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ABUCONTROL: FARKLI TIPLER

Bu El Kitabi, degisik tiplerdeki ABUControl'lii vingler igin gegerlidir. Anlatilan igslem adimlari ve teknik veriler, ving tipine
gore farkhlik gosterir. Bu El Kitabi'nin, tim vingler igin gegerli olmayan ve sadece belirli sartlar altinda gecerli olan
kisimlari, kesik gizgili bir kutu igine alinmigtir. Kutunun baginda, bu bélimiin hangi tipler igin gegerli oldugunu
gorebilirsiniz.

Bir islem adimi kesik ¢izgili bir kutu iginde aciklanmissa:

-» Cizgili kutuyu uygulamaya baslamadan énce kutunun hangi tip icin gegerli oldugunu okuyun.

r 4 Sayfayi aklinizda tutun ve ilgili ilk sayfaya gegin.

¥ Resimlere bakarak mevcut vincin tipini tespit edin.

o 4 Geriye gidin ve diger islem adimlari icin ilgili kesik ¢izgili kutuyu bulun.

“¥»  Mevcut vincin tipini, teslimat kapsamina veya planlama dokiimanlarina bakarak da 6grenebilirsiniz.

SANZIMAN SINIR ANAHTARI VE MUTLAK DEGER VERICISI (TIP)

'Kibler' mutlak deger vericili 'AWG' mutlak deger vericili
sanziman sinir anahtari 'GPK' ABUS sanziman sinir anahtari 'GGS'’
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Genel | ik olarak

VINC ILE, VINC UZERINDE VEYA VINCIN YAKININDA CALISAN HERKESI

ILGILENDIRIR

ILK OLARAK

EL KITABI ILE ILGILI BILGILER

BU EL KITABININ KULLANILMASI

Bu el kitabinda, agsagidaki simgeler kullaniimaktadir:

iNSANLAR ICIN TEHLIKE!
Bu uyar bilgisi, insanlar i¢in s6z
konusu olan tehlikelere isaret eder.

ELEKTRIK CARPMA TEHLIKESI!
Bu uyari bilgisi, elektrik ve akim ile
yanlis islem yapilmasi sonucu
insanlar icin s6z konusu olan
tehlikelere isaret eder.

Calismaya baslamadan &nce, el kitabini dikkatlice
okuyun. Aksesuar ve bilesenler igin 6ngorilmis olan
el kitaplarini da dikkate alin.

Daha sonra el kitabini vincin yakininda bir yerde
saklayin. Bu el kitabi, ving ile veya vingte ¢alisan her
kisinin erigebilecegdi bir yerde olmaldir.

Satig, kiralama vs. durumlarda, el kitabi, daima ving ile
birlikte teslim edilmelidir.

AMACINA UYGUN KULLANIM

YUK DUSME TEHLIKESI!
Bu uyari bilgisi, bir ylkun
dlismesine neden olabilecek
tehlikeli durumlara isaret eder.

ﬂ‘ HASARA ILISKIN UYARI!
Bu uyari, bir parganin hasar
gorebilecedi durumlara isaret eder.

" 4 Bu, bir islem talimatidir ve bir islem adimi
uygulamanizi ister.

® Bu, bir igslemin sonucudur ve cihazda neler
olacagini anlatir.

— Bu, bir siralamadir.

SADECE...

Cizgili gergeveye alinmig bir bolim yalnizca belirli
Urin modelleri, varyantlar veya opsiyonlar igin
gecerlidir. Bélimun hangi kosul igin gecerli oldugu
en basta baslik kisminda "Sadece..." altinda
belirtilmistir.

ABUControl, merkezi PLC ve bir CAN veri yolu agi
Uzerinden birbirleriyle iletisim kuran c¢esitli CAN veri
yolu cihazlari bazinda ¢alisan modiler bir ving kontrol
dizenidir. Bir veya birkag kedi arabali bir ABUS gezer
kopri vincini, ABURemote telsiz kumanda veya asili
butonlu kumanda ABUCommander ile kontrol etmek
icindir.

— ABUControl, modiiler ve birbiriyle baglantili bir
ving kontrol diizenidir. Tim ABUControl
parcalari birbirine uygundur ve birbirlerine gére
ayarlanmigtir. Muinferit CAN veri yolu cihazlari
veya diger bilesenler sadece ayni yapiya sahip
orijinal yedek pargalar ile degistirilmelidir.

— ABUControl'u sadece fabrikada ayarlanmig
ABUS'a 6zgi ayar degerleri ile kullanin.

— ABUControl'u sadece ABUS gezer kopri
vingler i¢in kullaniniz. Yabanci urlnlere
baglamayiniz.

— KranOS'taki ayarlar sadece kalifiye personel
tarafindan gergeklestiriimelidir.



Genel | Gluvenlige iliskin uyari bilgileri

YONETMELIKLER

Tertibat, imal edildigi sirada, Avrupa'da gecerli olan
standartlara, kurallara ve yonetmeliklere uyularak
Uretilmis ve kontrol edilmistir. Konstriiksiyon ve imalat
sirasinda hangi temel prensiplerin temel alindigi,

uygunluk beyaninda ve montaj beyaninda bildirilmistir.

Bu temel prensiplere, montaj, isletim, kontrol ve
koruyucu bakim iglemleri sirasinda da uyulmalidir;
ayni sekilde ¢aligma emniyetine yonelik gegerli
belirlemeler de dikkate alinmalidir.

GARANTI

iNSANLAR ICIN TEHLIKE!
Yodnetmelikler dikkate
alinmadiginda, insanlar 6lebilir veya
agir kazalar meydana gelebilir.

Tertibatta guvenli bir sekilde
calisabilmek igin ve ise alisma
amaciyla, bu el kitabinin ve ilgili
ydnetmeliklerin 6zenle okunmasi ve
personele agiklanmasi gereklidir.

Hangi yénetmeligin hangi kullanim durumunda gegerli
oldugu, vincin kullanilis sekline ve Ulkeye has
yonetmeliklere baghdir. Gegerli ve giincel
yonetmelikleri ve ¢alisma emniyetine yonelik
belirlemeleri kontrol edin ve bunlara uyun! Uygunluk
beyanina ve montaj beyanina da bakin.

— ABUS firmasi, amacina uygun olmayan
kullanim, konu hakkinda yeterince egitimden
gecmemis personel, maksadina uygun
olmayan sekilde yapilmis islemler sonucu ve
ABUS firmasindan misaade alinmaksizin
yapilmis olan degisiklikler, tertibat yapisinda
rekonstriiksiyonlar veya vingte veya vincin
komponentlerinde yapilan her tiirli degisiklikler
sonucu olugsan hasarlar i¢in sorumluluk
ustlenmez.

— Parcalarda, tertibati kullananlarin kendi
sorumlulugu altinda degisiklikler yapilirsa, ving
veya vincin komponentleri, bu el kitabinda tarif
edildiginden farkl sekilde monte edilirse,
kullanilirsa veya bakimi yapilirsa veya orijinal
ABUS yedek pargalari kullanilmazsa, garanti
hakki gecersiz olur.

— Sadece orijinal ABUS yedek pargalari
kullanildiginda, vincin veya vincin
komponentlerinin gtivenli sekilde ¢alismasi
garanti edilir.

GUVENLIGE ILISKIN UYARI
BILGILERI

Vingte glivenli bir sekilde ¢aligmak igin asagidaki
uyarilari dikkate alin. Ozel tehlike uyarilari, tehlikenin
s6z konusu oldugu kisimlarda bulunurlar.

— Acil durdurma dugmesine basildiktan sonra da
ving kontrol diizeninde ve kedi arabasi kontrol
diizeninde 6limlere yol acabilecek yliksek
gerilimler mevcuttur.

— Vingte calismaya baslamadan 6nce, sebeke
besleme hatti baglantisini kesin ve en azindan
15 dakika elektrik gerilimlerinin desarj olmasini
bekleyin.



ABUCONTROL

CIHAZIN TARIFI

ABUControl asagidakilerden olugsmaktadir:

Ving kontrol diizeni
Kedi arabasi kontrol diizeni
Halat tamburunda mutlak deger vericisi

Kaldirma tertibatinda yiik 6lgme sistemi

Ving kontrol dlizeninin genel gérinimdi:

Genel | ABUControl

Kaldirma motorunda mutlak deger vericisi
(opsiyonel)

Kedi arabasinda veya kedi arabalarinda
mesafe sensori (opsiyonel)

Vingte mesafe sensori (opsiyonel)

Diger hareket sinirlayicilari (capraz kol
anahtarlari ve/veya yansitmali 11k bariyerleri)
(opsiyonel)

Nokta matris LED gostergesi

Atolye profili kontrol diizeni igin diger ¢capraz
kol anahtarlar (opsiyonel)

Kedi arabasindaki a¢i élger (opsiyonel)

Ving kontrol diizeni, vince gére farklilik gdstermektedir. ilk etapta alisma icin, asagidaki resim kullanilabilir.

: Sigortali devre kesici
: Ana kontaktor

: Sebeke adaptori

: ABURemote alicisi
: Flans govdesi
: CAN dagitim birimi

: Frekans invertori

1
2
3
4
5
6
7
8
9

: Besleme baglantisi

: Giris ve ¢ikis sinyalleri icin endustriyel ag birlestiricisi
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Ving kontrol diizeni genel gérinimi:

Kedi arabasi kontrol dlizeni, vince gore farklilik
gostermektedir. Ik etapta alisma igin, asagidaki resim
kullanilabilir.

: Kedi arabasi tahrik diizeni frekans invertoru
: Kaldirma tertibati frekans invertoru

: CAN dagitim birimi

PLC

I
a A wN

: Flans govdesi

' SADECE MUTLAK DEGER VERICISI '

'"AWG' OLDUGUNDA

Mutlak deger vericisi 'AWG' ('GGS' sanziman sinir
anahtarinda):

— 1: Ek anahtarlama isleri igin réle ve soket
citasi (opsiyon)

— 2: Cihaz adresi igin déner anahtar (opsiyon)
— 3: Cihaz adresini sifirlama butonu

— 4: Devre karti

— 5: Ug direncinin anahtari

— 6: CAN veri yolu agi ve Modbus agi igin
baglanti yeri



SADECE MUTLAK DEGER VERICISI
'KUBLER' OLDUGUNDA

Mutlak deger vericisi 'Kubler' (GPK' sanziman sinir
anahtarinda):

— 1: CAN veri yolu hatti

— 2: Mutlak deger vericisi 'Kibler'

Genel | ABUControl

PERFORMANS OZELLIKLERI

ABUControl:

ABUControl, otomasyon teknolojisinden gelen
kanittanmis elektronik bilesenlere dayanan
moddiler bir ving kontrol diizenidir. Vingte
bulunan ¢esitli modiiller birbirleriyle
baglantilidir ve boyleve ving islevi icin akilli bir
kontrol diizeni ortaya ¢gikmaktadir.

ABUControl, merkezi hesaplama birimi gorevi
goren bir PLC ile galismaktadir. Telsiz
kumandanin veya asili butonlu kumandanin
komutlarini ve mutlak deger vericilerinin,
hareket sinirlayicilarinin (¢apraz kol
anahtarlari, 1sisk bariyerleri,...) ve diger
modullerin tim geri bildirimlerini degerlendirir.
ABUControl bunlara dayanarak vincin hareket
tahrik diizenlerini ve kaldirma tertibati tahrik
duzenlerini kontrol eder.

Hareket eksenleri (vinci hareket ettirme ve kedi
arabasini hareket ettirme) frekans
invertdrleriyle donatiimistir. Bu sayede
ABUControl, hareket profillerinin konforlu bir
sekilde ayarlanabilmesine olanak saglar.
Kaldirma tertibatinda da strok profilleri
secebilmek ve ayarlayabilmek igin kaldirma
tertibati da frekans invertorleriyle donatilabilir.

Kaldirma tertibatinin kanca pozisyonu ve
kaldirma hizi, bir mutlak deger vericisi ile tespit
edilir. Bu sayede ABUControl, kaldirma
tertibatinin hangi hizla déndiiguni bilir. Bu
sayede bazi konforlu ek iglevler olanakli hale
gelmektedir (6rn. kaldirma tertibat
senkronizasyon ayarti). En ylksek ve en dislk
kanca konumu ayrica elektromekanik bir
sanziman sinir anahtari ile tespit edilir.

ABUControl'lii bir ving, ABURemote telsiz
kumanda ile kontrol edilir. Bu sayede bazi ek
islevler (6rn. sallanmayi séniimleme tertibati)
konforlu bir sekilde verici Gzerinden kontrol
edilebilir. Ving baska bir telsiz kumanda ile
kontrol edildiginde bazi iglevler (6rn. sallanmayi
sonimleme tertibati) caligmaz veya kisitl bir
sekilde calisir.

Sadece asil butonlu kumanda oldugunda
(secenek): Ving, asili butonlu bir kumanda ile
de kontrol edilebilir. Asili butonlu kumanda ile
ABUControl'un bazi iglevleri (6rn. sallanmay
sOndmleme tertibati) kullanilamaz veya sadece
kisith bir sekilde kullanilabilir.

Nokta matris LED gbstergede ABUControl ile
ilgili gesitli calisma bilgileri gérintilenir. Ayrica
cesitli ving bilesenlerinin durum mesajlari ve
iletileri goriintilenir, bu da anizalarin hizli ve
kolay bir sekilde giderilebilmesine olanak
saglar.
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Sadece cift strok hizi oldugunda (segenek): Bu
secenek oldugunda kaldirma hizi %200'e
kadar (= iki katina) arttirilabilir. Boylece vingle
daha hizli gahgilabilir. MUGmkUn olan azami
ilave kaldirma hizi (%100 Ustl) asilan yuke
baghdir.

Sadece sulper hassas kaldirma dizeni
oldugunda (opsiyon): Bu fonksiyon kullanilarak
kaldirma tertibati ile oldukga yavas sekilde
kaldirma ve indirme iglemi gergeklestirilebilir.
Bu sayede yik oldukga hassas bir sekilde
konumlandirilabilir. Stiper hassas kaldirma
dlzeni, verici veya asili butonlu kumanda ile
acilabilir ve kapatilabilir.

Kutuplar degistirilebilir kaldirma tertibati tahrik
duzenlerinde frekans invertdru aktif super
hassas kaldirma dizeninde yiiksek kaldirma
hizi igin sargidan dusuk kaldirma hizi igin
sarglya alinir.

Tek sargili kutuplari degistirilemeyen kaldirma
tertibati tahrik dizenlerinde (6rn. GM7000.2)
kaldirma motorunun devir sayisi ayri bir mutlak
deger vericisinin frekans invertora tarafindan
denetlenir ve bu sayede ¢ok dusik kaldirma
hizlarinda bile tam tork saglanir ve bdylece
yuk, fren kullaniimadan da durdurulabilir.

KranOS:

KranOS, ABUControl'u ayarlamaya yarayan
grafiksel bir kullanici araytzudar.

Ving operatorleri ve (egitimli) onarim gérevlileri
bir bilgisayar (0rn. diziisti bilgisayar, tablet)
yardimiyla KranOS'a erisebilir, burada ayarlari
degistirebilir ve igletim verilerini
goruntileyebilir.

KranOS erigimi 6zel bir yazilim veya uygulama
gerekli degildir. Erisim, normal bir internet
tarayicisi Uzerinden gerceklesir.

KranOS'a erisim (isletim verilerinin
goruntilenmesi harig) parolali kullanici adlari
ile korunmaktadir. Farkh farkh kullanicilarin
cesitli kullanici diizeyleri vardir. Kullanici
dlizeyi arttikga, sorgulanabilecek ve
degistirilebilecek ayarlar artmaktadir.
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ABUControl'un baglanti diizeni ve programlamasi:

ABUControl, merkezi bir programlanabilir akilli
kontrol cihazindan (PLC) ve bir CAN veri yolu
ag Gzerinden birbirleriyle iletisim kuran gok
sayida CAN veri yolu cihazindan (6rn. mutlak
deger vericisi, frekans invertérd,...)
olusmaktadir.

ABUControl, gerektiginde kolayca ve tek tek
degistirilebilecek moduler standart endistri
bilesenlerinden bir araya gelmektedir. Bu
sayede ariza oldugunda tiim kontrol diizeninin
degistiriimesine gerek yoktur. Minferit
bilesenler isabetli bir sekilde degistirilebilir.

ABUControl'un tim moddlleri gegmeli elektrik
baglantilar sayesinde birbirine baglidir. Bu
sayede modiller hizli bir sekilde birbirlerinden
ayrilabilir.

ABUControl'lii her ving migteriye 6zel olarak
parametrelenir. Bu sayede kontrol diizeni, ilgili
vincin tam diizenini ve opsiyonel donanim
komponentlerini bilir.

CAN veri yolu cihazlar degistirildikten sonra
merkezi PLC tarafindan programlanir. Bu
islem, cihaza gore ya otomatik olarak ya da
KranOS'deki ilgili bir islev ile gergeklegir.

Merkezi PLC'ye, degisimden sonra bir SD kart
Uzerinden misteriye 6zel programlama
yuklenmelidir. Bu sayede vincin migsteriye 6zel
verileri korunmus olur.

ABUControl, EMV'ye uygun olarak
tasarlanmistir. Bu sayede baska cihazlardaki
ve endustriyel tesislerdeki elektromanyetik
dalgalar nedeniyle ortaya ¢ikabilecek arizalar
etkili bir sekilde engellenmektedir.

Merkezi PLC'nin, frekans invertorlerinin ve
endustriyel ag birlestiricilerinin giris ve
cikislarindaki kontrol sinyalleri siradan 6lglim
cihazlariyla élgllebilmektedir.

CAN veri yolu agina ek olarak bazi
komponentler birbirine bir Ethernet agi
Uzerinden baglidir. Bunlardan biri, PLC ile
dizisti bilgisayar veya tablet bilgisayar
arasinda baglanti kurulabilmesi igin bir WLAN
agi olusturan WLAN modulldir. Bagka
Ethernet ag cihazlarinin kullaniimasi halinde
(6rn. veri telsizi moddill), tim Ethernet ag
cihazlari, dagitici islevi géren bir Ethernet
anahtarina baglanir.

CAN veri yolu agina ek olarak muhtemelen
bazi komponentler birbirine bir Modbus agi
Uzerinden baghdir.



Kedi arabasi hareket ettirme senkronizasyon ayari:

Vingte birden fazla kedi arabasi oldugunda
ABUControl, birlikte igletilen tim kedi
arabalarinin senkron hareket etmesini
dizenler. Bu sayede kedi arabalari siki
toleranslarla birlikte isletilirken ayni hareket
hizina, hizlanma stiresine ve frenleme siiresine
sahip olur.

Kedi arabasini hareket ettirme senkronizasyon
ayari sayesinde ortak yUkler daha guivenli bir
sekilde tasinabilmektedir.

Kedi arabasini hareket ettirme senkronizasyon
ayari, kedi arabalari farkli buylkltklere sahip
oldugunda ve (ayri ayri degerlendirildiginde)
maksimum hareket hizlar farkli oldugunda da
calisir.

Kedi arabasi hareket ettirme senkronizasyon
ayarl, ving basina maksimum ¢ kedi arabasi
icin mumk{nddir.

Tandem igletimde: Kedi arabasini hareket
ettirme senkronizasyon ayari tandem
isletimindeki her iki vingte ving basina
maksimum iki kedi arabasi i¢cin mimkunddir.

Kaldirma tertibati senkronizasyon ayari:

Vingte birden fazla kaldirma tertibati ve frekans
invertord oldugunda ABUControl, birlikte
isletimde senkron kaldirma ve indirme iglemini
dizenler. Bu sayede kaldirma tertibatlari siki
toleranslarla birlikte isletilirken ayni kaldirma
hizina, hizlanma stiresine ve frenleme sliresine
sahip olur.

Kaldirma tertibati senkronizasyon ayari
sayesinde ortak yikler daha glivenli bir sekilde
tasinabilmektedir.

Kaldirma tertibati senkronizasyon ayari,
kaldirma tertibatlari farkli byUkluklere sahip
oldugunda ve (ayr1 ayri degerlendirildiginde)
maksimum strok hizlari farkli oldugunda da
caliir.

Senkronizasyon ayari ayrica dengeli olmayan
yuk dagilimi ile kaldirma tertibatlarinin farkh
yuklerini dengeler. Bu sayede esit olarak
dagitiimayan bir yik bile tim kaldirma
tertibatlari tarafindan senkron bir sekilde
kaldirihr ve indirilir.

Kaldirma tertibati senkronizasyon ayari, ving
basina maksimum G¢ kaldirma tertibati igin
mumkuandar.

Tandem igletimde: Kaldirma tertibati
senkronizasyon ayari tandem isletimindeki her
iki vingte ving basina maksimum iki kaldirma
tertibati icin mumkdndur.

ikiz kaldirma tertibatlarinda: En yiiksek kanca
konumundan 6nceki fren evresi araliyinda
senkronizasyon ayari devre digidir. Bu sayede
halatin her iki halat tamburuna esit sekilde
dagitilarak sarilmasi saglanmis olur.
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Hareket profilleri:

Frekans invert6rll tahrik diizenleri oldugunda:
ABUControl, tahrik kontrol diizenlerinin
uyarlanmasina olanak saglar. Bu sayede
kaldirma tertibati tahrik diizenlerinin ve hareket
tahrik diizenlerinin hizlanma ve frenleme
tutumlarini ve maksimum ve minimum hizlarini
kendi aligkanliklariniza gére ayarlayabilirsiniz.

Ayar parametreleri bu baglamda oyle
sinirlandinimistir ki ving sadece giivenli sinirlar
dahilinde ayarlanabilir. Aksi takdirde ¢ok asiri
bir hizlanma nedeniyle 6rn. tasiyici yapiya
(binaya) cok fazla yik binebilir.

KranOS'taki hareket profili kontrol diizeninde
kademesiz ve iki kademeli hareket profili
arasinda gegis yapilabilir.

Bu sayede benzer bir tutum elde etmek lGzere
farkli vinglerin hareket profilleri birbirlerine gére
dengelenebilir.

Asiri yuke kargl emniyet tertibati:

ABUControl, asilan yuki tim kaldirma
tertibatlar Gzerinden tespit eder ve ving toplam
yukdnin ve tim kaldirma tertibatlarinin
minferit olarak asin yike kargi emniyetini
saglar. Ayrica tim kaldirma tertibatlarinin
donds yonini ve devir sayisini denetler ve
asiri devir sayisi olmasi durumunda guvenli bir
sekilde kapatir.

ABUControl, asilan yuku dogrudan olger.

YUku tespit etmek icin bir yik élgcme sistemi
kullaniimaktadir. Bir yliik sensoriinden veya bir
Ol¢lim piminden olusmaktadir.

YUk 6lgme sistemi dncelikli olarak vingteki bir
asir yuku tespit etmek igindir, asili bir yiki tam
olarak tartmak icin degildir. Vericide agirlik
gOstergesi veya nokta matris LED gostergesi
oldugunda da agirlik géstergesi sadece yuki
kabaca tahmin etmek igindir. Yik 6lgme sistemi
ayarlanip damgalanamaz. Yuk élgme sistemi,
vincin maksimum ylk tasima kapasitesinin
1%2 ile %5 arasinda hassasiyet oranina
sahiptir.
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Capraz kol anahtar araciligiyla atélye profili kontrol

dizeni

(varyant):

Atolye profili, ving hareketini, kedi arabasi
hareketini ve vincin kaldinlmasini/indiriimesini
etkileyebilecek tim atblye 6zelliklerini
kapsamaktadir. Bunlardan bazilari ving ylrime
yolunun basli ve sonu, engeller, blokeli alanlar,
ving gecis klapeleri ve benzerleridir.

ABUControl'un atdlye profili kontrol diizeni, tim
ving hareket eksenlerinin atélye profiline bagh
olarak ayarlanmasina ve sinirlandirilmasina
olanak saglar. Bu sayede 6rn. engellere
ulagsmadan dnce hiz dusturilebilir veya belirli
noktalarda durulabilir. Ayrica belirli bélgeler
gecise komple kapatilabilir veya bir atélyede
kismi yuk araliklari diizenlenebilir.

Ving bir atdlye profili kontrol diizeni ile
donatiimissa, vincin ve kedi arabasinin
onceden durdurma ve son konum durdurma
tertibatlarinin anahtarlama noktalari da atélye
profiline entegre edilir.

Vincin ve kedi arabasinin pozisyonunu tespit
etmek i¢in ¢apraz kol anahtarlari
kullaniimaktadir.

Kaldirma tertibatinin pozisyonunu tespit etmek
icin bir mutlak deger vericisi kullaniimaktadir.

YUkU tespit etmek igin bir ylik élgme sistemi
kullaniimaktadir. Bir ylik sensoriinden veya bir
Olgiim piminden olusmaktadir.
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Ving konumu Gzerinden atélye profili kontrol diizeni
(varyant):

Atolye profili, ving hareketini, kedi arabasi
hareketini ve vincin kaldinlmasini/indiriimesini
etkileyebilecek tim atblye 6zelliklerini
kapsamaktadir. Bunlardan bazilari ving ylrime
yolunun basli ve sonu, engeller, blokeli alanlar,
ving gecis klapeleri ve benzerleridir.

ABUControl'un atdlye profili kontrol diizeni, tim
ving hareket eksenlerinin atélye profiline bagh
olarak ayarlanmasina ve sinirlandirilmasina
olanak saglar. Bu sayede 6rn. engellere
ulagsmadan dnce hiz dusurilebilir veya belirli
noktalarda durulabilir. Ayrica belirli bélgeler
gecise komple kapatilabilir veya bir atélyede
kismi yuk araliklari diizenlenebilir.

Ving bir atdlye profili kontrol diizeni ile
donatiimissa, vincin ve kedi arabasinin
onceden durdurma ve son konum durdurma
tertibatlarinin anahtarlama noktalari da atélye
profiline entegre edilir.

Ving ve kedi arabasi konumunun tespit
edilebilmesi icin bir mutlak deger dlcim sistemi
kullanilir. Bu érnegin bir lazerli mesafe
sensorleri ya da toplayici iletken kontagindaki
bir miknatisli bant araciligiyla
gergeklestirilebilir.

Kaldirma tertibatinin pozisyonunu tespit etmek
icin bir mutlak deger vericisi kullaniimaktadir.

YUku tespit etmek igin bir ylik élgme sistemi
kullaniimaktadir. Bir yuk sensériinden veya bir
Olglim piminden olusmaktadir.

Engeller KranOS'ta olusturulabilir, buraya
tanitilabilir, dizenlenebilir veya silinebilir.

Bir engel, dikdortgen prizmasi olarak iki kdse
noktasi tzerinden tanimlanir ve olusturulur.

Bir engel daha karmasiksa, birden fazla
dikdoértgenler prizmasindan olusturulabilir ve
her biri iki kdse noktasi Gizerinden
tanimlanabilir. Olgiim sistemlerinin belirli bir
toleransi oldugundan, dikdértgen prizmalarinin
birbiriyle gakismasina dikkat edilmelidir.



Sallanmayi sonimleme tertibati:

Sallanmayi sonimleme tertibati, kedi arabasi
hareketi ve ving hareketi sirasinda yik
kancasinin oynama hareketini dnemli élglide
azaltir.

Sallanmayi sdnimleme tertibati, matematiksel
hesaplamalari baz alir. Vincin ve kedi
arabasinin hareket hizlari, kanca pozisyonu ve
yuk kancasi ile yukun agirlik noktasi arasindaki
mesafe (dolayisiyla kaldirma takiminin
uzunlugu) dikkate alinir. YUryts motorlari
buna goére ABUControl tarafindan dyle
hizlandirilir ve frenlenir ki ylrtyts hareketi,
oynama hareketine ters etki yaratir ve bdylece
oynama hareketi séniimlenir.

Sallanmayi énleme tertibati, ABURemote
Uzerinden agllabilir ve kapatilabilir. Yik kancasi
ile yukin agirlik noktasi arasindaki mesafe igin
ayarlanan deger ABURemote lizerinden
degistirilebilir.

Sallanmayi sénimleme tertibati sadece
matematiksel hesaplamalara dayanarak
hizlanma ve frenleme yoluyla sallanmayi
azaltabilir. Ruzgar, bir engele ¢carpma veya
benzeri dis etkenler dengelenemez.

Vincin ve kedi arabasinin hizlanma ve fren
mesafeleri sallanmayi sonimleme tertibati
nedeniyle ¢cok da fazla degismez.

Sallanmayi sdnimleme tertibati simdilik
sadece tek bir kaldirma tertibati oldugunda
veya ayri kumandaya sahip birden fazla kedi
arabali bir vingte, o anda kullaniimayan kedi
arabasi park pozisyonunda oldugunda c¢alisir
(kaldirma Ust konum sinirlayicisina yik
kancasi ile hareket edilmistir).

Birden fazla kedi arabasi birlikte isletilirken
veya tandem igletiminde sallanmayi
s6nimleme tertibati ayrica serbest
birakilimalidir.

Sallanmayi sénimleme tertibati hesaplanmasi,
birden fazla kedi arabasi birlikte igletilirken
veya tandem isletiminde sadece, yukiin agirlik
merkezine mesafe her iki kaldirma tertibatinda
esit oldugunda dogru galisir. Esit bir ylkte
kanca pozisyonu ve kaldirma takiminin
uzunlugu toplandiginda ayni toplam uzunlugu
vermelidir. Aksi takdirde sallanmayi
sonimleme tertibati, ylkin sallanmasini daha
da arttirabilir.
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Kanca asistani kanca kilavuzu ve kanca
merkezlemesi:

Kanca kilavuzu ile yik kancasi elle
yurGtalebilir.

YUk kancasinin saptirildigi veya ¢ekildigi yone
dogru hem ving hem de kedi arabasi hareket
eder.

Kanca merkezlemesi islevi ile yuk
baglandiginda "kaldirma" iglemi sirasinda yik
kancas! otomatik olarak yikiin tzerinde dikey
olarak hizalanir. Bu sayede kedi arabasinin
dikey olarak konumlandiriimasi kolaylasir ve
hizlanir. Boylece duruma gére bir egik cekis
azaltilabilir.

Kanca kilavuzu/kanca merkezlemesi,
ABURemote telsizle kumanda lzerinden hizli
erisim digmesi araciligiyla agilip kapatilabilir.

Kanca asistanlari, halat sapmasinin hassas bir
sekilde olglilmesi sayesinde galisir. Sabit
noktall travere, tambur gévdesine veya kedi
arabasi ¢atki gergevesine, halatin sapmasini
Olgen bir agi dlger takilmistir. Agi 6lgerin
hizalamasi KranOS Uzerinden ayarlanabilir.

Bu iglevi kullanabilmek igin isletime almadan
Once alt kapatma noktasindan Ust kapatma
noktasina kadar bir kalibrasyon suriigt
gercgeklestiriimelidir. Bu sayede agi Olgerin sifir
noktasi belirlenir. Agi Olgerin kalibrasyonu
KranOS lzerinden etkinlestirilir.

Kanca asistanlari, sadece tek bir kaldirma
tertibati veya ayri kumandada birden fazla kedi
arabasina sahip bir ving oldugunda,
kullaniilmayan kedi arabasi park pozisyonunda
durdugunda (yik kancasi, kaldirma tst konum
sinirlayicisina temas etmeli) caligir.

Kanca kilavuzu/kanca merkezlemesi aktif
oldugunda, konumlandirma kumandasi
etkinlestirilemez, yani fonksiyonlar ayni anda
kullanilamaz.
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Konumlandirma kumandasi:

Konumlandirma kumandasi ile, yik kancasiyla
Oonceden belirlenmis konumlara (manuel veya
dogrusal olarak) gidilebilir veya maksimum 8
konum ile bir rota izlenebilir. Tek konumlar
(manuel veya dogrusal olarak) KranOS
Uzerinden olusturulabilir veya degistirilebilir.

Bir rotanin konumlari KranOS'ta olusturulamaz
ya da degistirilemez.

Konumlandirma kumandasi ABURemote
Uzerinden acilip kapatilir. Gidilecek konumlar
ABURemote vericisinden segilebilir ve
kaydedilebilir. El kitabindaki "ABUS telsizle
kumanda ABURemote" bélimiine bakiniz.

PTP ve Teach-in PTP konumlandirma
kumandasi aktif durumdayken sallanmay
soniimleme tertibatinin durumu degistirilemez.
Sallanmayi sonimleme tertibati fonksiyonuna
erisim bu modlarda kilitlidir (hizl erigim
digmeleri ve meni).

PTP ve Teach-In PTP'de tek/birlikte gegisi
yapilmasi bir hataya yol agar ve iglem dogru
sekilde tamamlanamaz.

Super ince strok etkinligi, PTP konumlandirma
modu ve Teach-in fonksiyonu PTP
etkinlestirildiginde degistirilemez

Carpmayi 6nleyici emniyet diizeni:

Vingteki ve kedi arabalarindaki garpmayi
Onleyici emniyet diizeni, yiksek hareket
hizindaki veya yavas hareket hizindaki iki
vincin (iki kedi arabasinin) birbirine garpmasini
onler.

Carpmayi 6nleyici emniyet diizeni uygulama
durumuna gore ya yansitmali i1s1k bariyeri ile ya
da lazer isinli bir mesafe sensort ile galigir.

Yansitmali 1sik bariyerleri ve mesafe sensoérleri,
toz, kar veya havadaki partikillere hassas tepki
verebilir. Isik huzmesinin veya lazer isininin
kesilmesi halinde ving veya kedi arabasi
frenlenir ve durur.
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Tandem ayari:

Tandem ayari sayesinde ortak yik tagiyan iki
gezer kopri vinci ayni anda tek bir verici ile
kontrol edilebilir.

Tandem ayari, senkronizasyon ayari ile birlikte
calisir. ABUControl, tandem isletiminde
senkron kedi arabasi hareketini ve ving
hareketini ve de senkron kaldirma iglemini
(opsiyonel) ayarlar. Bu sayede vingler, ving
hareket eksenlerinde az toleransla ayni hiza,
hizlanma stiresine ve frenleme siiresine sahip
olur.

Tandem ayari sayesinde ortak bir yikiin
tasinmasi daha da guvenli hale gelir.

Tandem ayari, vingler farkli maksimum yuk
tasima kapasitelerine ve (ayri ayri
degerlendirildiginde) farkli maksimum hizlara
sahip olduklarinda da caligir.

Tandem kontrol diizeni ile bir ving tertibatina ait
tek bir vincin maksimum yik tagima
kapasitesini agsan yukler kaldirilabilir. Yuk her
iki vince de bindigi i¢in iki vincin maksimum yik
tasima kapasitesi toplanabilir, hem maksimum
yuk tasima kapasitesi ayni olan vinglerde hem
de maksimum yiik tasima kapasitesi farkl olan
vinglerde. Yiikiin esit olmayan sekilde
dagilmasi halinde toplam maksimum yik
tasima kapasitesi buna gore daha azdr.

Tandem igletiminde iki vincin ABUControl
kontrol diizenleri kablosuz olarak veri telsizi
modull Uzerinden birbirine baglanir ve kargilikli
olarak igletme modlarini aktarirlar.

Bu durumda ilgili parametreler (6rn.
"Acceleration time", "Braking time" ve "Speed
Maximum") iki ving arasinda kargilastirilir ve
her iki ving uyumlu olacak sekilde miimkiin
oldugunca uyarlanir. Strts profilleri her iki ving
icin ayni ayarlanmis olmalidir (6rn. "Step-
less").

Bu baglamda ving ve kedi arabasindaki tim
hareket sinirlayici anahtarlar, kaldirma sinir
anahtarlari ve asin yike kargi emniyet tertibati
birlikte degerlendirilir. Ving, ving hareket
eksenlerinden birinde durdugunda, diger ving
de ayni ving hareket ekseninde durur. Diger
ving hareket eksenlerinden durmadan
gecilebilir.



Elektronik ray kilavuzu (segenek):

— Elektronik ray kilavuzu, tek tarafli yikleri ve
yurime tekerleklerindeki tekerlek flanglarindaki
asinmayi azaltabilir. Bu durum érnegin ving,
kancasinda yuk varken ana kirisin sol veya sag
ucunda durdugunda ve ving hareket ettiginde
ortaya ¢ikmaktadir.

— Bunun igin bir hareket takimi kiriginin iki
yurime tekerleginin ving rayina mesafesi
Olgulur. Ving (6rn. tek tarafli yik nedeniyle) egik
gidiyorsa, ABUControl bunu, iki hareket takimi
kirisinin hareket tahrik diizenlerini farkli
ayarlayarak otomatik olarak dengeler.

— Bu sayede tekerlek flanslarinin ve ving yuriime
yolunun aginmasi énemli 6lgtide
azaltilabilmektedir.

Sanziman sinir anahtari:
Kaldirma alt konum
sinirlayicisi

Kaldirma tst konum
sinirlayicisi

— Halatli palanga, mekanik kaldirma sinir
anahtari olarak c¢alisan bir sanziman sinir
anahtarina sahiptir. Dogrudan halat tamburuna
baglidir. Yuk kancasinin en yiliksek kanca
konumundan veya en dusiik kanca
konumundan digari gikmasini onler.

— Ust anahtarlama noktasinin adi 'Kaldirma st
konum sinirlayicisi' (Hoist limiter Top) (ortadaki
ayar vidasi), alt anahtarlama noktasinin adi
'Kaldirma alt konum sinirlayicisi'dir (Hoist
limiter Bottom) (soldaki ayar vidasi).

— Yk kancasi, bir kaldirma sinirlayicisinin
anahtarlama noktasina ulasmadan hemen
once ABUControl, kaldirma motorunu yavasca
frenler. Kaldirma sinirlayicisinin anahtarlama
noktalari bu sekilde sadece dusuk kaldirma
hizinda ¢alisir.
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Yedek sinirlayici

— Gulvenligi ilave olarak arttirmak icin sanziman
sinir anahtari bagka bir anahtarlama noktasina
daha sahiptir. Bunun adi "Yedek sinirlayici'dir
(Backup limiter) (sagdaki ayar vidasi). Kaldirma
Ust konum sinirlayicisinin tstlinde bulunur ve
kaldirma islemi sirasinda ek anahtarlama
noktasi olarak hizmet eder.

— Kaldirma ust konum sinirlayicisi
caligmadiginda ve yiuk kancasi bu nedenle
kaldirma st konum sinirlayicisinin
anahtarlama noktasinin Ustiinden gegtiginde
ABUControl, tim vinci kapatir. Yedek
sinirlayici, fabrika ¢ikisinda ayarlanmis ve
muhurenmistir.

Kaldirma Ust konum sinirlayicisina normal calisma
akisi kapsaminda hareket edilimeyen sanziman sinir
anahtari oldugunda:

— Kaldirma st konum sinirlayicisina normal
calisma akisi kapsaminda hareket
edilmemelidir. Eger hareket edilirse ylik
kancasi, kaldirma Ust konum sinirlayicisinin
anahtarlama noktasinda durur. Yedek
sinirlayicinin anahtarlama noktasi, kaldirma ust
konum sinirlayicisinin anahtarlama noktasinin
Uzerinde bulunur ve o nedenle normalde
devreye girmez.

— Kaldirma sinir anahtari yanlis ayarlanmissa
veya teknik bir ariza oldugunda, yedek
sinirlayici yine de devreye girebilir. Bu
durumda vincin yeniden caligtirilabilmesi igin
yedek sinirlayicinin kdprulenmesi gerekir. Bu
durumda ABUS Servisi ile iletisime gecin. Bkz.
sayfa 152.

Kaldirma Ust konum sinirlayicisina normal galisma
akisi kapsaminda hareket edilen sanziman sinir
anahtari oldugunda:

— En yuksek kanca konumuna normal galisma
akisl kapsaminda hareket edilmesi
gerekiyorsa, kaldirma tst konum sinirlayicisi
daha sik devreye girer ve bu nedenle
bozulabilir. Bu durumda yedek sinirlayici,
vincin guivenli bir sekilde durmasini saglar.
Yedek sinirlayicinin diizenli olarak kontrol
edilebilmesi i¢in halatli palangada bir devirmeli
anahtar bulunur, bu anahtarla kaldirma Gst
konum sinirlayicisi manuel olarak
koprulenebilir ve ving, yedek sinirlayici kontrol
edildikten sonra yeniden manuel olarak
devreye alinabilir.
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AMiARRHRnnikh e e e assZ2-y

1: ABUControl, en yiiksek kanca konumundan
hemen 6nce kaldirma tertibati tahrik diizeninin
fren evresini baglatir. Fren evresinin nerede
baslatilacagi ABUControl tarafindan her
seferinde, o anki kaldirma hizina baglh olarak
hesaplanir. Yik kancasi yukariya dogru hizli
hareket ediyorsa fren evresi daha erken bagla.
YUk kancasi yukariya dogru yavas hareket
ediyorsa fren evresi daha geg baglar.

Belirli durumlarda (6rn. traverslerde) 6zel bir
kaldirma sinir anahtari kullanilabilir. Bu
durumda fren evresinin baglangici 6zel olarak
hesaplanmaz, onun yerine sabit bir
anahtarlama noktasindadir.

2: Fren evresi. Fren evresinin ne kadar sert
veya yumusak olacagi KranOS'ta ayarlanabilir.

3: Kaldirma st konum sinirlayicisinin
anahtarlama noktasi. Devreye alindi§i zaman
yuk kancasi durur. Fren evresinin duruma goére
baslamasiyla ve fren evresinin ayarlanabilir
glict sayesinde ylk kancasi, kaldirma Ust
konum sinirlayicisina ulagsmadan hemen 6nce
sadece dusuk kaldirma hiziyla kaldirma islemi
gergeklestirir.

4: Yedek sinirlayicinin anahtarlama noktasi.
Devreye alindigi zaman ABUControl, tim vinci
kapatir.

5: Fren evresinin baslangici, her seferinde, o
anki kaldirma hizina bagl olarak hesaplanir.

6: Fren evresi.

7: Kaldirma alt konum sinirlayicisinin
anahtarlama noktasi.
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Iskartaya ayirma tahmini:

ABUControl'un iskartaya ayirma tahmini,
degistirme zamanini hesaplamak icin kullanilir.
Halatin aginmasini hesaplar ve en ylksek
asinmaya maruz kalan halat kesimine isaret
ederek tekrarlanan kontrol igslemi sirasinda
muayene goérevlisinin isini kolaylastirir.

Halatlh palangadaki halatin aginmasinin ana
sebebi, blkllme sayisidir. Bu deger, alt
palangada ve avara kasnagi traversinde ve de
halat tamburunda belirli bir halat kesiminin
zaman igerisinde maruz kaldigi bikilme
sayisidir.

Bir halat kesiminin bikilme sayisinin yaninda
guincel olarak asil yukun agirlidi, bir bukilme
hareketinde dizlestiriimis bir halat kesiminde
tel kopmalarinin meydana gelip gelmeyecegi
konusunda 6nemli bir etkide bulunur.

ABUControl, igletim sirasinda hangi halat
kesiminin o an hangi pozisyonda bulundugunu
hesaplar. Bir halat makarasina sarilmakta olan
veya halat makarasini terk etmekte olan halat
kesimlerinde asil yuk, bir garpan olarak géz
Onunde bulundurulur ve bu halat kesimine ait
ilgili agsinma degeri bellege kaydedilir (ve daha
onceden kaydedilmis olan degerlere eklenir).

