durdurur; fotosel ayrildiginda, kol tekrar kapanir
Stop girisinin acilmada 1 Durdurma: mevcut manevrayi aninda durdurur
komut islemi S6 > Durdurma ve kisa geri alma: mevcut manevrayr aninda durdurur ve
kapanma asamasinda kisa bir geri doniis gerceklestirir
1 Durdurma: mevcut manevrayi aninda durdurur
Stop giriginin kapanmada S > Durdurma ve kisa geri alma: mevcut manevray aninda durdurur ve agilis
Komut iglemi yéniine kisa bir geri déniis gerceklestirir
> Durdurma ve kisa geri alma: mevcut manevrayi aninda durdurur ve
Acma islevi sirasinda engeli B kapanma agamasinda kisa bir geri doniis gerceklestirir
algila 3 Durdurma ve geri alma: mevcut manevrayi aninda durdurur ve kapanma
asamasinda tam bir geri donus gerceklestirir
> Durdurma ve kisa geri alma: mevcut manevrayi aninda durdurur ve acgilig
Kapanma islevi sirasinda yoénune kisa bir geri dénls gerceklestirir
engeli algila SO D . i .
3 urdurma ve geri alma: Gegerli manevrayi aninda durdurur ve acilis
asamasinda tam bir geri doniis gerceklestirir
1 Acma islemi yapar (NO kontak giris yapilir)
Loop 1 girig iglevi LO1 |2 Kapatma iglemi yapar (NO kontak girisi yapilir)
4 Fotosel (NC kontak girisi yapilir)
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PROGRAMMING PARAMETERS

Level | Level Il

Meanin
eaning parameters | parameters

‘ Effect after pressing the encoder (A)

’Agma islemi yapar (NO kontak giris yapilir)
Kapatma islemi yapar (NO kontak girisi yapilr)
‘ Fotosel (NC kontak girisi yapilir)
24 V uyari 15131
oGl
Kol kapali
Kol agik
Kol uyari 15191
Bakim gostergesi
ic Aydinlatma
Kirmizi trafik lambasi
Yesil Trafik lambasi
O Radio kanal no. 1
Radio kanal no. 2
12 Radio kanal no. 3
13 Radio kanal no. 4
14 Suction cup
24 \/ uyari 181G

Loop 2 giris islevi LO2

Light Cikisi Fonksiyonlari
Oul

RIO0OONWNREROAMNLPR

=
=

12 V uyari 1191
OGl

Kol kapall

Kol agik

Kol uyari 15131
Bakim gostergesi
Ic aydinlatma
Kirmizi trafik lambasi
Yesil Trafik lambasi
Radio kanal no. 1
Radio kanal no. 2
Radio kanal no. 3
Radio kanal no. 4
Suction cup

24 V uyari 15131
e]€]

Kol kapali

Kol agik

Kol uyari i1s1g1
Bakim gostergesi
ic Aydinlatma
Kirmizi trafik lambasi
Yesil Trafik lambasi
Radio kanal no. 1
Radio kanal no. 2
Radio kanal no. 3
Radio kanal no. 4
Suction cup

Flash Cikisi Fonksivonlari

ou2

P ONOUOR_WNEO

o

BRR R
aONwN P

OGI Cikis1 Fonksiyonlari
Oou3

B OO0~ wWNEROFPR

BRR R
AWNPRO
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PROGRAMMING PARAMETERS

; Level | Level Il .
Meaning parameters | parameter Effect after pressing the encoder (A)

24 V uyari 15191
oGl
Kol kapal

Internal Light Cikisi Fonksiyonu Kol agik

ol I¢ Aydinlatma

Kirmizi trafik lambasi

Ysil trafik lambasi

Tek yonli trafik 1s1g1

Alternatif tek yonlu trafik 15191

© 0N~ WNER OF

Yaya trafik i1s131

"a" = bir, "b" = binlerce, "c" = milyon
(tek degerleri kaydirmak icin kodlayiciya (A) basin)