Halat degistirme zamani hesaplamasi,
tekrarlanan kontrol igleminin veya g¢alisma
baslangicinda ving operatéri tarafindan
gercgeklestirilen halat kontrol muayenesinin
yerini almaz. Ayrica tekrarlanan kontrol
islemleri arasindaki kontrol araliklari uzatiimaz.
Distaki hasarlar (6rn. halatin bir nesne boyunca
surtinmesi nedeniyle meydana gelen hasarlar)
dikkate alinmaz.



TEKNIK OZELLIKLER

Elektrik baglantisi:

Nominal gerilim 380V 400 V 415V

isletme gerilimi 370 - 375 - 380 -
400 V 420V 435V

Sebeke frekansi 50 Hz 50 Hz 50 Hz

Kontrol gerilimi 24V DC 24VDC 24VDC

Elektrik baglantisi:

Nominal gerilim 440V 460 V 480 V

isletme gerilimi 425 — 430 - 445 —
460 V 485V 505V

Sebeke frekansi 60 Hz 60 Hz 60 Hz

Kontrol gerilimi 24V DC 24VvDC 24VDC

isletim sirasinda cevre sartlari:

-5°Cile 40 °C arasi
+40 °C ile +65 °C arasi

Cevre sicakhgi

Cevre sicakhgi
(kisaltiimis calisma
cevriminde)

Kurulum yiiksekligi Deniz seviyesinden

1000 m'ye kadar

ABUControl, dusurilms bir galisma gevriminde ve
dislrilmis motor agip kapama sikligi sinirinda,

+40 °C ila +65 °C arasinda olan bir gevre sicakliginda
da isletilebilir.

Daha ylksek gevre sicakliklarinda isletme:

Tip plakasina +40 °C ila +65 °C arasinda olan
gore tahrik cevre sicakliklarinda,
dizenlerinin degisik calisma ¢evrimleri
calisma gevrimi  gegcerlidir

60 % 30 %

50 % 25 %

40 % 20 %

¥ 440 °C ila +65 °C arasinda olan cevre

sicakliklarinda, ¢calisma ¢evrimini tablolara gére
azaltin.

Daha yliksek rakimlarda igletme:

Daha yliksek rakimlarda ving, daha digiik hava
basinci nedeniyle daha az sogutulur.

¥ Daha yuksek rakimlarda, galisma gevrimini ve
azaltin.

Genel
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ABUControl pargalarinin bertaraf edilmesi

BILGISAYAR ICIN SISTEM
GEREKSINIMLERI

KranOS ile galigabilmek igin bir bilgisayar (6rn. dizlstu
bilgisayar, tablet) gereklidir. Cihaz, asagidaki sistem
gereksinimlerini karsilamalidir:

WLAN adaptoér (ABUControl ile kablosuz veri
baglantisi kurabilmek igin)

HTMLS5 destekli ve JavaScript'li yaygin bir
internet tarayicisi (KranOS'u agmak igin). En
iyisi Google Chrome tarayicisinin
kullaniimasidir.

WLAN adaptoéri kullanilirken TCP/IP internet

protokolli mevcut olmalidir. IP adresi otomatik
olarak alinmalidir (DHCP etkin olmalidir). Her
ikisi de normalde s6z konusudur.

ABUCONTROL PARCALARININ
BERTARAF EDILMESI

ABUControl pargalari bertaraf edilecekse:

i 4

Tdm kontrol diizenini miimkiin olan en kiiglik
parcasina kadar ayirin.

=¥  Bertaraf etmeye ve yeniden degerlendirmeyle
ilgili ulusal yonetmeliklere uyun.
- 4 Pargalari tek tek malzemelere goére gevreye

zarar vermeden atiga ayirin:

Elektronik pargalari elektronik hurdasi olarak
atiga ayirin.

Kablolari ve soket baglantilarini elektronik
hurdasi olarak atiga ayirin.

Celik sac govdeleri hurda metal olarak atiga
ayirin.

Plastik gévdeyi ve plastik pargalari, plastik atik
olarak geri dontsiime verin.

Bu (irtin ya da elektronik cihaz, kullanim émr(i
sona erdiginde ev ¢bpline atilmamalidir.
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KRANOS’TA OTURUM ACIN VE GIRIS
YAPIN

ABUControl'da ayar degisikligi yapabilmek ve
KranOS'ta oturum agabilmek igin WLAN uyumlu bir
bilgisayar ile (6rn. dizisti bilgisayar, tablet)
ABUControl arasinda WLAN baglantisi kurulmalidir.

KranOS'a erigsim (isletim verilerinin gorintilenmesi
harig) parolali kullanici adlari ile korunmaktadir. Farkh
farkli kullanicilarin gesitli kullanici diizeyleri vardir.
Kullanici dlizeyi arttikga, sorgulanabilecek ve
degistirilebilecek ayarlar artmaktadir.

ABUControl'da KranOS'a giris igin iki kullanici dizeyi
vardir.

— Kullanici diizeyi [1] ist "MUSTERIDIR" ve
okuma yetkisini kapsar. Boylelikle diyagnoz ve
gosterge fonksiyonlarina erigimler mimkindir.
Boylelikle bu kullanici dlizeyi 6zellikle ving
operatorleri icin dnemlidir.

— Kullanici diizeyi [2] "SERVISTIR" ve ving
ayarlari igin yetkiyi kapsar. Boylelikle bu
kullanici diizeyi servis ¢alismalari ya da
koruyucu bakim g¢aligmalari icin dnemlidir.

Hangi kisilere veya hangi ¢cevrelere kullanici adlarinin
(CUSTOMER’ (Musteri) ve 'SERVICE’ (Servis)) ve
ilgili parolalarin verilecegine igletici firma karar
vermelidir.

iINSANLAR ICIN TEHLIKE!
Ayarlarda teknigine uygunsuz
sekilde ve birden fazla ayar ile
kombinasyon halinde yapilan
degisikliklerde, vincte tehlikel
durumlara yol acabilecek
ongorilemeyen davranislar
meydana gelebilir. Bunun
sonucunda insanlar yaralanabilir
veya Olebilir.

KranOS'taki parametrelerde sadece
kalifiye kigilerin degisiklik yapmasina
izin verilmektedir.

Ayarlardaki degisikliklerden sonra
vincin davranigi Uzerindeki etkileri
kontrol edilmelidir, 6rn. test strlgleri
yaplilarak.
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WLAN BAGLANTISI KURULMASI

Resimlerde Windows 10'li bir bilgisayardaki WLAN
baglantisi gosterilmektedir. Diger igletim
sistemlerinde, tablet bilgisayarlarda ve akilli
telefonlarda WLAN baglantisi farkli sekilde
kurulmaktadir.

=>» Dizisti bilgisayari vincin olabildigince
yakinina, érnegin vincin altina koyun.
3>

Baglanti kurulacak olan vincin ving seri
numarasini égrenin.

Ving seri numarasini érnegin ana kiriste yer
alan etiketten 6grenebilirsiniz.

Eger gerekirse: Dizlstl bilgisayarda WLAN
adaptoérinu etkinlestirin.

Vincin WLAN agi  Ag anahtari giris alani

- 7 110-12345678

110-12345678

Mevcut WLAN aglari
sembolii
Microsoft Windows 10 igin érnek resim
Sag alttaki sistem gubugunda mevcut WLAN
aglari semboliine tiklayin.

Mevcut WLAN aglar listesinden ving seri
numarasina uygun (SSID) adli WLAN agini
secin ve baglantiy! kurun.

— Her vincin kendine ait bir WLAN agi vardir.

— Ag adi (SSID), ving seri numarasi ile aynidir ve
tektir.

Ag anahtari olarak ayni karakter dizisini
yeniden girin (tire isareti ve/veya ile veya
olmadan, ayni ag adinda (SSID) oldugu gibi).

® Dizlstl bilgisayar, ABUControl'un WLAN'Ina
baglanir.



KRANOS'DE OTURUM ACILMASI

KranOS'ye erigim igin IP
adresini igeren adres satiri
\

\ x|+

C {3 192.168.1.1/abs

Bilgisayarda tarayiciyi agin.

X7

adresini girin.

Tandem igletiminde iki ving varken ikinci ving

igin: '192.168.1.2/abs’ girin.
=>» Enter tusuna basin.

Tarayicinin adres satirina '192.168.1.1/abs’

YANLIS VINCE BAGLANILMASI
SONUCU TEHLIKE!

Yanlis ving ile baglanti kurulmasi
halinde (6rn. yanlis WLAN veya
tandem igletiminde yanlis ving),

tehlikeli durumlarin meydana
gelmesine yol acabilir.

Tarayicidaki adres yardimiyla
baglantiyi kontrol edin. Deneme
amaciyla surtus komutunu,
KranOS'deki gostergelerle
karsilastirin.

yanlis vingte ayarlar degistirilir. Bu,
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Genel

KranOS’ta oturum agin ve giris yapin

"Login" dligmesi

‘ Login

Reversing motions

Inching counter

0 1}

PLC'nin IP adresi ve
ving seri numarasi

"Operating data" penceresi belirir.

Burada ving ile ilgili en 6nemli igletim verilerini
okuyabilirsiniz. Bkz. "Igletim verilerinin ve yik
kolektifi belleginin okunmasi" Sayfa 67.

IP adresi ve vincin ving seri numarasi
gOruntilenir.

Burada goriintilenen IP adresi, PLC'nin IP
adresidir. Bu, tarayicida KranOS erisimi igin
kullanilan IP adresinden farkli bir IP adresidir.

Gosterilen IP adresini ve ving seri numarasini
kontrol edin ve dogru ving ile baglant
kuruldugundan emin olun.

Emin olamadiginiz durumlarda KranOS'de ving
hareket eksenlerinden birine gegin ve tus basili
iken ilgili hareketin KranOS'de gosterilip
gosterilmedigini kontrol edin. Bakiniz "Ving
hareket eksenlerinin durumunun
goruntilenmesi" Sayfa 98.

"Login" diigmesine basin.
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KRANOS'DE OTURUM ACMA

"User" girig alani

"Password" giris alani

"Login" diigmesi

® KranOS'nin "Login" penceresi belirir.
Biyuk harfler kullanin ve kullanici adini girin:

— Kullanici diizeyi [1]:'"CUSTOMER' (Musteri) igin
kullanici adi

— Kullanici diizeyi [2]: 'SERVICE' (Servis) igin
kullanici adi
Parola girin:

— Kullanici diizeyi [1]: 'CUSTOMER' (Musteri)
icin parola (standart parola)

"CUSTOMER" (Musteri) kullanicisi igin
standart parola gerektiginde giris yaptiktan
sonra degistirilebilir.

— Kullanici diizeyi [2]: 'SERVICE' (Servis)
(Ilk giris icin standart parola)

'SERVICE!' (Servis) kullanicisinin standart
parolasi gerektiginde degistirilebilir. Ayrica ilk
giris sonrasinda degistiriimelidir. Bakiniz
"KranOS sifresini degistirme" Sayfa 26.

"Login" digmesine tiklayin.

Baslangic penceresi belirir.
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30 dakika boyunca KranOS'ta islem yapilmazsa
kullanicinin oturumu otomatik olarak kapatilir.

PLC ile baglanti yoksa:

The PLC cannot be reached, please check the connection.
The values displayed here may be incorrect!

® PLC ile baglanti kesilmigse, 6rnegin hasarli
veya ¢ikmis bir kablo nedeniyle, KranOS'a giris
yapmak mumkin degildir.

® "The PLC cannot be reached, please check the
connection. The values displayed here maybe
incorrect."



KRANOS VE PLC ARASINDAKI
BAGLANTI

KranOS ve PLC arasindaki baglanti baglangi¢
penceresinde gorintilenir.

"KranOS status" metin
alani

® "KranOS status" metin alaninda, KranOS ve
PLC arasindaki baglantinin durumunu
gOruntilenir:

— Metin alani arka plani yesil olur: Baglanti
kuruldu.

— Metin alani arka plani kirmizi olur: Baglant
kesildi. KranOS kullanilabilir, ancak
goruntilenen degerler dogru olmayabilir.

Baglanti kurulumu:

4 Bilgisayarda tarayiciyi kapatin.
-> Tarayiclyl yeniden agin.

=» VYeniden KranOS'de oturum acin. Bkz.
"KranOS'de oturum agilmasi" Sayfa 19.

Bilgisayardaki tarayici ara bellegini
(6nbellek) temizleyin:

Tarayici arabellege (6nbellek) daha 6nce ziyaret
edilen internet sayfalarinin verilerini kaydeder.

Normalde bu sekilde internet sayfalari daha hizh agilir.

Ancak KranOS'de gérintileme problemlerine yol
acabilir. Bu durumda arabellek temizlenmelidir.

-> "Google Chrome" tarayicisinda: Ctrl + Shift +
Del tuslarina basin.

® Arabellek temizlenir ve KranOS bir daha
aclldiginda yeniden baglanti kurulur.
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KRANOS'U KULLANMAK

Bu iglem adimi igin diziistl bilgisayar veya tablet
bilgisayar izerinden KranOS'ye erigim gereklidir.
'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2]) veya
'CUSTOMER' (Musteri) (Kullanici diizeyi [1])
kullanicisi oturum agmis olmahdir.

=» 'CUSTOMER' (Musteri) (Kullanici duzeyi [1])
veya 'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2])
kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bakiniz
"KranOS'’ta oturum agin ve giris yapin"

Sayfa 18.

KRANOS'DEKI GOSTERGELER

Sisteme giris yaptiktan sonra:

"Kullanici"” mendisti

"Back" diigmesi

ABUS Kri#n0S

Ana menti "Ayarlar" menlisi

— Ana mend:

Burada her ving hareket ekseni igin (vinci
hareket ettirme, kedi arabasini hareket ettirme,
kaldirma tertibati) ilgili pencere segilebilir.
Sadece vingte gergekten mevcut olan ving
hareket eksenleri gorintilenir.

— "Ayarlar" menusi (l¢ yatay ¢ubuk):

Ug sari gubuk: Burada giincel pencere
menusune uygun menu 6geleri iceren bir menu
goruntilenir.

Ug siyah ¢ubuk: Mevcut pencere menisii igin
menu 6gesi yok.

— "Geri" diigmesi (sari ok):

Bu diigme ile daha dnce goérintiilenen
pencereye geri dondlebilir.

— "Kullanici" menusi (beyaz figr):

Burada, oturum a¢gmis olan kullanici ile ilgili
menu 6gelerini igceren bir menu goérintilenir:

Parolanin degistiriimesi: Bkz "KranOS sifresini
degistirme" Sayfa 26.

Oturum kapatilmasi: Bkz. "Fehler!
Verweisquelle konnte nicht gefunden
werden." Sayfa Fehler! Textmarke nicht
definiert..
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MENULERIN VE MENU OGELERININ

Pencerelerden birinde: ACILMASI VE SONA ERDIRILMESI
Metin alani ve giris
alani Diigme (mavi fonlu) Menl'ndn ve menu 6gelerinin agiimasi:

"Crane travel" ving
hareket ekseni igin
menii égesi

I

< Crane travel Trolley travel 1 Hoist 1

e

"Trolley travel" ving  "Hoist" ving hareket
hareket ekseni igin ekseni igin menii

Salter Secim alani

— Secim alani (beyaz fonlu): Burada bir listeden
varsayilan bir deger segcilebilir. Bkz. "Deger
secilmesi" Sayfa 24.

menii égesi ogesi
—  Girig alani (beyaz fonlu): Buraya sayisal => Ana [nf:pﬂqe istenen ving hareket ekseni igin
degerler girebilirsiniz. Bkz. "Deger giriimesi" mend &gesine tiklayin.
Sayfa 24. Sadece vingte gercekten mevcut olan ving
— Metin alani (koyu fonlu): Burada sayisal hareket eksenleri icin menu 6gdeleri gorintulenir
degerler goruntlenir. Degistirilemezler. (6rn. kedi arabasi 2).
— Dugme (mavi fonlu): Dugmelere tiklanabilir.
Bagska bir pencereye yonlendirirler veya bir Secilen menti 6gesi
eylem gergeklestirirler. (ving hareket ekseni) "Ayarlar" menlisii

< Crane travel Trolleytravel Hoist 1
1

Ana menl (Ving Limit switch
hareket eksenleri)
“ Shut-down

left

< Crane travel Trolley travel 1

Frequency converter
Limit switch

Ready

-TA41
Running

Y

Hoist lif\er

Gériintiileme alani
® Secilen meni 6gesi (ving hareket ekseni), yesil

Load capacity

A arka plan ile gésterilir.
Dl“ﬂ e °q frave ® (Goriuntuleme alaninda ilgili icerikler
overload protection abld B . . A

gOruntilenir.

Digme (kirmizi fonlu)  Kontrol sinyalleri ® Segilen menu ogesi (ving h?reket elfsem)..'glp
baska menu 6geleri varsa: "Ayarlar" menusi

— Ana menl (ving hareket eksenleri) (mavi veya sari.
yesil fonlu).

— Kontrol sinyalleri (mavi veya yesil):

Klemens veya cihaz yesil fonlu ise: Gerilim
mevcut veya hareket sinirlamasi devrede degil.

Klemens veya cihaz mavi fonlu ise: Gerilim
mevcut degil veya hareket sinirlamasi devrede.

— Dugme (kirmizi fonlu): Givenlik ile ilgili
islevlere sahip dugmeler (6rn. asir yuk
emniyeti kdprileme), devreye alindiklari (etkin
olduklari) andan itibaren kirmizi fonlu
goruntulenir.
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Bagka bir meniye gegme:

Diger menti 6geleri (ving
hareket eksenleri)

( Cran€e travel Trolley travel Hoist 1

Limit switch

Braking function

Bereit

Running

O anda segili menii
6gesi (ving hareket
ekseni)
Ana menideki bagka bir menl 6gesine (ving
hareket eksenleri) tiklayin.
® Yeni segilen meni 6gesi (ving hareket ekseni),
yesil arka plan ile gosterilir.

® Goriuntlleme alaninda ilgili icerikler
gOruntilenir.

Sec¢im alani olarak ana menti

Homepage
Gr¢ Pag

Homepage

Crane travel

Shut-down

Trolley travel 1
i back

Hoist 1

Fre
Trolley travel 2

Ready
Hoist 2

Running

® Daha kiglk ekranlarda (6rn. daha kuguk bir
tablet bilgisayarda) se¢im alani olarak ving
hareket eksenleri icin ana menu gérintilenir.

"Homepage" diigmesine tiklayin.
Baslangi¢ sayfasi yerine bagka bir ving hareket

ekseni agilmissa, s6z konusu ving hareket
ekseni digme Uzerinde gorintilenir.

® Ving hareket eksenlerini iceren ana meni
gOruntilenir.

istenen ving hareket ekseni icin menii 6gesine
tiklayin.
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Ayarlari agma:

"Ayarlar" mendisii

2Q@=

Crane travel profile
parameter

Crane/fravel distance sensors

Shut-down
right

4

Menii 6gesi
"Ayarlar" menusune tiklayin.

->

® Giincel pencereye uygun meni 6geleri iceren
bir meni goéruntilenir.

Onceki meniiye geri dénme:

Crane travel

"Back" diigmesi
"Geri" dugmesine tiklayin.

>

® KranOS, goruntilenen bir dnceki menu
ogesine geri doner.

Baslangi¢ penceresine geri donme:

=>» Gorintilenen pencereye gore: Bir veya birkag
kere "Geri" dugmesine tiklayin.

® Baslangi¢ penceresi belirir.
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DEGER GIRILMESI

Bazi iglevlerde sayisal degerler girebilirsiniz.

Pencerede beyaz fonlu bir giris alani
gorintalenir:

Sari gergeveli ve
Sari gergeveli ve yesil kirmizi (inlem igaretli
ylk kancall girig alani giris alani

s

\f
Trolley travel synch rd“nisalion
control sensitivity cutle

Il
Hoist synchronisation ‘l‘\‘

control sensitivity curyg
M| 000 0]
) J

Hoist maximum
synchronisation deviation

0,10
|
I
® Wiite PLC
|

Deger araligi
-> Giris alanina tiklayin.
)

Degerleri degistirmek icin ok diigmeleri belirir.

Giris alaninin altinda, varsa, minimum ve
maksimum izin verilen degerin gorintilendigi
deger araligi gorintdlenir.

-> Tus takimi ile istediginiz degeri girin veya ok
digmeleriyle degeri arttirin veya azaltin.

® Yeni deger, izin verilen deger araligi
dahilindeyse giris alaninin yaninda yesil bir tik
isareti gérintdlenir.

® Yenideger, izin verilen deger araligi
disindaysa giris alaninin yaninda kirmizi bir
garpi isareti géruntilenir. Ayrica girig alaninin
fonu kirmizi olur.

® Deger degistirildiginde girig alani etrafinda sari
bir gergeve goruntilenir.

Deger henliz ABUControl'a kaydedilmez. Bkz.
"Degerlerin ABUControl'a kaydedilmesi"
Sayfa 24.
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DEGER SECILMESI

Bazi iglevler igin bir se¢im alanindan degerler (6rn.
cesitli ayarlar) segilebilir.

Sec¢im alani

Sway control available

Only for single trolley ~

Only for single trolley

Single and multiple trolleys (joint operation)

A Sway control only affects single hoists.

® (Gorintlleme alaninda asagi dogru bakan
kiiglk bir okun oldugu bir segim alani
gOruntilenir.

® Secim alaninda o anda segili olan deger
gOruntilenir.

-> Secim alanina tiklayin.
°

Segim alaninin altinda olasi degerler
gOruntilenir.

-> istediginiz degere tiklayin.
)

Acllan secim alani kapatilir ve yeni deger
devralinir.

® Deger degistirildiginde giris alani etrafinda sari
bir gergeve goruntilenir.

Deger heniiz ABUControl'a kaydedilmez. Bkz.
"Degerlerin ABUControl'a kaydedilmesi"
Sayfa 24.

DEGERLERIN ABUCONTROL'A
KAYDEDILMESI

Bir pencerede bir veya birkag deger girildikten veya
segildikten sonra degerlerin ABUControl'a aktariimasi
gerekmektedir.

Her bir pencere agildiginda ABUControl'den o anda
ayarh olan degerler okunur ve goriintilenir. Deger
girildiginde veya segcildiginde, fakat kaydedilmediginde
pencere bir daha agildiginda hala ABUControl'e kayith
olan esas degerler goruntilenir.



Yeni degerler girildikten veya segildikten
sonra:
Sari gergeveli giris
alani

Crane travel synchronisation synchronisation

control sensitivity curve control sensitivity curve
1,00 v

Crane travel maximum
synchronisation deviation

Trolley travel maximum
synchronisation deviation

200 v | mm 200

@ReqdPLC

"Read PLC" diigmesi "Write PLC" diigmesi

® Deger degistirildiginde giris alani veya se¢im
alani etrafinda sari bir gergeve gorintilenir.

Diger degerleri degistirme:

=» Sonraki giris alanina veya segim alanina
gecmek igin TAB tusuna basin.

Burada daha 6nce agiklandigi gibi diger
degerler degigtirilebilir.

® Yeni degerler henuz kaydedilmez.

Muinferit degerleri veya tim degerleri
kaydetme:

=» ENTER tusuna basin.
veya
"Write PLC" diigmesine tiklayin.
"Processing..." iletisi géruntulenir.

Ekranin ortasinda yesil bir tik isareti
gOruntilenir.

® Yeni degerler ABUControl'a kaydedilir.

Bazi pencerelerde birkag¢ "Read PLC" ve "Write PLC"
digmesi mevcuttur. Digmeler, renkli gosterilen (farkl
gri tonlari) alan igin gegerlidir.
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Genel | KranOS'u kullanmak

Degerler kaydedilmeyecekse:
=» "Read PLC" diigmesine tiklayin.

® Halen ABUControl'e kayitl olan esas degerler
yeniden gorintilenir.

Kaydederken bir veya birden fazla deger
gecgersiz ise:

® Yeni deger, izin verilen deger araligi
disindaysa giris alaninin yaninda kirmizi bir
carpl isareti goruntilenir. Ayrica giris alaninin
fonu kirmizi olur.

® Birileti gorintilenir.

iletinin nasil goriintiilenecegdi, kullanilan
tarayiciya baghidir.

® Kaydederken bir deger bile gegersiz ise,
mevcut sayfadaki hicbir deger kaydedilmez.

Kaydederken ekranin ortasinda kirmizi bir
carpl isareti gorintdlenir:

Degerler kaydedilirken bir hata ortaya ¢ikt.
Mevcut sayfayi yeniden yikleyin.

istediginiz degerleri yeniden girin.

"Write PLC" digmesine tiklayin.

v v

Problem tekrar ortaya ¢ikarsa KranOS ile PLC
arasindaki baglantiyi yeniden olusturun. Bkz.
"KranOS ve PLC arasindaki baglant"

Sayfa 21.



Genel | KranOS'tan ¢ikis yapma

KRANOS'TAN CIKIS YAPMA

30 dakika boyunca KranOS'ta islem yapilmazsa
kullanicinin oturumu otomatik olarak kapatilir.

Oturumu manuel olarak kapatmak igin:

"Kullanici" meniisii  "Logout" mentii 6gesi

Change passwo

"Kullanicl" menusune tiklayin.

Men belirir.
"Logout" menil 6gesine tiklayin.

Kullanicinin oturumu kapatilir.

O.*.*

"Operating data" penceresi belirir.

KRANOS SIFRESINI DEGISTIRME

'SERVICE' (Kullanici diizeyi [2]) kullanicisinin
'SERVICE' (Servis) standart parolasi gerektiginde
degistirilebilir.'CUSTOMER' (MUsteri) (kullanici dizeyi
[1]) kullanicisinin standart 'CUSTOMER' parolasi
gerektiginde degistirilebilir.

Yeni parola isletici firma tarafindan givenli bir sekilde
saklanmali (6rnegin kilavuz ving ya da kedi arabasi
kontaktor kutusundaki servis kontrol defterinde) ve
sadece ilgili insan grubuna aktariimahdir.

Genel bakis: KranOS'de gezinme

'CUSTOMER' (MUsteri) ya da 'SERVICE' (Servis)
- "User" - "Change password"

=» 'CUSTOMER' (Masteri) (Kullanici duzeyi [1])
veya 'SERVICE' (Servis) (Kullanici dizeyi [2])
kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bakiniz
"KranOS'’ta oturum agin ve giris yapin"

Sayfa 18.
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>

® Mend belirir.

>

"Kullanici" menusune tiklayin.

"Change password" meni 6desine tiklayin.

"New password" girig
alani

"Old password" giris
alani

". Therefore, the default pﬂrword must now be

This is the first login with the user *

“\aud password

New passwordy,

Username

SERVICE

User level

2

Repeat password

"Repeat password”
giris alani

"Change password"
diigmesi

"Change password" penceresi belirir.

"Old password" giris alanina eski parolayi girin.

"New password" giris alanina yeni parolayi

girin.

"Repeat password" giris alanina, teyit amaciyla

yeni parolay! bir kez daha girin.

"Change password" digmesine tiklayin.

e ¥ ¥ VYV

Parola degistirilir.

Degistirilen parolay! uygun bir yere kaydedin (6rnegin
kilavuz ving ya da kedi arabasi kontaktér kutusundaki
servis kontrol defteri). Parola degistirildigi zaman
'SERVICE' (Servis) standart parolasi artik gegerli
degildir. Yeni parola, unutulmasi halinde ABUS servisi
tarafindan sifirlanabilir. Bakiniz "ABUS Servisi"

Sayfa 152.



This is the first login with the user “Service”. Therefore, the default password must now be
changed.

Username

SERVICE

0ld password

User level New password

2

Repeat password

Change password

'SERVICE' (Servis) kullanicisi ile ilk kez Login
yaparken, otomatik olarak parolanin degistiriimesi
gerektigine dair bir ek bir bilgi metni iceren "Change
password" penceresi gosterilir.

Parola degistirilene kadar KranOS'a erigsim mimkin
olmaz.
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DILIN AYARLANMASI

Standart olarak KranOS ve nokta matris LED
gostergesindeki iletiler Almanca dilinde gorintulenir.
KranOS'de oturum agilarak dil degistirilebilir.

Bu islem adimi icin dizlstu bilgisayar veya tablet
bilgisayar Gizerinden KranOS'ye erisim gereklidir.
'CUSTOMER' (Musteri) (Kullanici dizeyi [1]) ya da
'SERVICE' (kullanici dizeyi [2]) oturum agmis olabilir.
Fakat sisteme giris yapmadan da (Kullanici diizeyi [0])
erisim mimkundar.

DILIN AYARLANMASI

-> "Language" (Globus) dugmesine tiklayin.
® Mevcut dilleri iceren bir liste gérintilenir.
=> istediginiz dili segin.
® KranOS ve nokta matris LED gostergesindeki
iletiler segcilen dilde gosterilir.



Genel

Meniye genel bakisg

MENUYE GENEL BAKIS

Menl 6gesi  MenU 6gesi Menu 6gesi islevier Kullanici Bakiniz
dizeyi
Sisteme giris  "Operating data" isletim verilerinin Yok "isletim verilerinin ve yiik
yaptiktan okunmasi kolektifi belleginin okunmasi”
sonra Sayfa 67.
Yk kolektifi belleginin Yok
okunmasi
Vincin IP adresinin Yok "KranOS'de oturum
okunmasi acllmasi" Sayfa 19.
"Login" Bir kullanici ile Yok "KranOS'de oturum
KranOS'de oturum aclimas!" Sayfa 19.
acilmasi
Baslangic "Operating data" isletim verilerinin Customer [1]  "isletim verilerinin ve yiik
penceresi okunmasi (Musteri) kolektifi belleginin okunmasi"
Service[2] ~ Sayfa67.
(Servis)
Yk kolektifi belleginin Customer [1]
okunmasi (Musteri)
Service [2]
(Servis)
"PLC diagnosis" Surim bilgilerinin Customer [1]  "PLC diyagnozunun surim
goruntilenmesi (Musteri) bilgileri ile birlikte
Service [2] goruntilenmesi" Sayfa 133.
(Servis)
Gunlik dosyasinin Customer [1]  "GunlUk dosyasinin
goruntilenmesi (Musteri) goruntilenmesi” Sayfa 135
Service [2]
(Servis)
Vincin yeniden Service [2] "Vincin yeniden
calistinimasi (Servis) calistinimasi" Sayfa 108.
"Bus Veri yolu agi Customer [1]  "Veri yolu diyagnozunun
diagnosis" diyagnozunun (Musteri) goruntilenmesi" Sayfa 134.
goruntilenmesi Service [2]
(Servis)
"Additional Ek PLC hata ve Customer [1] Ek PLC diyagnozunun
PLC diagnosis" anahtarlama konumunu  (Musteri) goruntilenmesi Sayfa 130
goster Service [2]
(Servis)
isletim tiirG numarasini Service [2]
ayarla (Servis)

"PLC PLC adim dizileri akisinin Customer [1] "PLC adim dizileri

sequences goruntilenmesi (Musteri) diyagnozunun

diagnosis" Service [2] goruntilenmesi" Sayfa 136.

(Servis)

"Set PLC time" PLC tarihinin ve saatinin  Service [2] "Tarih ve saatin
ayarlanmasi (Servis) ayarlanmasi" Sayfa 137.

"PLC SD card" Veri yedekleme, geri Service [2] "PLC'ye SD kart takiimasi
yukleme (Servis) veya ¢ikarilmasi" Sayfa 139

"Movement profile" Hareket profilinin Service [2] "Hareket profillerinin

segilmesi (Servis) secilmesi" Sayfa 103.

Ayri kumandayi ayarla

Customer [1]
(Musteri)
Service [2]
(Servis)

"ABURemote verici igin ayri
kumandanin ayarlanmasi”
Sayfa 104.

28



Genel
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Menl 6gesi  Menu 6gesi Menu 6gesi islevier Kullanici Bakiniz
dizeyi
Senkronizasyon ayarinin  Service [2] "Senkronizasyon
yapilmasi (Servis) ayarinin yapilmasi"
Sayfa 107.
Kanca kilavuzu ve kanca Service [2] Kanca asistaninin
merkezlemesi igin (Servis) (kanca kilavuzu ve
parametre ayarlama kanca merkezlemesi)
ayarlanmasi
Agl Olger oryantasyonu Service [2] "AgI Olger
(Servis) hizalamasinin
ayarlanmasi" Sayfa 65
Frekans invertorinin Service [2] "Frekans invertorinin
fabrika ayarlarina geri (Servis) sifirlanmasi ve
alinmasi ve kaldirma kaldirma moturunun
moturunun yeniden yeniden ol¢ulmesi"
Olgtimesi Sayfa 141.
Frekans invertdrinin Service [2] "Frekans invertérinin
yeniden (Servis) parametrelenmesi"
parametrelenmesi Sayfa 140.
Hareket sinirlayici Service [2] "Hareket sinirlayici
anahtarin ve kaldirma (Servis) anahtarin ve kaldirma
sinirlayicisinin sinirlayicisinin gegici
koprulenmesi olarak koprulenmesi"
Sayfa 105.
Ving hareket yonunin ve  Service [2] "Ving ve kedi
kedi arabasi hareket (Servis) arabasinin hareket
yoninun degistiriimesi yonlinu degistirme"
Sayfa 106.
Atdlyeprofili Yeni engel olusturma, Service [2] Atdlye profili kontrol
kontrol diizeni  tanitma, kopyalama, (Servis) dlizeni noktalarinin

(ving hareket
profili
Uzerinden)

diizenleme ve silme

olusturulmasi vd.

Engelin secilmesi ve

Customer [1]

goruntilenmesi (Musteri)
Service [2]
(Servis)
"Load-controlled Yuke bagli anahtarlama  Service [2] "Yuke bagl
switching points" noktalarinin ayarlanmasi  (Servis) anahtarlama
noktalarinin
ayarlanmasi”
Sayfa 108.
Halat gevsekligini onleme Service [2] "Halat gevsekligini
dlizeninin ayarlanmasi (Servis) 6nleme dlizeninin
ayarlanmasi”
Sayfa 109
Konumlandirma- Dogrusal konumlandirma Service [2] "Konumlandirma
kumandasi kumandasi konumlarini  (Servis) kumandasi
dizenleme. noktalarinin
uyarlanmasi”
Sayfa 123
Konumlandirma Service [2] "Tolerasin
kumandasi icin tolerans  (Servis) ayarlanmasi”
On ayarlarini belirleme Sayfa 124
Ving yurime yolu Service [2]
uzunlugunun (Servis)

hesaplanmasi

29



Genel | Menlye genel bakisg

Menl
ogesi

Menu 6gesi Menu 6gesi

Kullanici
dizeyi

islevler

Bakiniz

"Ving hareketi"
ving hareket
ekseni

Sinir anahtarlarinin o anki
pozisyonlarinin gériintilenmesi

Customer [1]
(Musteri)
Service [2]
(Servis)

Frekans invertori durumunun
goruntilenmesi

Customer [1]
(Musteri)
Service [2]
(Servis)

Atolye profilinin anahtar
konumlarinin gérintilenmesi

Customer [1]
(Musteri)
Service [2]
(Servis)

Ving mesafe denetleyicisinin Customer [1]

"Ving hareket eksenlerinin
durumunun goérintilenmesi”
Sayfa 98.

ve ylke bagl ving mesafe (Musteri)

denetleyicisinin durumunun Service [2]

gOsterilmesi (Servis)
"Crane travel profile Hizlarin ayarlanmasi Service [2] "Hareket profilleri (ving hareket
parameter” (Servis) profili, kedi arabasi hareket

— X profili) igin gelismis

Frenleme suresinin ve Service [2] parametrelerin ayarlanmasi"

hizlanma siresinin (Servis) Sayfa 110.

ayarlanmasi

Agirlik gdstergesi metin hizinin  Service [2]

ayarlanmasi (Servis)

Kismi yukun ayarlanmasi Service [2]

(Servis)
Atolye profili igin gapraz kol Service [2]

anahtarlarinin dénus yonunin  (Servis)
ayarlanmasi

"Crane travel distance Son konum durdurma tertibati  Service [2] "Mesafe sensoérinin monte
sensors" tanitma modunun (Servis) edilmesi, ayarlanmasi ve
etkinlestiriimesi tanitilmasi " Sayfa 42.
Onceden durdurma tertibati Service [2]
tanitma modunun (Servis)
etkinlegtiriimesi
Ana kiris ve ving yurime yolu  Service [2]
uzunlugunun ayarlanmasi (Servis)

"Trolley travel"
ving hareket
ekseni

Sinir anahtarlarinin o anki
pozisyonlarinin gértntilenmesi

Customer [1]
(Musteri)
Service [2]
(Servis)

Frekans invertori durumunun
gOruntilenmesi

Customer [1]
(Musteri)
Service [2]
(Servis)

Ving mesafe denetleyicisinin Customer [1]

ve ylke bagl ving mesafe (Musteri)
denetleyicisinin durumunun Service [2]
gosterilmesi (Servis)

"Ving hareket eksenlerinin
durumunun goérintilenmesi”
Sayfa 98.

Ving hareketi bellege

Bellege programlanabilir Customer [1]

Ek PLC diyagnozunun

programlanabilir guvenlik kontrol Gnitesi (PLC)  (Musteri) gorintilenmesi Sayfa 130
glvenlik kontrol hata ve anahtarlama konumlar  ggpjice 2]
Unitesi (PLC) (Servis)

Guvenli durdurma test modu Service [2]

(STO) (Servis)

Atolye profilinin anahtar
konumlarinin gérintilenmesi

Customer [1]
(Musteri)
Service [2]
(Servis)
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Menl 6gesi  Menu 6gesi Menu 6gesi islevier Kullanici Bakiniz
dizeyi
"Trolley travel Hizlarin ayarlanmasi Service [2] "Hareket profilleri (ving
profile (Servis) hareket profili, kedi
parameter" arabasi hareket profili)
. . icin gelismis
Frenleme suresinin ve Serwge [2] parametrelerin
hizlanma siresinin (Servis) ayarlanmasi"
ayarlanmasi Sayfa 110.
Agirhk gostergesi metin -~ Service [2]
hizinin ayarlanmasi (Servis)
Atolye profili icin gapraz ~ Service [2]
kol anahtarlarinin doniis  (Servis)
yonlinun ayarlanmasi
"Trolley travel Son konum durdurma Service [2] "Mesafe sensoriiniin
distance tertibati tanitma (Servis) monte edilmesi,
sensors" modunun etkinlestiriimesi ayarlanmasi ve
— tanitilmasi "
Onceden durdurma Service [2] Sayfa 42.
tertibati tanitma (Servis)
modunun etkinlegtiriimesi
"Hoist" ving Sinir anahtarlarinin o Customer [1]  "Ving hareket
hareket anki pozisyonlarinin (Musteri) eksenlerinin
ekseni goruntilenmesi Service [2] durumunun
(Servis) goruntilenmesi"
Sayfa 98.
Frekans invertoru Customer [1]
durumunun (Musteri)
goruntilenmesi Service [2]
(Servis)
Agirlik gostergesi Customer [1]
(Musteri)
Service [2]]
(Servis)
Asiri yuk kdprulemesinin -~ Service [2] "Asiri yike karsi
etkinlestirilmesi (Servis) emniyet tertibatinin
képrilenmesi”
Sayfa 53.
Halat degisiminin Service [2]] "Halatin degistirilmesi"
etkinlestirilmesi (Servis) Sayfa 93.
"Absolute Cihaz adresinin Service [2] "Mutlak deger
rotary encoder" ayarlanmasi (Servis) vericisinin
- . - degistiriimesi"
Mutlak deger vericisinin  Service [2] Sayfa 142.
referanslanmasi (Servis)
Hatayi sifirla Service [2]
(Servis)
"Hoist profile Hizlarin ayarlanmasi Service [2] "Strok profili igin
parameter" (Servis) gelismis
. - parametrelerin
Frenleme suresinin ve Serwge [2] ayarlanmasi"
hizlanma siresinin (Servis) Sayfa 113.
ayarlanmasi
Yuk 6lgme sisteminin Service [2]
ayarlanmasi (Servis)
Halat uzunlugunun Service [2]
goruntilenmesi (Servis)
Kaldirma motoru Service [2]
OlgimUnun ayarlanmasi  (Servis)
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Menl 6gesi  Menu 6gesi Menu 6gesi islevier Kullanici Bakiniz
duzeyi
kanca kilavuzu ve kanca Service [2] "Kanca asistaninin (kanca
merkezlemesinde kilavuz ving (Servis) kilavuzu ve kanca
ve kedi arabasi hareketi igin merkezlemesi) ayarlanmasi"
maks. hareket hizi Sayfa 121
Diyagonal cekme emniyet Service [2]
kilidinde kilavuz ving ve kedi  (Servis)
arabasi hareketi icin maks.
saptirma
"Sway control Kaldirma takiminin Customer [1] "Sallanmayi sénimleme
parameter" ayarlanmasi (Musteri) tertibatinin etkinlestiriimesi ve
Service [2] devre disi birakilmasi”
(Servis) Sayfa 118.
Halat uzunlugunun Service [2]
goruntilenmesi (Servis)
Sallanmayi s6nimleme Service [2]
tertibatinin agilmasi ve (Servis)
kapatilmasi
Sallanmayi sénimleme Service [2] "Birden fazla kedi arabasi igin
tertibati kullanilabilirliginin (Servis) sallanmayi sénimleme
birden fazla kedi arabasi igin tertibatinin serbest
ayarlanmasi birakilmasi" Sayfa 119.
"Inclinometer Aci olger kalibrasyonu Service [2] "Aci olger kalibrasyonu"
parameter" (Servis) Sayfa 63
"Maximum Halat degistirme zamani Customer [1] "Halat degistirme zamani
acceptable wear hesaplama parametrelerine (Musteri) parametrelerinin ve halat
parameter" bakma Service [2] mekanizmasi verilerinin
(Servis) gosterilmesi" Sayfa 73.
"Hoist Yuk 6lgme sisteminin kalibre  Service [2] "Yuk 6lgme sisteminin test
calibration" edilmesi (Servis) yuki kaldiriimis haldeyken
kalibre edilmesi" Sayfa 50.
Yik sensorundn temelli Service [2] "YUk sensorinin temelli
kalibre edilmesi (Servis) kalibre edilmesi" Sayfa 97.
Kaldirma sinirlayicisinin Service [2] "Kaldirma tertibati tahrik
ayarlanmasi (Servis) dlizeni fren evresinin son
pozisyonunun gegici olarak
degistiriimesi " Sayfa 91
YUk kolektifi belleginin Service [2] "YUk kolektifi bellegi igin
ayarlanmasi (Servis) baslangi¢ degeri girilmesi"
Sayfa 132.
"Wear Mdinferit halat kesimlerine ait  Customer [1] "Iskartaya ayirma tahmini
maximum asinma verilerinin gosterilmesi (Musteri) yardimiyla halati kontrol etme"
acceptable Service [2] Sayfa 70.
wear" (Servis)
"Kullanici" "Change Parolanin degistiriimesi Customer [1] "KranOS sifresini degistirme"
menuUsu password" (Musteri) Sayfa 26.
Service [2]
(Servis)
"Logout” Kullanici oturumunun Customer [1] "Fehler! Verweisquelle
kapatilmasi (Musteri) konnte nicht gefunden
Service [2] werden." Sayfa Fehler!
(Servis) Textmarke nicht definiert..
"Language" Dilin ayarlanmasi Yok "Dilin ayarlanmas|" Sayfa 27.
menusu
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Montaj ve baglanti | Mutlak deder 6lgim sistemli toplayici iletken kontagdinin monte edilmesi

MONTAJ VE BAGLANTI

KULLANIMDAN ONCE, VINCTE CALISAN HERKES ICIN GECERLIDIR

Ving isleticisi firma, isletmeye alma isleminden MUTLAK DEGER OLGUM SISTEMLI
sorumlu personelin belirlenmesinden ve bu personelin TOPLAYICI ILETKEN KONTAGININ
yeterli vasiflara sahip olmasindan sorumludur. MONTE EDILMESI

iNSANLAR ICIN TEHLIKE!

Ving, yanlis sekilde isletmeye SADECE KONUMLANDIRMA

alinirsa, insanlar yaralanabilir. KUMANDASI OLDUGUNDA

isletmeye alma iglemi igin, ABUS Ving konumu tizerinden konumlandirma kumandasi

personelinin diginda personel ve atélye profilinde vincin ving yuriime yolu

boyunca mutlak konumunu dlgmek icin bir mutlak

goreviendirilirss, isletici firma, yeterli deger 6lguim sistemi kullanilir. Mutlak deger 6lgim

Qerecede vasifli personelin vinci sistemi olarak ya lazerli mesafe sensorleri ya da
|§Ietmeye almasindan sorumludur. toplayici iletken kontagi sistemi APOS kullanilir.
Burada anlatilan islem adimlarina APOS toplayici iletken kontagdi sisteminde toplayici
aynen uyun. iletken kontaginin profiline, bir okuma kafasi

tarafindan taranan ve bdylelikle kilavuz vincin
konumunun tespit edildigi bir kod bandi itilir.

APOS toplayici iletken kontagi sisteminin montaji
Vasifli personele érnekler: ayri bir el kitabinda agiklanmistir. Asagida APOS
toplayici iletken kontagi sistemi Ureticisinin montaj
kilavuzundan farklilik gésteren énemli tamamlayici
uyarilar ve ABUS'a 6zgli montaj adimlari
aciklanmistir.

— Meslek egitimi sonucu, makine yapimina ve
vinglerin elektrik baglantilarina iligkin genis
kapsaml bilgilere sahip olan kisiler.

— Vinglerin igletimi, montaji ve bakimi
konularinda yeterli tecriibeye sahip olan kigiler.

— ligili tilkede gecerli olan teknige iliskin kurallar,
y6netmelikler ve glivenlik talimatlari hakkinda —  Kod bandinin dretim uzunlugu 260 m'dir.
genis kapsamli bilgilere sahip olan kigiler. Siparis verilen ving tertibati icin uygun

bélimler bundan ayrilmaktadir. Kod

bandinin baslangi¢ sayim degeri boylelikle
0'dan blyiik olabilir.

— ABUS tarafindan diizenli olarak kurs verilmis
kisiler.

— Kod bandi ve sabitleme profili yaklasik 1 m
Yetkili olmayan personel tarafindan veya usuliine fazla uzunlukta teslim edilir.
uygun olmayan sekilde yapilan devreye alma iglemi

sonucu olusan hasarlar igin ABUS, sorumluluk — Kod bandinin montajindan sonra munferit

ray elemanlarinin degisimi artik mimkan

ustlenmez. D

olmaz. Akim kolektériiniin ya da okuma
ABUS, devreye alma isleminin ABUS montaj kafasi arabasinin degistiriimesi amaciyla
ekiplerine yaptiriimasini tavsiye eder. toplayici iletken kontaginin agilmasi da artik

mimkin olmaz.

— Kod bandi gok manyetiktik ve montaj
oncesinde ve sirasinda kirliliklere (6zellikle
metal tozu, talaglar, ...) karsi korunmalidir.
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Montaj ve baglanti

Kod bandi toplayici iletken kontadinin igine
cekilirken toplayici iletken kontagi sisteminin
sayim yoni énemlidir. Sayim yonu "ileri"
ving hareket yoniinde artmalidir!

Kod bandinin konumu ayri el kitabinda
topraklama hattinin (PE) altindaki saft icinde
Ureticinin déseme planinda belirtilmistir.
Ancak bu durum her zaman gegerli degildir.
Okuma kafasi, okuma kafasi arabasina
yalnizca tek bir yonde monte
edilebildiginden, kod bandinin topraklanan
hattinin karsi tarafindaki safttan gegirilmesi
gerekebilir.

Toplayici iletken kontaginin halat ucu
baglanti noktasi sabitlenirken kond bandi
hasar gorebilir. Delici vidalari takarken
bunlarin profilli raya diiz bir sekilde
vidalanmasina dikkat edin.

Okuma kafasi, tesisin ug kismindan igeri
surllir. Ayni ving ylrime yolu tzerinde
birden fazla kilavuz ving varsa, akim
kolektérinin sirasina uyulmasina dikkat
edilmelidir.

Toplayici iletken kontaklarinin uglari, bakir
ray igermeyen ve Uzerine bir ug kapagi
sabitlenmis 150 mm uzunlugundaki ara
parcalardan olusur. Ara parga sadece
birlesme yeri kapagi tarafindan tutulur,
ayrica bakir raylar tarafindan tutulmaz.
Gerekirse buraya ek bir aski takilmahdir.

Okuma kafasi arabasinin mafsalli kafasini
(M10) tutan kavrayici gubuk bir sabitleme
koésebendi ile kilavuz vincin kare borularina
sabitlenir. Ara kovani mafsalli kafanin
hareket edebilmesini saglar. Kavrayici
cubuk bu nedenle toplayici iletken kontagi
ve okuma kafasi ile ayni gizgide olacak
sekilde hizalanmaldir.
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Mutlak deger O6l¢glim sistemli toplayici iletken kontaginin monte edilmesi

Hat beslemeleri fabrikada toplayici iletken
kontagi sistemine uyarlanir. Bunun igin
birlesme yeri kapagi, kod bandi alanina
oyulmustur ve yeni plastik pargalarla
donatilmistir. Kod bandi topraklama hattinin
karsisina takildiysa 6zel bir hat beslemesi
kullanilmalidir. Hat beslemesi alternatif
olarak yerinde degistirilebilir. Bunun igin
birlesme yeri kapagini ¢ikarin ve alt
parganin 4 vidasini sékin. Ardindan alt
pargayi 180 derece gevirin ve tekrar monte
edin. Uyari: Bdylelikle besleme noktasi da
(vidali baglanti) déner.

Okuma kafasi bir SSI arayuizi (senkron-seri
arayuz) ile donatilmistir. 8 kutuplu M12
gecgmeli elektrik baglantisi bir adaptor hatti
ile (M12 iletken plaka konnektori izerine)
kontrol diizeninin endustriyel ag
birlestiricisine baglanir.
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ABUCONTROL'LU VINCIN
BAGLANMASI

VINCIN ELEKTRIK SEBEKESINE
BAGLANMASI

-> Sebeke besleme hattini, EN 60204'e gére
olusturun.

=» DIN EN 50178 normuna uygun olarak sabit bir
baglanti yapiniz, ¢linku iletim akimi 3,5 mA
degerinden buyuktir.

FI KORUMA SALTERININ SECILMESI

Bir FI koruma salteri kullaniimasi
gerektiginde:

- B tipi Fl koruma salteri kullanin.

Bu FI koruma salteri, frekans invertorleri ile
kullanim igin éngorilmustir ve farkh frekans
araliklarindaki hatali akimlari birbirinden ayirt
eder. Bu sayede frekans invertoru ile igletimde
de koruma saglanir.

35

ABUControl'lu vincin baglanmasi

FLANS GOVDESININ SOKULMESI VE
MONTE EDILMESI

Kisa hareket takimi kiriglerine sahip vinglerde kablo
baglantilari ve flans gévdesi, ving kontrol diizeninde
HV vidalarinin éntinde durmaktadir. HV vidalarini
sikabilmek veya gevsetebilmek icin flans gévdelerinin
¢cozulmesi gerekmektedir.

FLANS GOVDESININ GEVSETILMESI

Flang gévdesi

Basglik kilidi
Ving kontrol dlizeninin kapagini agin.

Ondeki doért baslik kilidini flang gdévdesinden
iceri dogru bastirin.

v v

Flans gbvdesini arkaya dogru (kontaktor
kutusunun arka tarafi ydéniinde) devirin.

Flang gbvdesi, kontaktdr kutusundan ¢ézulur.
Flans govdesini 6ne dogru cekin.

.*0

Flans govdesi, HV vidalari sikilana kadar kablo
baglantilari ile gevsek bir sekilde ving kontrol
diizeninde asili kalabilir.
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FLANS GOVDESININ SABITLENMESI

Flans gbvdesi

-> Flans govdesini diiz bir sekilde kontaktor
kutusuna oturtun.

-> Flans gbvdesini kontaktdr kutusuna bastirin

Baslik Kilitleri (8 adet) bir tik sesi ile yerine
oturur.
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Baglanti kablolarinin flans govdesine gotirilmesi

BAGLANTI KABLOLARININ FLANS
GOVDESINE GOTURULMESI

Montaj sirasinda baglanti kablolari flans gévdesinden
gecirilerek kontaktér kutularina désenir ve baglanir.
Tam baglanti kablolari gegmelidir. Flans gévdesindeki
kablo rakorlari conta gérevi gérmektedir.

Daha ince yuvarlak kablolarda kablo rakoru (kauguk)
yeterlidir. Daha kalin yuvarlak kablolarda ve yassi
kablolarda baglanti kablosunu sabitlemek i¢in kablo
rakoruna ek olarak Ug pargal bir kablo gerginlik
gidericisi kullaniimaktadir.

FLANS GOVDESININ ACILMASI

Flang gévdesi

N

@
Kapak
Her iki Ust kapatma klipsini hafifce disa

bastirin.

Ayni anda, Ust kisimdaki kapagdi gdvdeden
cekerek gikarin.

L 20

Kapagi, hemen hemen yatay konuma gelene
kadar asagiya yatirin.

® Kapak, yana devirme sirasinda, otomatik
olarak alt kapatma klipslerinden kurtulur.

Eger kapak yerin dar olmasi nedeniyle asagi dogru
devrilemiyorsa bunun yerine st ve alt kapatma
klipsleri hafifce disa dogru bastirilabilir ve kapak
dylece cikartilip alinabilir.
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BAGLANTI KABLOSUNUN
HAZIRLANMASI

Baglanti kablosu

,_k—‘

m @
hn
W

Germe dili

Plastik kablo baglama
pargasi
-> Baglanti kablosunu plastik kablo baglama
parcasindan o kadar gegirin ki baglanti kablosu
kontaktor kutusu igerisinde baglanti bloguna
kadar géturilebilsin.

Kabloya goére (kalin ve ince yuvarlak kablolar,
yassi kablolar) kablo rakoru agikliklari
degismektedir veya yarikli olmaktadir.

Germe dilini distan baglanti kablosu tzerine
takin.

BAGLANTI KABLOSUNUN TAKILMASI

Germe dilli baglanti
kablosu

Kablo gerginlik
gidericisi temel birimi

Kablo gerginlik
gidericisi germe
halkasi
ablo gerginlik gidericisi temel birimini flang
> Kabl inlik gidericisi temel birimini f
govdesine sokun ve yerine oturtun.
>

Baglanti kablosunu germe dili ile temel birime
gegirin ve ayni anda plastik kablo baglama
pargasini (lastik) flans gévdesindeki delige
sokun.

Kablo gerginlik gidericisi germe halkasini temel
birime takin.

Baglanti kablolarinin flans gdévdesine gotiriimesi
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PLASTIK KABLO BAGLAMA
PARCASININ EMNIYETE ALINMASI

Kablo bagi igin delik

Kablo bagi igin delik

=» Kablo bagini (resimde gdsteriimemistir) kablo
gerginlik gidericisindeki delige sokun.

® Kablo bagi, kablo gerginlik gidericisi temel

birimi boyunca ilerletilir ve diger delikten disari
cikar.

>

Kablo bagini birbirine takin ve el sikiliginda
kapatin.

KABLO KILAVUZUNUN MONTE
EDILMESI

Kablo gerginlik

gidericisi temel birimi Kablo kilavuzu

Flang gévdesi

=>» Kablo kilavuzunu flang gbvdesindeki raya
gegirin (resmin alt kismi)

Kablo bagi

veya

Kablo kilavuzunu kablo gerginlik gidericisinin iki
temel birimi arasindaki raya gegcirin (resmin ust
kismi).

Baglanti kablosunu, kablo bagi ile kablo
kilavuzuna tespit edin.
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FLANS GOVDESININ KAPATILMASI

Kapatma klipsi

Kapak
-> Kapagi, her dort késesi ile gévde Uzerine
yerlestirin.
-> Kapagi, ayni zamanda her dort kapatma klipsi
icine oturtun.

KALDIRMA ALT KONUM
SINIRLAYICISI ICIN ANAHTARLAMA
NOKTASININ AYARLANMASI

Halath palanga, ti¢ anahtarlama noktali bir sanziman
sinir anahtarina sahiptir. Yedek sinirlayici ve kaldirma
ust konum sinirlayicisi fabrikada ayarlanmigtir.
Kaldirma alt konum sinirlayicisi yerinde
ayarlanmalidir.

YUK KANCASININ EN DUSUK KANCA
KONUMUNA YANASILMASI

= Yik kancasini, arzu edilen en distk kanca
konumuna kadar asag! dogru hareket ettirin.

— Yuk kancasi, hol zeminine temas etmemelidir.
— Halat, gevsek sekilde asagiya sarkmamalidir.

— Halat kilavuzu ile tambur govdesi arasinda
belirli bir minimum mesafe birakilmalidir. Bu
mesafe, bir sonraki islem adiminda belirlenir.

— Kanca yolu (en yuksek kanca konumu (= kanca
ile yirime tekerlegi arasi mesafe, C 6lgusu) ile
en dusuk kanca konumu arasindaki mesafe)
model levhasinda yazili olandan daha buyuk
olmamalhdir.

" YALNIZCA BIR HALAT KILAVUZUNA '
SAHIP HALATLI PALANGADA

Halat kilavuzu

Halat tamburu

=» Halat kilavuzu ile tambur gbvdesi arasindaki
'F' mesafesini ol¢lin ve tabloyla karsilastirin.

= S
g s &
=3 £ 3_ 0
Ss S &S 8
£8 5 £y =2
GM800 E,D,DA 41  42%2
GM 1000 E,D, 41 562
DA 2/1
GM 2000 E,D, 41 5925
DA,DQA o4
GM 3000 E,D, 41 7325
DA, DQA 9/
GM5000 E,D,DA, 4/1  875%3
DQA 2/1
GM5000 D 412 73+25
GM 5000 Z 42 875+3
8/2
GM6000 E,D,DA, 4/1  102+3
DQA 2/1
GM 6000 Z 42 102+3
8/2
GM 7000 D, DA, 211 131+4
DQA 41
6/1
GM7000 D 412 87+3
8/2
GM 7000 Z, ZA 412 1314
6/2
8/2

10/2
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' YALNIZCA IKI HALAT KILAVUZUNA
SAHIP HALATLI PALANGADA

Halat kilavuzu

Halat tamburu

=¥  Halat kilavuzu ile tambur gbvdesi arasindaki
'F1' ve 'F2' mesafesini 6l¢lin ve tabloyla

Tambur gévdesi

karsilastirin.

Halath Mesafe 'F1' Mesafe 'F2'
palanga

GM5000-D 803 763
GM7000-D 84+3 87+3

YUKUN DUSMESI SONUCU
INSANLAR ICIN TEHLIKE!
'F' veya 'F1' ve 'F2' mesafesinin
altina dusildigunde halat, halat
tamburundan kopabilir. Bu ylizden
yuk dusebilir ve insanlar
yaralanabilir veya olebilir.

Bu mesafe sayesinde halat
tamburunda her zaman yeteri kadar
halatin sarilmis olmasi saglanir.

'F' veya 'F1' ve 'F2' mesafesine
mutlaka uyun.

" 4 Gerektiginde yik kancasini 'F' veya 'F1' ve 'F2'
mesafesine uyulacak sekilde yukari hareket
ettirin.
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Kaldirma alt konum sinirlayicisi i¢gin anahtarlama noktasinin ayarlanmasi

' SADECE SANZIMAN SINIR

ANAHTARI 'GGS' OLDUGUNDA

MUHRUN COZULMESI

Miihdir

ﬂ Halat tamburunda kaldirma sinir anahtari
gOvdesinin govde kapagini alin.

=¥  Miihri bir tornavida ile ortadan disariya
dogru bastirin ve gikarip alin.
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KALDIRMA ALT KONUM
SINIRLAYICISININ AYARLANMASI

Kaldirma alt konum sinirlayicisi, soldaki ayar vidasi
ile ayarlanir.

Kam halkasinin beyaz

gostergesi Turuncu gésterge

Soldaki ayar vidasi  Ayarlama anahtari

Ayarlama anahtarini gikarip alin. Sanziman
sinir anahtarinda iki askiya sabitlenmistir.

Alternatif olarak 3.0 adiz enine sahip bir alti
koseli tornavida (en ideali doner tablali)
kullanilabilir.

AkUIG matkap KULLANILMAMALIDIR.

Ayarlama anahtarini ayar vidasinin igine
bastirin. Hafif baski uygulanarak ayar
vidasinin igine bastiriimalidir.

Gerekirse: Ayar vidasini, kam halkasinin
beyaz gdstergesi turuncu gdéstergenin
saginda olana kadar ¢evirin. Turuncu
gOstergenin solunda veya tam olarak
turuncu gostergenin Gzerinde durmamalidir.

Ortadaki beyaz ok, anahtarlama noktasinin
tam pozisyonunu gosterir, solundaki ve
sagindaki iki beyaz ok ise salt sahasinin
(anahtarlama gecikmesi) basini ve sonunu
gOsterir.

Ayar vidasini, kam halkasinin beyaz
gOstergesi saatin tersi yoniinde dénecek
sekilde gevirin. Beyaz gosterge tam olarak
turuncu gosterge lzerinde durana ve bir klik
sesi duyulana kadar ¢gevirmeye devam edin.

Saga dogru ¢evirme, anahtarlama noktasini
asag! kaydirir.

Sola dogru ¢evirme, anahtarlama noktasini
yukari kaydirir.
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Kaldirma alt konum sinirlayicisi igin anahtarlama noktasinin ayarlanmasi

® En disik kanca konumunun anahtarlama
noktasi simdi ayarlanmigtir. YUk kancasi,
normal igletimde dncesinde frenlendiginde
bu anahtarlama noktasinda durur. Frenleme
mesafesi bir sonraki adimda ABUControl
tarafindan otomatik olarak saptanir.

YALNIZCA SANZIMAN SINIR
ANAHTARI 'GPK' OLDUGUNDA

KALDIRMA ALT KONUM
SINIRLAYICISININ AYARLANMASI

Kaldirma alt konum sinirlayicisi, 6n ayar vidasi ile
ayarlanir.

Anahtarlama
Mikro galter mandall

Ayar vidasi

On ayar vidasini o kadar gevirin ki
anahtarlama mandali, mikro salterin
saginda dursun. Mikro salterin solunda ya
da tam mikro salterin Ustlinde durmamalidir.

o 4 Ayar vidasini, anahtarlama mandal saat
yoniinln tersine mikro saltere basana ve bir
klik sesi duyulana kadar sola gevirin.

® En disuk kanca konumunun anahtarlama
noktasi simdi ayarlanmistir. YUk kancasi,
normal isletimde dncesinde frenlendiginde
bu anahtarlama noktasinda durur. Frenleme
mesafesi bir sonraki adimda ABUControl
tarafindan otomatik olarak saptanir.

® Simdi, yuk kancasinin en disik kanca konumu
belirlenmisgtir.
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FRENLEME MESAFESININ
SAPTANMASI

Yik kancasl, normal igletimde en disik kanca
konumunda durmadan 6nce disuk kaldirma hizina
frenlenir.

Bu baglamdaki frenleme mesafesi, ABUControl
tarafindan otomatik olarak saptanir.

¥  VYiik kancasini yuk olmadan birkag metre yukari
hareket ettirin.

¥  VYiik kancasini yuksek kaldirma hiziyla asagi
hareket ettirin.

® Yk kancasi, en disik kanca konumunda
durur.

Anahtarlama noktasinin daha 6nce nasil
degistirildigine bagli olarak yiik kancasi yiiksek
kaldirma hiziyla anahtarlama noktasina
hareket edebilir ve orada aniden durabilir veya
yuk kancasi olmasi gerekenden daha erken
frenlenir ve uzun bir yolda sadece dusuk
kaldirma hiziyla hareket edebilir.

YUk kancasinin gok uzun sire disuk kaldirma
hiziyla hareket etmesi gerektiginde, fren
evresinin son pozisyonu manuel olarak
degistirilebilir. Bakiniz "Kaldirma tertibati tahrik
dizeni fren evresinin son pozisyonunun gegici
olarak degistiriimesi " Sayfa 91.

® ABUControl, en diisik kanca konumunun yeni
anahtarlama noktasini kaydeder ve gerekli
frenleme mesafesini otomatik olarak hesaplar.

Anahtarlama noktasina bir sonraki
harekette:

® Yuk kancasi, (o anki kaldirma hizina bagh
olarak) en disuk kanca konumuna ulasmadan
hemen dnce dislk kaldirma hizina frenler.

® Yik kancasl, anahtarlama noktasindan hemen
once sadece disuk kaldirma hiziyla hareket
eder.

® Yik kancasl, anahtarlama noktasinda durur.

AYARIN KONTROL EDILMESI

=¥ Yiik kancasini yukari dogru hareket ettirin.

" 4 Dustuk ve yiksek kaldirma hizinda yik
kancasini indirin ve yik kancasinin en disik
kanca konumunda durup durmadidini kontrol
edin.
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Kaldirma alt konum sinirlayicisi i¢gin anahtarlama noktasinin ayarlanmasi

SADECE SANZIMAN SINIR
ANAHTARI 'GGS' OLDUGUNDA

AYAR VIDALARININ
MUHURLENMESI

Miihdr

“¥»  Mihri ayar vidasinin tzerine takin ve igeri
bastirin.
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MESAFE SENSORUNUN MONTE
EDILMESI, AYARLANMASI VE
TANITILMASI

Kedi arabasi hareketi mesafe sensoru oldugunda:
Kedi arabalari, lazer isini araciligiyla mesafe sensori
Uzerinden ana kirisin sonuna olan mesafelerini dlger.
Bu 6lglim araciliiyla 6nceden durdurma ve son
konum durdurma tertibati (normalde kullanilan ¢apraz
kol anahtari yerine) ve iki kedi arabasi igin buradan
hesaplanan pozisyon sayesinde garpmayi 6nleyici
emniyet diizeni (normalde kullanilan yansitmali 11k
bariyeri yerine) devreye alinir. iki kedi arabasi birlikte
isletilirken iki kedi arabasi arasinda her zaman sabit
kalan mesafe de buradan hesaplanir ve uygun sekilde
ayarlanir.

Ving hareketi mesafe sensorii oldugunda: Vingler,
lazer 1s1in1 araciligiyla mesafe sens6ru Gzerinden karsi
vince (veya iki karsi vince) olan mesafelerini élcer. Bu
Olguim araciligiyla kargi vince veya karsi vinglere olan
Onceden durdurma ve son konum durdurma tertibati
devreye alinir (normalde kullanilan yansitmali isik
bariyerleri yerine). Tandem isletiminde her zaman ayni
kalan mesafe de bu sekilde ayarlanir. Ving ylrime
yolunun sonuna olan 6nceden durdurma ve son
konum durdurma tertibati, capraz kol anahtarlari
Uzerinden gerceklesir.

Statik nedenli bir ving mesafesi denetleyicisi veya
yuke bagli ving mesafesi denetleyicisi oldugunda
genelde yansitmali 1sik bariyerleri veya tek yonli 1sik
bariyerleri kullaniimaktadir. Atdlye profili kontrol
diizeninde g¢apraz kol anahtarlari ya da bir mutlak
deger 6lgiim sistemi kullanilhir.

Bu iglem adimi igin diziistl bilgisayar veya tablet
bilgisayar Gzerinden KranOS'ye erigim gereklidir.
'SERVICE!' (Servis) (Kullanici diizeyi [2]) kullanicisi
oturum agmis olmalidir.

HATALI FONKSIYON NEDENIYLE
TEHLIKE

Mesafe sensori ancak dogru tespit
edilmisse guvenlik islevini yerine
getirebilir. Aksi takdirde hatal
calisabilir (6rn. mesafe sensori
dogru tespit edilmediginde ve
distiginde).

Mesafe sensorini ve reflektori
itinayla tespit edin ve hizalayin.

edilmesi, ayarlanmasi ve tanitilmasi

GENEL BAKIS: MESAFE SENSORU VE
REFLEKTOR

Ving hareketi mesafe sensori oldugunda:
Vincin mesafe sensorii ve kargl ving mesafe
sensorinin reflektord, hareket takimi kiriginde
ortak bir baglanti diizenegine tespit edilir. Buna
gore karsi vingteki mesafe sensori ve reflektor
dizeni tersinedir. Mesafe sensdrunin lazer
Isinlari kesismemelidir.

GM modular halath palangada kedi arabasi
mesafe sensori oldugunda: Mesafe sensord,
baglanti dizeneginde yanlamasina halat
tamburunun kapagina surdlir. Reflektor,
yapiskan folyo olarak vincin hareket takimi
kirisine yapistirilir veya bir kare boruya tespit
edilir.

GM kompakt halatli palangada kedi arabasi
hareketi mesafe sensori oldugunda: Mesafe
sensori, bir manyetik baglanti diizenegi ile
kedi arabasi ¢atki gergevesine monte edilir.
Reflektor, yapiskan folyo olarak vincin hareket
takimi kirisine yapistirilir veya bir kare boruya
tespit edilir.

MESAFE SENSORUNUN MONTE
EDILMESI

Mesafe sensorii ya bir baglanti dizenegi ile hareket
takimi kirisinde bir kare boruya tespit edilir ya da bir
manyetik baglanti diizenegi ile halath palangaya
takihr.
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' SADECE KARE BORU UZEI?INDE
MESAFE SENSORU OLDUGUNDA

ISIK BARIYERLERI ICIN BAGLANTI
DUZENEKLERININ MONTE
EDILMESI

Vida disli kenet demiri

Baglanti diizenegi Boru kelepgesi
-> Baglanti diizenegini hareket takimi kirisine
tespit edin.

-> Baglanti diizenegini, vida disli kenet demiri
ile vidalayarak tespit edin.

Vida disli kenet Sikma momenti
demiri

M8 25 Nm

M10 50 Nm

M12 75 Nm

=>» Boru kelepgelerini (2 adet) Gzerine iterek
yerlestirin ve emniyete alin.

= Kare boruyu, boru kelepgelerinin igine itin ve
vidalayarak tespit edin.

Adaptér Tespit plakasi

Mesafe sensoérii

= Tim baglanti dizenegini kare boruya
gegirin.

7

Baglanti diizenegini kiris somunlar M8 (4
adet) ile el sikihdinda sikin.

=» Mesafe sensériinii tespit plakasi Gzerindeki
adaptére sokun ve vidalari sikin.
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' SADECE MANYETIK TUTUCU

UZERIIV\IDE MESAFE SENSORU
OLDUGUNDA

-> Asagidaki gizimlerden uygun Griin
blyakligind ve Uriin modelini segin.

=» Asagidaki tablolardan A ve B &lciilerini
okuyun.

Manyetik baglanti
diizenegi

Miknatisli tutucunun halatli palanga E'de

montaj pozisyonu

Uriin A 6lglsl B élcisi
buyukliga

800 4/1 130 100
1000 2/1 130 130
1000 4/1 130 130
2000 2/1 130 130
2000 4/1 130 160
3000 2/1 130 160
3000 4/1 130 160
5000 2/1 130 160
5000 4/1 130 200
6000 2/1 130 160
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Miknatisl tutucun&;f halath palanga S'de
montaj pozisyonu. C élgisiinii dikkate alin
ve mesafe sensoriinii olabildigince

Miknatisli tutucunun halétll palanga D'de

ortalayarak halat mekanizmasina tespit n?l.ontaj pozsyony.
edin. Uriin A Olgusu B olglisi
Uriin biyGklagi A dlgiisii buyuklugu
800 4/1 140 800 4/1 210 60
1000 4/1 180 1000 4/1 200 50
2000 4/1 180 2000 2/1 200 50
3000 2/1 180 2000 4/1 200 50
3000 4/1 245 3000 2/1 225 50
3000 4/1 225 50
5000 2/1 200 50
5000 4/1 130 50
5000 4/2 200 50
5000 6/1 130 50
6000 2/1 200 45
6000 4/1 170 50
I 6000 6/1 200 50
Miknatisli tutucunun halath palanga U'da 7000 2/1 190 50
montaj pozisyonu. Sol ve sag mesafe
senséri pozisyonlarinin farkli oldugunu 7000 4/1 190 50
dikkate alin. 7000 4/2 190 50
on A B C D 7000 6/1 190 60
blylkligl olgtst Olgust 6lglst dlgusu
7000 8/2 190 50

5000 4/1 330 350 310 660

6000 2/1 325 640 285 560
6000 4/1 400 320 370 595
70002/1 360 420 450 550
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Montaj ve baglanti

Mesafe sensoOrinin monte edilmesi, ayarlanmasi ve tanitiimasi

Miknatisli tutucunun halatli palanga DA'da

montaj pozisyonu.
Uriin A dlgisi C 6lgisi
buyuklugi
800 4/1 540 30
1000 4/1 250 35
2000 2/1 520 55
2000 4/1 520 55
3000 2/1 470 50
3000 4/1 550 60
5000 2/1 550 45
5000 4/1 610 55
6000 2/1 565 50
6000 4/1 700 55
7000 2/1 590 70
7000 4/1 390 170
7000 6/1 350 200
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Miknatish tutucunun halatli palanga DQA'da
montaj pozisyonu. C élgiisiinii dikkate alin
ve mesafe sensoriinii olabildigince
ortalayarak halat mekanizmasina tespit

edin.

Uriin Dingil C 6lgus
blyUukIugu mesafesi

2000 1400 100
3000 1400 85
2000 1600 100
3000 1600 85
5000 1600 75
6000 1600 80
2000 2000 95
3000 2000 85
5000 2000 75
6000 2000 85
2000 2500 100
3000 2500 80
5000 2500 75
6000 2500 85
7000 2500 100
7000 3000 100
7000 3500 100
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—

1.
o

= 1

=

Manyetik baglant diizenegi

Miknatisli tutucunun halatli palanga Z'de

montaj pozisyonu. =» Miknatish tutucuyu halatli palangaya takin.
Urlin blyakIGgu B dlclst Mesafe sensdriinde belirtilen pozisyon, -
5000 4/2 535 Inaozket;li:’r.'nnln mesafe sensériinden ¢iktigi
5000 8/2 580 Montaj durumuna gére manyetik baglanti
6000 4/2 565 gltgzbeizlrilfgl pozisyonu 6nceden igaretlenmis
6000 8/2 570

7000 4/2 725

7000 6/2 850

7000 8/2 660

7000 10/2 300

7000 12/2 470

Miknatisli tutucunun halatls palanga ZA'da

montaj pozisyonu.

Uriin A dlgisi C 6lgisi
biyiklugi

5000 8/2 315 355
6000 8/2 315 200
7000 6/2 440 500
7000 8/2 420 482
7000 10/2 500 570
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Montaj ve baglanti

' SADECE GM MODULAR HALATLI
PALANGA OLDUGUNDA

Tambur tarafi

“%  Tambur tarafindaki kapag! ¢ekin.

Késebent saci

4 Kdsebent sacini, yarigi yanlamasina olacak
sekilde kapagin icgine itin.

e 4 Kapag! halath palangaya takin.
e 4

Mesafe sensdrini tespit plakasi tzerindeki
adaptdre sokun ve vidalari sikin.
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Mesafe sensoOrinin monte edilmesi, ayarlanmasi ve tanitiimasi

REFLEKTORUN MONTE EDILMESI

=¥  Tandem ayarinda: Vingleri olabildigince ylksek
mesafeye getirin.

#¥ ki kedi arabas birlikte isletilirken: Kedi
arabalarini olabildigince yliksek mesafeye
getirin.

' SADECE YAPISKAN FOLYO
SEKLINDE REFLEKTOR
OLDUGUNDA

r 4 Yapigkan folyo seklindeki reflektori dyle
konumlandirin ki lazer noktasi olabildigince
ortada olsun.

Hassas ayar daha sonra mesafe
sensorlinde yapilacaktir. Yapistirilan
yapiskan folyonun pozisyonu artik
duizeltilemez.

r 4 Yapigkan folyoyu bastirin.

' SADECE KARE BORU UZERINDE
REFLEKTOR OLDUGUNDA

Vida digli kenet demiri

Baglanti diizenegi

Boru kelepgesi

- 4 Baglanti diizenegini, vida digli kenet demiri
ile vidalayarak tespit edin.

Vida disli kenet Sikma momenti

demiri

M8 25 Nm
M10 50 Nm
M12 75 Nm

¥ Boru kelepcgelerini (2 adet) lzerine iterek
yerlestirin ve emniyete alin.



Montaj ve baglanti

¥ ¥ ¥

Kare boru

Reflektér
Kare boruyu, boru kelepgelerinin igine itin.

Reflektori kare boruya gegirin.

Reflektori dyle kaydirin ki lazer noktasi
olabildigince ortada olsun.

Hassas ayar daha sonra mesafe
sensorinde yapilacaktir.

Boru kelepgelerini ve reflektori kirig

somunlar M8 (4 adet) ile el sikiliginda sikin.
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Mesafe sensorinin monte edilmesi, ayarlanmasi ve tanitilmasi

MESAFE SENSORUNUN
AYARLANMASI

' SADECE BAGLANTI DUZENEGI
OLDUGUNDA

Silindir basli civata M6x20

¥  Mesafe sensériini silindir basli civatalar
M6x20 (3 adet) ile dyle ayarlayin ki lazer
noktasi reflektériin tam ortasina denk
gelsin.

® Mesafe sensor, reflektodr tarafindan geri
gonderilen lazer isinini aldijinda mesafe
sensoriindeki LED'ler yanar.

® Mesafe sensori, lazer i1sinini almadiginda
LED'lerden biri yanip séner.
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| SADECE MIKNATISLI TUTUCU
OLDUGUNDA
Mesafe sensérini kaba ayar ve hassas ayar

yaparak oyle ayarlayin ki lazer noktasi reflektoriin
tam ortasina denk gelsin.

ince ayar icin silindir Kaba ayar icin silindir
basli civata basli civata
Kaba ayar igin uzun delikteki silindir bagli
civatayi gevsetin ve mesafe sensoriinu
yatirin.

Gerekirse: Hassas ayar igin silindir basl
civatayi gevsetin ve kisa enine duran silindir
basli civata ile mesafe sensoériiniin hassas
ayarini yapin.

® Mesafe sensori, reflektodr tarafindan geri
gonderilen lazer isinini aldijinda mesafe
sensorindeki LED'ler yanar.

® Mesafe sensori, lazer 1sinini almadiginda
LED'lerden biri yanip séner.

=>»  Uzun silindir basl civatalar (2 adet) sikin.

- 4 Ving (veya kedi arabasi) ile tim hareket
yolunda hareket edin ve lazer isininin her
pozisyonda reflektére distip dismedigini
kontrol edin ve yana dogru ya da yukari/agsagi
dénmediginden emin olun.
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MESAFE SENSORU ICIN AYARLARIN
ACILMASI

Genel bakis: KranOS'de gezinme

'SERVICE' (Servis) kullanicisi = "Crane travel" >
"Crane travel distance sensors"

'SERVICE' (Servis) kullanicisi = "Trolley travel" >
"Trolley travel distance sensors"

=» 'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2])
kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bkz.
"KranOS’ta oturum agin ve giris yapin"
Sayfa 18.

=» Ana meniide istediginiz kedi arabasi tahrik
dlzenini veya ving hareketi tahrik diizenini
segin (Orn. kedi arabasi hareketi 1 veya ving
hareketi).

® stenen hareket tahrik diizeni igin bir pencere
belirir.

-> "Ayarlar" menisitnde (U¢ yatay cubuk) "Crane
travel distance sensors" (veya "Trolley travel
distance sensors") meni 6gesine tiklayin.
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MESAFE SENSORUNUN TANITILMASI

Bu asamada mesafe sensori tanitilir. Bunun igin
ving/kedi arabasi istenen pozisyona hareket ettirilir ve
mesafe sensoérinin bu pozisyon i¢in saptadigi deger
ABUControl'a kaydedilir.

"Teach-in mode"
salteri

-B738

Distance (mm) or
analogue value, back

0

Braking function Shut-down
back back

0

® wTe PLC

Teach-in process inactive.

Giincel pozisyonu
iceren metin alani

"Teach-in mode" salterine tiklayin.

"Write PLC" diigmesi

Salterin arka plani yesil olur.

Tanitma modu devrededir.

.0.*

"Bypass limit switch" uyarisi gosterilir.

Onceden durdurma ve son konum durdurma
tertibati igcin 6nceden kaydedilen anahtarlama
noktalari bu asamada yoksayilir.

Bu sayede kedi arabasi (ving) istenilen yeni
pozisyonlara hareket ettirilebilir.

® Hangi anahtarlama noktasina (6nceden
durdurma tertibati veya son konum durdurma
tertibati) hareket edilecegini bildiren bir ileti
belirir.

Kedi arabasini (vinci) ilgili pozisyona hareket
ettirin.

Mesafe sensoériiniin bu esnada reflektére en az
0,35 m mesafede olmasi gerekmektedir.

Tanitilacak olan anahtarlama noktasi
sutununda: "Write PLC" digmesine tiklayin.

® Metin alaninda giincel pozisyon igin dlcllen
deger gosterilir.

Gosterilen deger 6lcu birimi icermeyen bir
Ol¢iim degeridir, daha sonra bu deger
kullanilarak pozisyon hesaplanacaktir.

Bu islemleri tim anahtarlama noktalari igin
tekrarlayin.
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Yik 6lgme sisteminin test yuki kaldirilmis haldeyken kalibre edilmesi

Anahtarlama noktalari kaydedildikten sonra:

® Tanitma modu otomatik olarak sonlandirilir.

® Sinir anahtarlarini képriileme iglemi otomatik
olarak devreden cikarilir.

YUK OLGME SISTEMININ TEST YUKU
KALDIRILMIS HALDEYKEN KALIBRE
EDILMESI

YUk 6lgme sistemi, slrekli olarak yiik kancasina o
anda asili olan yuki saptar. Bu deger vincin birgok
islevi icin gereklidir, bilhassa asiri ylike karsi emniyet
tertibati igin.

Asilan yukin degerlendirilebilmesi igin yik 6lgcme
sisteminin bir defaya mahsus kaldirilmis test yikd ile
kalibre edilmesi gerekmektedir.

Bu iglem adimi igin diziistl bilgisayar veya tablet
bilgisayar izerinden KranOS'ye erigim gereklidir.
'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2]) kullanicisi
oturum agmis olmalidir.

Kalibrasyon igin 6n kosullar:
— Kalibrasyon igin test yUku gereklidir.
— Test ylkindn agirhgi kesin olarak bilinmelidir.

— Test yikindn agirhgi, vincin/kedi arabasinin
maksimum yik tasima kapasitesinde olmal
veya vincin/kedi arabasinin maksimum yik
tasima kapasitesine olabildigince yakin
olmalidir.

Vincin maksimum yik tasima kapasitesinin
dinamik kontroli i¢in normalde vincin
maksimum yuk tagima kapasitesinin %110'u
agirhginda bir test yiku kullanilir. Bu test yukd,
kalibrasyon icin de kullanilabilir.

Vincin maksimum yik tasima kapasitesini asan
bir ylik sadece ving tertibatlarinin ilk kez
devreye alinmasindan once kontrol muayenesi
yapma yetkisi olan bir kisi tarafindan
kaldiriimalidir.

Vincin maksimum yik tasima kapasitesinin
%110'unu gegen bir yik oldugunda
ABUControl, kaldirma fonksiyonunu bloke
eder. Yuk kaldirilamaz, sadece indirilebilir.
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KALDIRMA TERTIBATI
KALIBRASYONUNUN ACILMASI YUK OLCME KANALLARININ

SECILMESI

Genel bakis: KranOS'de gezinme

. . - — Kaldirilmig test yuku ile kalibrasyon yapmak tzere
SERVICE' (Servis) kullanicisi > "Hoist" > "Hoist "Hoist calibration" pencere meniisiindeki sol kisim

calibration” kullanilacaktir. Buna karsin "Calibrating load sensor"

dugmesinin yer aldigi sol kisim sadece sabit noktali

travers veya ylk sensoru degistirildigi zaman

=» 'SERVICE' (Servis) (Kullanici dizeyi [2]) gereklidir.
kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bkz.
"KranOS'’ta oturum agin ve giris yapin"
Sayfa 18.

=» Ana meniide istediginiz kaldirma tertibatini
segin (Orn. kaldirma tertibati 1).

® stenen kaldirma tertibati ile ilgili pencere
belirir.

4 "Ayarlar" menusunde (U¢ yatay gubuk) "Hoist
calibration" menu 6gesine tiklayin.

Test yliku giris alani "Calibrating load sensor" diigmesi

Hoist calibration

st1 / Hoist calibration

Calibration at zero load hration at test load "
CalibratingYoad sensor

Test load 0,00 v |t
Proportional value 1 600
Actual current drive 1 0.0A

Actual current drive 2 0.0A 0.0A

Accept calibration value Accept calibsation value

Load sensor actual value 1

Ylik sensérii gercek dederi "Accept calibration value" diigmesi

"Hoist calibration" penceresi belirir.

"Load sensor actual value" alaninda yik
sensoriniin mevcut 6lgim degeri goruntdlenir
ve sirekli glincellenir.

"Proportional value" ve "Load sensor actual
value" satirlarinda gdsterilen degerler dlcl
birimi icermeyen 6lgiim degerleridir, daha
sonra bu degerler kullanilarak yUk
hesaplanacaktir.
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SIFIR YUKUNUN KALIBRE EDILMESI

>
>

Eger gerekirse: YUku ve kaldirma takimini yuk
kancasindan alin.

Bos ylik kancasini, olabildigince yukarida asili
olacak sekilde kaldirin/indirin, érn. en yiksek
kanca konumunun bir metre kadar asagisinda.

Bu durumda agilan halatin agirhidi élgtlmez.

Olgiilen oransal deger

Acusal curment drve 2

"Accept calibration
value" diigmesi

"Calibration at zero load" siitununda "Accept
calibration value" diigmesine tiklayin.