Programlanan manevra

sayisini gosterir bl abc

"t" = bir, "u" = binlerce, "v" = milyon
(tek degerleri kaydirmak icin kodlayiciya (A) basin)

Tamamlanan manevra

sayisini gosterir b= tuyv

1 Bluebus cihazlarini siler
3 Degisiklikleri siler ve fabrika ayarlarina degerlerine geri doner
5 Herseyi siler

Yazilim versiyonunu gosterir Fir nm

Donanim siiriimiinii gosterir Hdr pqgr

Teshis din
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8.2.1 Hata kodlari ve Aciklamalar

Anomali durumunda, ekran hem kol hareketi sirasinda hem de manevra durdugunda bir hata kodu goriintiileyebilir.

Asagidaki tabloda, goériintiilenebilecek hata kodlar gosterilmektedir.

Table 13
Hata kodlar Listesi
Hata Kodu \ Aciklama Sebep |An|am
BlueBus veya Bluebus veya Stop terminallerine bagli Cihazlar ve baglanti kontrol edilip
EO1 Stop cihazlarda bir degisiklik oldu veya cihazlarin 6grenme prosuduri tekrar yapiimali
cihazlarinin tanitiimasinda bir sorun oldugunda
Posizyon Posizyon tanimlama iglevi tamamlanmadi Kolun agma ve kapanma posizyonlari yeniden
E02 tanitilamadi tanitiimah
Limit switchler
=08 ters cevrildi
E04 Enkoder sinyal Motorda pulgqan enlfoqvgr ile kontrol Unitesi Enkqder kablosunur:n bagll ve iyi durumda
arasinda iletisim eksikligi oldugunu kontrol edin.
Master ve Slave kontrol Unitelerini baglayan
kablonun bagl oldugundan Slave kontrol
Master-Slave Master ve Slave kontrol Unitesi aralarinda Unitesi segildiginden ve master kontrol
EO5 oo dogru iletisim kurmuyor Unitesinde tanimlama yapildigindan emin
iletigimi olunmali
Gug kaynagini ayirin ve tekrar takin. Hata
devam ederse, "Kontrol biriminin hafizasinin
Parametre hafizasi Kontrol Unitesinin dahili parametrelerinde tam_amen 3|I|[1.me5| paragraflnda ?Q'kland.'g'
EO06 sekilde bellegi tamamen silin ve yiklemeyi
okuma hata :
yeniden yapin.
Tum glc kaynagi devrelerini ayirin; birkac
ic kontroll B saniye sonra gu¢ kaynagi devrelerini tekrar
EQ7 ¢ Kontroter ve Dahili elektrik devrelerinde hata baglayin ve bir komut gdndermeyi deneyin
Sinifi testleri
£08 Dip-switch Bariyer segim dip-swirchlerinde hata Dip-switchler kontrol edilmeli
yapilandirma
- Bariyerin galigsmasi stop komutu ile Stop komutunu iptal edin veya HPSBS
E09 Otomasyon kilitl durduruldu klamensinden komut verin
E10 Guvenlik girisi (NC) NC guvenlik girisi veya en azindan bir limit “Guvenlik” e bagl kabloyu Limit switchini
veya limit anahtar switchi yok kontrol edin.
E11 Bluebus ¢ikisinda Bluebqs cikisina bagh bir veya daha Bir komut géndermeyi deneyin ve 40 saniye
kisa devre fazla cihaz kisa devre .
bekleyin
Bir fotoselin Manevra baglangicinda veya
102 . . hareketinde, bir veya daha fazla fotosel Herhangi bir engel olup olmadigini kontrol edin
mudahalesi S i
etkin sinyali vermez
103 Motor kuvvet Hareket sirasinda, kol agiri surtinme veya Sebebini bulun ve giic seviyesini yiikseltin
sinirlama zorlanma yasandi
mudahalesi
Stop girisine bagli Manevranin baslangicinda veya hareketin
104 cihazdan muidahale kendisi sirasinda, STOP girisine bagli cihazlar |Nedenini belirlemek

muidahale etti.
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