Mevcut deger, sifir ylk olarak kaydedilir ve
"Proportional value" alaninda "Calibration at
zero load" stitununda gosterilir.
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Yik 6lgme sisteminin test yuki kaldirilmis haldeyken kalibre edilmesi

TEST YUKUNUN KALIBRE EDILMESI

v ¥ de Vv ¥

"Test load" giris alani

"Accept calibration value"
digmesi
"Calibration at test load" stitununda "Test load"
giris alanina tiklayin.

Test yukinun agirhgini girin.
Girilen deger devralinir.

Calisma emniyeti kurallarini dikkate alin ve test
yukunu kaldirin.

Test ylk, yik kancasinda sakince durana
kadar bekleyin.

"Calibration at test load" siitununda "Accept
calibration value" digmesine tiklayin.

Gincel test ylkinde tespit edilen deger
kaydedilir. "Oransal deger" alaninda
"Calibration at test load" sitununda gdsterilen
deger vincin ylk tasima kapasitesi ile ilgilidir.
Ving, nominal yiikten daha diisiik bir test
yukuyle kalibre edilmigse, "Oransal deger"
alanindaki deger yuk tasima kapasitesine gore
hesaplanarak gosterilir. "Oransal yik" alaninda
gOsterilen de@er "Load sensor actual value"
alanindaki degerden buyuktur.
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ASIRI YUKE KARSI EMNIYET
TERTIBATININ KOPRULENMESI

ilk kez devreye almadan dnce yapilacak kontrol
muayenesi i¢in vincin maksimum yuk tasima
kapasitesinin 1,25 kati bir agirlik ile statik kontrol
muayenesi ve vincin maksimum yik tasima
kapasitesinin 1,1 kati bir agirlik ile dinamik kontrol
muayenesi yapiimalidir.

Bunun igin vincin asin ylke karsi emniyet tertibatinin
kdprulenmesi gerekmektedir.

YUKUN DUSMESI SONUCU
INSANLAR ICIN TEHLIKE!

Statik ve dinamik kontrol muayenesi
dogru yapiimadiginda vince fazla
agirlik binebilir. Bu ytizden ving
devrilebilir ve kigilerin
yaralanmasina hatta 6lmesine
sebep olabilir.

Statik ve dinamik kontrol muayenesi
sadece vasifl kisiler tarafindan
yapilmalidir!

ASIRI YUKE KARSI EMNIYET
TERTIBATININ KOPRULENMESI

NEDENIYLE INSANLAR ICIN
TEHLIKE!

Asiri yuke karsi emniyet tertibati
koprulendiginde kaldirma tertibati,
fazla agir bir yik kaldirildiginda
durmaz. Bu yiuzden ving devrilebilir
ve Kigilerin yaralanmasina hatta
O6lmesine sebep olabilir.

Asiri yike karsi emniyet tertibati
sadece vasifl kisiler tarafindan
koprilenmelidir!

Maksimum yUk tasima kapasitesinin
%110'undan daha agir bir yuk kaldirilirken:

® Vincin asiri yiike karsi emniyet tertibati devreye
girer.

YUk, daha fazla kaldirilamaz.

Yik sadece asagi indirilebilir.

Asiri yuke kargi emniyet tertibati, %110'dan
fazla bir degerde devreye girdikten sonra
koprilenirse:

® Yk artik tekrar kaldirilabilir.

® Yk, maksimum ylk tasima kapasitesinin
%100'U altina digerse, yuk dogrudan, asiri
yuke kargl emniyet tertibati kdprilenmeden
tekrar indirilebilir ve kaldirilabilir.

Asiri yike karsi emniyet tertibatinin koprilenmesi
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ASIRI YUKE KARSI EMNIYET
TERTIBATININ KOPRULENMESI

Asiri yike karsi emniyet tertibatinin kaplin
ile koprilenmesi:

Pim baglantisi
gitasi -X103

Atlama telli kaplin
Kedi arabasi kontrol diizenini agin.

Pim baglanti ¢itasi -X103'0 bulun.

v

Atlama telli iki kutuplu kaplini pim baglantisi
¢itasina takin.

Atlama telli uygun kaplini, vincin
dokimantasyon klasériinde/kontrol kitabinda
bulabilirsiniz.

® Asin ylUke karsi emniyet tertibati artik
koprilenmistir.

Nokta matris LED gostergesi oldugunda:
"F0021: Overload protection bridged" (F0021:
Asin yike karsi emniyet tertibati kdprilendi)
iletisi géruntulenir.

® 15 dakika sonra: Asiri yiike kargl emniyet
tertibati otomatik olarak yeniden devreye alinir.

Nokta matris LED gostergesi oldugunda:
"F0022: Overload protection bridged: Time
exceeded" iletisi gorintilenir.

Asin yike karsi emniyet tertibati tekrar
koprulenecekse, dnce kaplin gekilmeli ve
ardindan yeniden takiimahdir.

Atlama telli kaplin takili oldugunda ve ABUControl
yeniden baslatildiginda, asiri ylike karsi emniyet
tertibati otomatik olarak kdprilenmez. Onun yerine
"F0023: Overload protection: Remove bridging" iletisi
gOsterilir.

Asirl yike karsi emniyet tertibati sadece atlama telli
kaplin, acik haldeki bir vince takildiginda képrilenir.
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Asiri yuke karsi emniyet tertibatinin KranOS

araciligiyla kdprulenmesi :

Genel bakis: KranOS'de gezinme

'SERVICE' (Servis) kullanicisi = "Hoist"

>

'SERVICE' (Servis) (Kullanici dlzeyi [2])
kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bkz.
"KranOS’ta oturum agin ve giris yapin"
Sayfa 18.

Ana menude istediginiz kaldirma tertibatini
segin (0rn. kaldirma tertibati 1).

istenen kaldirma tertibati ile ilgili pencere
belirir.

Individual load

Load capacity

0.0t

Rope change
cable drum 1

"Bridge hoist Overload protection”
digmesi
"Bridge hoist Overload protection" digmesine
tiklayin.

Dugmenin arka plani kirmizi olur.

Asiri yuke kargl emniyet tertibati artik
képrilenmigtir.

15 dakika sonra: Asir yiike karsi emniyet

tertibati otomatik olarak yeniden devreye alinir.

Asiri yike karsi emniyet tertibati tekrar
koprilenecekse, bir kez daha digmeye
tiklanmalidir.
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Asiri yike karsi emniyet tertibatinin képrilenmesi

ASIRI YUKE KARSI EMNIYET
TERTIBATININ YENIDEN
ETKINLESTIRILMESI

Statik ve dinamik kontrol muayenesi sona
erdikten sonra:

-> Kaplini -X103 pim baglantisi ¢itasindan gekin.

veya

"Bridge hoist Overload protection" digmesine
tiklayin.

Asiri yike karsi emniyet tertibati yeniden
devreye alinir.

Digmenin arka plani artik kirmizi olmaz.

Acil durdurma diigmesine basin ve kilidini
tekrar agin.

veya
Klaksona basin.

Bdylelikle ABUControl'daki hata iletisi
onaylanmis olur.
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bariyerinin monte edilmesi

YUKE BAGLI VINC MESAFESI ISIK BARIYERLERI ICIN BAGLANTI
DENETLEYICISI OLDUGUNDA DUZENEKLERININ MONTE EDILMESI
SINYAL AKTARIMI ICIN ISIK

BARIYERININ MONTE EDILMESI Vida digli kenet demiri

Yike bagh ving mesafesi denetleyicisi oldugunda
vincin ve karsi vincin kontrol diizenleri, o anda diger
vingte ayarlanan yukan asilip asiimadidini veya
altinda kalinip kalinmadigini bilmelidir. Bu bilgi, iki ving
arasindaki bir 1sik bariyeri ile aktarilir. Her ving bu
nedenle sinyal aktarimi igin bir verici ve bir alici isik
bariyerine sahiptir.

Baglanti diizenegi Boru kelepcesi

Baglanti diizenegini hareket takimi kiriglerinin
karsi tarafindaki uglarina tespit edin.

v

] i -> Baglanti diizenegini, vida digli kenet demiri ile
vidalayarak tespit edin.
Vida disli kenet Sikma momenti
demiri
M8 25 Nm
— Onay sinyalinin aktariimasi igin 1s1k bariyerleri M10 50 Nm
vinglerin hareket takimi kiriglerinin karsi M12 75 Nm
tarafinda bulunan uglarina monte edilir.
I o ueiar " =» Boru kelepgelerini (2 adet) tUzerine iterek
— Her vince bir verici ve bir alici monte edilir. yerlestirin ve emniyete alin.

— Bir vince verici Uste ve alici alta monte edilir.
Diger vingte tam tersi.

' SADECE UST USTE DUZEVNLENMIS
ISIK BARIYERLERI OLDUGUNDA

Isik bariyerleri igin
baglanti diizenegi

Boru kelepceleri
-> Isik bariyerleri igin baglanti diizeneklerini (2
adet) boru kelepgeleri igine itin.

4 Baglanti diizeneklerini hizalayin ve boru
kelepcelerini el sikiliginda vidalayin.
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Montaj ve baglanti
bariyerinin monte edilmesi

ISIK BARIYERLERININ MONTE
EDILMESI

Fotoseller

-> Isik bariyerlerini baglanti dizeneklerinin
icine itin.
e 4 Isik bariyerlerini el sikiliginda vidalayin.

-> Isik bariyerlerinin baglanti kablolarini ving
kontaktor kutusuna kadar déseyin ve kablo
baglaryla emniyete alin.
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Yuke bagli ving mesafesi denetleyicisi oldugunda sinyal aktarimi igin 1s1k

' SADECE YAN YANA DUZENLENMIS |

ISIK BARIYERLERI OLDUGUNDA

Vincin diistik montaj yiiksekligi nedeniyle ana kiris
Uzerinde az yer kaldiysa, 1sik bariyerleri tst Uste
degil, ilave baglanti duzenekleri kullanilarak yan
yana monte edilebilir.

Isik bariyerleri igin
baglanti diizenegi

Boru kelepceleri

-> Isik bariyerleri icin baglanti duizeneklerini (4
adet) boru kelepgeleri igine itin.

o 4 Baglanti dizeneklerini hizalayin ve boru
kelepcelerini el sikihginda vidalayin.

ISIK BARIYERLERININ MONTE
EDILMESI

Fotoseller

=» Isik bariyerlerini baglanti diizeneklerinin
icine itin.
=» Isik bariyerlerini el sikii§inda vidalayin.

-> Isik bariyerlerinin baglanti kablolarini ving
kontaktor kutusuna kadar déseyin ve kablo
baglaryla emniyete alin.



Montaj ve baglanti | Yike bagli ving mesafesi denetleyicisi oldugunda sinyal aktarimi igin 1g1k

- SADECE HAREKET TAKIMI KIRIS!
UZERINDE ISIK BARIYERLERI
OLDUGUNDA

Isik bariyerleri igin
Fotoseller baglanti diizenegi

Kiris vidalari M8x20

Isik bariyerlerinin baglanti dizenegini
hareket takimi kirisindeki deliklere
yerlestirin.

Isik bariyerlerinin baglanti dlizenegini kirig
vidalari M8x20 ile vidalayin.

Isik bariyerlerini baglanti diizeneklerinin
icine itin.
Isik bariyerlerini el sikiliginda vidalayin.

L X 20 2N T

Isik bariyerlerinin baglanti kablolarini ving
kontaktor kutusuna kadar déseyin ve kablo
baglariyla emniyete alin.
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bariyerinin monte edilmesi

ISIK BARIYERLERININ HIZALANMASI

Sari LED (sadece
alicida): Verici ile
Yesil LED: isletme arasinda géris
gerilimi mevcut

Hizalamak icin
kendinden Kkilitli
somunlar
Vingteki ve karsi vingteki iki 11k bariyerini
kendinden kilitli somunlar ile tam olarak
birbirine gére hizalayin. Alicidaki sari LED
yanmalidir.

Yesil LED (vericide ve alicida): isletme gerilimi
mevcut.

Sari LED (sadece alicida): Verici ile arasinda
gOriis mevcut.

Ving hareket ettirilebilir olunca: Ving ve karsi
ving ile tim ving ytrime yolunu farkl
mesafelerde suruin ve 1s1k bariyeri hizalarinin
dogdru olup olmadigini kontrol edin (alicidaki
sari LED (gorus mevcut) tim hareket yolunda
yanmalidir). Gerekirse 11k bariyerlerini yeniden
hizalayin.

Ving ylriime yolunun konumundaki sapmalar
nedeniyle 151k bariyerlerinin hizasi birbirinden
farkh olabilir.



Montaj ve baglanti

VERI TELSIZI MODULU IGIN
MANYETIK AYAKLI ANTENIN
TAKILMASI

Tandem isletiminde iki vincin ABUControl kontrol
diizenleri kablosuz olarak veri telsizi moduli
Uzerinden birbirine baglanir ve karsilikli olarak igletme
modlarini aktarirlar.

Veri telsizi moduillerinin manyetik ayakh antenleri,
hangar icindeki 6zel sartlara bagl olarak kedi
arabalarina konumlandiriimalidir.

Tandem ayarli vinglerde:

Veri telsizi moddllerinin manyetik ayakli antenleri
bagli, baglanti kablolari désendi ve kontaktor
kutusunun digina yénlendirildi veya bunun igin
hazirlandi.

Kedi arabasi ¢atki
cercevesi

Manyetik ayakli anten

Ornek: Manyetik ayakli anten, kedi arabasi
catki gercevesi lizerinde

— Manyetik ayakh antenleri, birbirlerini gérecek
sekilde iki kedi arabasina takin.

— Ving ve kedi arabasinin modeline, ana kirisin
yuksekligine ve hangar igindeki 6zel sartlara
gore manyetik ayakli anten, partner ving
yénune bakmasi icin érn. kedi arabasi gatki
cercevesine veya kedi arabasi ¢atki
cergevesinin diger tarafindaki hareket takimi
kirisine takilabilir. Manyetik ayakl antenin
baglanti kablosu, yeterli uzunlukta ve mevcut
kablo déseme oluklarindan gegirilebilir.

— Gerekirse manyetik ayakli antenin baglanti
kablosunu kontaktér kutusunun disina gikarin.
Bakiniz "Baglanti kablolarinin flans gévdesine
géturilmesi" sayfa 36.

— Manyetik ayakh anteni, vinci hareket ettirme
veya kedi arabasini hareket ettirme sirasinda
hicbir yere takilmayacak sekilde takin.
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Veri telsizi modili igcin manyetik ayakli antenin takilmasi

ACI OLCERIN MONTE EDILMESI VE
BAGLANMASI

kanca kilavuzu/kanca merkezlemesi fonksiyonunda
(opsiyon) halatin sapmasi bir a¢i dlger Gizerinden
Olculdr.

Oncelikle bir agi élger monte edilmeli ve halatin sifir
noktasinin kaydedildigi bir kalibrasyon hareketi
gercgeklestiriimelidir. Bakiniz "Agi dlger kalibrasyonu"
Sayfa 63. Ardindan KranOS'ta agi 6lgerin hizalamasi
belirtiimelidir.

Bu iglem adimi igin diziistl bilgisayar veya tablet
bilgisayar Gzerinden KranOS'ye erigim gereklidir.
'SERVICE!' (Servis) (Kullanici diizeyi [2]) kullanicisi
oturum agmis olmalidir.

HALAT ACISI TAKIP ELEMANININ
HAZIRLANMASI

. SADECE HALAT DONANIM SAYISI 4/2 |

YA DA 8/2 OLAN HALATLI PALANDA
D ICIN ACI OLCERDE VE Z HALATLI
PALANGASINDA

Halat donanim sayisi 4/2 ya da 8/2 olan D yapi
tiriinde bir halatli palangada ya da Z yapi tiriindeki
bir halath palangada, halatin etrafina sabitlenen ¢ok
parcali bir halat agisi takip elemani monte edilir.
Halat agisi takip elemaninda, halatin devrilme agisini
olcen aci Olger takihdir. Halat, halat agisi takip
elemaninin arasindan ilerleyebilir. Halat agisi takip
elemanini halatin etrafina sabitlemek icin halat agisi
takip elemani, iki yarisi da halatin etrafina
takilabilecek sekilde 6ncelikle pargalara ayrilmalidir.

Halath palanga kilavuz vingten sokiilecekse, ona
monte edilecekse, kilavuz ving ya da forklift ile
tasinacak veya bir kamyona monte edilecekse, halat
agisi takip elemani hasar gérmemesi adina
sokulmelidir.

Silindir saplamasi Silindir saplamasi
“¥  Silindir saplamalarini (2x) gekip gikarin.



Montaj ve baglanti

Mercimek basli civata K4x17

=¥  Mercimek basli vidalar K4x17 (2x)
sokulmelidir.

Tasiyici kollu yarim ~ Yarim daire tasiyici
daire tasiyici
“¥»  Halat acisi takip elemaninin yarim daire
tastyicisini pargalara ayirin.
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Aci Olgerin monte edilmesi ve baglanmasi

ACIl OLGERIN MONTAJI

' SADECE SABIT NOKTALI
TRAVERSLI HALATLI PALANGADA

Sabit noktall traversli halatli palangalarda agi 6lger
bir sikigtirma dizenegi ile halat cebine
sabitlenmistir.

Halat cebi

Silindir basli civata Tutucu

M4x16
r 4 Tutucuyu, plakayi ve karsi tutucuyu M4x16
(3x) silindir bagh civatalarla halat cebinin
etrafina sikigtirin.

=¥  M4x16 (3x) silindir basl civatayi kars!
tutucunun presleme somunlarina vidalayin.
5 Nm.

Presleme somunu Agi blger

Altr kése somun M4

Plaka

r 4 Aci olgeri M4x16 (2x) silindir bagl civata ile
plakaya vidalayin. 5 Nm.

Plakanin arka kisminda icerisinde silindir
basl civatalarin vidalandigi presleme
somunlari bulunmaktadir.



Montaj ve baglanti

' SADECE HALAT DONANIM SAYISI 4/2
YA DA 8/2 OLAN HALATLI PALANGA
D'DE VE GM 5000'DE

Halat donanim sayisi 4/2 ya da 8/2 olan D GM 5000
halatli palangada kaynakli baglanti plakasi icten,
Uizerinde Halat agisi takip elemaninin sabitlendigi,
avara kasnag! traversine yonelik tutucunun yan
duvarina kaynak yapimistir.

Kaynakli baglanti
plakasi

Kiris vidasi M6x12

Tutucu Yan duvar

" 4 Tutucuyu M6x12 (2x) kirig vidasi ile kaynakli
baglanti plakasinda yan duvarin i¢ kismina
vidalayin. 19 Nm.

Alti kbge civata M6x25 Tutucu

Somun M6
“»  M6x25 alti kdse civatayl diz rondela ile tasiyici
koldaki ¢apraz aski ve tutucu arasindan itin.

=¥ M6 somunu riiz rondela ile M6x25 alti kose
civata Uizerine itin ve vidalayin. 10 Nm.

Dliz rondela
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Aci Olgerin monte edilmesi ve baglanmasi

Taslyici kollu yarim
daire tagtyici

Mercimek basli civata
K4x17

“¥»  Onceden ¢ozilen yarim daire tasiyiciyi
mercimek bagli vidalarla K4x17 (2x), takih
olan taslyici kollu yarim daire tasiyiciya
vidalayin. 1 Nm.

Yarim daire tagiyici

Yarim daire tagiyici Silindir saplamasi

¥  Silindir saplamalari (2x) dayanma noktasina
kadar yarim daire tasiyici icindeki kilidin
Uzerine itin.

Ag blger

Tespit rondelasi

Alyan bagli vida
M4x12
r 4 Aci olgeri M4x12 (2x) alyan basl vida ve
emniyet pulu (2x) ile halat agisi takip
elemaninin plakasina vidalayin. 3 Nm.



Montaj ve baglanti

' SADECE HALAT DONANIM SAYISI 4/2 |
YA DA 8/2 OLAN HALATLI PALANGA
D'DE VE GM 7000'DE

Halat donanim sayisi 4/2 ya da 8/2 olan D GM 7000
yapi turundeki halath palangada kaynakl baglanti
plakasi digtan, lizerinde Halat agisi takip elemaninin
sabitlendigi, avara kasnagi traversine yonelik
tutucunun yan duvarina kaynak yapilmigtir.

Kaynakli baglanti

Kirig vidalari M6x12 plakasi

\

Tutucu

4 Tutucuyu M6x12 (2x) kirig vidasi ile kaynakli
baglanti plakasinda yan duvarin dis kismina
vidalayin. 19 Nm.

Alt1 kbge civata M6x25 Tutucu

Somun M6

Diiz rondela
M6x25 alti kdse civatayi diiz rondela ile
tasiyici koldaki gapraz aski ve tutucu
arasindan itin.

P M6 somunu riiz rondela ile M6x25 alti kose
civata Uizerine itin ve vidalayin. 10 Nm.
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Aci Olgerin monte edilmesi ve baglanmasi

Taslyici kollu yarim
daire tagtyici

Yarim daire tagiyici Mercimek bagli civata

K4x17

“¥»  Yarm daire tastyiclyl K4x17 (2x) mercimek
basl vidalarla tasiyici kollu yarim daire
tasiyiciya vidalayin. 1 Nm.

Yarim daire tagiyici Silindir saplamasi

¥  Silindir saplamalari (2x) dayanma noktasina
kadar yarim daire tasiyici igindeki kilidin
Uzerine itin.

Agi blger

Alyan bagli vida
M4x12
=¥ Aci Slgeri Mdx12 (2x) alyan basli vida ve
emniyet pulu (2x) ile halat agisi takip
elemaninin plakasina vidalayin. 10 Nm.

Tespit rondelasi



Montaj ve baglanti | Agi Olgerin monte edilmesi ve baglanmasi

SADECE Z HALATLI PALANGADA

Z yapi turiindeki halatli palangada kedi arabasi ¢atki
gercevesinin alt kismina, Gzerine halat agisi takip
elemaninin sabitlendigi bir kaynakli baglanti plakasi
kaynak yapilmigtir.

Diiz rondela

Kaynakli baglanti
plakasi

Somun M6

v 4 M6 somunu riiz rondela ile M6x25 alti kose
civata Uizerine itin ve vidalayin. 10 Nm.

Yarim daire tagiyici

Tutucu Kirig vidasi M6x12

- 4 Tutucuyu M6x12 (2x) kiris vidasi ile kaynakli
baglanti plakasina vidalayin. 19 Nm.

Alti kége civata M6x25 Diiz rondela

Mercimek basgli vidalar Tagiyici kollu yarim
K4x17 daire tasiyici
“¥»  Yarm daire tasiyicly1 K4x17 mercimek bash
vidalarla tasiyici kollu yarim daire taglyiciya
vidalayin. 1 Nm.

Capraz askili tasiyici Tutucu
kol
=»  M6x25 alti kdse civatay diiz rondela ile
tasiyici koldaki capraz aski ve tutucu
arasindan itin.
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Yarim daire tasiyici

Silindir saplamasi

=¥  Silindir saplamalari (2x) dayanma noktasina
kadar yarim daire tasiyici igcindeki kilidin
Uzerine itin.

Alyan bagli vida

M4x12 Tespit rondelasi

Plaka

Aci bicer
e 4 Aci dlgeri M4x12 (2x) alyan basl vida ve
emniyet pulu (2x) ile halat agisi takip
elemaninin plakasina vidalayin. 3 Nm.

ACI OLCERIN BAGLANMASI

" 4 Acl odlgerin fis kontagini mutlak deger vericisine
ybnlendirin ve takin.
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Montaj ve baglanti | Agi Olger kalibrasyonu

AGI OLCER KALIBRASYONU

Kanca kilavuzunu ve kanca merkezlemesini
kullanmak igin agi dlger kalibre edilmelidir. Bunun igin
halatin sifir noktasinin kaydedildigi bir kalibrasyon
hareketi gerceklestiriimelidir. Ancak basarili
kalibrasyon sonrasinda kanca kilavuzu ve kanca
merkezlemesinin tim fonksiyonlari mevcut olur.

— Acl blger kalibre edilmeden 6nce mutlak deger
vericisinin referanslanmis olmasi gerekiyor.
Bakiniz "Mutlak deger vericisinin
referanslanmasi" Sayfa 142.

— Dogru bir kalibrasyon gergeklestirmek igin yik
kancasi tim kalibrasyon hareketti boyunca
dikey olarak asili olmahdir. Bunun igin en iyisi
yuk kancasina bir yik asmaktir. Kigik yik
kancasinda ve yayl kablo sarma tamburlu yik
kancasinda, ylk kancasinin dikey olarak asili
durmasi igin kalibrasyon hareketi boyunca
mutlaka bir yik asili olmalidir.

— Her s6kme isleminden sonra (6rnegin halat
degisikliginde) ya da ag dlger degisikliginde agli
Olcer yeniden kalibre edilmelidir.

Bu iglem adimi igin diziistl bilgisayar veya tablet
bilgisayar Gzerinden KranOS'ye erigim gereklidir.
'SERVICE!' (Servis) (Kullanici diizeyi [2]) kullanicisi
oturum agmis olmalidir.

Genel bakig: KranOS'de gezinme

'SERVICE' (Servis) kullanicisi - "Hoist" > "Hoist
profile parameter" > "Inclinometer parameter"”

e 4

'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2])
kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bkz.
"KranOS’ta oturum agin ve giris yapin"
Sayfa 18.

=%  Ana meniide istediginiz kaldirma tertibatini
segin (Orn. kaldirma tertibati 1).

® stenen kaldirma tertibati ile ilgili pencere

belirir.
- 4 "Ayarlar" menlsinde (l¢ yatay cubuk) "Hoist
profile parameter" menil 6gesine tiklayin.
® "Hoist profile parameter" penceresi belirir.
" 4 "Ayarlar" menlsiinde (l¢ yatay ¢cubuk)

"Inclinometer parameter" ment 6gesine
tiklayin.

® "Inclinometer parameter" penceresi belirir.



Montaj ve baglanti

Yoy v

Aci Olger kalibrasyonu

Inclinometer parameter

< g

()

/ Inclinometer parameter

Calibrate inclinometer

" Move load hook to bottom. Then click the ""Calibrate inclinometer"" button and li

of calibration™ box. When doing this, do not move the load hook and do not

To be able to perform a precise calibration, the load hook must

Progress of calibration

35%

Quality of the calibration in trolley travel di

"Calibrate inclinometer" diigmesi

wer the load hook several times over the entire hook path until 100% is displayed in the ""Progress
he crane or trolley.

ically throughout calibration. It is best to hang a load on the load hook for this purpose.”

Status of calibration

Calibrate

Quality of the calibration in crane travel direction

none

"Progress of the calibration" géstergesi

Yik kancasini tamamen asagiya hareket
ettirin.

Mumkinse ve mantikliysa: Yuku kancaya asin.
"Calibrate inclinometer" digmesine tiklayin.

"Progress of the calibration" alaninda %100
gosterilene kadar yuk kancasini tim kanca
yolu lizerine kaldirin ve indirin.

Kalibrasyon hareketi sirasinda kedi arabasi ve
kilavuz ving hareket ettiriimemelidir, aksi halde
yuk kancasi sallanabilir. Bu da kalibrasyonun
yanlis olmasina neden olur. Yuk kancasini
kalibrasyon hareketi sirasinda bagka sekilde de
hareket ettirmeyin.
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"Quality of the calibration in trolley travel
direction" ve "Quality of the calibration in crane
travel direction" alanlarinda kalibrasyon
hareketi sonucunun ne kadar iyi oldugu
gOosterilir.

Aci Olger hizalamasinin dogru ayarini kontrol
edin. Bakiniz "Agi Olger hizalamasinin
ayarlanmasi" Sayfa 65.



Montaj ve baglanti | Agi 6lger hizalamasinin ayarlanmasi

ACI OLCER HIZALAMASININ Genel bakig: KranOS'de gezinme
AYARLANMASI

'SERVICE!' kullanicisi > "Movement profile""

Kanca asistanlarinin halat sapmasini dogru

Olcebilmesi igin agi 6lgerin hizalamasinin KranOS'ta =» 'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2])
dogru ayarlanmasi gerekir. kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bkz.
Agi lgerin hizalamasi ayarlanmadan énce agi 6lger KranOS'ta oturum agin ve girig yapin
kalibre edilmis olmaldir. Bakiniz "Aci élgcer Sayfa 18.

kalibrasyonu" Sayfa 63. -> "Ayarlar" menlsitnde (l¢ yatay ¢cubuk)

"Movement profile" menu 6gesine tiklayin.
Bu islem adimi igin dizlistdi bilgisayar veya tablet Movement profile” pencere mentisu belirir.
bilgisayar Gizerinden KranOS'ye erisim gereklidir.
'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2]) kullanicisi
oturum agmig olmalidir.

"Inclinometer rotated by 90°" salteri Acilir Orientation of inclinometer mentisti

Orientation of inclinometer

Hoist 1 @ Inclinometer rotated by 90° Crane travel rotated, trolley travel in standard orientation

Crane travel and trolley travel in standard orientation

Hoist 2 - Inclinometer rotated by 90° Crane travel and trolley travel rotated I

Crane travel rotated, trolley travel in standard orientation

Crane travel in standard orientation, trolley travel rotated

(®) Read PLC (@) Write PLC

"Write PLC" diigmesi
Acllir menu uzerinden ilgili kaldirma tertibati icin agi 6lgerin hizalamasini segin.

Gerekirse "Inclinometer rotated by 90°" salteri ile agi dlgerin montaj yonunu segin.

Salterin arka plani mavi olur.

Ve V¥

"Write PLC" dugmesine tiklayin.
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KONTROL ISLEMLERI

Kontrol islemleri | ilk olarak

VINCI, CALISMA EMNIYETI KURALLARINA GORE KONTROL EDEN VE KABUL

ISLEMI YAPAN HERKESI ILGILENDIRIR

Guvenli bir isletimi garanti edebilmek igin, ving
tertibatinin diizenli araliklarda kontrol edilmesi
gereklidir. isletici firma, periyodik kontrol
muayenesinin yapilmasindan sorumludur.

ILK OLARAK

KONTROL ARALIKLARI

Tekrarlanan kontrol islemi, en az yilda bir defa yapilir.

Belirli sartlar altinda, daha sik olarak tekrarlanan
kontrol islemi yapiimasi gerekmektedir. ligili sebepler
sunlardir:

— Cok sik yik tasima kapasitesinde ¢aligma.
— Vardiyali galisma.

— Cok sik kullanim.

— Tozlu veya asindirici ortam.

isletici firma, sartlari kontrol etmekten ve kontrol
araliklarini belirlemekten sorumludur. ABUS,
sorularinizi cevaplamaya daima hazirdir.
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MUAYENE GOREVLISINDEN
BEKLENENLER

Ving isletici firma, muayene gdrevlisinin secilmesinden
ve uygun sekilde meslek egitimi gérmis olmasindan
sorumludur.

iNSANLAR ICIN TEHLIKE!
Kontrol muayenesi yanlis
yapildiginda, insanlar
yaralanabilirler.

ABUS personelinin disinda
personel, kontrol muayenesi islemi
ile gérevlendirildiginde, isletici firma,
yeterli derecede meslek egitimi
gbérmis personelin ving tertibatini
kontrol etmesinden sorumludur.

Vasifli personele 6rnekler:

— Meslek egitimi sonucu, makine yapimina ve
vinglerin elektrik baglantilarina iliskin genis
kapsamli bilgilere sahip olan kisiler.

— Vinglerin igletimi, montaji ve bakimi
konularinda yeterli tecriibeye sahip olan kigiler.

— llgili Gilkede gegerli olan teknige iliskin kurallar,
yonetmelikler ve glvenlik talimatlari hakkinda
genis kapsamli bilgilere sahip olan kisiler.

— ABUS tarafindan diizenli olarak kurs verilmis
kisiler.



Kontrol islemleri

KONTROL MUAYENESI ISLEMININ
KAPSAMI

Vincin kontroliin yapan vasifli personel, kontrol
muayenesinin kapsami ve ylrGtilis seklinden
sorumludur.

GENEL BAKIS: ABUCONTROL'LU
VINCIN KONTROL EDILMESI

Burada tarif edilen hususlarin yani sira, diger urin el
kitaplarinda tarif edilen tim hususlar da kontrol
edilmek zorundadir.

Vincin sorunsuz bir durumda bulunup bulunmadigina
dair karar yalnizca muayene gorevlisine aittir. Ariza
tespit edildiginde, bunun gideriimesi gerekir. Muayene
gorevlisi, vincin daha sonra yeniden kontrol
edilmesine gerek olup olmadigina karar verir.

Vincin kullanildigi yerde gecerli olan yonetmelikler,
daha bagka kontrol islemlerini de gerekli kiliyorsa,
bunlar da ayni zamanda yapin.

Ek olarak, en azindan su noktalari kontrol edin:

-> Geriye kalan kullanim émrinu hesaplamak igin
isletim verilerini ve yik kolektifi bellegini
okuyun. Bkz. "isletim verilerinin ve yiik kolektifi
belledinin okunmasi" Sayfa 67.

=» Kaldirma iist konum sinirlayicisina normal
calisma akisi kapsaminda hareket edildiginde:
Yedek sinirlayiciyr kontrol edin. Bkz. "Yedek
sinirlayicinin kontrol edilmesi" Sayfa 69.

-> Iskartaya ayirma tahmini yardimiyla halati
kontrol edin. Bakiniz "Iskartaya ayirma tahmini
yardimiyla halati kontrol etme" Sayfa 70 ve
"Halat degistirme zamani parametrelerinin ve
halat mekanizmasi verilerinin gosterilmesi"
Sayfa 73.

-> Asiri yuke kargl emniyet tertibatini kontrol edin.

Bakiniz "Asiri yike karsi emniyet tertibatinin
kontrol edilmesi" Sayfa 74.
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Kontrol muayenesi isleminin kapsami

ISLETIM VERILERININ VE YUK
KOLEKTIFI BELLEGININ OKUNMASI

ABUControl, igletim sirasinda ¢ok sayida isletim verisi
tespit eder ve bunlari basit bir sekilde gortntuler.
isletim verileri, bilhassa igletim saati sayaci ve yiik
kolektifi belledi, tekrarlanan kontrol islemi agisindan
anlamhdir.

Bu iglem adimi igin diziistl bilgisayar veya tablet
bilgisayar izerinden KranOS'ye erigim gereklidir.
'CUSTOMER' (MUsteri) (Kullanici diizeyi [1]) ya da
'SERVICE' (kullanici diizeyi [2]) oturum agmis olabilir.
Fakat sisteme giris yapmadan da (Kullanici diizeyi [0])
erisim mamkindar.

ISLETIM VERILERININ ACILMASI

Sisteme giris yapmadan:

>
>

WLAN baglantisi kurun.

Tarayicida KranOS'yi agin. Bkz. "KranOS’ta
oturum agin ve giris yapin" Sayfa 18.

® "Operating data" penceresi belirir.

Kullanici oturumu acgiimissa:

>

Baslangi¢ penceresinde: "Ayarlar" menustnde
(Ug¢ yatay gubuk) "Operating data" menu
ogesine tiklayin.

® sletim verilerini iceren pencere belirir.

Possible conflict

The crane serial number registered in the PLC
( KOS-V2-3-0-3 ) does not match the crane serial
number from the KranOS installation | 111-013707 ).

KOS-V2-3-0-3

192.168.1.100

PLC'de kayitli ving seri numarasi, KranOS'taki ving
seri numarasi ile uyusmazsa, uyusmazlik ile ilgili bir
ileti belirir.



Kontrol islemleri

ISLETIM VERILERININ OKUNMASI

"Operating hours"
alani

"Reversing motions
alani

"Motions" alani “Inching counter" alani

istediginiz ving hareket ekseni satirindan ilgili
degeri okuyun.

>

— "Operating hours (Toplam isletim saati): Ilgili
ving hareket eksenine ait tahrik diizeninin veya
tahrik diizenlerinin hareket ettigi stire.

— "Motions": ilgili ving hareket ekseninin hareket
sayisl. llgili tahrik diizeni durur vaziyetteyken
hizlandirildiginda bir hareket eklenir.

— "Inching counter": Kisa hareketlerin sayisi. Ilgili
tahrik diizeni durur vaziyetteyken
hizlandirildiginda ve maksimum 2 sn
calistiginda sayiya bir eklenir. Ayni zamanda
"Motions" metin alani bir sayi arttirilir.

— "Reversing motions": Tersine donme
hareketlerinin sayisi. ilgili tahrik diizeni, o anki
hareket yoniinden 2 sn icinde dogrudan karsi
yénde hizlandinldiginda, sayi bir arttirilir. Ayni

zamanda "Motions" metin alani bir sayi arttirilir.
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isletim verilerinin ve yiik kolektifi belleginin okunmasi

YUK KOLEKTIFI BELLEGININ
OKUNMASI

"Overload counter”
alani

"Consumed value"
alani

"Nominal value" alani

— "Consumed value": Kaldirma tertibati igin
hesaplanan tam yikle ¢galisma saatleri.

— "Nominal value": Kaldirma tertibat i¢in izin
verilen maksimum tam yukle ¢alisma saatleri.

— "Overload counter": Asir yuk ile
gerceklestirilen kaldirma hareketlerinin sayisi.
Kaldirma tertibati, vincin maksimum yuk tasima
kapasitesini asan bir ylk kaldirdiginda sayi 1
arttirilir. Ayni zamanda "Motions" metin alani 1
say! arttinlir.

Geriye kalan kullanim émrinun degerlendiriimesine
iliskin diger bilgiler icin: Bakiniz "ABUS vingleri igin
genel el kitab1".

— Gorintulenen degerler, "Operating data"
penceresi gortntllenirken glincellenir. Bu
sayede gorlntilenen degerlerin hangi isletim
asamasinda arttinldigi gorulebilir.

— Degerler ABUControl'a kaydedilir. PLC
degistirilecegi zaman degerlerin manuel olarak
aktariimasi gerekmektedir.



Kontrol islemleri

YEDEK SINIRLAYICININ KONTROL
EDILMESI

SADECE KALDIRMA UST KONUM
SINIRLAYICISINA NORMAL
CALISMA AKISI KAPSAMINDA
HAREKET EDILDIGINDE

Bu bélim yalnizca kaldirma ust konum
sinirlayicisina normal ¢alisma akisi kapsaminda
hareket edildiginde gegerlidir.

Kaldirma Ust konum sinirlayicisina normal galisma

akiginda planli sekilde hareket edilmelidir. Kaldirma
Ust konum sinirlayicisi, ving ¢alistirildiginda kontrol
edilmelidir.

Kaldirma st konum sinirlayicisi dizenli kullanim
nedeniyle hasar gérdugiinde, ilave bir yedek
sinirlayici, kapama islemini gergeklestirir. Bu yedek
sinirlayici, tekrarlanan kontrol iglemleri
cercevesinde kontrol edilmelidir.
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Yedek sinirlayicinin kontrol edilmesi

YUK KANCASININ DOGRU
POZISYONA GETIRILMESI

=»  Yik kancasini, sinir anahtari galisma bdlgesi
disina (Ust veya alt tarafta) hareket ettirin.

Kontrol isleminden énce, yik kancasi, sinir
anahtari calisma bdélgesinde bulunmamalidir.

YEDEK SINIRLAYICININ KONTROL
EDILMESI

"ist' pozisyon

Devirmeli anahtar

Devirmeli anahtari, 'lst' pozisyonuna gevirin
ve sabit tutun.

Yuk kancasini yavasca yukari hareket ettirin.

Yiik kancasi yukariya hareket eder.

e o ¥ ¥

Devirmeli anahtara basilmasi sonucunda yuk
kancasi normalde oldugu gibi kaldirma st
konum sinirlayicisinin anahtarlama
noktasinda durmaz, aksine devam eder.

Yedek sinirlayici devreye alinir.
Ana kontaktor kapanir.

® Yedek sinirlayici bu agsamada kontrol
edilmistir.

Ana kontaktér kapanmadi ise:

® Bu durumda, vincin devre baglantilarinda
veya bazi pargalarinda bir sorun vardir. Ving,
bu durumda artik isletiimemelidir.

=» Vinci isletim dis1 birakin.
=» ABUS Servisi ile iletisime gegin. Bkz.
sayfa 152.
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VINCI TEKRAR CALISTIRIN

‘alt' pozisyon

Devirmeli
anahtar

Devirmeli anahtari, 'alt' pozisyonuna gevirin ve
sabit tutun.

Ana kontaktor koprilenir.

Ving, tekrar agilir.

Yiik kancasini, sinir anahtari galisma bélgesi
disina getirin.

| SADECE IKIZ KALDIRMA TERTIBATI |
OLDUGUNDA

ikiz kaldirma tertibatindaki akis pek de farkli
degildir.

>

Kaldirma tertibati 1'deki yedek sinirlayiciyi
kontrol edin.

Kaldirma tertibati 1'deki vinci yeniden
calistirin.

Kaldirma tertibati 2'deki yedek sinirlayiciyi
kontrol edin.

L 200

Kaldirma tertibati 2'deki vinci yeniden
calistirin.
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Iskartaya ayirma tahmini yardimiyla halati kontrol etme

ISKARTAYA AYIRMA TAHMINI
YARDIMIYLA HALATI KONTROL
ETME

Onemli derecede asinma hesaplanan halat kesimleri
goruntilenerek ABUControl ile periyodik halat bakimi
ve kontroll kolaylastiriimistir ve daha glivenli hale
getirilmistir.

Bu iglem adimi igin diziistl bilgisayar veya tablet
bilgisayar Gizerinden KranOS'ye erigim gereklidir.
'CUSTOMER' (Musteri) (Kullanici dizeyi [1]) ya da
'SERVICE' (kullanici diizeyi [2]) oturum agmis
olmalidir.

YUK DUSME TEHLIKESI!
ABUControl, sadece, asinma
derecesini hesaplar ve tim isletim
sartlarini ve énceden
kestirilemeyen ve distan
kaynaklanacak hasarlari g6z
onunde bulunduramaz. Bu
sebepten dolayi ABUControl,
henlz halat degistirme zamanini
bildirmese dahi, halat degistirme
zamani gelmis olabilir.

Halati, ABUControl
hesaplamasindan bagimsiz olarak
itinayla ve bastan sona kontrol
edin.

"WEAR MAXIMUM ACCEPTABLE
WEAR" ACMA

Genel bakig: KranOS'de gezinme

'CUSTOMER' (Mlsteri) ya da 'SERVICE' (Servis)
kullanicisi = "Hoist" 2"Wear maximum acceptable
wear"

=» 'CUSTOMER' (Masteri) (Kullanici duzeyi [1])
veya 'SERVICE' (Servis) (Kullanici duzeyi [2])
kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bakiniz
"KranOS’ta oturum agin ve giris yapin"

Sayfa 18.

Ana menide istediginiz kaldirma tertibatini
secin (6rn. kaldirma tertibati 1).

® stenen kaldirma tertibati ile ilgili pencere
belirir.

"Ayarlar" menisitnde (¢ yatay gubuk) "Wear
maximum acceptable wear" meni 6gesine
tiklayin.
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HALAT DEGISTIRME ZAMANI
HESAPLAMALARININ OKUNMASI

"Rope position"
situnu "Wear length" situnu

!

Rope'position Wear length

2,856m 0,479 m
3,808 m 1,190 m

16 1,478 m

Total length
wear area

maximum wear

2,356 m / 2,856m

"Total length wear "Maximum wear" alani
area" alani

® "Wear maximum acceptable wear" penceresi
belirir.

® Tabloda, ABUControl'lin 6nemli bir aginma
hesapladigi bir veya birkag halat kesimi (her
satirda bir halat kesimi) gosterilir.

— "Rope position" siitunu, ilgili halat kesiminin
yerini gosterir. Halat ucu baglanti noktasindan,
ilgili halat kesiminin baslangicina kadar olan
mesafe oOl¢ulir.

— "Wear length" stitununda, 6nemli bir asinmaya

maruz kalan halat kesiminin uzunlugu gosterilir.

"Rope position" stitununda belirtilen
pozisyonun basindan 6lglim yapilir.

® "Total length wear area" alaninda, en ylksek
asinmaya maruz kalan halat kesimi olarak
hesaplanan tablodaki halat kesimi gdsterilir.

® "Maximum wear" alaninda, en yliksek
asinmaya maruz kalan halat kesiminin ne
kadar agindigi gosterilir.

=» Gésterilen halat pozisyonlarindan halati kontrol
etmeye baslayin.

Gosterilen tum halat kesimleri sirayla kontrol
edilmelidir. En erken olarak burada, tel
kopmalarinin meydana geleceginden yola
cikilmalidir.

HALATIN KONTROL EDILMESI

Belirgin oranda asinmaya maruz kalan tim
halat kesimlerinde:

Halat ucu baglanti
noktasindan halat
kesiminin
baslangicina kadar
olan mesafe ("Wire
length" alani)

Halat kesimi ("Total
length wear area”
alani)
= Yik kancasini, miimkiin oldugunca asagiya
hareket ettirin.

Bu sekilde halatta yapilacak 6lgim
kolaylastirilir.

=> Halatl palanganin halat ucu baglanti
noktasindan "Rope position" mesafesini dlgtin.

Bu noktada belirgin oranda aginmaya maruz
kalan halat kesimi baglar.

En ylksek aginmaya maruz kalan halat kesimi
genelde ilk zincir donaminda bulunur, fakat
vincin kullanimina bagh olarak bagska zincir
donamlarinda da bulunabilir. Bu durumda
"Rope position" mesafesini halatli palanganin
halat ucu baglanti noktasindan baslayarak, alt
palangadaki halat makarasi etrafindan tekrar
Olgin.

=>» Halat kesimi baslangicindan "Total length wear
area" degerini dlgun.

® Bu kisimda en fazla aginma derecesine sahip
olan halat kesimi bulunmaktadir. En erken
olarak burada, tel kopmalarinin meydana
geleceginden yola ¢ikilmahdir.

-> Periyodik halat bakimina ve kontrolline
buradan baslayin.

Ayrica bakiniz "ABUS vingleri icin genel el
kitab1", "Halatin kontrol edilmesi" bélimu.

Eger orada halat degistirme zamani tespit
edilmedi ise:

=>» Geri kalan tim halati kontrol edin.
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SADECE, IKIZ KALDIRMA
TERTIBATLI VE 'TRUE VERTICAL
LIFT' KALDIRMA TERTIBATLI
HALATLI PALANGALARDA

Bu bolim sadece, ikiz kaldirma tertibatl halath
palangalar (sadece bir halat ucu degil, her iki halat
ucu da ayri bir halat tamburuna sarilir) ve 'True
Vertical Lift' kaldirma tertibatli halatli palangalar igin
gecerlidir.

HALATIN HER IKI YARISINI DA
KONTROL EDIN

Dengeleyici halat
makarasi

Bu halatli palangalarda halat, her iki halat ucundan
sarilir. Orta konumdaki halat pargasi, neredeyse
hareketsiz sekilde, halath palangadaki veya alt
palangadaki dengeleyici halat makarasi tzerinde
bulunur. Dengeleyici halat makarasi, halat ucu
baglanti noktasi olarak ve her iki halat yarisi, iki
farkl halat olarak dusunuldr.

ABUControl tarafindan saptanan asinma degeri,
hem ilk hem de ikinci halat yarisi i¢in gegerlidir.
Simetrik yerlesimden dolayi, her iki halat yarisinin
da ayni asinmaya maruz kaldigi varsayilir.

e 4 Dengeleyici halat makarasinin hem
solundaki hem de sagindaki halat yarisini
kontrol edin. Bunu yaparken, dengeleyici
halat makarasini halat ucu baglanti noktasi
olarak dusindn.
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DENGELEYICI HALAT MAKARASI
UZERINDEKI HALATIN KONTROL
EDILMESI

Dengeleyici halat makarasi Uizerindeki halat,
ABUControl tarafindan halat ucu baglanti noktasi
olarak degerlendirilir. Bu sebepten dolayi buradaki
asinma hesaplanamaz.

Yikin sallanmasi sonucu ve her iki halat
tamburunun diglik oranda farkli ddnmesi sonucu,
dengeleyici halat makarasi lizerindeki halat da
asinir.

YUK DUSME TEHLIKESI!
Dengeleyici halat makarasi
Uzerindeki halat, ABUControl
tarafindan hesaplanamaz.

Bu sebepten dolayi, dengeleyici
halat makarasi tzerindeki halat
parcasini ek olarak ve 6zel itina
ile kontrol edin.

Dengeleyici halat makarasi

Dengeleyici halat
makarasi lzerindeki
halat parcasi

-> Dengeleyici halat makarasi (orta avara
kasnagi halatl palanganin Ust kisminda
veya alt palangada) tzerindeki halat
parcasini, halatin diger kisimlarina ek
olarak ve 6zel itina ile kontrol edin.

HALATIN DEGISTIRILMESI

Halat degistirme zamani geldiyse:

=>» Halati degistirin. Bkz. "Halatin degistiriimesi"
Sayfa 93 ve halatli palanga el kitabi.
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gOsterilmesi

HALAT DEGISTIRME ZAMANI
PARAMETRELERININ VE HALAT
MEKANIZMASI VERILERININ
GOSTERILMESI

Bu iglem adimi igin diziistl bilgisayar veya tablet
bilgisayar izerinden KranOS'ye erigim gereklidir.
'CUSTOMER' (Musteri) (Kullanici diizeyi [1]) ya da
'SERVICE' (kullanici duzeyi [2]) oturum agmis
olmalidir.

"MAXIMUM ACCEPTABLE WEAR
PARAMETER" ACMA

Genel bakis: KranOS'de gezinme

'CUSTOMER' (MUsteri) ya da 'SERVICE' (Servis)
kullanicisi = "Hoist" = "Hoist profile parameter" >
"Maximum acceptable wear parameter”

=» 'CUSTOMER' (Masteri) (Kullanici duzeyi [1])

veya 'SERVICE' (Servis) (Kullanici dizeyi [2])
kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bakiniz

"KranOS’ta oturum agin ve giris yapin"
Sayfa 18.

=» Ana meniide istediginiz kaldirma tertibatini
segin (0rn. kaldirma tertibati 1).

® [stenen kaldirma tertibati ile ilgili pencere
belirir.

-> "Ayarlar" menlsiinde (l¢ yatay ¢cubuk) "Hoist

profile parameter" meni 6gesine tiklayin.

"Hoist profile parameter" penceresi belirir.
-> "Ayarlar" menlstnde (l¢ yatay ¢cubuk)

"Maximum acceptable wear parameter" meni

o0gesine tiklayin.

® "Maximum acceptable wear parameter”
penceresi belirir.

-> istediginiz parametreleri okuyun:

— "Number of falls": Alt palanga ile kedi arabasi

catki cergevesi arasinda giden halatin zincir
donami sayisi.
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"Wire rope for cable drum":

1: Halat ucunun biri halat tamburuna sarilir,
diger halat ucu ise halat ucu baglanti noktasina
sabitlenir.

2: Her iki halat ucu, halat tamburuna sarilir
(True Vertical Lift kaldirma tertibath halath
palanga, halat donam sayisi D4/2)

"No. of cable drums": Halatl palanga basina
halat tamburu sayisi

1: Tek kirigli gezer kopru vingler (Uriin modeli
E, S, U) veya cift kirisli gezer kopri vingler
(Grtin modeli D, DA, DQA) igin halatli palanga

2: [kiz kaldirma tertibati (iiriin modeli Z, ZA)

"Wire rope nominal diameter": Halat tamburu
Uzerindeki halatin capi

"Nominal diameter of rope coil": Halat tamburu
Uzerindeki halatin tekli donls (=sargi) ¢api
(Halat tamburu gap1 + Halat ¢api)

"Diameter of upper deflection roller": Ust avara
kasnagi ¢api + Halat ¢capi
"Diameter of bottom deflection roller": Alt avara
kasnagi capi + Halat ¢api

"Cable drum axis to bottom block": Halat
tamburu ekseni ile alt palanga avara kasnagi
(kasnaklari) ekseni arasi mesafe

"Fixed point to upper deflection roller": Halat
ucu baglanti noktasi ile Uist avara kasnagdinin
ekseni arasindaki mesafe

"Cable drum to upper deflection roller": Halat
tamburu ekseni ile Ust avara kasnagi ekseni
arasindaki mesafe.

"Wire rope identifier": ABUS halat tanimlama
isareti (A100=100, A101=101, A102=102,
A103=103, A104=104, A105=105, A106=106)

"Rope correction summand": Hesaplama igin
dahili deger

"Rope correction factor": Hesaplama igin dahili
deger

"Rope correction summand offset": Hesaplama
icin dahili deger

"Rope correction factor offset": Hesaplama igin
dahili deger

"Efficiency of rope drive": Hesaplama igin dahili
deger

"Wire length": TUm halatin uzunlugu
"Nominal wire strength": Halatin dayanma gticu

"Rope factors": Hesaplama icin dahili deger



Kontrol islemleri

Asiri

ASIRI YUKE KARSI EMNIYET
TERTIBATININ KONTROL EDILMESI

Asir yike karsi emniyet tertibatinin tekrarlanan
kontrol islemi gergevesinde kontrol edilmesi ve asiri
yuk durumunda kaldirma islemi hareketinin
kapatilmasi gerekmektedir.

Asirl yuke kargi emniyet tertibati kontrol
muayenesi 6n kosullart:

— Buislem adimi igin test ylku gereklidir.
— Test ylkindn agirhgi kesin olarak bilinmelidir.

— Test yikindn agirhgi, vincin/kedi arabasinin
maksimum yuk tagima kapasitesinde olmali
veya vincin/kedi arabasinin maksimum yik
tasima kapasitesine olabildigince yakin
olmalidir.

Asiri yuke kargi emniyet tertibati %110 asin yukte
tepki verdigi icin KranOS'de, asiri yuk 6lgim faktori
gecici olarak dusurtlebilir. Bu sayede asiri yike karsi
emniyet tertibati, vincin maksimum yik tagima
kapasitesinin %110'u altindaki bir test ylkd ile de
tetiklenebilir.

Bu iglem adimi igin diziistl bilgisayar veya tablet
bilgisayar izerinden KranOS'ye erigim gereklidir.
'SERVICE!' (Servis) (Kullanici diizeyi [2]) kullanicisi
oturum agmis olmalidir.

STROK PROFILI ICIN
PARAMETRELERIN ACILMASI

Genel bakis: KranOS'de gezinme

'SERVICE' (Servis) = "Hoist" = "Hoist profile
parameter"

=» 'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2])
kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bakiniz
"KranOS’ta oturum agin ve giris yapin"

Sayfa 18.

=» Ana meniide istediginiz kaldirma tertibatini
segin (Orn. kaldirma tertibati 1).

® stenen kaldirma tertibati ile ilgili pencere
belirir.

-> "Ayarlar" menlsitnde (l¢ yatay cubuk) "Hoist
profile parameter" menil 6gesine tiklayin.
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yike kargi emniyet tertibatinin kontrol edilmesi

"OVERLOAD FACTOR" DEGERININ
DUSURULMESI

Overload factor

Load capacity

50t

"Overload factor" alani
® "Hoist profile parameter" penceresi belirir.

=» "Overload factor" alanina, mevcut test yikinin
asin yuk olarak algilanacagi bir faktor girin.

=>»  "Write PLC" digmesine tiklayin.

TEST YUKUNUN KALDIRILMASI

-> Calisma emniyeti kurallarini dikkate alin ve test
yukunu kaldirin.

-> Asir yike karsi emniyet tertibati tetiklenmelidir.

® Nokta matris LED gostergesindeki gosterge
yanip soner.

=>» Test yikini indirin.

ASIRI YUKE KARSI EMNIYET
TERTIBATININ SIFIRLANMASI

-> Vinci, sebeke ayirma salterinden veya sebeke
kesicisinden kapatin.

60 sn. bekleyin.
Vinci tekrar ¢alisgtirin.

ABUControl yeniden galistirilir.

e o ¥V

Asiri yik faktorl yeniden sifirlanir.



Bakim iglemlerinin yapiimasi

Bakim iglemleri sirasindaki glivenlige iliskin uyarilar

BAKIM ISLEMLERININ YAPILMASI

VINCIN BAKIMINI YAPAN, ONARAN VEYA VINCTE REKONSTRUKSIYON

ISLEMLERI YAPAN HERKESI ILGILENDIRIR

Ving isleticisi firma, koruyucu bakim igleminden
sorumlu personelin belirlenmesinden ve bu personelin
yeterli vasiflara sahip olmasindan sorumludur.

iINSANLAR ICIN TEHLIKE!
Vingte yanlis sekilde koruyucu
bakim iglemi yapilirsa, insanlar
yaralanabilir.

Koruyucu bakim islemi igin, ABUS
personelinin disinda personel
gorevlendirilirse, isletici firma, yeterli
derecede vasifli personelin vingte
koruyucu bakim islemi
yapmasindan sorumludur. Burada
anlatilan islem adimlarina aynen
uyun.

Vasifli personele 6rnekler:

— Meslek egitimi sonucu, makine yapimina ve
vinglerin elektrik baglantilarina iligkin genis
kapsamli bilgilere sahip olan kisiler.

— Vinglerin igletimi, montaji ve bakimi
konularinda yeterli tecriibeye sahip olan kisiler.

— llgili tilkede gegerli olan teknige iliskin kurallar,
yénetmelikler ve glivenlik talimatlari hakkinda
genis kapsamli bilgilere sahip olan kisiler.

— ABUS tarafindan diizenli olarak kurs verilmis
kisiler.

Yetkili olmayan personel tarafindan veya usuliine
uygun olmayan sekilde yapilmig koruyucu bakim
islemleri sonucu olusan hasarlar icin ABUS,
sorumluluk Gstlenmez.

ABUS, koruyucu bakim iglemlerinin ABUS Servisi
tarafindan yapilmasini tavsiye eder.

Sadece, orijinal ABUS yedek pargalari kullanin. Aksi
takdirde, garanti hizmetinden yararlanma hakki
gecersiz olur.
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BAKIM ISLEMLERI SIRASINDAKI
GUVENLIGE ILISKIN UYARILAR

ABUControl'lu vingte gergeklestirilen tim koruyucu
bakim islemlerinde, asagidaki glivenlik uyarilarini
dikkate alin:

— Sebeke kesicisini kapatin. Salteri yanhslikla
tekrar agilmasina karsi emniyete alin.

— Ving kontaktor kutusundaki sigortali devre
kesiciyi agin. Sigortali devre kesicisini asma
kilit ile emniyete alin ki, yanhslikla tekrar
kapatiimasin.

— Uygun kaldirma platformu ve diismeyi 6nleyici
tertibat kullanin.

— Kaldirma platformu etrafindaki ¢calisma alanini
yeterli élctide kordon altina alin.

— Ayni ving ylrime yolu tzerindeki vingleri veya
bakimi yapilacak vincin Ustlindeki veya
altindaki vingleri kapatin. Sebeke anahtarlarini
emniyete alin ki, yanlislikla tekrar agilmasinlar.
Aksi takdirde diger vingler, kaldirma
platformunu devirebilir veya bakimi yapilacak
vince garpabilir.

— Cevredeki insanlara, bakim islemleri
yapilmakta oldugunu bildirin.

— Ving elektrik tertibatinda yapilacak olan
calismalarin sadece meslek egitimi gormis
elektrik tesisatgisi ustalar tarafindan yapiimasi
gereklidir!

— Acil durdurma digmesine basildiktan sonra da
ving kontrol diizeninde ve kedi arabasi kontrol
diizeninde o6limlere yol acabilecek yuksek
gerilimler mevcuttur.

— Vingte galismaya baglamadan dnce, sebeke
besleme hatti baglantisini kesin ve en azindan
15 dakika frekans invertorlerinin ara
devrelerindeki elektrik gerilimlerinin desar;j
olmasini bekleyin.

— Frekans invertorlerinin gévdelerini agmayin.



VINCIN KAPATILMASI

s EL KITAPLARINI DIKKATE ALIN!
y Burada anlatilan konularin yani sira,
birlikte teslim edilen "ABUS vingleri
icin genel el kitab1" dokimanindaki
"Vincin kapatilmasi" bélimuindeki

tum bilgiler de gecerlidir

SIGORTALI DEVRE KESICILI VINCIN
KAPATILMASI

A SEBEKE BESLEME HATTINDAKI

VE OZEL AKIM DEVRELERINDEKI
GERILIM NEDENIYLE TEHLIKE!
Sigortali devre kesici agildiginda,
sebeke besleme hattinda sigortali
devre kesiciye kadar gerilim
bulunmaya devam eder. Ayrica 6zel
akim devreleri (6rn. yik baglama
araclari icin) sigortali devre kesicinin
onune baglanmig olabilir ve sigortali
devre kesici agikken hala devrede
olabilir.

TUm c¢alismalardan énce gerilimsiz
oldugundan emin olun. Ving elektrik
tertibatinda yapilacak ¢alismalarin
sadece, elektrik tesisatgisi ustalar
tarafindan yapilmasi gereklidir!

Ving kontrol diizenindeki sigortali devre kesici, sebeke
ayirma salterinin islevini yerine getirir. Bununla vincin
elektrigi bliylik oranda kesilebilir.

Bu, daha ¢ok, ving tertibatinin timindn bir sebeke
kesicisi sayesinde kapatilamadidi durumlarda
faydalidir.

1 g (2 4 3/

Ving kontrol diizeni kapagi lizerinde vinci kapatmaya
yonelik Griin glvenlik levhasi.

Bakim iglemlerinin yapiimasi
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Vincin kapatilmasi

Asma Kilit

Sigortall devre kesici
Ving kontrol diizenini agin.

Calisma emniyeti kurallarini dikkate alin ve
tutamaktaki sigortali devre kesicisini agagi
devirin.

Sigortali devre kesicisini asma Kkilit ile emniyete
alin ki, yanhglikla tekrar kapatiimasin.

L 20 N A

Ving kontrol diizenindeki gerilimlerin desarj
olmasi igin 15 dakika bekleyin.

® Ving, sigortali devre kesiciden itibaren
gerilimsizdir. Sigortali devre kesiciye kadar
gerilim bulunmaya devam eder. Ozel akim
devrelerinde (6rn. yiik baglama araglari
icin), sigortali devre kesici agikken de
gerilim bulunmaya devam edebilir.

SIGORTALARIN DEGISTIRILMESI

Eriyen sigorta

Sigortall devre kesici
-> Sigortali devre kesiciyi digari devirin.

-> Eriyen sigortayi degistirin.
-> Sigortali devre kesiciyi geri devirin.



Bakim igslemlerinin yapilmasi | Yedek sinirlayici ve kaldirma Ust konum sinirlayicisi igin

anahtarlama noktalarinin ayarlanmasi

YEDEK SINIRLAYICI VE KALDIRMA
UST KONUM SINIRLAYICISI IGIN
ANAHTARLAMA NOKTALARININ
AYARLANMASI

Halath palanga, li¢ anahtarlama noktali bir sanziman
sinir anahtarina sahiptir.

Kaldirma Ust konum sinirlayicisinin ve tizerinde
bulunan yedek sinirlayicinin anahtarlama noktalari
fabrikada ayarlanmis ve miuhurlenmistir.

Gerektiginde (6rn. ylk kancasinin bir travers
nedeniyle tam yukariya kadar hareket etmemesi
gerektiginde), halat degisiminden sonra veya
onarimlardan sonra kaldirma Ust konum
sinirlayicisinin anahtarlama noktasinin yeniden
ayarlanmasi gerekebilir.

ANAHTARLAMA NOKTALARININ
SAPTANMASI

Yedek sinirlayici
anahtarlama noktasi C1

Kaldirma (st konum

Kanca ile yiiriime
tekerlegi arasi mesafe (C sinirlayicisi anahtarlama
Olgiisii) noktasi C2

— Kanca ile yurime tekerlegi arasi mesafe (C
Olglisi), ylk kancasinin halata zarar vermeden
hareket edebilecegi en ylksek pozisyondur.
Burada belirli bir emniyet tamponu dikkate
alinmistir.

— Kanca ile yurime tekerlegi arasi mesafe (C
Olcusi) esas olarak halatli palangadaki yirime
tekerleginin alt kenari ile yuk kancasinin i¢
kenari arasindaki mesafedir.

— Kancal ile yurime tekerlegi arasi mesafe (C
Olgisi) bu sirada daima standart bir yiik
kancasi igin gegerlidir. Daha biyik veya kiigiik
yuk kancalarinda kanca ile ylriime tekerlegi
arasi mesafe i¢in halatli palanga veri formuna
bakin.

— Yedek sinirlayicinin anahtarlama noktasi, C1
olarak adlandirilir ve kanca ile yirime tekerlegi
arasi mesafenin biraz lizerindedir. Bu, yik
kancasinin halata zarar vermeden hareket
edebilecegi mutlak en Ust pozisyondur.

— Kaldirma st konum sinirlayicisinin
anahtarlama noktasi, C2 olarak adlandirilir ve
kanca ile yurume tekerlegi arasi mesafenin
biraz altindadir.

— Iki anahtarlama noktasinin (C1 ve C2) her
birinin ikiser alternatif referans kenari vardir: A1
ve A2 (halath palangada alttan kolay erisilebilir
bir kenar ile alt palangadaki avara kasnaginin
ekseni arasindaki mesafe) ve B1 ve B2 (halatli
palangada alttan kolay erigilebilir bir kenar ile
alt palanganin ust kenari arasindaki mesafe).
Bu ilave dlgliler, kanca ile yuriime tekerlegi
arasindaki mesafeye alternatif olarak
kullanilabilir ve 6lgme islemini kolaylastirabilir.
Ayrica yik kancasinin buyikliginden
bagimsizlar ve bdylece daha kiiglik veya daha
blyuk yik kancalarinda kullanilabilirler.

YUKUN DUSMESI SONUCU
INSANLAR ICIN TEHLIKE!
Belirli durumlarda, ylik kancasinin
daha erken frenleme yapmasi igin
kanca ile yirime tekerledi arasi
mesafenin biyutliimesi gerekebilir,
orn. bir traversin ana kirig altina
garpmamasi veya ana kiristeki bir
kaldirma takiminin yirtilmamasi igin,
¢unkl bdyle bir durumda yuk
dusebilir ve kisiler élebilir veya
yaralanabilir.

Mahalde mutlaka bir tehlike analizi
yapiniz ve dikkat ediniz!

-> Asagidaki cizimden halatlh palangada ve alt
palangada uygun bir referans kenari segin.

-> Asagidaki tablodan C1 ve C2 dlgllerini veya
alternatif olarak A1 ve A2 veya B1 ve B2
Olgulerini okuyun.



Bakim igslemlerinin yapiimasi

Her Griin modeli icin halatli palangadaki
referans kenarlart:

Halat// pa/anga E'de A, Bve C olg:usu igin
referans kenari. Alt flangin kalinligini dikkate

alin.

Hé)éﬂ/ palanga S'de A, B ve C 6lglsu igin
referans kenari.
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Halatli palanga U'da A, BveC olgusu igin
referans kenari.
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Halatli palanga D'de A, B ve C élgtisii igin
referans kenari.

i

Halatli palanga DA'da A B ve C élgiistii igin
referans kenari.

Halatli palanga DQA'da A, B ve C élgiisi icin
referans kenari.
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Yedek sinirlayici ve kaldirma Ust konum sinirlayicisi igin

anahtarlama noktalarinin ayarlanmasi

1 ‘%%
J & g
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Halatli palanga Z'de A, B ve C élgiisii igin
referans kenari. (Halatli palanga ZA icin A, B
ve C 6lgtstiniin referans kenari pek farkli
degildir).

Alt palangadaki referans kenarlari:

Yedek sinirlayici

Kanca élglisi anahtarlama noktasi

Kaldirma alt konum  Kaldirma list konum
sinirlayicisi sinirlayicisi anahtarlama
anahtarlama noktasi noktasi

Temel ilkeler:

— Ayar vidasinin 146 dondsu, sanziman sinir
anahtarindaki anahtarlama mandalini bir defa
tam 360° dondurdr.

— Ayar vidasinin bir déndsinin kanca yolunda
ka¢ milimetreye denk geldigi, asadidaki tabloda
belirtilmistir.

— Ayar vidasi saga cevrilirse anahtarlama noktasi
asag! kayar, ayar vidasi sola gevrilirse
anahtarlama noktasi yukari kayar.

— Kancanin mikro salterin 6ll alaninda
(anahtarlama gecikmesi) ka¢ milimetre kanca
yolu kat ettigi, asagidaki tabloda belirtilmistir.



Bakim igslemlerinin yapilmasi | Yedek sinirlayici ve kaldirma Gst konum sinirlayicisi igin
anahtarlama noktalarinin ayarlanmasi

Yedek sinirlayici Kaldirma tst konum
anahtarlama noktasi sinirlayicisi
anahtarlama noktasi © B
S =
— (0] % _8 =
" —-— — O
> £ g % S 8
5 = (S = 2 O € To
g 2 g 2 02 _ —_ — —_ —_ —_ <% > _‘i“
g 3 $_ ¢ ~Bo E E E E £ E 8§ S
c c ®L o o5 3 £ £ £ £ £ £ © X< ©
22 Tz £ TX T - - o o o 28 o8&
D D To > ¥ L E < m (&) < m O Oo Iao
E 800 4/1 300'e 400 165 70 380 215 120 430 55 71
kadar
E 1000* 21 300'e 567 210 105 525 310 205 625 120 154
kadar
E 1000 4/ 300'e 500 230 125 480 279 175 530 60 77
kadar
E 2000 2/1 300'e 580 180 70 540 280 170 640 130 172
kadar
E 2000 4/1 300'e 500 195 80 480 245 130 530 65 86
kadar
E 3000 2/1 300'e 664 215 70 625 315 170 734 160 214
kadar
E 3000 4/1 300'e 580 235 90 560 285 140 610 80 107
kadar
E 5000 2/1 350'ye 830 295 110 790 395 210 890 178 238
kadar
E 5000 4/1 350'ye 825 375 190 805 425 240 855 89 119
kadar
E 6000 2/1 350'ye 830 295 110 790 395 210 890 194 260
kadar

Tablo: Uriin modeli E halatli palangalar icin kanca ile yiiriime tekerlegi arasi mesafe. Daha biiyiik ving araliklarinda
asadidaki talimati dikkate alin!

* Belirtilen degerler GM 1000 kompakt ve GM 1000 modular icin gegerlidir. Deger her iki tiriin modeli igin aynidir.
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Bakim islemlerinin yapilmasi | Yedek sinirlayici ve kaldirma st konum sinirlayicisi igin
anahtarlama noktalarinin ayarlanmasi

' SADECE DAHA BQYUK VING ARALIGINA SAHIP URUN MODELI E HALATLI
PALANGA OLDUGUNDA

Bu bélim yalnizca yukaridaki tabloda belirtilenden daha biiyiik bir ving araligina sahip E Griin modelindeki halath
palangalarda gecerlidir.

DAHA BUYUK KANCA ILE YURUME TEKERLEGI ARASI MESAFENIN
HESAPLANMASI

Belirli bir ving araligindan itibaren kanca ile yiriime tekerlegi arasi mesafenin biyutllmesi gerekir.

=» Yukaridaki tablodaki kanca ile yurime tekerledi arasi mesafe dl¢iistine bu tablodan elde edilen ilave
Olclyl ekleyin.

5 3 §,3 g§,3 §,3 §,3 §,3 §,3 £, 3 .3 §,3 g,
5 8 £'8 2¢38 8T8 8¢3 5°3 8¢3 83 53 S°3 3¢
£ 28F 28% 28% 28% 28% 28%F 28% 28% 28%F =28%;
300 0 0 0 0 0 0 0 - - -

350 49 39 45 43 53 62 80 0 0 0

400 98 78 89 86 106 124 160 76 74 76

450 146 117 134 129 159 187 240 152 148 152

500 195 156 178 172 212 249 320 228 222 228

550 - - - - 265 311 401 304 296 304

600 - - - - 318 373 481 380 370 380
650 - - - - 371 435 561 456 444 456
700 - - - - 424 498 641 532 518 532
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Bakim iglemlerinin yapiimasi

anahtarlama noktalarinin ayarlanmasi

Yedek sinirlayici ve kaldirma lst konum sinirlayicisi igin

Yedek sinirlayici
anahtarlama noktasi

Kaldirma st konum

sinirlayicisi

anahtarlama noktasi © B
S 3
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S 800 411 343 335 245 323 385 295 377 55 7
S 1000 4/1 420 420 315 400 470 365 450 60 77
S 2000 4/1 440 405 290 420 455 340 470 65 86
S 3000 21 699 520 370 659 620 470 760 160 214
S 3000 411 550 540 395 530 590 445 580 80 107
Tablo: Uriin modeli S'deki halatli palangalar i¢in kanca ile yiiriime tekerledi arasi mesafeler
Yedek sinirlayici Kaldirma tst konum
anahtarlama noktasi sinirlayicisi
anahtarlama noktasi © -
E =
) = S 3
3 e 8 -E g
= el % % ]
= 5 E 3 © [ T O
)] h ® > = O —~ S C
o 2 c © ) >
o = S 25, = = = = = = cQ g5
€ o T _ g oL E E S S g € o £ Sw
c c T2 ST & E £ £ £ £ £ ©x ®c
5 S g 528C ° 5§ o N~ 2% s¢2
D D o ¥ 2 E < 1] &) < ] (&) O Iao
U 5000 411 1132 270 80 1110 320 130 1160 89 119
U 6000 21 1256 235 50 1215 335 150 1315 194 260
U 6000 4/1 1241 260 70 1220 310 120 1270 97 130
U 7000 21 1615 330 90 1575 430 190 1675 254 342

Tablo: Uriin modeli U'daki halatli palangalar icin kanca ile yiiriime tekerledi arasi mesafeler
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Bakim islemlerinin yapilmasi | Yedek sinirlayici ve kaldirma st konum sinirlayicisi igin
anahtarlama noktalarinin ayarlanmasi

Yedek sinirlayici Kaldirma tst konum
anahtarlama noktasi sinirlayicisi
anahtarlama noktasi © B
— € :E
— o % S 2
" —-— — O
g : 53 s Zg
5 = E = 2 O € To
B 2 g o o3 — — — — — —_ 2% > _‘i“
E 2 3 £ mog E E E E E E  S§E S
c = 5 o °% ¢ & E E E E E ©Z b
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D 800  4/1 144 170 80 125 220 130 175 55 7
D 1000 4/1 195 190 85 175 240 135 225 60 77
D 2000 2/1 295 160 50 255 260 150 355 130 172
D 2000 4/1 215 175 60 195 225 110 245 65 86
D 3000 21 315 190 45 275 290 150 375 160 214
D130 3000 41 260 230 85 240 280 134 290 80 107
D160 3000 4/1 260 225 80 240 275 129 290 80 107
D 5000 2/1 440 240 50 400 340 150 500 178 238
D 5000 4/1 160 385 285 100 365 335 150 415 89 119
D 5000 4/1 200 385 305 120 355 170
D 5000 4/2 320 330 220 280 430 320 380 178 238
D 6000 2/1 520 235 50 480 335 150 580 194 260
D 6000 4/1 267 260 73 247 310 123 297 97 130
D 6000 6/1 606 355 168 586 405 218 636 65 87
D 7000 2/1 572 344 103 532 444 203 632 254 342
D 7000 41 501 380 139 481 430 189 531 127 171
D 7000 6/1 2000'e 77 520 280 690 570 330 745 85 114
kadar
D 7000 6/1 2000'den 897 520 280 875 570 330 925 85 114
itibaren
D 7000 4/2 236 240 50 195 340 150 295 254 342
D 7000 8/2 516 260 70 495 310 120 545 127 171

Tablo: Uriin modeli D'deki halatli palangalar icin kanca ile yiiriime tekerledi arasi mesafeler
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Bakim iglemlerinin yapiimasi

anahtarlama noktalarinin ayarlanmasi

Yedek sinirlayici ve kaldirma lst konum sinirlayicisi igin

Yedek sinirlayici
anahtarlama noktasi

Kaldirma Ust konum
sinirlayicisi

anahtarlama noktasi © B
S =
© 2 S 2
_)O') :e ) % % ©
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DA 800 4/1 429 170 80 410 220 130 460 55 71
DA 1000 4/1 520 190 85 500 240 135 550 60 77
DA 2000 2/1 621 160 50 580 260 150 681 130 172
DA 2000 4/1 544 175 60 520 225 110 570 65 86
DA 3000 2/1 700 193 45 660 290 145 760 160 214
DA 3000 4/1 620 225 80 600 275 130 650 80 107
DA 5000 2/1 825 240 50 785 340 150 885 178 238
DA 5000 4/1 813 285 100 795 335 150 845 89 119
DA160 6000 2/1 949 235 50 910 335 150 1010 194 260
DA200 6000 4/1 470 260 70 450 310 120 500 97 130
DA280 6000 4/1 832 260 70 810 310 120 860 97 130
DA280 6000 6/1 1068 352 165 1050 400 215 1100 65 87
DA200 7000 2/1 1284 345 105 1245 445 205 1345 254 342
DA 7000 4/1 913 375 135 895 425 185 943 127 171
DA 7000 6/1 1370 515 275 1350 565 325 1400 85 114

Tablo: Uriin modeli DA'daki halatl palangalar igin kanca ile yiiriime tekerledi arasi mesafeler

83



Bakim islemlerinin yapilmasi | Yedek sinirlayici ve kaldirma st konum sinirlayicisi igin
anahtarlama noktalarinin ayarlanmasi

Yedek sinirlayici Kaldirma st konum
anahtarlama noktasi sinirlayicisi
anahtarlama noktasi © B
S =
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= 2 £ 58 | 2 33
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DQA 2000 2/1 525 125 10 485 225 110 585 130 172
DQA 2000 4/1 445 140 30 425 190 80 475 65 86
DQA 3000 21 639 190 40 600 290 140 700 160 214
DQA 3000 4/1 555 210 65 535 260 115 585 80 107
DQA 5000 21 810 275 90 770 375 190 870 178 238
DQA 5000 4/1 712 265 75 690 315 125 740 89 119
DQA 6000 21 870 335 150 830 435 250 930 194 260
DQA 6000 4/1 745 250 60 725 300 110 775 97 130
DQA350 7000 4/1 970 375 135 950 425 185 1000 127 171

Tablo: Uriin modeli DQA'daki halatl palangalar igin kanca ile yiiriime tekerlegi arasi mesafeler
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Bakim iglemlerinin yapiimasi
anahtarlama noktalarinin ayarlanmasi

Yedek sinirlayici ve kaldirma lst konum sinirlayicisi igin

Yedek sinirlayici
anahtarlama noktasi

Kaldirma Ust konum
sinirlayicisi

anahtarlama noktasi © B
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z 5000 4/2 413 490 300 375 590 400 475 178 238
z 5000 8/2 631 505 315 610 555 365 660 89 119
z 6000 4/2 414 485 300 375 585 400 475 194 260
Z280 6000 8/2 638 450 310 620 550 360 670 97 130
Z350 6000 8/2 643 450 260 625 500 310 675 97 130
z 7000 4/2 668 525 285 630 625 385 730 254 342
z 7000 6/2 2000e 717 522 281 697 572 331 747 170 228
kadar
z 7000 6/2 2000'de 897 522 281 877 572 331 927 170 228
n
itibaren
z 7000 8/2 915 525 284 895 575 334 945 127 171
z 7000 10/2 960 482 241 940 532 291 990 102 137
z 7000 12/2 1378 761 482 1358 811 532 1408 85 114
Tablo: Uriin modeli Z'deki halatli palangalar igin kanca ile yiirime tekerledi arasi mesafeler
Yedek sinirlayici Kaldirma tst konum
anahtarlama noktasi sinirlayicisi
anahtarlama noktasi © B
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ZA 5000 8/2 1195 495 305 1175 545 355 1225 89 119
ZA280 6000 8/2 1253 495 305 1235 545 355 1285 97 130
ZA350 6000 8/2 1163 445 255 1145 495 305 1195 97 130
ZA 7000 6/2 1370 515 275 1350 565 325 1400 170 228
ZA 7000 8/2 1430 515 275 1410 565 325 1460 127 171
ZA 7000 10/2 1312 480 240 1290 530 290 1340 102 137

Tablo: ZA (riin modelindeki halatli palangalara ait kanca yliksekligi 6l¢lisi
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Bakim islemlerinin yapiimasi

YEDEK SINIRLAYICININ
ANAHTARLAMA NOKTASINA
HAREKET EDILMESI

Yedek sinirlayicinin anahtarlama noktasi sadece
servis durumunda uzman bir kisi tarafindan
degistiriimelidir.

A1, B1, C1 blgiist

“¥  Yedek sinirlayiciya hareket edilebilmesi icin
kaldirma Ust konum sinirlayicisini kopruleyin.

¥  Yiik kancasini A1, B1 veya C1 Olgusune kadar
yukari hareket ettirin.
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Yedek sinirlayici ve kaldirma ust konum sinirlayicisi igin

anahtarlama noktalarinin ayarlanmasi

' SADECE SANZIMAN SINIR

ANAHTARI 'GGS' OLDUGUNDA

MUHRUN COZULMESI

Miihdirler

%  Halat tamburunda kaldirma sinir anahtari
g6vdesinin gbvde kapagini agin.

=¥  Mihirleri bir tornavida ile ortadan disariya
dogru bastirin ve ¢ikarip alin.



Bakim iglemlerinin yapiimasi

anahtarlama noktalarinin ayarlanmasi

YEDEK SINIRLAYICININ
AYARLANMASI

Yedek sinirlayici

Yedek sinirlayici, sagdaki ayar vidasi ile ayarlanir.

Kam halkasinin beyaz
gostergesi

Turuncu gésterge

Sagdaki ayar vidasi

Ayarlama anahtarini ¢ikarip alin. Sanziman
sinir anahtarinda iki askiya sabitlenmistir.

Alternatif olarak 3.0 agiz enine sahip bir alti
koseli tornavida (en ideali doner tablali)
kullanilabilir.

AkUIG matkap KULLANILMAMALIDIR.

Ayarlama anahtarini ayar vidasinin igine
bastirin. Hafif baski uygulanarak ayar
vidasinin igine bastiriimalidir.

Gerekirse: Ayar vidasini, kam halkasinin
beyaz gdstergesi turuncu gdéstergenin
solunda olana kadar gevirin. Turuncu
gOstergenin saginda veya tam olarak
turuncu gostergenin Gzerinde durmamalidir.

Ortadaki beyaz ok, anahtarlama noktasinin
tam pozisyonunu gosterir, solundaki ve
sagindaki iki beyaz ok ise salt sahasinin
(anahtarlama gecikmesi) basini ve sonunu
gOsterir.

Ayar vidasini, kam halkasinin beyaz
gOstergesi saat yoniinde donecek sekilde
gevirin. Beyaz gosterge tam olarak turuncu
gOsterge lizerinde durana ve bir klik sesi
duyulana kadar gevirmeye devam edin.

Saga dogru gevirme, anahtarlama noktasini
asagi kaydirir.

Sola dogru ¢evirme, anahtarlama noktasini
yukari kaydirir.

87

i 4

ve kaldirma Ust konum sinirlayicisi igin

Yedek sinirlayicinin anahtarlama noktasi
simdi ayarlanmistir.

ABUControl bu anahtarlama noktasinda
vincin ana kontaktoriini kapatir. Bu
anahtarlama noktasi sadece kaldirma Ust
konum sinirlayicisi (6rn. arizali oldugu igin)
devreye alinmadiginda kullanilir.

Ayar vidasini, i¢ geyreklik donme oraninda
sola gevirin.

Mikro salter, tekrar anahtarlama iglemi
yapar ve ana kontaktér de tekrar devreye
girer.

Yiik kancasini bir miktar asadiya dogru
hareket ettirin.

Ayar vidasini, i¢ geyreklik donme oraninda
geriye ve saga cgevirin.

KALDIRMA UST KONUM
SINIRLAYICISININ ANAHTARLAMA
NOKTASINA HAREKET EDILMESI

-»

A2, B2, C2 dlgusti

Yiik kancasini A2, B2 veya C2 dlglsline
kadar hareket ettirin.



Bakim islemlerinin yapilmasi | Yedek sinirlayici ve kaldirma st konum sinirlayicisi igin

KALDIRMA UST KONUM
SINIRLAYICISININ AYARLANMASI

Kaldirma ust konum sinirlayicisi, ortadaki ayar
vidasi ile ayarlanir.

Kam halkasinin beyaz
gostergesi Turuncu gésterge

Ortadaki ayar vidasi

Ayarlama anahtarini gikarip alin. Sanziman
sinir anahtarinda iki askiya sabitlenmistir.

Alternatif olarak 3.0 adiz enine sahip bir alti
koseli tornavida (en ideali doner tablali)
kullanilabilir.

AkUIG matkap KULLANILMAMALIDIR.

Ayarlama anahtarini ayar vidasinin igine
bastirin. Hafif baski uygulanarak ayar
vidasinin igine bastiriimalidir.

Gerekirse: Ayar vidasini, kam halkasinin
beyaz gdstergesi turuncu géstergenin
solunda olana kadar ¢evirin. Turuncu
gOstergenin saginda veya tam olarak
turuncu gostergenin Gzerinde durmamalidir.

Ortadaki beyaz ok, anahtarlama noktasinin
tam pozisyonunu gosterir, solundaki ve
sagindaki iki beyaz ok ise salt sahasinin
(anahtarlama gecikmesi) basini ve sonunu
gOsterir.

Ayar vidasini, kam halkasinin beyaz
gOstergesi saat yoniinde donecek sekilde
gevirin. Beyaz gosterge tam olarak turuncu
gOsterge lizerinde durana ve bir klik sesi
duyulana kadar gevirmeye devam edin.

Saga dogru ¢evirme, anahtarlama noktasini
asagi kaydirr.

Sola dogru ¢evirme, anahtarlama noktasini
yukari kaydirir.
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anahtarlama noktalarinin ayarlanmasi

® En ylksek kanca konumunun anahtarlama
noktasi simdi ayarlanmigtir.

Yik kancasli, normal isletimde dncesinde
frenlendiginde bu anahtarlama noktasinda
durur. Frenleme mesafesi bir sonraki
adimda ABUControl tarafindan otomatik
olarak saptanir.

SADECE SANZIMAN SINIR
ANAHTARI 'KUBLER' OLDUGUNDA

YEDEK SINIRLAYICININ
AYARLANMASI

Yedek sinirlayici, en arkadaki ayar vidasi ile
ayarlanir.

Anahtarlama mandali Mikro galter

Ayar vidasi
o 4 Gerektiginde: Ayar vidasini, anahtarlama
mandali mikro salterin solunda durana
kadar gevirin. Mikro salterinsaginda ya da
tam mikro salterin Gstiinde durmamalidir.

"" Ayar vidasini, anahtarlama mandali saat
yoninde mikro saltere basana ve bir klik
sesi duyulana kadar saga gevirin.

® ABUControl kapanir.

® Yedek sinirlayicinin anahtarlama noktasi
simdi ayarlanmistir.

ABUControl bu anahtarlama noktasinda
vincin ana kontaktorini kapatir. Bu
anahtarlama noktasi sadece kaldirma Ust
konum sinirlayicisi (6rn. arizali oldugu igin)
devreye alinmadiginda kullanilir.



Bakim iglemlerinin yapiimasi
anahtarlama noktalarinin ayarlanmasi

Ayar vidasi

-> Ayar vidasini, i¢ geyreklik donme oraninda
sola gevirin.

® Mikro salter, tekrar anahtarlama iglemi
yapar ve ABUControl tekrar devreye girer.

=>»  Yiik kancasini bir miktar asagiya dogru
hareket ettirin.

-> Ayar vidasini, i¢ geyreklik donme oraninda
geriye ve saga cevirin.

KALDIRMA UST KONUM
SINIRLAYICISININ ANAHTARLAMA
NOKTASINA HAREKET EDILMESI

. s

A2, B2, C2 élglisti
=  Yiik kancasini A2, B2 veya C2 dl¢isiine
kadar hareket ettirin.
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Yedek sinirlayici ve kaldirma lst konum sinirlayicisi igin

KALDIRMA UST KONUM
SINIRLAYICISININ AYARLANMASI

Kaldirma ust konum sinirlayicisi, arkadan ikinci
ayar vidasi ile ayarlanir.

Ayar vidasi

Anahtarlama mandali

Mikro galter

-> Gerektiginde: Ayar vidasini, anahtarlama
mandali mikro salterin solunda durana
kadar c¢evirin. Mikro salterinsaginda ya da
tam mikro salterin Gstiinde durmamalidir.

-> Ayar vidasini, anahtarlama mandali saat
yoniinde mikro saltere basana ve bir klik
sesi duyulana kadar saga gevirin.

® En ylksek kanca konumunun anahtarlama
noktasi simdi ayarlanmigtir. YUk kancasi,
normal igletimde dncesinde frenlendiginde
bu anahtarlama noktasinda durur. Frenleme
mesafesi bir sonraki adimda ABUControl
tarafindan otomatik olarak saptanir.



Bakim islemlerinin yapiimasi

FRENLEME MESAFESININ
SAPTANMASI

YUk kancasi, normal isletimde en ylksek kanca
konumunda durmadan 6nce disuk kaldirma hizina
frenlenir.

Bu baglamdaki frenleme mesafesi, ABUControl
tarafindan otomatik olarak saptanir.

=¥ Yk kancasini yuk olmadan birka¢ metre asagi
hareket ettirin.
v 4

YUk kancasini yiksek kaldirma hiziyla yukari
hareket ettirin.

® Yk kancasl, en yuksek kanca konumunda
durur.

Anahtarlama noktasinin daha énce nasil
degistirildigine bagli olarak yiik kancasi yiiksek
kaldirma hiziyla anahtarlama noktasina
hareket edebilir ve orada aniden durabilir veya
yuk kancasi olmasi gerekenden daha erken
frenlenir ve uzun bir yolda sadece dusuk
kaldirma hiziyla hareket edebilir.

YUk kancasinin ¢ok uzun sire disuk kaldirma
hiziyla hareket etmesi gerektiginde, fren
evresinin son pozisyonu manuel olarak
degistirilebilir. Bakiniz "Kaldirma tertibati tahrik
dlizeni fren evresinin son pozisyonunun gegici
olarak degistiriimesi " Sayfa 91.

® ABUControl, en yiksek kanca konumunun yeni
anahtarlama noktasini otomatik olarak
kaydeder ve gerekli frenleme mesafesini
otomatik olarak hesaplar.

Anahtarlama noktasina bir sonraki
harekette:

® Yuk kancasi, (o anki kaldirma hizina bagh
olarak) en ylksek kanca konumuna ulagsmadan
hemen dnce dislk kaldirma hizina frenler.

® Yik kancasl, anahtarlama noktasindan hemen
once sadece disuk kaldirma hiziyla hareket
eder.

® Yik kancasl, anahtarlama noktasinda durur.
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Yedek sinirlayici ve kaldirma Ust konum sinirlayicisi igin

anahtarlama noktalarinin ayarlanmasi

AYARIN KONTROL EDILMESI

=¥ Yk kancasini asagiya hareket ettirin.

® Yk kancasini yliksek ve diislik kaldirma
hizinda kaldirin ve yiik kancasinin dogru
pozisyonda durup durmadigini kontrol edin.

SADECE $SANZIMAN SINIR
ANAHTARI 'GGS' OLDUGUNDA

AYAR VIDALARININ
MUHURLENMESI

Miihdirler

=¥  Mihirleri (2x) ayar vidalarinin tzerine takin
ve igeri bastirin.



Bakim iglemlerinin yapiimasi
gecici olarak degistirilmesi

KALDIRMA TERTIBATI TAHRIK
DUZENI FREN EVRESININ SON
POZISYONUNUN GEGICI OLARAK
DEGISTIRILMESI

ABUControl normal igletimde kaldirma Ust/alt konum
sinirlayicisinin anahtarlama noktasindan hemen énce
kaldirma tertibati tahrik diizeninin fren evresini
baslatir. Fren evresinin nerede baslatilacagi
ABUControl tarafindan her seferinde, o anki kaldirma
hizina bagl olarak hesaplanir. Yuk kancasi yukariya
dogru hizli hareket ediyorsa fren evresi daha erken
basla. Yuk kancasi yukariya dogru yavas hareket
ediyorsa fren evresi daha geg baglar.

YUk kancasi, kaldirma sinirlayicisinin anahtarlama
noktasindan hemen énce sadece disuk kaldirma
hiziyla hareket eder ve anahtarlama noktasi devreye
girene ve dolayisiyla yik kancasi durana kadar disuk
kaldirma hiziyla hareket eder. Bu normalde sadece
kisa bir mesafedir (birka¢ santimetre).

Fakat 6rnegin kaldirma sinir anahtarindaki
anahtarlama noktasi degistiriimisse, ABUControl
ortaya ¢ikan yeni son pozisyonu ve fren evresinin yeni
baslangi¢ noktasini heniiz algilayamaz. O nedenle
yuk kancasi uzun bir mesafe boyunca (anahtarlama
noktasinda bulyuk bir degisiklik yapilmissa) dusuk
kaldirma hiziyla hareket edebilir.

Bu tir durumlarda yik kancasinin sadece disuk
kaldirma hiziyla hareket etmeye bagladidi nokta (fren
evresinin sonu) gegici olarak degistirilebilir. Kaldirma
sinirlayicisinin anahtarlama noktasi devreye girince,
fren evresinin yine kaldirma sinirlayicisinin
anahtarlama noktasindan hemen énce sona ermesi
icin bu manuel degisikligin tUzerine yazilir.

Burada aciklanan isleyis sonucunda ABUControl'un
fren evresinin son pozisyonu sadece gegici olarak
degisir (KranOS'de). Kaldirma sinirlayicilarinin
anahtarlama noktalar degismez.

Bu iglem adimi igin diziistl bilgisayar veya tablet
bilgisayar izerinden KranOS'ye erigim gereklidir.
'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2]) kullanicisi
oturum agmis olmalidir.

Kaldirma tertibati
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tahrik diizeni fren evresinin son pozisyonunun

KALDIRMA SINIRLAYICISI
AYARLARININ ACILMASI

Genel bakis: KranOS'de gezinme

'SERVICE' (Servis) kullanicisi = "Hoist" - "Hoist
calibration"

=» 'SERVICE' (Servis) (Kullanici dizeyi [2])
kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bkz.
"KranOS’ta oturum agin ve giris yapin"
Sayfa 18.

=>» Ana meniide istediginiz kaldirma tertibatini
segin (Orn. kaldirma tertibati 1).

® stenen kaldirma tertibati ile ilgili pencere
belirir.

-> "Ayarlar" menlsiinde (l¢ yatay ¢cubuk) "Hoist
calibration" menl 6gesine tiklayin.

HALAT UZUNLUGUNUN
AYARLANMASI

"Hoist limiter Top drive "Hoist limiter Bottom
1" halat uzunlugu girig drive 1" halat
alani uzunlugu giris alani

Hoist limiter

"Actual value"
digmeleri

"Hoist calibration" penceresi belirir.

-> Giris alanlarina, yik kancasinin durmasi (fren
evresinin sona ermesi) gerektigi halat
uzunlugunu girin.

veya

Yik kancasini istenen pozisyona hareket ettirin
ve ilgili giris alani altindaki "Actual value"
digmesine tiklayin.

— Girig alanlarina halat uzunlugunu (halat
tamburu ile halat ucu baglanti noktasi arasinda
agilan halatin uzunlugu) girin. Kanca pozisyonu
giriimez!

— Tahrik diizeni 1 ve 2 igin halat uzunlugu (ikiz
kaldirma tertibati oldugunda) ayri ayri
girilmelidir.

=» "Write PLC" digmesine tiklayin.

Ayarlanan degerler kaydedilir.



Bakim igslemlerinin yapiimasi

Kaldirma ve indirme iglemi:

® ABUControl, ayarlanan degerden biraz énce
kaldirma tertibati tahrik diizeninin fren evresini
baslatir. Fren evresinin hangi noktada
baslatilacagi ABUControl tarafindan her
seferinde, o anki kaldirma hizina bagli olarak
hesaplanir.

Kaldirma Ust/alt konum sinirlayicisinin
anahtarlama noktasina bir sonraki
harekette:

® Onceki ayarin lizerine yazilir.

® ABUControl, kaldirma tertibati tahrik diizenini
simdi yeniden dyle frenler ki yuk kancasi,
kaldirma sinirlayicisinin anahtarlama
noktasindan hemen 6nce sadece dislk
kaldirma hiziyla hareket eder.

TELSIZ KUMANDA ILE ASILI
BUTONLU KUMANDA ARASINDA
GECIS YAPILMASI

Vingte telsiz kumandanin haricinde bir de asili butonlu
kumandaya sahip hareket ettirilebilir kontrol Unitesi
varsa, gerektiginde (6rn. telsiz vericisi
kullanilamadiginda) asili butonlu kumanda
kullanilabilir.

Bunun igin ving kontaktor kutusunda birkag priz
grubunun yerinin degistirilmesi gerekmektedir.

Asili butonlu kumanda kullaniminda kademesiz
hareket profili zorunlu olarak etkinlestirilir. Bu
KranOS'ta degistirilemez. KranOS'ta ayarli hareket
profili sadece telsizle kumanda ile kullanim igin
gecerlidir.
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Telsiz kumanda ile asili butonlu kumanda arasinda gegis

yapilmasi

KAPLININ ALICIDAN CEKILMESI

Priz grubu X2

-> Ving kontaktér kutusunu agin.
=2 Priz grubu X2'yi bulun.
> Priz grubunu cekin.

ASILI BUTONLU KUMANDANIN
KAPLINININ TAKILMASI

Asili butonlu kumandanin priz gruplar halihazirda ving
kontaktoér kutusuna désenmistir ve hazirdir.

Priz grubu X2 11

=>» Asili butonlu kumandanin priz grubunun
takilmasi:

Priz grubu X2 13

— Priz grubu X2.11 (Klemens 1 ile 5 arasi)
— Priz grubu X2.12 (Klemens 6 ile 15 arasi)

— Priz grubu X2.13 (Klemens 16 ile 27 arasi.
Vincin donanimina gore burada belirtilen
klemenslerin hepsi bulunmayabilir ya da
sadece bazilari bulunabilir)

— Priz grubu X2.14 (Klemens 28 ile 38 arasi.
Vincin donanimina gére burada belirtilen
klemenslerin hepsi bulunmayabilir ya da
sadece bazilari bulunabilir veya priz grubunun
tamami yoktur)



Bakim iglemlerinin yapiimasi

HALATIN DEGISTIRILMESI

Bu bdlimde, ABUControl'lu halatli palangada halatin
degistiriimesi sirasinda uygulanmasi gereken iglemler
aciklanmistir. Halatli palangada uygulanmasi gereken
islemler halatli palanganin el kitabinda agiklanmistir.

Resimlerde GM modular halath palangasindaki isleyis
gOsterilmigtir. Diger halath palangalardaki isleyis pek
de farkl degildir.

HALAT DEGISIMININ HAZIRLANMASI

> Yik kancasini, Ust sinir anahtari ¢alisma
bélgesinin altina hareket ettirin. Ust kaldirma
Ust konum sinirlayicisinin anahtarlama noktasi
tetiklenmis OLMAMALIDIR.

=»  Yiik kancasinin konumunu Ol¢lin ve not edin.
Bu sayede halat degisiminden sonra yapilacak

kaldirma sinir anahtari ayar igleminin gogu
durumda yapilmasina gerek kalmaz.

Halatin degistirilmesi
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SADECE KONTAKTOR KONTROLLU '
ABUCONTROL'DE VEYA IKIZ
KALDIRMA TERTIBATINDA

Halatin motor tarafindan halat tamburundan
¢ozilebilmesi igin kaldirma sinir anahtari
sokulmelidir. Aksi takdirde halat tamburu en disik
kanca konumunda durur.

KALDIRMA SINIR ANAHTARININ
CIKARILMASI

Resimlerde sanziman sinir anahtari 'GPK'
gOsterilmistir. Sanziman sinir anahtari 'GGS'
Uzerindeki isleyis pek de farkl degildir.

Kaldirma sinir Halat tamburundaki
anahtari pim

Kaldirma sinir
anahtarinin mili

Kaldirma sinir anahtarinin gévdesini agin.

Mutlak deger vericisi

Vidalari (2 adet) déndurerek ¢ikarin.
Kaldirma sinir anahtarini gekin.

‘XXX’

Kaldirma sinir anahtarinin milini
pozisyonunda birakin ve déndirmeyin.

Bu sayede degisimden sonra yapilacak
kaldirma sinir anahtari ayar isleminin cogu
durumda yapilmasina gerek kalmaz.

Milin yanlishkla dondirilmesi halinde

"F_ _ 34: Wire rope change: Absolute rotary
encoder 1 not removed" veya "F_ _ 33:
Wire rope change: Absolute rotary encoder
2 not removed" iletisi géruntilenir.

4 Dusmemesi veya baglanti kablolarina
takilmamasi igin kaldirma sinir anahtarini
emniyete alin.



Bakim islemlerinin yapiimasi

SADECE HALAT ACISI TAKIP
ELEMANLI HALATLI PALANGADA

Bu bélim sadece halath palangada halat agisi
takip elemanina bir agi 6lger monte edilmisse
gecerlidir. Bu 4/2 veya 8/2 halat donanim sayisina
sahip D halatl palangada ve agi dlgerli Z halath
palangada s6z konusudur. Halat agisi takip
elemani olmayan agi 6lgerli diger halath palanga
yapl tlrlerinde bu bolim gegilebilir.

=> Halati degistirmeden énce agi dlgeri sokun.
Bakiniz sayfa 58 icindeki "AglI 6lgerin monte
edilmesi ve baglanmasi" boélimuindeki
"Halat agisi takip elemaninin hazirlanmasi”
paragrafi.

Ardindan halati halat agisi takip
elemanindan ¢ikarin.

Boylelikle halat degisiminde halat agisi takip
elemani hasar gérmez.

Halat agisi takip elemanini gerekirse
temizleyin.

Aci odlger, halattaki yaglama maddesi
nedeniyle kirlenebilir.

Halat degisimi icin bir baglanti gorabi
kullanilacaksa hasarlari énlemek igin halat agisi
takip elemani sékilmelidir.

ABUCONTROL'DA HALAT
DEGISIMININ ETKINLESTIRILMESI

ABUControl'da halat degisimi kedi arabasi kontrol
dizeninin kontaktér kutusundaki takilabilir kaplin ile ya
da KranOS'tan etkinlestirilmelidir. Bu islem kaldirma
sinir anahtari sokildliyse (sadece kontaktor kontroli
veya ikiz kaldirma tertibatinda gereklidir), halat
tamburunun motorlu olarak tahrik edilebilmesi igin de
gereklidir.

KOPRULENEN EMNIYET
FONKSIYONU NEDENIYLE
INSANLAR ICIN TEHLIKE!

Halat degisimi etkin iken, kaldirma
sinir anahtari aktif ya da takih
degilken yik kancasi kaldirilabilir ve
alcaltilabilir. Bu durumda kanca, en
yuksek ve en dusik kanca
konumunda durmaz. Bu yizden
halat kopabilir ve ylk dusebilir.

Halat degisimini sadece bir halat
degistirilecegi zaman etkinlestirin.
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Halatin degistirilmesi

Ya halat degisimini kaplin araciligiyla
etkinlestirme:

Park igin soket ¢itasi

Halat degisimi igin
Soket ¢itasi
Kedi arabasi kontrol diizenini agin.

Atlama telli kaplin

Pim baglanti ¢itasi -X104'G bulun.

Kaplini park konumundan (st soket gitasi)
cekin.

Kaplini alt soket ¢itasina takin.

Halat degisimi etkindir. Halat tamburu artik,
ABUControl'un mutlak deger vericisinden
sinyal almasina gerek kalmadan motor
tarafindan tahrik edilebilir.

® "F_ 28:Wire rope change activated" iletisi
gOruntilenir.

® Yeni halat icin hesaplamanin yeniden
baglamasi igin halat degistirme zamani
hesaplamasinin tim asinma degerleri silinir.

® Ving ve kedi arabasi siirts hizi disik hiz ile
sinirlandiriimistir.

® Ving hareketi ve kedi arabasi hareketi
sirasinda korna saniyede bir ¢alar.



Bakim iglemlerinin yapiimasi

Ya da halat degisimini KranOS araciligiyla
etkinlestirme:

Bu iglem adimi igin diziistl bilgisayar veya tablet
bilgisayar lzerinden KranOS'ye erisim gereklidir.
'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2]) kullanicisi
oturum agmis olmalidir.

Genel bakig: KranOS'de gezinme

'SERVICE!' (Servis) kullanicisi - "Hoist"

=» 'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2])
kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bkz.
"KranOS'’ta oturum agin ve giris yapin"
Sayfa 18.

=» Ana meniide istediginiz kaldirma tertibatini
secin (6rn. kaldirma tertibati 1).

Individual load

"Rope change cable
drum 1" diigmesi

"Rope change
cable drum 2"
dligmesi (sadece
ikiz kaldirma
tertibati oldugunda)

® stenen kaldirma tertibati ile ilgili pencere
belirir.

-> "Rope change cable drum 1" digmesine
tiklayin.

Dugmenin arka plani yesil olur.

Halat degisimi etkindir. Halat tamburu artik,
ABUControl'un mutlak deger vericisinden
sinyal almasina gerek kalmadan motor
tarafindan tahrik edilebilir.

® "F__ 28: Wire rope change activated" iletisi
gOruntilenir.

® Yeni halat i¢cin hesaplamanin yeniden
baglamasi igin halat degistirme zamani
hesaplamasinin tim asinma degerleri silinir.

® Ving ve kedi arabasi stirlis hizi dusuk hiz ile
sinirflandiriimigtir.

® Ving hareketi ve kedi arabasi hareketi
sirasinda korna saniyede bir ¢alar.

Halatin degistirilmesi
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SADECE IKIZ KALDIRMA TERTIBATI |
OLDUGUNDA

ikiz kaldirma tertibatinda halati degistirebilmek icin
kaldirma tertibati tahrik diizeni 1 ve kaldirma
tertibati tahrik diizeni 2 birbirinden ayri olarak
kontrol edilebilmelidir.

Halat degisimini kaplin aracihigiyla
etkinlestirme:

-> Kaplini park konumundan (Ust soket ¢itasi)
cekin.

-> Kaplini alt soket ¢itasina takin:

— Kaplin sol pozisyonda (kontak 1,2 ve 3):
Kaldirma tertibati tahrik diizeni 1'deki halat
tamburu kontrol edilebilir.

— Kaplin sag pozisyonda (kontak 2, 3 ve 4):
Kaldirma tertibati tahrik diizeni 2'deki halat
tamburu kontrol edilebilir.

Halat degisimini KranOS araciligiyla
etkinlestirme:

-> istediginiz kaldirma tertibatinin
penceresinde ilgili digmeye tiklayin:

— "Rope change cable drum 1": "Rope change
cable drum 1" digmesinin arka plani yesil
olur. Kaldirma tertibati tahrik diizeni 1'deki
halat tamburu kontrol edilebilir.

— "Rope change cable drum 2": "Rope change
cable drum 2" digmesinin arka plani yesil
olur. Kaldirma tertibati tahrik diizeni 2'deki
halat tamburu kontrol edilebilir.



HALATIN DEGISTIRILMESI

Bakim islemlerinin yapiimasi

=¥ Halati motorla halat tamburundan agin.

=>» Halat degistirin. Halatl palanga el kitabina
bakin.

SADECE KONTAKTOR KONTROLLU
ABUCONTROL'DE VEYA IKIZ
KALDIRMA TERTIBATINDA

KALDIRMA SINIR ANAHTARININ
MONTE EDILMESI

>

Yuk kancasini daha énce not ettiginiz
konuma surun.

Kaldirma sinir anahtarini halat
tamburundaki pime takin.

Kaldirma sinir anahtarini vidalayin.

v oV

Anahtarlama noktalarinin konumlarini
kontrol edin.

SADECE HALAT ACISI TAKIP
ELEMANLI HALATLI PALANGADA

HALAT ACISI TAKIP ELEMANININ
MONTE EDILMESI

=» Halat acisi takip elemaninin monte edilmesi.
Bakiniz "Agi 6lgerin monte edilmesi ve
baglanmasi" Sayfa 58.
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Halatin degistirilmesi

HALAT DEGISIMININ KAPATILMASI

Halat degistirildikten sonra:

=» X104 pim baglanti ¢itasinda kaplini alt soket

citasindan ¢ekin ve park konumuna (Ust soket
citasi) getirin.

veya

"Rope change cable drum 1" digmesine
tiklayin.

Halat degisimi kapalidir.

Dugmenin arka plani artik yesil olmaz.

"F_ _ 28: Wire rope change activated aktiv"
iletisini onaylamak igin acil durdurma
digmesine veya klaksona basin.

Anahtarlama noktalari kaymissa:

Normalde halat degisiminden sonra yapilacak
kaldirma sinir anahtari ayar isleminin gogu durumda
yapilmasina gerek kalmaz, ¢linkl yik kancasinin
pozisyonu 6nceden Olgulmustir ve akabinde tekrar
buraya hareket edilmistir. Ozel durumlarda (6rn. halat
¢ok hasar gérmusse veya halat tamburuna yanlsg
sariimigsa), anahtarlama noktalarinin yeniden
ayarlanmasi gerekebilir.

=» Kaldirma alt konum sinirlayicisinin, kaldirma
Ust konum sinirlayicisinin ve yedek
sinirlayicinin anahtarlama noktalarini yeniden
ayarlayin.

Bkz. "Yedek sinirlayici ve kaldirma ust konum
sinirlayicisi igin anahtarlama noktalarinin
ayarlanmasi" Sayfa 77.

Bkz. "Kaldirma alt konum sinirlayicisi igin
anahtarlama noktasinin ayarlanmasi”
Sayfa 38.

Mutlak deger vericisini yeniden referanslayin.
Bkz. "Mutlak deger vericisinin referanslanmasi”
Sayfa 142.

Eger bir ac¢i dlger takiliysa:

Bir ac¢i dlger takildiysa, agi dlger yeniden kalibre
edilmelidir. Bakiniz "Agi Olger kalibrasyonu" Sayfa 63.



Bakim iglemlerinin yapiimasi

YUK SENSORUNUN TEMELLI
KALIBRE EDILMESI

YUk sensorli sabit noktal travers veya sabit noktali
traversdeki munferit bir yuk senséru degistirildikten
sonra yuk sensoérinin yeniden kalibre edilmesi
gerekmektedir. Bu kalibrasyon islemi temel bir islemdir
ve yuk élgme sisteminin kaldiriimis test yuku ile
kalibre edilmesiyle bir ilgisi yoktur, tim ylk olgtimleri
icin temel referans noktasini olusturmaktadir. Bu
temel kalibrasyonda yik sensorii tamamen yiikslz
olmalidir. Halat ve alt palanga da yiik sensori
Uzerinde yuk olusturmamall ve o nedenle temel
kalibrasyon icin sékilmelidir.

YUk sensérinin temel kalibrasyonundan sonra sifir
yuk de yeniden kalibre edilmeli ve yik dlgme
sisteminin ayrica yeniden kaldiriimig bir test yUkd ile
kalibre edilmesi gerekmektedir.

Olgiim pimli bir yiik dlgcme sisteminde 6lgiim pimi igin
temel kalibrasyon yapilmasina gerek yoktur. Fakat
Ol¢lim pimi icin de yuk 6lgme sisteminin kaldiriimis bir
test yukd ile kalibre edilmesi gerekmektedir.

Bu islem adimi igin dizlistl bilgisayar veya tablet
bilgisayar Gzerinden KranOS'ye erigim gereklidir.
'SERVICE!' (Servis) (Kullanici diizeyi [2]) kullanicisi
oturum agmis olmalidir.

KALDIRMA TERTIBATI
KALIBRASYONUNUN ACILMAS

Genel bakig: KranOS'de gezinme

'SERVICE' (Servis) kullanicisi = "Hoist" - "Hoist
calibration"

=» 'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2])

kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bkz.
"KranOS’ta oturum agin ve giris yapin"
Sayfa 18.

Ana menide istediginiz kaldirma tertibatini
segin (Orn. kaldirma tertibati 1).

® [stenen kaldirma tertibati ile ilgili pencere
belirir.

"Ayarlar" menlsiinde (l¢ yatay cubuk) "Hoist
calibration" menu 6gesine tiklayin.
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Yik sensorinin temelli kalibre edilmesi

YUK SENSORUNUN TEMELLI
KALIBRE EDILMESI

Temel kalibrasyon yapmak lizere "Hoist calibration”
penceresindeki sag kisim kullanilacaktir. Bu islem
adimi sadece sabit noktall travers veya ylk sensori
degistirildiginde gereklidir.

YUk sensori tamamen yliksiiz olmalidir. Halat ve alt
palanga yuk senséri Uzerinde yuk olusturmamali. O
nedenle halat cebi, sabit noktali traversden
sOkllmelidir. Sabit noktali travers sikismamall veya
baska herhangi bir mekanik gerilime maruz
kalmamalidir.

Calibrating/load sensor

"Calibrating load sensor”

dligmesi
® "Hoist calibration" penceresi belirir.
-> "Calibrating load sensor" digmesine tiklayin.
Really calibrate load sensor?
Perform tl;lpljbration Cancel calibration
"Perform calibration”
digmesi
® Bir glvenlik sorusu belirir.
=» "Perform calibration" digmesine tiklayin.



Bakim islemlerinin yapilmasi | Ving hareket eksenlerinin durumunun gérintilenmesi

Calibrating load sensor

&

Switch off circuit isolator.
Switch on again after 60s.

"Calibrating load sensor" digmesi devre digi
birakilir.

Kalibrasyon modu etkin.

Vinci, sebeke ayirma salterinden veya sebeke
kesicisinden kapatin.

60 sn. bekleyin.
Vinci tekrar ¢alistirin.

ABUControl yeniden galistirilir.

e e ¥V Vo

Ayrica yeniden baslatma sirasinda yik sensori
kalibre edilir.

YUK OLCME SISTEMININ TEST YUKU
KALDIRILMIS HALDEYKEN KALIBRE
EDILMESI

YUk sensérinin temel kalibrasyonundan sonra sifir
yuk de yeniden kalibre edilmeli ve yik dlgme
sisteminin ayrica yeniden kaldiriimig bir test yukd ile
kalibre edilmesi gerekmektedir.

- Vik Olgme sistemini test yuka kaldiriimis
haldeyken yeniden kalibre edin. Bakiniz "Ylk
Olgme sisteminin test yiku kaldiriimis
haldeyken kalibre edilmesi" Sayfa 50.
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VING HAREKET EKSENLERININ
DURUMUNUN GORUNTULENMESI

KranOS'de tiim ving hareket eksenlerinin (vinci
hareket ettirme, kedi arabasini hareket ettirme,
kaldirma tertibati) glincel durumuna iligkin bilgiler
goruntilenebilir.

Bu iglem adimi igin diziistl bilgisayar veya tablet
bilgisayar izerinden KranOS'ye erigim gereklidir.
'CUSTOMER' (Musteri) (Kullanici diizeyi [1]) ya da
'SERVICE' (kullanici diizeyi [2]) oturum agmis
olmalidir.

VING HAREKET EKSENININ
GORUNTULENMESI

Genel bakig: KranOS'de gezinme

'CUSTOMER' (Musteri) ya da 'SERVICE' (Servis)
kullanicisi - "Crane travel"

'CUSTOMER' (MUsteri) ya da 'SERVICE' (Servis)
kullanicisi = "Trolley travel"

'CUSTOMER' (Miisteri) ya da 'SERVICE’ (SERVIS)
kullanicisi = "Hoist"

Sadece vingte gergekten mevcut olan ving hareket
eksenleri gorintdlenir.

Pencere menistinde sadece vingte gercekten
mevcut olan bilesenler goruntilenir.

=» 'CUSTOMER' (Musteri) (Kullanici duizeyi [1])
veya 'SERVICE' (Servis) (Kullanici duzeyi [2])
kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bakiniz
"KranOS’ta oturum agin ve giris yapin"

Sayfa 18.

=>» Ana meniide istediginiz ving hareket eksenini
segin (Orn. ving hareketi).

® lIgili ving hareket ekseninin penceresi belirir.

Ving hareket eksenine gére pencere mendleri
birbirinden farklidir.



Bakim igslemlerinin yapilmasi

Ving hareketi:

Vinci hareket ettirme frekans invertérii -TA61 ve -TA62

Limit switch

Braking function
back

Frequency converte,

Target speed
Ready

0.0 m/min

Running

| q-l Buillding profile = Crane distancing system
o

]}
Shut-down
Switch position back

i]

Switch position

-B7T

Atblye profili

Ving hareketi sinir anahtar (-B71): Burada ving
hareketi sinir anahtarlarinin anahtar konumlar
goruntilenir.

Yesil fonlu ise: Hareket sinirlayici anahtar
devrede degil

Mavi fonlu ise: Hareket sinirlayici anahtar
devrede.

Ving hareketi sinir anahtarlari 6nceden
durdurma tertibati ve son konum durdurma
tertibati icin kullaniimaktadir. Ving yuriime yolu
sonu yoniinde gapraz kol anahtarlar (-B71)
kullaniimaktadir, karsi ving yoniinde yansitmal
1sik bariyerleri (-B71 yerine —-B711 ve -B712 ve
de -B713 ve —B714) kullaniimaktadir.

Ek ving hareketi sinir anahtari (-B72): -B71'e
ek olarak her ving hareketi sinir anahtari her
anahtarlama noktasi ve her hareket yonii igin,
sistemin giivenligini arttirmak amaciyla gift
olarak mevcut olabilir.

-B73 4-NC 4-NO
-B74 4-NC 4-NO

Braking function

0 Load-dependent crane distancing system
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Braking function

Ving hareket eksenlerinin durumunun goérintilenmesi

Ving hareketi sinir anahtari —B71

N

Shut-down

ahead ahead

Actual speed

0.0 m/min

Braking function
ghead

Shut-down
shead

3-NO 2-NC 2-NO 1-NC 1-NO

3-NO 2-NC 2-NO 1-NC 1-NO

Release signal
ahead

Ving mesafesi denetleyicisi

Vinci hareket ettirme frekans invertori (-TA61
ve -TA62): Burada vinci hareket ettirme frekans
invertorinun durumu gérintilenir:

"Ready": Frekans invertoru calismaya hazir.

"Running": Frekans invertori etkin, tahrik
dizeni dénuyor.

"Target speed": Tahrik dizeninin ddnmesi
gerektigi hiz.

"Actual speed": Tahrik dizeninin déndigu hiz.

Elektronik ray kilavuzu olmayan vinglerde iki
ving hareketi tahrik diizeni igin ortak bir frekans
invertorl (-TA61) kullanihir. Elektronik ray
kilavuzunda veya kuadro ving hareketi tahrik
dizeni oldugunda ilave bir frekans

invertdri -TA62 goruntulenir.

Atolye profili kontrol duizeni igin ¢apraz kol
anahtar (-B76 / -B77): Burada atdlye profili
kontrol diizeni igin kullanilan gapraz kol
anahtarlarinin o anki anahtar konumu
gériintiilenmektedir. iki gapraz kol anahtari
altiser adet anahtarlama konumu ile kombine
edilerek 36 farkli pozisyon saptanabilir.



Bakim iglemlerinin yapiimasi

Ving mesafesi denetleyicisi i¢in yansitmali 1sik
bariyerleri (-B73): Burada ving mesafesi
denetleyicisinin yansitmali 1g1k bariyerlerinin
anahtarlama konumlari gérintilenir.

Ving mesafesi denetiminde ving, karsi vince
gore ayarlanan mesafenin altina disuldugu
zaman dusuk hareket hizina frenlenir (6nceden
durdurma tertibati) veya tamamen durur (son
konum durdurma tertibati).

Her anahtarlama noktasi ve her hareket yoni
icin yansitmali 1s1k bariyeri kullanilir.
ABUControl tim yansitmali 1sik bariyerlerinin
acma kontagini (NC) ve kapatma kontagini
(NO) ayni anda denetler.

Anahtarlama kontag 1 ileri son konum
durdurma tertibati, anahtarlama kontag 2 ileri
onceden durdurma tertibati, anahtarlama
kontagi 3 geri 6nceden durdurma tertibati ve
anahtarlama kontagi 4 geri son konum
durdurma tertibati igin kullanilir.

Ving mesafesi denetleyicisi siklikla, vinglerin
orn. statik nedenlerden dolayi belirli bir
mesafenin altina diismesini 6nlemek igin
kullanilir. Ving mesafesi denetleyicisi, carpmayi
Onleyici emniyet diizeni (bkz. ving hareketi sinir
anahtan -B71) ile birlikte de kullanilabilir.

Ving mesafesi denetleyicisi igin ilave yansitmali
1sik bariyerleri (-B74): -B73'e ek olarak her
yansitmali 1sik bariyeri her anahtarlama noktasi
ve her hareket yénu icin, sistemin guvenligini
arttirmak amaciyla ¢ift olarak mevcut olabilir.
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Ving hareket eksenlerinin durumunun gorintilenmesi

Yike bagh ving mesafesi denetleyicisi
oldugunda sinyal aktarimi i¢in 11k bariyeri
(-B78):

Ving mesafesi denetleyicisi yike bagliysa, bir
karsi vince gbre ayarlanan mesafenin altina
dislldigunde ve ayni zamanda ayarlanan
degderin Uzerinde bir ylk tasindiginda ving
yavaslar ve durur.

Vincin ve karsi vincin kontrol diizenlerinin o
anda diger vingte ayarlanan yikiin altina
disilUup disilmedigini veya asilip asiimadigini
anlayabilmesi i¢in bu bilgi, iki ving arasindaki
bir 1sik bariyeri ile aktarilir. Her ving bu nedenle
onay sinyalinin aktarimi igin bir verici ve bir
alici 1s1k bariyerine sahiptir.

Burada alicida o anda hangi sinyalin mevcut
oldugu gosterilir. Alan 1, ileri yondeki onay
sinyalini gOsterir. Alan 3, geri yondeki onay
sinyalini gOsterir.

NC mavi arka planli, NO yesil arka planh:
Ayarlanan yukun altina disuldi. Ving, karsi
vingten bir onay sinyali alir.

NC yesil arka planli, NO mavi arka planl:
Ayarlanan yuk asildi. Ving, karsi vingten onay
sinyali almaz.

YUk, gelismis parametrelerden ayarlanabilir.
Bakiniz "Hareket profilleri (ving hareket profili,
kedi arabasi hareket profili) icin gelismis
parametrelerin ayarlanmasi" sayfa 110.
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Kedi arabasi hareketi:

Kedi arabasini hareket ettirme frekans invertérii -TA41

Limit switch

“ Shut-down Braking function
left left

Frequency converter

Target speed
Ready

0.0 m/min

Running

l t-|| Building profile
L

Switch position

0

Switch position

Atblye profili

— Kedi arabasi hareketi sinir anahtari (-B51):
Burada kedi arabasi hareketi sinir anahtarinin
anahtar konumu gorintulenir.

Yesil fonlu ise: Hareket sinirlayici anahtar
devrede degil

Mavi fonlu ise: Hareket sinirlayici anahtar
devrede.

— Kedi arabasini hareket ettirme frekans
invertorl (-TA41): Burada kedi arabasini
hareket ettirme frekans invertoriiniin durumu
goruntilenir:

"Ready": Frekans invertoru calismaya hazir.

"Running": Frekans invertéri etkin, tahrik
dizeni dénuyor.

"Target speed": Tahrik dizeninin ddnmesi
gerektigi hiz.

"Actual speed": Tahrik diizeninin dondigu hiz.
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Ving hareket eksenlerinin durumunun goérintilenmesi

Kedi arabasi hareketi sinir anahtari —B51

Braking function Shut-down D
right right

Actual speed

0.0 m/min

— Atolye profili kontrol diizeni igin gapraz kol
anahtari (-B56 / -B57): Burada atdlye profili
kontrol diizeni igin kullanilan gapraz kol
anahtarlarinin o anki anahtar konumu
gérintilenmektedir. Iki capraz kol anahtari
altiser adet anahtarlama konumu ile kombine
edilerek 36 farkli pozisyon saptanabilir.
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Kaldirma tertibati:

Kaldirma tertibati frekans invertorii -1TA21 ve -2TA21

Limit switch

! Hoist limiter,

Brake phase

bottom bottom

Frequency converter

Load

Ready Target speed

Brake phase

0.0 m/min

Running

Individual load

capacity

E‘i:} Bypass
= overload protection

321 00t

Rope change
cable drum 1

N,

Digmeler

Kaldirma sinir anahtari (-B31): Burada
kaldirma sinir anahtarinin anahtar konumu
gorintilenir.

Yesil fonlu ise: Kaldirma sinir anahtari devrede
degil

Mavi fonlu ise: Kaldirma sinir anahtari devrede.

ikiz kaldirma tertibati oldugunda ikinci halat
tamburu igin ilave bir kaldirma sinir
anahtan -B32 kullanilir.

Kontaktér kumandal kaldirma tertibatinda: O
anki anahtarlama konumu sadece kaldirma
tertibati kaldirma veya indirme islemi yaparken
gérintilenir. Kaldirma tertibati durdugu zaman
anahtarlama noktalari mavi fan ile gdsterilir.

Kaldirma tertibati frekans invertéri (-1TA21):
Burada kaldirma tertibati frekans invertérunin
durumu géruntilenir:

"Ready": Frekans invertoru calismaya hazir.

"Running": Frekans invertori etkin, tahrik
diizeni dontiyor.

"Target speed": Tahrik diizeninin donmesi
gerektigi hiz.

"Actual speed": Tahrik dizeninin déndigu hiz.

ikiz kaldirma tertibati oldugunda ikinci halat
tamburu icin ilave bir frekans invertoru -2TA21
goruntilenir.

Total load

Ving hareket eksenlerinin durumunun goérintilenmesi

Kaldirma sinir anahtar1 -B31 ve -B32

"4

Hoist limiter Backup
top limiter

Actual speed

0.0 mimin

Overload counter

0.0t 0

Rope change

cable drum 2
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Agirlik gbstergesi

Agirhik gostergesi: Burada yuk 6lgme sisteminin
Olguim sonuglari goruntilenir:

"Load capacity": Kaldirma tertibatinin
maksimum yuk tagima kapasitesi

"Individual load": Kaldirma tertibatinda o anda
Olgulen yik

"Total load": Tim kaldirma tertibatlarindaki
veya tim vinglerdeki toplam yuk.

"Overload counter": Asir yuk ile
gerceklestirilen kaldirma hareketlerinin sayisi.
Kaldirma tertibati, vincin maksimum yik tagima
kapasitesini asan bir ylk kaldirdiginda sayi 1
arttirtlir.

Digmeler: Burada servis islemleri igin
fonksiyonlar agilabilir:

"Bridge hoist Overload protection": Bakiniz
"Asir yuke karsi emniyet tertibatinin
koprulenmesi" sayfa 53.

"Rope change cable drum": Bkz. "Halatin
degistiriimesi" Sayfa 93.
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HAREKET PROFILLERININ
SEGILMESI

Ug adet ving hareket ekseninin (vinci hareket ettirme,
kedi arabasini hareket ettirme, kaldirma/indirme)
hareketleri icin farkli hareket profilleri segilebilir. Bu
sekilde temel hareket tutumu belirlenebilir.

Bu islem adimi igin dizlistl bilgisayar veya tablet
bilgisayar izerinden KranOS'ye erigim gereklidir.
'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2]) kullanicisi
oturum agmis olmalidir.

HAREKET PROFILININ SECILMESI

Hareket profillerinin segilmesi

HAREKET PROFILI SECIMININ
ACILMASI

Genel bakis: KranOS'de gezinme

'SERVICE!' kullanicisi = "Movement profile"

>

'SERVICE' (Servis) (Kullanici dlizeyi [2])
kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bkz.
"KranOS’ta oturum agin ve giris yapin"
Sayfa 18.

Baslangi¢ penceresinde: "Ayarlar" menisiinde
(Ug¢ yatay gubuk) "Movement profile" menu
Ogesine tiklayin.

Hareket profilleri igin segim alanlari

Movement profile

Homepage [/ Movement profile

Crane travel profile Trolley travel profile

step-less ~ step-less

(@ Read PLC

Crane travel synchronisation
control sensitivity curve

"Write PLC" diigmesi

"Movement profile" pencere menisi belirir.

Guncel ayarlar goruntuilenir.

*..

Ving hareket ekseninde istediginiz hareket
profilini segin:

— Kademesiz: iki kademeli bir buton veya kontrol
kolu ile tahrik dizeni ikinci kademede, buton
tutuldugu slirece maksimum bir degere kadar
hizlandirilabilir. Buton veya kontrol kolu birinci
kademeye geri getirildiginde tahrik diizeni, o
anki hizi muhafaza eder. Buton veya kontrol
kolu birakildigi zaman hiz digaralar.

— Iki kademeli: iki kademeli bir buton veya kontrol
kolu ile tahrik diizeni birinci kademede sabit
olarak ayarli disik bir hiza hizlandirilabilir ve
ikinci kademede sabit olarak ayarl ylksek bir
hiza hizlandirilabilir.

— Dogrusal analog deger: Oransal bir kontrol kolu
ile tahrik diizeni kademesiz olarak
hizlandirilabilir ve frenlenebilir. Kontrol kolu ne
kadar ileri itilirse, tahrik diizeni o denli hizli
doéner. Kontrol kolu ile tahrik diizeni arasindaki
iliski dogru orantilidir.

y travel synchronisation
ol sensitivity curve
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Hoist profile Individual control

step-less ~ Deactivated

Deactivated
Individual control only
Joint operation

Joint trolley travel
Hoist synchronisation

control sensitivity curve

— S egrisi analog deger: Daha énce oldugu gibi.
Kontrol kolu ile tahrik diizeni arasindaki iligki S
egrisi seklindedir. Bu durumda kontrol kolunun
sifir noktasi etrafindaki alanda (tahrik diizeni
durur) kontrol kolunda oldukga ¢ok hareket
gereklidir, kontrol kolunun alt ve st dayanma
noktasinda ise nispeten daha az. Bu sayede
ving, 6zellikle yavas hareketlerde oldukga
isabetli bir sekilde kontrol edilebilir.

=>» "Write PLC" digmesine tiklayin.

| SADECE, TANDEM ISLETIMDE

=» Partner vingte oturum agin ve "Movement
profile" pencere menisuine ayni hareket
profilini girin.
Partner vingte bagka bir hareket profili
ayarlanmissa, tandem isletimi
etkinlestirildiginde "F0026: Tandem
operation: Different travel profiles" iletisi
gOruntilenir.



Bakim islemlerinin yapiimasi | ABURemote verici i¢cin ayri kumandanin ayarlanmasi

ABUREMOTE VERICI ICIN AYRI

KUMANDANIN AYARLANMASI AYRI KUMANDANIN AYARLANMASI

SADECE AYRI KUMANDALI
ABUREMOTE 'JOYSTICK"
(KONTROL KOLU) OLDUGUNDA

Ayri kumandali bir ABURemote verici 'Joystick'
(kontrol kolu) (li¢ kontrol kollu verici) oldugunda,
KranOS'de ayri kumanda modu ayarlanabilir.
Ayrica bakiniz ABURemote 'Joystick' el kitabi.

Bu islem adimi igin dizlstu bilgisayar veya tablet
bilgisayar tzerinden KranOS'ye erigim gereklidir.
'CUSTOMER' (Musteri) (Kullanici diizeyi [1]) ya da
'SERVICE' (kullanici diizeyi [2]) oturum agmig
olmalidir.

HAREKET PROFILI SECIMININ
ACILMASI

Genel bakis: KranOS'de gezinme

'CUSTOMER’ (Musteri) ya da 'SERVICE' (Servis)
kullanicisi > "Movement profile"

=» 'CUSTOMER' (Musteri) (Kullanici dizeyi
[1]) veya 'SERVICE' (Servis) (Kullanici
diizeyi [2]) kullanicisi ile KranOS'de oturum
acin. Bakiniz "KranOS’ta oturum agin ve
giris yapin" Sayfa 18.

-> Baslangi¢ penceresinde: "Ayarlar"
meniisiinde (li¢ yatay gubuk) "Movement
profile" menu 6gesine tiklayin.
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"Individual control”
se¢im alani

"Write PLC" diigmesi
"Movement profile" pencere menusu belirir.

O anda ayarli olan ayar gosterilir.

°
°
=» “Individual control" segim alaninda
istediginiz degeri segin:
— "Deactivated": Ayri kumanda kapali.

ABURemote vericisindeki orta kontrol kolu
islevsizdir.

— "Individual control only": Kedi arabalari,
birbirinden bagimsiz olarak kumanda
edilebilir. Vericideki bir kontrol kolu, kedi
arabasi I'i ve vericideki diger kontrol kolu ise
kedi arabasi Il'yi kontrol eder. Birlikte igletim
devirme salteri islevsizdir.

— "Joint operation": Kedi arabalari, daha 6nce
aciklandigi Gzere birbirinden bagimsiz
olarak kumanda edilebilir. Ayrica vericideki
devirme salteri ile birlikte isletime gegilebilir.
Bu durumda sag kontrol kolu, iki kedi
arabasini birlikte galistirir, ortadaki kontrol
kolu islevsizdir.

— "Joint trolley travel": Kedi arabalari, daha
once agiklandigi Gzere birbirinden bagimsiz
olarak kumanda edilebilir. Ayrica vericideki
devirme salteri ile palangalarin birlikte
yonetilmesine gegilebilir. Bu durumda sag
kontrol kolu, iki kedi arabasi igin
palangalarin birlikte yénetilmesini kontrol
eder. Iki kedi arabasinin kaldirma tertibatlari
bundan sonra da birbirinden bagimsiz
olarak orta ve sag kontrol kolu ile kontrol
edilir.

=»  "Write PLC" diigmesine tiklayin.

Ayri kumandaya ayar araciliiyla fren mesafesi
uzar. El kitabindaki "ABUS telsizle kumanda
ABURemote kontrol kolu" bélimine bakiniz.



Bakim iglemlerinin yapiimasi
olarak képrilenmesi

HAREKET SINIRLAYICI ANAHTARIN
VE KALDIRMA SINIRLAYICISININ
GECICI OLARAK KOPRULENMESI

Tum hareket sinirlayici anahtarlar ve kaldirma
sinirlayicilari (yedek sinirlayici harig) gegici olarak,
orn. onarimlar sirasinda képrilenebilir.

Bu iglem adimi igin diziistl bilgisayar veya tablet
bilgisayar izerinden KranOS'ye erigim gereklidir.
'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2]) kullanicisi
oturum agmis olmalidir.

HAREKET PROFILI PENCERE
MENUSUNUN ACILMASI

Genel bakig: KranOS'de gezinme

'SERVICE' kullanicisi = "Movement profile"

=» 'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2])

kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bkz.
"KranOS'’ta oturum agin ve giris yapin"
Sayfa 18.

Baslangi¢ penceresinde: "Ayarlar" menustinde
(Ug yatay gubuk) "Movement profile" meni
o0gesine tiklayin.

>

HAREKET SINIRLAYICI ANAHTARIN
VE KALDIRMA SINIRLAYICISININ
KOPRULENMESI

KOPRULENEN EMNIYET
FONKSIYONLARI NEDENIYLE
TEHLIKE!

Hareket sinirlayici anahtarlar ve
kaldirma sinirlayicilari
koprulendiginde, ving (kedi arabasi)
artik 6ngorilen anahtarlama
noktalarinda frenlemez ve durmaz.
Bdyle bir durumda, tehlikeli durumlar
olusabilir ve insanlar dlebilir veya
yaralanabilir.

Hareket sinirlayici anahtarlari ve
kaldirma sinirlayicilarini sadece
onarimlar sirasinda veya ayar
islemleri icin kdpruleyin. Ving ile
calisirken son derece dikkatli olun.
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Ve

Hareket sinirlayici anahtarin ve kaldirma sinirlayicisinin gegici

"Bypass all travel limit switches and hoist
limiters" salteri

{3 Reset freguen

. ] travved Lt swwifches &

"Movement profile" pencere menlsu belirir.

"Bypass all travel limit switches and hoist
limiters" salterine tiklayin.

Salterin arka plani kirmizi olur.

TUm hareket sinirlayici anahtarlar (tim kedi
arabalarinin kedi arabasi hareketi sinir
anahtarlari ve gapraz kol anahtari seklindeki
kedi arabasi hareketi sinir anahtarlari, mesafe
sensorleri, 6nceden durdurma tertibati ve son
konum durdurma tertibati seklindeki yansitmali
1sik bariyerleri), tim kaldirma sinirlayicilari
(tim kaldirma tertibatlarinin kaldirma Gst
konum sinirlayicilari ve kaldirma alt konum
sinirlayicilari) ve atolye profili kontrol diizeni
koprilendi.

Ving, kedi arabasi ve kaldirma tertibati diistik
hizda hareket ettirilebilir.

FO064 "All travel limit switches and hoist
limiters bridged" iletisi gorintdlenir.

Kdpruleme, "Bypass all travel limit switches
and hoist limiters" digmesi ile kapatilana kadar
acik kalir.

Képruleme, ving kapatilip agildiginda da agik
kalir.



Bakim islemlerinin yapiimasi

VING VE KEDI ARABASININ
HAREKET YONUNU DEGISTIRME

Bazi durumlarda ving veya kedi arabasinin hareket
yonunun degistiriimesi gerekebilir. Bu érnegin vincin,
planlama dokimanlarinda belirtilenden farkli sekilde
monte edilmesi halinde gerekli olabilir.

Bu yapildiginda, yonle ilgili tim bilgiler degistirilir. Bu
ornegin telsizle kumanda vericisindeki butonlar,
KranOS'deki tiim gostergeler, capraz kol anahtarlari
ve mesafe sensorleri gibi dederlendirilen hareket
sinirlayicilari, tim hareket yonu iligkili iletiler vs. igin
gecerlidir.

Bu islem adimi igin diziistl bilgisayar veya tablet
bilgisayar Gzerinden KranOS'ye erigim gereklidir.
'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2]) kullanicisi
oturum agmis olmalidir.

Ving ve kedi arabasinin hareket yonini degistirme

HAREKET PROFILI PENCERE
MENUSUNUN AGILMASI

Genel bakis: KranOS'de gezinme

'SERVICE!' kullanicisi = "Movement profile"

=» 'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2])
kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bkz.
"KranOS’ta oturum agin ve giris yapin"
Sayfa 18.

Baslangi¢ penceresinde: "Ayarlar" menisiinde
(Ug¢ yatay gubuk) "Movement profile" menu
Ogesine tiklayin.

->

VING VE KEDI ARABASININ HAREKET YONUNU DEGISTIRME

"Switch crane travel direction” salteri

e travel direction

() Reset frequency converter to factory setting

- Bypass all travel limit switches and hoist limiters

"Switch trolley travel direction” salteri
y travel direction

(1) Completely reparametrize the frequency converter

® "Movement profile" pencere menisi belirir.
=» "Switch crane travel direction" veya "Switch
trolley travel direction" salterine basin.
® Salterin arka plani mavi olur.

Vinci hareket ettirme veya kedi arabasini
hareket ettirme igin yonle ilgili tim bilgiler
degistirilir.

® Hareket yonu degisikligi kalicidir ve ving
kapatilip acildiginda da etkin kalir.
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Bakim iglemlerinin yapiimasi

SENKRONIZASYON AYARININ
YAPILMASI

Vinci hareket ettirme, kedi arabasini hareket ettirme
ve kaldirma iglemi/indirme islemi egit kaldirma kontrol
Unitesi fabrikada ayarlanmistir ve gogu durum igin
uygun sekilde uyarlanmistir.

Gerektiginde maksimum senkronizasyon sapmasi ve
hassasiyet egrisi, hangar icindeki 6zel sartlara
uyarlanabilir.

Bu iglem adimi igin diziistl bilgisayar veya tablet
bilgisayar izerinden KranOS'ye erigim gereklidir.
'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2]) kullanicisi
oturum agmis olmalidir.

SENKRONIZASYON AYARI ICIN
AYARLARIN ACILMASI

Genel bakig: KranOS'de gezinme

'SERVICE' kullanicisi > "Movement profile"

=» 'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2])
kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bkz.
"KranOS'’ta oturum agin ve giris yapin"
Sayfa 18.

-> Baslangi¢ penceresinde: "Ayarlar" menustinde
(Ug yatay gubuk) "Movement profile" meni
o0gesine tiklayin.

SENKRONIZASYON AYARININ
YAPILMASI

YANLIS AYAR NEDENIYLE
TEHLIKE!

Yanlis ayarlarda senkronizasyon
ayari dogru ¢calismaz. Bu nedenle
ornegin ving, kedi arabasi veya yuk
kancasi birlikte isletimde veya
tandem isletimde senkron hareket
etmeyebilir ve senkron gekilde
ayrilmayabilir. Bu ytzden ylkler
dusebilir ve insanlar yaralanip
Olebilir.

Ayarlari 6l¢uli bir sekilde degistirin
ve iyice test edin!
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Senkronizasyon ayarinin yapilmasi

"Crane travel synchronisation
control sensitivity curve" ve "Trolley
travel synchronisation control
sensitivity curve”

Milimetre olarak "Crane Metre olarak "Hoist
travel maximum maximum
synchronisation deviation" synchronisation
ve "Trolley travel deviation"
maximum synchronisation
deviation”

"Movement profile" pencere menisu belirir.

Senkronizasyon ayarinin glincel ayarlari
gOruntilenir.

Vinci hareket ettirme, kedi arabasini hareket
ettirme, kaldirma islemi/indirme islemi
hassasiyet egrisini 6l¢ull bir sekilde ve kiglk
adimlar halinde hangar icindeki 6zel sartlara
uyarlayin ve her seferinde deneme sirtsu
yaparak test edin.

Hassasiyet egrisi '0.01" ile '10.0" arasinda
ayarlanabilir. En kiiglik deger (0,01 faktor(),
agir bir ayar tutumuna esdegerdir. Faktor
arttikga, ayar tutumunun hassasiyeti artar.

Milimetre olarak maksimum senkronizasyon
sapmasini 6l¢ull bir sekilde ve kiiglik adimlar
halinde hangar icindeki 6zel sartlara uyarlayin
ve her seferinde deneme siirlisl yaparak test
edin.

Maksimum senkronizasyon sapmasi, birlikte
isletimde veya tandem igletimde vincin, kedi
arabasinin veya yuk kancasinin maksimum

mesafesidir.

"Write PLC" digmesine tiklayin.



Bakim islemlerinin yapiimasi

VINCIN YENIDEN CALISTIRILMASI

SADECE VING YENIDEN
CALISTIRILDIGINDA

"Restart crane" fonksiyonu, isletme gerilimini
elektriksel olarak ayirarak vinci yeniden galistirmak
icindir.

Bu islem adimi igin dizlstu bilgisayar veya tablet
bilgisayar lzerinden KranOS'ye erigim gereklidir.
'SERVICE' (Servis) (Kullanici dlzeyi [2]) kullanicisi
oturum agmig olmalidir.

PLC DIYAGNOZ SAYFASININ
ACILMASI

Genel bakis: KranOS'de gezinme

'SERVICE' (Servis) kullanicisi = "PLC diagnosis"

>

'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2])
kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bkz.
"KranOS’ta oturum agin ve girig yapin"
Sayfa 18.

Baslangi¢ penceresinde: "Ayarlar"
menusunde (Ug¢ yatay gubuk) "PLC
diagnosis" menu 6gesine tiklayin.

VINCIN YENIDEN CALISTIRILMASI

Boot project status

PLC_R_VALID_BOOT_PROJECT

SoMachine node name Application signature

PLC_ABUControl_Master_M241 3831565779

Restart crane

4

"Restart crane"

diigmesi
® "PLC diagnosis" pencere menusu belirir.
=» ‘"Restart crane” digmesine basin.
® [sletme gerilimi kisa siireligine kesilir ve

tekrar agilir.

® Kontrol diizeni yeniden galigtirilir.
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Vincin yeniden calistirilmasi

YUKE BAGLI ANAHTARLAMA
NOKTALARININ AYARLANMASI

Yike bagl anahtarlama noktalari (izerinden vingte ek
fonksiyonlar etkinlestirilebilir. Burada ving tarafindan
belirli bir ylkten fazlasi kaldirilir kaldiriimaz devreye
giren kontrol diizenindeki sinyal ¢ikis bélumleri
kullanilabilir.

Ving (toplam yUk) ve her kaldirma tertibatinin her biri
icin ikiye kadar anahtarlama noktasi mevcuttur. Sinyal
¢ikis bélimlerinin planlamasi ve elektrik baglantisi
siparise 0zgl yapilir. Her anahtarlama noktasi igin
yuklerin ayari KranOS'de yapllir.

Bu fonksiyon i¢in 6rnek iki uygulama sinyal lambalari
(6rn. maksimum yik tagima kapasitesinin %85'i
altinda yesil bir sinyal lambasi yanar) veya bir kiskacin
kontrol diizenidir (maksimum yik tasima kapasitesinin
%10'undan itibaren kiskag agilmamalidir).

Bu iglem adimi igin diziistl bilgisayar veya tablet
bilgisayar izerinden KranOS'ye erigim gereklidir.
'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2]) kullanicisi
oturum agmis olmalidir.

YUKE BAGLI ANAHTARLAMA
NOKTASI ICIN AYARI ACMA

Genel bakis: KranOS'de gezinme

'SERVICE' (Servis) kullanicisi = "Load-controlled
switching point"

Pencere menisiinde sadece vingte gergekten
mevcut olan kaldirma tertibatlari gértnttlenir.

=» 'SERVICE' (Servis) (Kullanici dizeyi [2])

kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bkz.

"KranOS’ta oturum agin ve giris yapin"
Sayfa 18.

Baslangi¢ penceresinde: "Ayarlar" menustinde
(U¢ yatay gubuk) "Load-controlled switching
point" menu 6gesine tiklayin.

>



Bakim iglemlerinin yapiimasi

ANAHTARLAMA NOKTALARININ
AYARLANMASI

Kaldirma tertibati 1 igin
Ving icin ylike bagli ylike bagli anahtarlama
anahtarlama noktalari

noktalari

Yiike bagl Yiike bagl
anahtarlama noktalari anahtarlama noktalari
1 2

® "l oad-controlled switching points" pencere
menusi belirir.

Glincel ayarlar goruntulenir.

ilgili sinyal ¢ikis béliimiiniin anahtarlanacagi

yuka girin.

— Yuk ving igin (her iki kaldirma tertibatinin
toplam yiki) ve minferit kaldirma tertibati
veya kaldirma tertibatlari igin ayr olarak
girilebilir.

— Her biri igin farkl yiklerde anahtarlanabilecek

maksimum iki anahtarlama noktasi mevcuttur.

— Yike bagl anahtarlama noktalarinin diger
fonksiyonu ve elektrik baglantisi, baglanti
semasinda gdsterilmistir.

>

"Write PLC" dugmesine tiklayin.

Yike baglh anahtarma noktalarinin fonksiyonu PLC
tarafindan denetlenir. Bunun igin minferit her bir ylke
bagl anahtarlama noktasinin sinyal ¢ikis b&liminin
ilave bir sinyal giris bolimu vardir. Bir sinyal gikis
bolimi anahtarlanir anahtarlanmaz, ilgili sinyal girig
bélimunde bir sinyal mevcut olmalidir. Bu sinyal
olmadiginda bir ileti gérintilenir. Elektrik baglantisi
siparise 6zgl yapilir ve baglanti semasinda
belirtilmistir.
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Halat gevsekligini 6nleme dizeninin ayarlanmasi

HALAT GEVSEKLIGINI ONLEME
DUZENININ AYARLANMASI

Halat gevsekligini 6nleme diizeni, yik indirilirken veya
alt palanga yerlestirilirken halatin daha fazla
acilmasini 6nler. Bunun igin yik kancasinda élgilen
yuk, ayarlanan bir degerin altina dustiginde indirme
islemi kesilir. Halat gevsekligini 6nleme diizeni
olmasaydi halat, halat tamburundan daha fazla
acilabilirdi ve gevsek sekilde sarkabilirdi ve takilabilirdi
ve halat tamburuna yeniden sarilirken muhtemelen
dogru konumda ve dogru gerginlikte olmazdi.

YUk kancasinda élgulen yikte bir yik baglama gereci
(6rn. travers) dikkate alinabilir, béylece bunun yuku
Olgulen yukten gikarilir. Minimum yik, KranOS'de
ayarlanabilir. Agirlik gdstergesi "Dara" fonksiyonuyla
sifirfanmissa bu durum halat gevsekligini énleme
diizeni igin dikkate alinmaz.

Bu iglem adimi igin diziistl bilgisayar veya tablet
bilgisayar izerinden KranOS'ye erigim gereklidir.
'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2]) kullanicisi
oturum agmis olmalidir.

HALAT GEVSEKLIGINI ONLEME
DUZENININ AYARLANMASI

Genel bakis: KranOS'de gezinme

'SERVICE' (Servis) kullanicisi = "Load-controlled
switching point"

=» 'SERVICE' (Servis) (Kullanici dizeyi [2])

kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bkz.
"KranOS’ta oturum agin ve giris yapin"
Sayfa 18.

Baslangi¢ penceresinde: "Ayarlar" menisiinde
(Ug¢ yatay gubuk) "Load-controlled switching
point" meni 6gesine tiklayin.



Bakim islemlerinin yapiimasi

HALAT GEVSEKLIGINI ONLEME
DUZENININ AYARLANMASI

Slack-rope detection

Slack-rope detection 1

@Reld PLC

@ Wrife PLC

” \\

Minimum yiik "Write PLC" diigmesi

® "Load-controlled switching points" pencere
mensu belirir.

® Guncel ayarlar géruntilenir.
=» indirme isleminin kesilecegi minimum yuku
girin.
Burada 6rn. bir ylik baglama gerecinin agirhigi
girilebilir.
=»  "Write PLC" digmesine tiklayin.

Hareket profilleri (ving hareket profili, kedi arabasi hareket

profili) icin gelismis parametrelerin ayarlanmasi
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HAREKET PROFILLERI (VING

HAREKET PROFILI, KEDI ARABASI
HAREKET PROFILI) ICIN GELISMIS
PARAMETRELERIN AYARLANMASI

Hareket eksenlerinin hareket profillerindeki (ving
hareket profili, kedi arabasi hareket profili) hizlanma
ve frenleme sureleri ve maksimum ve minimum hizlan
kisisel ihtiyaglar dogrultusunda ayarlanabilir.

Bu iglem adimi igin diziistl bilgisayar veya tablet
bilgisayar Gzerinden KranOS'ye erigim gereklidir.
'SERVICE!' (Servis) (Kullanici diizeyi [2]) kullanicisi
oturum agmis olmalidir.

HAREKET PROFILI ICIN
PARAMETRELERIN ACILMASI

Genel bakis: KranOS'de gezinme

'SERVICE' (Servis) kullanicisi = "Crane travel" >
"Crane travel profile parameter"

'SERVICE' (Servis) kullanicisi = "Trolley travel" >
"Trolley travel profile parameter”

=>» 'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2])

kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bkz.
"KranOS'’ta oturum agin ve giris yapin"
Sayfa 18.

Ana menude istediginiz ving hareket eksenini
segin (Orn. ving hareketi).

® stenen ving hareket ekseni ile ilgili pencere
belirir.

"Ayarlar" menusunde (U¢ yatay gubuk) "Crane
travel profile parameter” (ya da "Trolley travel
profile parameter") meni 6desine tiklayin.

HAREKET PROFILI ICIN
PARAMETRELERIN AYARLANMASI

® lgili ving hareket ekseni igin "Parameter”
penceresi belirir.

® Gincel degerler goruntulenir.

>

istediginiz degerleri ayarlayin.



Bakim islemlerinin yapiimasi | Hareket profilleri (ving hareket profili, kedi arabasi hareket

profili) icin gelismis parametrelerin ayarlanmasi

Hiz

Maximum Minimum step-less

42,2 ' | m/min 2,2

Braking and accelerating
Braking time Braking time - reverse Acceleration time

Load-dependent crane distancing system

Part load Part load
crane travel ahead

0,0 \/‘t 0,0 \/‘t

crane travel back

Building profile -B76  Rotation direction

(¥) Read PLC

LED matrix display: text speed
1 v

-B77  Rotation direction

active 0-1-2-3-4-5 v 0-1-2-3-4-5 ‘

Hizlanma stiresi ve frenleme sliresi

Braking function

inimh tep
ZOIE CIL

Language

DE - German

A Check all security features after changing the configuration.

Atélye profili ve nokta matris LED gdstergesi

"Speed" bolimu:

Bu bdlim, cesitli hareket profilleri ile baglantili olarak
vincin (veya kedi arabasinin) maksimum ve minimum
hareket hizi ile ilgilidir.

Ving (veya kedi arabasi) disuk degerlerde daha
yavas, yuksek degerlerde daha hizl hareket eder.

Hareket profilleri, "Movement profile" sayfasinda
segilebilir. Bkz. "Hareket profillerinin segilmesi"
Sayfa 103.

COK YUKSEK HAREKET HIZI
NEDENIYLE TEHLIKE!

Cok yuksek hizda ving (kedi
arabasinin hareket ettirilmesi)
kontrol disina cikabilir.

Parametreleri degistirmeden 6nce
ABUS Servisi'yle iletisim kurunuz ve
yasal kurallara riayet ediniz.
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Kismi yiik

"Maximum": Vincin (veya kedi arabasinin)
maksimum hareket hizi.

Kademesiz hareket profilinde: Ving (veya kedi
arabasi), buton ikinci kademeye basildiginda
ve basili tutuldugunda maksimum bu hareket
hizina ulasir.

iki kademeli hareket profilinde: Ving (veya kedi
arabasi), buton ikinci kademeye getirilip basil
tutuldugunda bu hareket hizina hizlandirilir.

"Minimum step-less": Bu, vincin (veya kedi
arabasinin) kademesiz hareket profilinde
hareket edebilecegdi en agir hareket hizidir.

Ving (kedi arabasi), buton birinci kademeye
getirilip basil tutuldugunda bu hareket hizina
hizlandirilir.

"Minimum two-step": Bu, vincin (veya kedi
arabasinin) iki kademeli hareket profilinde
hareket edebilecegdi en agir hareket hizidir.

Ving (veya kedi arabasi), buton birinci
kademeye getirilip basil tutuldugunda bu
hareket hizina hizlandirilir.

"Onceden durdurma tertibati": Onceden
durdurma tertibatinin hareket sinirlayici
anahtarina basildiginda vincin (veya kedi
arabasinin) dislruldigu hareket hizi.



Bakim islemlerinin yapilmasi | Hareket profilleri (ving hareket profili, kedi arabasi hareket
profili) icin gelismis parametrelerin ayarlanmasi

"Braking and accelerating" bolima:

Bu bdlim, cesitli hareket profilleri ile baglantili olarak
vincin (veya kedi arabasinin) frenleme siiresi ve
hizlanma stresi ile ilgilidir.

Hareket tahrik diizeni diistik degerlerde daha hizl,
ylksek degerlerde daha yavas frenler veya hizlanir.

Hareket profilleri, "Movement profile" sayfasinda
ayarlanabilir. Bkz. sayfa 103.

FRENLEME SURESININ VE
HIZLANMA SURESININ KISA
OLMASI NEDENIYLE TEHLIKE
Frenleme siresi veya hizlanma
suresi gok kisa oldugunda tasiyici
yap!i (6rn. bina) statigine asiri yuk
binebilir ve zarar gorebilir.

Parametreyi degistirmeden énce
ABUS Servisi'yle iletisim kurunuz.

A FRENLEME SURESININ UZUN

OLMASI NEDENIYLE TEHLIKE!
Frenleme siresi uzun oldugunda
ving (kedi arabasi), zamaninda
duramayabilir ve diger vinglere (kedi
arabalarina) garpabilir.

Frenleme siresi parametresini
degistirdikten sonra test edin.

— "Braking time": Hareket tahrik diizeninin
hareket hizindan frenlendigi siire.

Girilen siire, her zaman tip levhasi uyarinca
maksimum hareket hizindan durana kadar tam
frenleme yapilan siredir.

Buton ikinci veya birinci kademedeyken
birakildiginda hareket tahrik diizeni bu deger
ile frenler.

— "Braking time - reverse": Hareket tahrik
diizeninin ters yonde hareket ederken hareket
hizindan frenlendigi stire.

Girilen siire, her zaman tip levhasi uyarinca
maksimum hareket hizindan durana kadar tam
frenleme yapilan siredir.

Buton ikinci veya birinci kademedeyken
birakildiginda ve dogrudan karsi yén butonuna
basilip basili tutuldugunda hareket tahrik
dizeni bu deger ile frenler.
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"Acceleration time": Hareket tahrik diizeninin
hareket hizina ¢giktigi stre.

Girilen siire, her zaman tip levhasi uyarinca
dururken maksimum hareket hizina ¢gikma
suresidir.

Hareket tahrik diizeni dururken buton birinci
kademeye basildiginda veya buton ikinci
kademeye basilip basil tutuldugunda hareket
tahrik dlizeni bu degerle hizlandirilir.

Diger bolimler:

Sadece ving hareket profilinde: "Part load
crane travel ahead" ve "Part load crane travel
back": Yike bagli ving mesafesi
denetleyicisinin devreye girecegi ylik. Bkz.
"Ving hareket eksenlerinin durumunun
goruntilenmesi" Sayfa 98. Yuk, her iki hareket
yoénu icin ayri ayri ayarlanabilir.

Genel (yukten bagimsiz) ving mesafesi
denetleyicisi oldugunda buraya girilen degerin
bir dnemi yoktur.

"Building profile": Ving icin bir atdlye profili
mevcut olup olmadigini gosterir.

"LED matrix display: text speed": Nokta matris
LED gdstergesindeki yazinin akig hizi. Yazi,
dusuk degerlerde daha hizli, yiksek
degerlerde daha yavas ilerler.

Ayarlanan metin hizi dogrudan nokta matris
LED gostergesine kaydedilir, PLC'ye
kaydedilmez. O nedenle giris alani yanindaki
"Write PLC" digmesine ayrica basiimalidir.
Ayrica nokta matris LED gostergesine
kaydedilen giincel deger burada gosteriimez.

Nokta matris LED gostergesi i¢in ayarl dil
"Language" acilir menustinden segilebilir.

—B76 ve —B77 (vinci hareket ettirmek icin) veya
—B56 ve —B57 (kedi arabasini hareket ettirmek
icin) icin "Rotation direction": Atdlye profili
kontrol diizeni igin kullanilan iki adet gapraz kol
anahtarinin donis yonu. 0 ile 5 arasi rakamlar,
capraz kol anahtarlarinin anahtarlama
konumlarini belirtir. Capraz kol anahtarinda
kliguk bir oktan okunabilirler.

Capraz kol anahtari dogru yénde monte
edilmisse (yerlesim plani uyarinca monta;j,
govde altta, anahtarlama istavrozu Ustte), ving
ileri veya kedi arabasi sada hareket ettiginde
anahtarlama konumlarini azalan diizende
(5-4-3-2-1-0) devreye alir.

Capraz kol anahtari bas agag monte edilmisse
(yerlesim plani uyarinca montaj, govde ustte,
anahtarlama istavrozu altta), ving ileri veya kedi
arabasi saga hareket ettiginde anahtarlama
konumlarini artan diizende (0-1-2-3-4-5)
devreye alir.



Bakim iglemlerinin yapiimasi

STROK PROFILI IGIN GELISMIS
PARAMETRELERIN AYARLANMASI

Strok profilinin hizlanma ve frenleme sireleri ve
maksimum ve minimum hizlari, kisisel ihtiyaglar
dogrultusunda ayarlanabilir.

Bu islem adimi igin dizlistl bilgisayar veya tablet
bilgisayar Gzerinden KranOS'ye erigim gereklidir.
'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2]) kullanicisi
oturum agmis olmalidir.

STROK PROFILI ICIN
PARAMETRELERIN ACILMASI

Genel bakis: KranOS'de gezinme

'SERVICE' (Servis) kullanicisi = "Hoist" = "Hoist
profile parameter"
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=» 'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2])
kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bkz.
"KranOS’ta oturum agin ve giris yapin"
Sayfa 18.

=» Ana meniide istediginiz kaldirma tertibatini
secin (6rn. kaldirma tertibati 1).

® [stenen kaldirma tertibati ile ilgili pencere
belirir.

-> "Ayarlar" menlsiinde (l¢ yatay cubuk) "Hoist
profile parameter” lizerine tiklayin.

STROK PROFILI'ICIN
PARAMETRELERIN AYARLANMASI

® lgili ving hareket ekseni igin "Parameter”
penceresi belirir.

® (Glincel degerler gorintilenir.
=>» istediginiz degerleri ayarlayin.



Bakim iglemlerinin yapilmasi

"Speed” bélimii:
"Braking and accelerating” bélimdi:

Speed

Maximum step-less

5,4 v

Minimum step-less

Braking and accelerating

Acceleration tiqe - step-less

CERZD

Braking time - step-less Braking time - two-step

1,0 v s 1,0

Speed super precision lifting

Maximum Minimum

Braking and accelerating in super precision lifting

Braking time

1,0 v | s

Sensitivity

rapid load increase Load capacity Overload factor

Current wire length

drive 1 Hook position effective

0.0m 0.0m

Hook guidance and hook centring
Max. travel speed

Crane travel Trolley travel

Diagonal pull safety |
Max, deflection

Crane travel Trolley travel

A Check all security features after changi

"Hook guidance and hook centring" bélimui
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|
0,8 v | m/min 0,2 v | m/min 0,6
. . |
|

Strok profili igin gelismis parametrelerin ayarlanmasi

"Speed super precision lifting" ve "Braking and acceleration in

super precision lifting" bélimleri
-

Minim Brake phase

I
- fl
(o]
I/
I
I
1!

4 If

I
Acceleration time - mo{l‘l‘step Building profile

active

Brake phase
0] | m/min

I
Acceleration time ||

Measurement of hoist motor

When switching on the crane v

"Duyarli yiik artig1” bolimu
"Diagonal pull safety lock" bélimdi



Bakim iglemlerinin yapiimasi

"Speed" bolimu:

Bu bélim, cesitli hareket profilleri ile baglantili olarak
kaldirma tertibatinin maksimum ve minimum kaldirma
hizi ile ilgilidir.

Kaldirma tertibati, deger diisiik oldugunda daha yavas
kaldirir/indirir, deger yiiksek oldugunda daha hizli
kaldinir/indirir.

Hareket profilleri, "Movement profile" sayfasinda
segcilebilir. Bkz. sayfa 103.

— "Maximum step-less": Kademesiz hareket
profilinde maksimum strok hizi.

Kaldirma tertibati, buton ikinci kademeye
getirilip basih tutuldugunda maksimum bu
kaldirma hizina hizlandirilir.

Cift strok hizinda (opsiyon): Kaldirma tertibati
¢ift strok hiziyla kaldirma ve indirme iglemi
gerceklestirebiliyorsa, bu giris alanindaki deger
mimkun olan maksimum ilave kaldirma hizi
icin gegerlidir (tip levhasi uyarinca kaldirma
hizinin %100'G Gzerinde). Kaldirma hizi,
kaldirma motorunun tip levhasinda ve teknik
verilerde belirtilmistir ve burada iki katina kadar
arttirilabilir. Gergekte mimkun olan maksimum
kaldirma hiz1 (%100 Ustul), asili olan yike
baglidir ve asili olan ylike gore otomatik olarak
dusdaraldr.

— "Maximum two-step": Iki kademeli hareket
profilinde maksimum strok hizi.

Kaldirma tertibati, buton ikinci kademeye
getirilip basih tutuldugunda bu kaldirma hizina
hizlandirilir.

Cift strok hizinda (opsiyon): Kaldirma tertibat
¢ift strok hiziyla kaldirma ve indirme iglemi
gerceklestirebiliyorsa, bu giris alanindaki deger
mumkun olan maksimum ilave kaldirma hizi
icin gegerlidir (tip levhasi uyarinca kaldirma
hizinin %100'G Gzerinde). Kaldirma hizi,
kaldirma motorunun tip levhasinda ve teknik
verilerde belirtiimistir ve burada iki katina kadar
arttinlabilir. Gergekte mimkin olan maksimum
kaldirma hizi (%100 ustu), asih olan ylke
baglidir ve asili olan yilike gére otomatik olarak
dusdaraldr.

— "Minimum step-less": Kademesiz hareket
profilinde en disuk kaldirma hizi.

Buton birinci kademeye getirilip basili
tutuldugunda kaldirma tertibati bu kaldirma
hizina hizlandirilir.
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— "Minimum two-step": iki kademeli hareket
profilinde en disuk kaldirma hizi.

Buton birinci kademeye getirilip basih
tutuldugunda kaldirma tertibati bu kaldirma
hizina hizlandirilir.

— "Brake phase": Kaldirma tertibatinin fren
evresinde, kaldirma sinir anahtari devreye
girmeden hemen 6nce frenlendigi kaldirma
hizi.

"Braking and accelerating" bolima:

Bu bélim, gesitli hareket profilleri ile baglantili olarak
kaldirma tertibatinin frenleme suresi ve hizlanma
suresi ile ilgilidir.

Kaldirma tertibati tahrik diizeni diisiik degerlerde daha

hizli, yiksek degerlerde daha yavas frenler veya
hizlanir.

Hareket profilleri, "Movement profile" sayfasinda
secilebilir. Bkz. sayfa 103.

— "Braking time - step-less": Kaldirma tertibati
tahrik diizeninin kademesiz hareket profilinde
frenlendigi siire.

Girilen siire, her zaman tip levhasi uyarinca
maksimum strok hizindan durana kadar tam
frenleme yapilan siredir.

Buton ikinci veya birinci kademedeyken
birakildiginda, buton tekrar birinci kademeye
getirilene kadar kaldirma tertibati bu deger ile
frenler.

Cift strok hizinda (opsiyon): Belirtilen deger, tip
levhasi uyarinca kaldirma hizini esas alir. Cift

strok hizinda, gercgek ving igletiminde frenleme
suresi de yuke bagli olarak iki katina ¢ikar.

— "Braking time - two-step": Kaldirma tertibati
tahrik dlizeninin iki kademeli hareket profilinde
frenlendigi siire.

Girilen siire, her zaman tip levhasi uyarinca
maksimum strok hizindan durana kadar tam
frenleme yapilan siredir.

Buton ikinci veya birinci kademedeyken
birakildiginda kaldirma tertibati bu deger ile
frenler.

Cift strok hizinda (opsiyon): Belirtilen deger, tip
levhasi uyarinca kaldirma hizini esas alir. Cift

strok hizinda, gergek ving igletiminde frenleme
suresi de ylke bagli olarak iki katina gikar.

Cok kiglk bir degerle, frekans invertorli
kaldirma tertibatlarinda da kontaktér kontrolli
bir kaldirma tertibatinin frenleme davranisini
animsatan spontane bir frenleme davranigi
muimkuindar.



Bakim islemlerinin yapiimasi

"Acceleration time - step-less": Kaldirma
tertibati tahrik diizeninin kademesiz hareket
profilinde hizlandigi sure.

Girilen siire, her zaman tip levhasi uyarinca
dururken maksimum strok hizina ¢gikma
suresidir.

Kaldirma tertibati dururken buton birinci
kademeye basildiginda veya buton ikinci
kademeye basilip basili tutuldugunda kaldirma
tertibati bu degerle hizlandirilir.

Cift strok hizinda (opsiyon): Belirtilen deger, tip
levhasi uyarinca kaldirma hizini esas alir. Cift
strok hizinda, gercek ving isletiminde hizlanma
suresi de yuke bagli olarak iki katina ¢ikar.

"Acceleration time - two-step": Kaldirma
tertibati tahrik diizeninin iki kademeli hareket
profilinde hizlandigi sure.

Girilen siire, her zaman tip levhasi uyarinca
dururken maksimum strok hizina ¢gikma
suresidir.

Kaldirma tertibati dururken buton birinci
kademeye basildiginda veya buton ikinci
kademeye basilip basil tutuldugunda kaldirma
tertibati bu degerle hizlandirihr.

Cift strok hizinda (opsiyon): Belirtilen deger, tip
levhasi uyarinca kaldirma hizini esas alir. Cift

strok hizinda, gergek ving igletiminde frenleme
suresi de ylke bagli olarak iki katina gikar.

Cok kigik bir degerle, frekans invertorlu
kaldirma tertibatlarinda da kontaktér kontrolli
bir kaldirma tertibatinin hizlanma davranisini
animsatan spontane bir hizlanma davranisi
mumkundar.
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"Speed super precision lifting" ve "Braking
and acceleration in super precision lifting"
bolumleri:

Bu boélimler, kaldirma tertibatinin maksimum ve
minimum strok hizinin yani sira sliper hassas
kaldirma duiizeni fonksiyonu ile baglantili olarak
frenleme suresi ve hizlanma suresi ile ilgilidir.

Siper hassas kaldirma diizeni opsiyonu oldugunda
kaldirma tertibati oldukga dusuk bir kaldirma hizina
disurulebilir. Bu sayede ylk oldukga hassas bir
sekilde konumlandirilabilir.

Kutuplari degistirilebilir kaldirma tertibati tahrik
dizenlerinde frekans invertori aktif stiper hassas
kaldirma diizeninde yiiksek kaldirma hizi igin sargidan
dusuk kaldirma hizi igin sargiya alinir.

Tek sargili kutuplari degistirilemeyen kaldirma tertibati
tahrik diizenlerinde (6rn. GM7000.2) kaldirma
motorunun devir sayisi ayri bir mutlak deger
vericisinin frekans invertora tarafindan denetlenir ve
bu sayede ¢ok diiglik kaldirma hizlarinda bile tam tork
saglanir ve boylece ylk, fren kullanilmadan da
durdurulabilir.

Bu bélimdeki ayarlar, gercekte vingte kullanilan
teknolojiyle ilgilidir, yani hem kutup degistirmeli
kaldirma tertibati tahrik diizenlerinde stiper hassas
kaldirma duzeni hem de kutuplari degistirilemeyen
kaldirma tertibati tahrik diizenleri ile ilgilidir.

Siiper hassas kaldirma dlizeni, verici veya asili
butonlu kumanda ile agilabilir ve kapatilabilir.

Bu bélimlere girilen degerler (frenleme siresi,
maksimum hiz, minimum hiz, hizlanma suresi, fren
evresi hizi), stper hassas kaldirma diizeni, vericiden
veya asil butonlu kumandadan etkinlestirildiginde
gecerlidir.

Degerlerin anlamlar "Hiz" ve "Braking and
accelerating" bolimlerindekiyle aynidir.

Diger bolimler:

— "Sensitivity Rapid load increase": Yikiin ani
hareketle kaldirildigini saptama hassasiyeti.
Gorintllenen sayi, slreye ve 6lgllen yike
bagl olan bir esik degerdir. Sayi kiiguldikge
ABUControl, hizh yik artisina daha hassas
tepki verir. Hizl ylk artigi 6lgimua genelde
kaldirma butonuna basildiktan 50 ms sonra
gerceklesir. Hizh yuk artisi kaydedildiginde,
kaldirma tertibati diistk kaldirma hizina frenler,
disiik kaldirma hizini 2 saniye boyunca
muhafaza eder ve buton yeniden 2. kademeye
getirildiginde tekrar hizlanir.

— "Load capacity": Kaldirma tertibatinin
maksimum yuk tasima kapasitesi.



Bakim iglemlerinin yapiimasi

— "Overload factor": Asiri ylike karsi emniyet
tertibatinin devreye girdigi, maksimum yik
tasima kapasitesinin faktori (birkag katt).

— "Measurement of hoist motor": Burada, ving
devreye alindiginda kaldirma motorunun
elektrikli olarak élciimlenip 6l¢ciimlenmeyecegi
ayarlanir. Olgiimleme sirasinda kaldirma
motorunun belirli elektriksel degerleri bir test
akimiyla kontrol edilir, devreye alma sirasinda
ving ilk calistirildiginda elde edilen dlgiim
sonuglariyla karsilastirilir ve frekans invertora
buna gore ayarlanir. Bu sekilde, frekans
invertori, calisma sirasinda kaldirma
motorunun termal durumunu hesaba katabilir.
Normalde vincin devreye alinmasi sirasindaki
Olgclim islevi etkindir. Daha eski frekans
invertorlerinde (ATV32) dlglimin devre disi
birakilimasi ve frekans invertoriiniin yeniden
parametrelenmesi gerekebilir.

— "Current wire length Drive 1": Glincel olarak
halat tamburundan halat ucu baglanti
noktasina kadar agilan tim halatin uzunlugu.

ikiz kaldirma tertibati oldugunda: Ayrica
"Current wire length Drive 2". Bu durumda
goruntilenen deger, o anda halat tamburundan
dengeleyici halat makarasina (halatli palanga
Ust kismindaki veya alt palangadaki orta avara
kasnagina) kadar agilan halatin uzunlugudur.

— "Hook position effective": Halat uzunlugu
bazinda kanca pozisyonu (Halat tamburunun
ortasi ile alt palanga avara kasnaginin ortasi
arasindaki mesafe). Bu baglamda halat donam
sayisi ve ikiz kaldirma tertibatlarinda iki halat
tamburu dikkate alinir.

YALNIZCA KONTAKTOR
KONTROLLU KALDIRMA
TERTIBATINDA

"Speed", "Braking and accelerating", "Speed super
precision lifting", "Braking and accelerating in super
prcision lifting" bolimleri ve "Measurement of hoist

motor" se¢im alani KranOS'de gortntulenir, ancak

girilen degerler degerlendiriimez.

Kontaktor kontrolll bir kaldirma tertibatinda
kaldirma motorunun yavas ve hizl sargisi
kontaktorler ile anahtarlanmaktadir. Hiz, frenleme
slresi ve hizlanma siresi ise kaldirma motorunun
fiziksel 6zelliklerine gére belirlenir ve bir frekans
invertorl tarafindan ayarlanmaz.
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"Hook guidance and hook centring" bolima

— "Max. travel speed": Buradan ving hareketinin
ve kedi arabasi hareketinin maksimum hareket
hizinin aktif kanca kilavuzunda ve kanca
merkezlemesinde ne kadar yiiksek olacagi
ayarlanir.

"Diagonal pull safety lock" bolimu:

— "Max. deflection": Buradan ving hareketinde ve
kedi arabasi hareketinde halatin maksimum
sapmasinin (derece olarak) ne kadar yuksek
olacagi ayarlanir. Bu deger asllirsa ya tiim ving
ya da sadece kaldirma hareketi durur.

Diyagonal cekme emniyeti ancak ving bir agl
Olger ile donatiimissa ve kalibrasyon
tamamlanmigsa mevcut olur (bakiniz "Agi Olger
kalibrasyonu" sayfa 63).



Bakim iglemlerinin yapiimasi

SALLANMAYI SONUMLEME
TERTIBATININ ETKINLESTIRILMESI
VE DEVRE DISI BIRAKILMASI

Sallanmayi sénimleme tertibatinin dogru galismasi
igin kaldirma takiminin uzunlugu dogru ayarlanmig
olmalidir.

Sallanmayi sénimleme tertibatini agma, kapatma ve
ayarlama islemi konforlu ve hizl bir sekilde
ABURemote vericisi Uzerinden gerceklestirilebilir.
Bakiniz "ABURemote" el kitabi.

Sallanmayi énleme tertibati, alternatif olarak KranOS
Uzerinden agilabilir, kapatilabilir ve ayarlanabilir.
Sallanmayi 6nleme tertibati, KranOS Uizerinden
aciimissa yine oradan kapatiimaldir. KranOS'deki
ayar, ABURemote vericisinden bagimsizdir ve burada
gorintilenmez.

Bu iglem adimi igin diziistl bilgisayar veya tablet
bilgisayar Gzerinden KranOS'ye erigim gereklidir.
'SERVICE!' (Servis) (Kullanici diizeyi [2]) kullanicisi
oturum agmig olmalidir.

Sallanmayi s6nimleme tertibatinin etkinlestirilmesi ve devre

disi birakilmasi

SALLANMAY| SONUMLEME
TERTIBATININ ACILMASI

Genel bakis: KranOS'de gezinme

'SERVICE' (Servis) kullanicisi - "Hoist" - "Hoist
profile parameter" - "Sway control parameter”

=» 'SERVICE' (Servis) (Kullanici dizeyi [2])

kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bkz.
"KranOS'’ta oturum agin ve giris yapin"
Sayfa 18.

Ana menude istediginiz kaldirma tertibatini
segin (Orn. kaldirma tertibati 1).

® stenen kaldirma tertibati ile ilgili pencere
belirir.

"Ayarlar" menusunde (U¢ yatay gubuk) "Hoist
profile parameter" menu 6gesine tiklayin.

® "Hoist profile parameter" penceresi belirir.

->

"Ayarlar" menlstnde (l¢ yatay ¢cubuk) "Sway
control parameter" meni 6gesine tiklayin.

SALLANMAY| SONUMLEME TERTIBATININ AYARLANMASI VE ETKINLESTIRILMESI

< a\/l_” Sway control parameter

H Hoist1 / Hoistp

Hook position effective
with lifting tackle

0,0

/ Sway control parameter

Lifting tackle

"Lifting tackle" giris alani

(@ Read PLC

Value range

Entervalue between 0.0 and 9.9

Sway con

«@ Sway control activated

"Sway control etkinlestirme/devre disi birakma" salteri

® "Sway control parameter" penceresi belirir.

Kaldirma takiminin uzunlugunu girin:
->

"Lifting tackle" giris alanina yik kancasi ve
yukun agirlik noktasi arasindaki mesafeyi girin.
Boylece kaldirma takiminin uzunlugu dikkate
ahnir.

El kitabindaki "ABUS telsizle kumanda
ABURemote" bolimiine bakiniz.

=»  "Write PLC" digmesine tiklayin.

118

Only for single trolley v

A Sway control only affects single hoists.

"Write PLC" diigmesi

Sallanmayi sénimleme tertibatinin devreye
alinmast:

->

® Salterin arka plani yesil olur.

"Sway control" salterine tiklayin.

® Sallanmayi sGnimleme tertibati simdi
etkinlegtirilmigtir.

Sallanmayi sénimleme tertibatinin devre
disi birakilmasi:

>

® Salterin arka plani artik yesil olmaz.

"Sway control" salterine tiklayin.

® Sallanmayi sdnimleme tertibati simdi devre
digi birakilmigtir.



Bakim iglemlerinin yapiimasi
tertibatinin serbest birakilmasi

BIRDEN FAZLA KEDI ARABASI ICIN
SALLANMAYI SONUMLEME
TERTIBATININ SERBEST
BIRAKILMASI

Sallanmayi sonimleme tertibati simdilik sadece tek bir
kaldirma tertibati oldugunda veya ayri kumandaya
sahip birden fazla kedi arabali bir vingte, o anda
kullaniimayan kedi arabasi park pozisyonunda
oldugunda calisir (kaldirma Ust konum sinirlayicisina
yuk kancasi ile hareket edilmistir).

Birden fazla kedi arabasi birlikte isletilirken veya
tandem isletiminde sallanmayi s6niimleme tertibati
ayrica serbest birakilmalidir.

Bu iglem adimi igin diziistl bilgisayar veya tablet
bilgisayar lzerinden KranOS'ye erisim gereklidir.
'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2]) kullanicisi
oturum agmis olmalidir.

SALLANMAY| SONUMLEME
TERTIBATININ ACILMASI

Genel bakis: KranOS'de gezinme

'SERVICE' (Servis) kullanicisi = "Hoist" = "Hoist
profile parameter" - "Sway control parameter"”

=» 'SERVICE' (Servis) (Kullanici dizeyi [2])

kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bkz.
"KranOS'’ta oturum agin ve giris yapin"
Sayfa 18.

Ana menude istediginiz kaldirma tertibatini
segin (Orn. kaldirma tertibati 1).

® stenen kaldirma tertibati ile ilgili pencere

belirir.
-> "Ayarlar" menlsiinde (l¢ yatay ¢cubuk) "Hoist
profile parameter" menil 6gesine tiklayin.
® "Hoist profile parameter" penceresi belirir.
-> "Ayarlar" menusunde (U¢ yatay gubuk) "Sway

control parameter" meni 6desine tiklayin.

119

Birden fazla kedi arabasi i¢in sallanmayi sénimleme

MUNFERIT BIR KEDI ARABASI VEYA
BIRDEN FAZLA KEDI ARABASI ICIN
SALLANMAY| SONUMLEME
TERTIBATININ SERBEST
BIRAKILMASI

"Sway control available”
acilir mendsu

Sway control available

Only for single trolley ~

| Only for single trolley

Single and multiple trolleys (joint operation)

A Sway control only affects single hoists.

® "Sway control parameter" penceresi belirir.

Sallanmayi sénimleme tertibatinin serbest
birakilmasi:

— "Only for single trolley": Sallanmayi séniimleme
tertibati sadece tek bir kaldirma tertibati
oldugunda veya ayri kumandaya sahip birden
fazla kedi arabali bir vingte, 0 anda
kullaniimayan kedi arabasi park pozisyonunda
oldugunda etkinlestirilebilir (kaldirma Ust
konum sinirlayicisina yiik kancasi ile hareket
edilmistir).

— "Single and multiple trolleys (joint operation)":
Sallanmayi sonimleme tertibati sadece tek bir
kaldirma tertibati oldugunda, ayri kumandaya
sahip birden fazla kedi arabali bir vingte veya
birlikte isletimde ve tandem isletiminde iki ving
oldugunda etkinlestirilebilir.



Bakim islemlerinin yapiimasi

Sallanmayi sénimleme tertibati hesaplamasi, birden
fazla kedi arabasi birlikte igletilirken veya tandem
isletiminde sadece, ving operatéru tarafindan bu
kosullar dikkate alindiginda dogru calisir:

— Vincin ve kedi arabasinin Griin modeli ve rin
blyUkIigu ayni olmalidir.

— YUk dogru baglanmalidir:
Kanca pozisyonu

\

|

Kaldirma takiminin Ayni yapida ylik
uzunlugu
Ayni yapiya sahip ortak yik, kanca pozisyonu
ile kaldirma takiminin uzunlugu toplandiginda
ayni toplam uzunlugu verecek sekilde askiya
baglanmalidir.

Birden fazla kedi arabasi igin sallanmayi sénimleme
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tertibatinin serbest birakilmasi

Kanca pozisyonu

\

Kaldirma takiminin Agirlik merkezine
uzunlugu mesafe
Ayni yapida olmayan ortak yiik, kanca
pozisyonu, kaldirma takiminin uzunlugu ve
adirlik merkezine mesafe toplandiginda ayni
toplam uzunlugu verecek sekilde askiya
baglanmalidir.

Kaldirma takiminin uzunlugu girilmelidir:

Birden fazla kedi arabasi birlikte isletilirken kedi
arabasi 1'in kaldirma takiminin uzunlugu
girilmelidir.

Tandem isletimde birinci vincin kaldirma
takiminin uzunlugu girilmelidir. Birinci vincin IP
adresi 192.168.1.1'dir



Bakim iglemlerinin yapiimasi
ayarlanmasi

KANCA ASISTANININ (KANCA
KILAVUZU VE KANCA
MERKEZLEMESI) AYARLANMASI

Kanca kilavuzu ile yik kancasi elle yuratulebilir. Yuk
kancasinin saptirildigi veya gekildigi ydne dogru hem
ving hem de kedi arabasi hareket eder. Kanca
merkezlemesi iglevi ile yik baglandiginda "lift" islemi
sirasinda yUk kancasi otomatik olarak yikin izerinde
dikey olarak hizalanir. Béylece yukin diyagonal
cekilmesi engellenir. Sabit noktali traversteki veya
kedi arabasi gatki cergcevesindeki agi dlger halatin
sapmasini dlger.

Kanca merkezlemesi yardimci bir iglevdir. Bunun
sorumlulugu ving operatérindedir. Ving operatori
yukin diyagonal gekme ile kaldirimamasina dikkat
etmelidir.

Genel bakig: KranOS'de gezinme

'SERVICE!' kullanicisi = "Movement profile"

>

'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2])
kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bkz.
"KranOS’ta oturum agin ve giris yapin"
Sayfa 18.

"Ayarlar" menlsitnde (l¢ yatay ¢cubuk)
"Movement profile" meni 6desine tiklayin.

® "Movement profile" pencere menusu belirir.
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Kanca asistaninin (kanca kilavuzu ve kanca merkezlemesi)

KANCA KILAVUZUNUN/KANCA
MERKEZLEMESININ
ETKINLESTIRILMESI/DEVRE DISI
BIRAKILMASI

Hook guidance and hook centring

@ activated
2

"Hook guidance and hook
centring" salterini
etkinlestirme/devre digi
birakma

"Hook guidance and hook centring" salteri ile
islevi etkinlestirin ya da devre digi birakin.

® Salterin arka plani kirmizi olur.



Bakim islemlerinin yapiimasi | Kanca asistaninin (kanca kilavuzu ve kanca merkezlemesi)
ayarlanmasi

"Hook guidance and hook centring” salterini etkinlestirme/devre Kanca kilavuzu
disi birakma kanca merkezlemesi hassasiyeti

rmook centring

Hook guidance and hook centring sensitivity

Crane travel Trolley travel on trolley 1 Trolley travel on trolley 2

normal normal normal

very low
Lifting speed factor during hook centring
low

normal Hoist 2

high 15
very high

Value range

() Read PLC @'W”E'—EJ:Q;: Enter value between 0.5 and 3.0

Kanca merkezlemesinde kaldirma hizi faktérii "Write PLC" diigmesi

KALDIRMA HIZI FAKTORUNUN
HASSASIYET AYARI AYARLANMASI

Kaldirma hizi faktori tzerinden kaldirma tertibatinin
etkin kanca merkezlemesi ile ne kadar hizli kalkacagi
ayarlanabilir. Girilen deger 0,5 ve 3,0 arasinda
olmalidir.

-> iigili acilir menii Gizerinden vinci hareket ettirme
kedi arabasini hareket ettirme icin kanca
asistani hassasiyetini ayarlayin.

=» "Write PLC" digmesine tiklayin ve
parametrelerin KranOS'a alindigindan emin
olun. -> ilgili kaldirma tertibatinin "Lifting speed factor
during hook centring" icin giris alanina tiklayin.

=>» istediginiz degeri girin.
Deger 1, tam olarak fren evresinin kaldirma
hizina karsilik gelir. 1 altindaki degerlerde
kaldirma hizi, ayarli fren evresinden daha
yavas olur. 1 Gzerrindeki degerlerde kaldirma
hizi, fren evresinden daha hizl olur. Ayrica
bakiniz "Strok profili icin gelismis
parametrelerin ayarlanmasi” sayfa 113.

=» "Write PLC" diigmesine tiklayin.
® Deger kaydedildi.

Cok yuksek ayarlanmis bir faktérde yik, kedi arabasi
yukun tzerine merkezlenmeden once kaldirilabilir. Bu
da yukun sallanmasina neden olabilir.
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Bakim islemlerinin yapiimasi | Konumlandirma kumandasi noktalarinin uyarlanmasi

KONUMLANDIRMA KUMANDASI
NOKTALARININ UYARLANMASI

KranOS'ta, daha dnce ABURemote ile Teach-in
fonksiyonunda kaydedilmis konumlandirma
kumandasi noktalari sonradan tek tek diizenlenebilir.
"ABUControl'da konumlandirma kumandasi: Tek

noktalarin tanitilmasi” ABURemote el kitabina bakiniz.

Lineer konumlandirma kumandasi LIN ve manuel
konumlandirma kumandasi i¢in sonradan uyarlama
yapmak mimkindir. Noktadan noktaya PTP
konumlandirma kumandasinda ise bu mimkin
degildir, clinki rota icindeki noktalar degistirilemez.

Lineer konumlandirma kumandasi LIN ve manuel
konumlandirma kumandasi igin toplamda 127 konum
olusturulabilir.

Bu islem adimi icin dizlstu bilgisayar veya tablet
bilgisayar Gizerinden KranOS'ye erisim gereklidir.
'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2]) kullanicisi
oturum agmis olmalidir.

Tolerance preset

0

Calculate length of the crane track

=»  Vinci miimkiin oldugunca holln ortasina sirtin.

=» "Calculate length of the crane track"
digmesine tiklayin.

® Ving yuriime yolu uzunlugu hesaplanip
kaydedilir.

Mesafe sensorlerinde: Ving yuriime yolu
boyunca her iki yénde 6lgiilen mesafe senséri
degerleri toplanir.

Mutlak deger 6lciim sisteminde: Vincin 6lgim
sistemi boyunca mutlak degeri kaydedilir.

Birden fazla 6rtisen mutlak deger dlgiim
sisteminde: Vincin mutlak degeri kaydedilir ve
iki mutlak ddeg@er 6lgim sisteminin ortiisen
alani ¢ikarihr.

Ving ylrime yolu uzunlugunun
hesaplanmasi:

Konumlandirma kumandasi i¢in konumlar
olusturabilmek igin ving ylriime yolunun uzunlugu
bilinmelidir. Bu bilinmiyorsa KranOS'ta ving yurime
yolu uzunlugu hesaplanabilir.

Ving yurime yolu 262 m'lik bir uzunlugu asarsa da
ving yuriime yolu uzunlugu hesaplanmalidir.

Genel bakis: KranOS'de gezinme

'SERVICE' (Servis) kullanicisi - "Positioning
control"

=» 'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2])
kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bkz.
"KranOS'’ta oturum agin ve giris yapin"
Sayfa 18.

-> Baslangi¢ penceresinde: "Ayarlar" menisiinde
(Ug yatay gubuk) "Positioning control" menu
Ogesine tiklayin.

® "Positioning control" penceresi gdsterilir.

(¥) Read PLC (%) Write PLC

"Calculate length of the crane track” diigmesi



Bakim igslemlerinin yapiimasi | Konumlandirma kumandasi noktalarinin uyarlanmasi

TOLERASIN AYARLANMASI

Konumlandirma kumandasinin minferit konumlarla
ilgili toleransi KranOS'ta ayarlanabilir. Boylece, yuk
kancasinin konumlara yaklagirken tanitiimig
konumlardan ne kadar sapabilecegi belirlenir. Yeni bir
konum olusturuldugunda, daha énce genel olarak
gecerli olan deger KranOS tarafindan otomatik olarak
devralnir.

Genel bakis: KranOS'de gezinme

'SERVICE' (Servis) kullanicisi - "Positioning
control"

"Write PLC"

"Tolerance preset" alani digmesi

Tolerance preset

Value range

Enter value between 0 and 1000

=» 'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2])
kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bkz.
"KranOS'’ta oturum agin ve giris yapin"
Sayfa 18.

Baslangic penceresinde: "Ayarlar" menisinde
(Uc yatay gubuk) "Positioning control" menu
ogesine tiklayin.

"Tolerance preset" alanina istediginiz degeri
girin.

Girilen tolerans en az 10 mm olmalidir. Daha
dusik degerlerde ving konuma gereginden
fazla hassasiyetle yaklasir ve ayarlanan
noktayi dogrudan asabilir; bu da vincin ilgili
konumda sarsintili hareket etmesine neden
olabilir.
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Bakim islemlerinin yapilmasi | Konumlandirma kumandasi noktalarinin uyarlanmasi

KONUM OLUSTURMA/DUZENLEME

"Saved positions of the positioning control” giris alani "Teach-in position" diigmesi

Positioning control

Hoist 1

Select position _ Trolley

Teach-in/éosition

Tolerance Hook position for travel release

0 v | % J o000

@ Align crane axes

"Align crane axes" salteri "Write PLC" diigmesi

=» Kaldirma tertibatini ve konumu segin.

® Segcilen kaldirma tertibatlarinin giris alanlarinin "Speed" igin deger girildiginde tim hizlar, hem ving ve
arka plani beyazdir. Sadece bu alanlarda kedi arabasi surisu igin slrus ve fren hizlari hem de
degerler uyarlanabilir. kaldirma tertibatinin kaldirma ve indirme hizi

=» Konum degerlerinin olusturun ya da uyarlayin. konumlandirmada degistirilir.

veya
"Teach-in position" diigmesine tiklayin.

® Vincin, kedi arabasinin ve kaldirma tertibatinin
konumunun gtincel degerleri géstergeye
devralinir.

Degistirilen degerler turuncu bir gcergeve ile
vurgulanir.

=» "Write PLC" digmesine tiklayin.
Degerler kaydedildi.
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ATOLYE PROFILI KONTROL DUZENI
NOKTALARININ OLUSTURULMASI

Ving konumu Gzerindeki atdlye profili kontrol
dizeninde engellerin her bir noktasi KranOS'ta
olusturulabilir ya da uyarlanabilir. Capraz kol anahtarli
atolye profili kontrol diizeni igin bu mimkin degildir.
Oradan engeller sadece ABUS aracilidiyla
uyarlanabilir. Bakiniz "ABUS Servisi" Sayfa 152.

Bu iglem adimi igin diziistl bilgisayar veya tablet
bilgisayar izerinden KranOS'ye erigim gereklidir.
'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2]) kullanicisi
oturum agmis olmalidir.

Genel bakis: KranOS'de gezinme

'SERVICE' (Servis) kullanicisi = "Movement
profile" = "Building profile (via crane position)"

=» 'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2])

kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bkz.
"KranOS’ta oturum agin ve giris yapin"
Sayfa 18.

Baslangi¢ penceresinde: "Ayarlar" menisiinde
(Ug¢ yatay gubuk) "Movement profile" ment
Ogesine tiklayin.

Hareket profilinde: "Ayarlar" mendstinde (li¢
yatay gubuk) "Building profile (via crane
position)" meni 6Jesine tiklayin.
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Atdlye profili kontrol dizeni noktalarinin olusturulmasi

ENGELIN YENIDEN OLUSTURULMASI

Bir engel, iki kdse noktasiyla tanimlanan dikdértgen
prizma seklinde gosterilir. Kdse noktalarindan biri
asagida/6nde/solda, digeri ise
yukarida/arkada/sagdadir.

Bir engel daha karmasiksa, birden fazla dikdortgenler
prizmasindan olusturulabilir ve her biri belirtilen iki
kose noktasi lizerinden tanimlanabilir. Olgiim sistemi
toleransinin dengelenmesi icin dikdortgen prizmalar
birbiriyle gakismalidir.

"Create new obstacle"
digmesi
"Create new obstacle" digmesine tiklayin.

Sagda glincel konuma genel bakis ve engel
icin giris alanlari gosterilir.



Bakim islemlerinin yapiimasi | Atdlye profili kontrol diizeni noktalarinin olusturulmasi

Alt/dn/sol késenin kaydedilmesi:

Glincel konum "Adopt current position" diigmesi

Building profile (crane position recording using distance sensor)

Hoist 1
A Note: h-in mode activated. The building profile control is byphssed.

Select obstacle [ ]
Current position
i

Crane Trolley 1 Hoist 1

.. Aktuelle Position
(Neues Hindernis) o ) g iibernehmen

Corner at bottom/front/left

{10 il | ‘ O'd : > i
Enter value between 0.0 and =

"Corner at bottom/front/left" giris alanlari "Write PLC" diigmesi
=» Yada "Adopt current position" digmesine =» "Write PLC" digmesine tiklayin.
tiklayin. ® Al/dn/sol kose kaydedildi ve iist/arka/sag kose
Veya icin giris alanlari gdsterilir.

Girig alanlarina alt/6n/sol icin degerleri girin.

Ust/arka/sag késenin kaydedilmesi:

Engel olusturmanin iptal edilmesi

Hoist 1
A Note: Teach-in mode activated. The building profile control is bypassed.

Select obstacle
Current position

Crane Trolley 1 Hoist 1 "
i Aktuelle Position
— ! . a®
(Neues Hindernis) U ibernehmen
Corner at bottom/front/left

50m

Corner at top/rear/right

10 vimll 2 v im il o2 vim
N R A
Enter value between 0.0 and 0.59

"Corner at top/rear/right" giris alanlari "Write PLC" diigmesi
=» Yada "Adopt current position" salterine basin. =» "Write PLC" digmesine tiklayin.
Veya ® Engel kaydedildi ve siitunun solunda gosterilir.

Giris alanlarina ust/arka/sag kose icin degerleri
girin.

Engel ancak ving yeniden galistirildiktan sonra
kaydedilip olusturulur.

127
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ENGELI KOPYALAMA, UYARLAMA YA
DA SILME

Bir engeli kopyalamak, uyarlamak veya silmek igin
Oncesinde bir engel olusturulmus olmalidir. Bakiniz
"Atolye profili kontrol diizeni noktalarinin
olusturulmasi" Sayfa 126.

=» Kaldirma tertibatini segin.
-> Engeli segin.

® Engellerin deg@erleri gosterilir.

"Copy obstacle" diigmesi "Delete obstacle" diigmesi

(O Copy-dbstacle I Delets obstacle

Current position

Crane Trolley 1
0.0m 0.0m

Taught-in corners (bottom/front/left and top/rear/right) of the obstacle

Crane Trolley 1 Hoist 1

Travel profile Part load
Standard
| Standard
All axes at slow travel speed

Hoist fast, crane travel and trolley fravel slow 3
Fast travel speed® Intermediate stop

Hoist and crane travel fast, trolley[travel slow ‘

A Anderungen werden erst nac ‘Ln Neustart des Krans wirksam. (t) Write PLC

Hareket profili secimi i¢in acilir meni Kismi yiik giris alani
Engeli kopyalama: Engelin uyarlanmasi:
-> "Copy obstacle" digmesine tiklayin. =» Tanitilan kdse degerlerini uyarlayin.
=» Gerekirse engeli uyarlayin. =>» Gerekirse acilir mentden hareket profilini
segin.

=>» Gerekirse kismi yuku girin.
Engelin silinmesi:
=» "Delete obstacle" digmesine tiklayin.
® Engelsilindi.

® Digmeye tiklandiginda engel dogrudan silinir!
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Engeli baypas etme se¢imi

aught-in corners (bottom/front/left an

Crane Trolley 1

5,0

Standard

Bypass obstacle

Slow travel speed Part load

op/rear/right) of the obstacle

A Anderungen werden erst nach Neustart des Krans wirksam.

>

Eger bir engel baypas edilecekse:
llgili se¢im alanina tiklayin ve baypas edilecek
katilimciyi segin.

>

® Engel uyarlandi.

"Write PLC" digmesine tiklayin.

ATOLYE PROFILI KONTROL DUZENI
ICIN TOLERANSIN AYARLANMASI

Atolye profili kontrol diizeninini engellerin kdse
noktalarina iligkin toleransi her engel igin ayri ayri
girilebilir. Yeni bir engel olusturuldugunda, daha 6nce
genel olarak gegerli olan deger KranOS tarafindan
otomatik olarak devralinir.

Genel bakis: KranOS'de gezinme

'SERVICE' (Servis) kullanicisi = "Movement
profile" - "Building profile (via crane position)"

=» 'SERVICE' (Servis) (Kullanici dizeyi [2])

kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bkz.
"KranOS'’ta oturum agin ve giris yapin"
Sayfa 18.

Baslangi¢ penceresinde: "Ayarlar" menisiinde
(Ug¢ yatay gubuk) "Movement profile" ment
Ogesine tiklayin.

Hareket profilinde: "Ayarlar" mendstnde (li¢
yatay cubuk) "Building profile (via crane
position)" menl 6gesine tiklayin.
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Atdlye profili kontrol dizeni igin toleransin ayarlanmasi

Fast travel speed

Bypass limit switch
Bypass limit switch (TM3) W | m
Key 1

Key 2

Key 2 (TM3)
Reserve 1
Reserve 2

Reserve 3

"Write PLC" diigmesi

YUKE BAGLI VING MESAFESI
DENETLEYICISININ AYARLANMASI

Yike bagh ving mesafesi denetleyicisi oldugunda, bir
karsi vince gbre ayarlanan mesafenin altina
disildigunde ve ayni zamanda ayarlanan degerin
Uzerinde bir yik tasindiginda ving frenlenir ve durur.

— Ving mesafesi denetleyicisinin anahtarlama
konumlarinin okunmasi: Bkz. "Ving hareket
eksenlerinin durumunun goérintilenmesi"
Sayfa 98.

— Karsl vingten gelen sinyal aktarimi alicisinin
anahtarlama konumunun gérintilenmesi: Bkz.
"Ving hareket eksenlerinin durumunun
gorintilenmesi" Sayfa 98.

— Yike bagl ving mesafesi denetleyicisinin
devreye girecegi yikin ayarlanmasi: Bkz.
"Hareket profilleri (ving hareket profili, kedi
arabasi hareket profili) i¢in gelismis
parametrelerin ayarlanmasi" sayfa 110.



Bakim iglemlerinin yapiimasi

EK PLC DIYAGNOZUNUN
GORUNTULENMESI

ABUControl'daki ek PLC (izerinden misteriye 6zgl
Ozel iglevsel veya ABUControl'un pargasi olmayan
Ozel iglevler uygulanabilir. Bunlar ABUS'ta siparise
0zgl olarak gelistirilir, programlanir ve sunulur. Bu
Ozel iglevlere yonelik yazihm, ABUControl'lin ek
PLC'sinde bagimsiz olarak galisir ve
standartlastiriimis bir arayiiz Gizerinden ABUControl'e
baglanir.

Ozel islevler aracihigiyla érnegin zahmetli yiik baglama
aracl, engel algilama diizeni veya etkinlestirmeler
Uglincu sistemler tarafindan kontrol edilir.

KranOS'taki bu sayfada, ek PLC'nin 6zel iglevi
tarafindan mevcut durumda hangi ving hareket
ekseninin (ving hareketi, kedi araba hareketi,
kaldirmal/indirme) hangi hizda etkinlestirildigi gosterilir.
Boylece ek PLC'nin vincin dlzenli islevleri Gizerinde
hangi etkiye sahip oldugu ya da bunun o anda kilitli
veya kisith olup olmadidi kontrol edilebilir.

Genel bakis: KranOS'de gezinme

'SERVICE' (Servis) kullanicisi = "PLC diagnosis"
- "Additional PLC diagnosis"

=» 'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2])
kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bakiniz
"KranOS'’ta oturum agin ve giris yapin"

Sayfa 18.

Baslangi¢ penceresinde: "Ayarlar" menisiinde
(Ug¢ yatay gubuk) "PLC diagnosis" meni
Ogdesine tiklayin.

Hareket profilinde: "Ayarlar" mendsiinde (li¢
yatak ¢ubuk) "Additional PLC diagnosis" meni
o0gesine tiklayin.
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Ek PLC diyagnozunun goérintilenmesi



Bakim islemlerinin yapiimasi | Ek PLC diyagnozunun goérintilenmesi

EK PLC'NIN ETKINLESTIRMELERININ OKUNMASI

¢ Additional PLC diagnosis

/ Additional PLC diagnosis

Release signal of additional PLC

Crane travel back (low Crane travel back (high
speed) speed)

Trolley travel, left
(low speed)

Trolley travel, left
{high speed)
Crane travel forward (low Crane travel forward
speed) (high speed)

Trolley travel, right
(low speed)

Trolley travel, right
(high speed)

Lift Lift Lower Lower

(slow lifting speed) (fast lifting speed) (slow lifting speed) (fast lifting speed)

Crane travel Trolley travel

(minimum travel speed)

Lift/lower

Tand, ti
(minimum lifting speed) angem oporation

(minimum travel speed)

Trolley travel, trolley 1 Trolley travel, trolley 2 Trolley travel, trolley 3 Emergency stop

Lift/lower hoist 1 Lift/lower hoist 2 Lift/lower hoist 3

General error Operating mode

0

Renklerin anlami:

Mavi: Ek PLC araciliiyla etkinlestirme
verilmedi. llgili islev béylece ABUControl'de
kilitlidir.

Yesil: Mavi: Ek PLC araciligiyla etkinlestirme

verildi. iigili islev béylece ABUControl'de
etkinlestirildi ve kullanilabilir.

islev alanlari:

"Minimum, yavas ve yuksek hareket hizinda
ileri/geri ving hareketi": Ek PLC program
akigina gore ving hareketini ilgili hizda
kilitleyebilir ya da etkinlestirebilir. Onay
verildiyse ving ilgili yonde hareket ettirilebilir.

"Minimum, yavas ve yiksek hareket hizinda
sol/sag ving hareketi": Ek PLC program akisina
gore kedi arabasi hareketini ilgili hizda
kilitleyebilir ya da etkinlestirebilir. Onay
verildiyse kedi arabasi ilgili ydnde hareket
ettirilebilir.

"Minimum, yavas ve yuksek kaldirma hizinda
kaldirma/indirme": Ek PLC program akisina
gore kaldirma hareketini ilgili hizda kilitleyebilir
ya da etkinlestirebilir. Onay verildiyse kaldirma
tertibati kalkabilir ya da inebilir. Segili olan
glincel kedi arabasi ile ilgilidir.
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() Write PLC

"Kedi arabasi hareketi kedi arabasi 1, 2 ya da
3" Ek PLC program akisina gore kedi arabasi
hareketini belirtilen kedi arabasi igin kilitleyebilir
ya da etkinlestirebilir. Onay verildiyse kedi
arabasi hareket ettirilebilir. Segili olan glincel
kedi arabasindan bagimsiz olarak belirtilen
kedi arabasi ile ilgilidir.

"Kaldirma tertibati 1, 2 yada 3
kaldirmal/indirme": EK PLC program akisina
gore belirtilen kaldirma tertibatini kilitleyebilir ya
da etkinlestirebilir. Onay verildiyse belirtilen
kaldirma tertibati kalkabilir/inebilir. Segili olan
guincel kedi arabasindan bagimsiz olarak
belirtilen kaldirma tertibati ile ilgilidir.

"Acil Durdurma": Ek PLC program akigina gére
acil durdurmayi kilitleyebilir ya da
etkinlestirebilir. Onay verildiyse ving
calistinlabilir. Acil durdurma bu ek PLC
tarafindan kilitlendiyse acil durdurma tim ving
icin gegerlidir.

"Tandem isletim": Ek PLC program akisina
gbre tandem isletimi kilitleyebilir ya da
etkinlestirebilir. Onay verildiyse gerektiginde
tandem igletimi kullanilabilir. Tandem igletimi
ek PLC tarafindan kilitlendiyse tandem igletimi
etkinlestirilemez.



Bakim islemlerinin yapiimasi

EK PLC HATALARI VE ISLETIM
TURLERININ KULLANILMASI

"General error": Burada ek PLC'nin bir hata
kodu gésterilir. Ilgili hata kodunun ne anlama
geldigi ek PLC'nin program akisina baghdir.
Hata kodlar migteriye 6zgu 6zel islevin el
kitabinda agiklanmistir.

"Operating mode": Burada belirtilen numara ile
bir isletim tarG ayarlanip ek PLC'ye aktarilabilir.
ilgili isletim tiir(iniin ne anlama geldigi ek
PLC'nin program akisina bagldir. Isletim tirleri
musteriye 6zgu Ozel iglevin el kitabinda
aciklanmigtir.

YUK KOLEKTIFI PELLEGI ICIN
BASLANGIC DEGERI GIRILMESI

Arizali bir PLC degistirilirken tiketilen tam yukle
calisma saatleri, ylk kolektifi belle§inden okunmali ve
yeni PLC takildiktan sonra yik kolektifi belleginin yeni
baslangi¢ degeri olarak girilmelidir.

Bu iglem adimi igin diziistl bilgisayar veya tablet
bilgisayar izerinden KranOS'ye erigim gereklidir.
'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2]) kullanicisi
oturum agmis olmalidir.

YUK KOLEKTIFI BELLEGININ
ACILMASI

Genel bakig: KranOS'de gezinme

'SERVICE' (Servis) kullanicisi = "Hoist" - "Hoist
calibration"

>

'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2])
kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bkz.
"KranOS'’ta oturum agin ve giris yapin"
Sayfa 18.

Ana mentide istediginiz kaldirma tertibatini
segin (Orn. kaldirma tertibati 1).

>

® stenen kaldirma tertibati ile ilgili pencere

belirir.
->

"Ayarlar" menusunde (sari zemin Uzerinde
¢ark) "Hoist calibration" meni 6gesine tiklayin.

Yuk

kolektifi bellegi icin baslangi¢ degeri girilmesi

YUK KOLEKTIFI BELLEGININ
OKUNMASI

Load population
r

recorde

"Consumed value" metin

alani
® "Hoist calibration" penceresi belirir.
= "Load population recorder" satirinda

"Consumed value" metin alanindaki degeri not
edin.

YUK KOLEKTIFI BELLEGININ
AKTARILMASI

Yeni PLC'de:

Load population

recorder

"Start value" giris alani

"Load population recorder" satirinda daha 6nce
not ettiginiz degeri "Start value" giris alanina
girin.

"Write PLC" digmesine tiklayin.
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Bakim iglemlerinin yapiimasi

PLC DIYAGNOZUNUN SURUM
BILGILERI ILE BIRLIKTE
GORUNTULENMESI

Hatalar1 analiz etmek igin veya ABUS servisi ile
gorusurken KranOS'nin "PLC diagnosis" pencere
menustndeki versiyon bilgileri yardim saglayabilir.

Bu iglem adimi igin diziistl bilgisayar veya tablet
bilgisayar izerinden KranOS'ye erigim gereklidir.
'CUSTOMER' (Musteri) (Kullanici dizeyi [1]) ya da
'SERVICE' (kullanici diizeyi [2]) oturum agmis
olmalidir.

ABUCONTROL PROGRAM
VERSIYONUNU GORUNTULEME

Genel bakis: KranOS'de gezinme

'CUSTOMER'* (Musteri) ya da 'SERVICE’ (Servis)
kullanicisi = "PLC diagnosis" - "PLC SD card"

=» 'CUSTOMER' (Misteri) (Kullanici diizeyi [1])
veya 'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2])
kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bakiniz
"KranOS'’ta oturum agin ve giris yapin"

Sayfa 18.

Baslangi¢ penceresinde: "Ayarlar" menisiinde
(Ug¢ yatay gubuk) "PLC diagnosis" menu
Ogesine tiklayin.

® "PLC diagnosis" pencere menisu belirir.

"Ayarlar" menistnde (¢ yatay gubuk) "PLC
SD card" menu dgesine tiklayin.

« PLCSD card

"Program version" alani

"PLC SD card" penceresi belirir.

"Program version" metin alanindan
ABUControl'un program versiyonunu okuyun.

Bu el kitabini kullanirken veya ABUS servisi ile
gorusurken her seyden 6nce burada belirtilen program
versiyonu énemlidir. "PLC diagnosis" pencere
menusundeki ¢esitli versiyon numaralari sadece
istisnai durumlarda anlam ifade eder.
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PLC diyagnozunun sirim bilgileri ile birlikte gértintilenmesi

PLC DIYAGNOZ SAYFASININ
ACILMASI

Genel bakis: KranOS'de gezinme

'CUSTOMER’ (Musteri) yada 'SERVICE’ (Servis)
kullanicisi = "PLC diagnosis"

=>» 'CUSTOMER' (Msteri) (Kullanici diizeyi [1])
veya 'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2])
kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bakiniz
"KranOS’ta oturum agin ve giris yapin"

Sayfa 18.

Baslangi¢ penceresinde: "Ayarlar" menustnde
(U¢ yatay gubuk) "PLC diagnosis" meni
dgdesine tiklayin.



DIYAGNOZUN OKUNMASI

‘Control manufacurer ID

Control reference 1D

"PLC diagnosis" pencere meniisi belirir.

=»  Gerekli bilgiyi okuyun:

Metin alani

Anlami

"Manufacturer name"

Kontrol diizeni
bilesenleri reticisinin
adi

"Control type"

Kontrol diizeni
referansi

"Control manufacturer
ID"

Kontrol dlizeni
bilesenleri Ureticisinin
ID'si

"Control reference ID"

Kontrol diizeni tipinin
ID'si

"Serial number"

Kontrol diizeninin seri
numarasi

"Firmware version"

Kontrol dlizeninin
Firmware versiyonu

"Control hardware
version"

Kontrol diizeni
donaniminin
versiyonu

"Coprocessor version"

Kontrol dlizeni
yardimci iglemcisinin
versiyonu

"Boot project status”

PLC'nin Flash
bellegine kayitli olan
onylkleme
uygulamasi hakkinda
bilgi verir.

"SD card status"

PLC'deki SD kartin
durumu.

"Battery status"

Yiizde olarak PLC
bataryasinin sarj
durumu.

"SoMachine node
name"

SoMachine agindaki
digum adi.

"Application signature”

Uygulamanin imi.

Bu pencere menisiindeki ¢esitli versiyon numaralari
sadece istisnai durumlarda anlam ifade eder.

Bakim islemlerinin yapiimasi
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Veri yolu diyagnozunun gorintilenmesi

VERI YOLU DIYAGNOZUNUN
GORUNTULENMESI

Hatalari analiz etmek icin veya ABUS servisi ile
goérisurken veri yolu aginda hangi veri yolu
cihazlarinin algilandigini gérmek yardim saglayabilir.
Vingte her hallikarda bir CAN veri yolu agi mevcuttur.
Ayrica bir Modbus agdi1 da mevcut olabilir.

Bu iglem adimi igin diziistl bilgisayar veya tablet
bilgisayar izerinden KranOS'ye erigim gereklidir.
'CUSTOMER' (MUsteri) (Kullanici diizeyi [1]) ya da
'SERVICE' (kullanici diizeyi [2]) oturum agmis
olmalidir.

VERI YOLU DIYAGNOZUNUN
ACILMASI

Genel bakig: KranOS'de gezinme

'CUSTOMER’ (Musteri) ya da 'SERVICE’ (Servis)
kullanicisi = "PLC diagnosis" - "Bus diagnosis"

=» 'CUSTOMER' (Misteri) (Kullanici diizeyi [1])
veya 'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2])
kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bakiniz
"KranOS’ta oturum agin ve giris yapin"

Sayfa 18.

-> Baslangi¢ penceresinde: "Ayarlar" menisiinde
(Ug¢ yatay gubuk) "PLC diagnosis" meni
o0gesine tiklayin.

® "PLC diagnosis" pencere menisu belirir.
-> "Ayarlar" menlsunde (¢ yatay cubuk) "Bus

diagnosis" menu 6desine tiklayin.



Bakim islemlerinin yapiimasi | Ginlik dosyasinin gorintilenmesi

VERI YOLU DIYAGNOZUNUN GUNLUK DOSYASININ
OKUNMASI GORUNTULENMESI
Bulunamayan veri Bulunan veri yolu Hatalari analiz etmek icin veya ABUS servisi ile
yolu cihazi (siyah arka  cihazi (yesil arka goruslrken gunlik dosyalarini gériintilemek yardim
plani) plani) saglayabilir.
= = Bu iglem adimi igin diziistl bilgisayar veya tablet
<{ Bus diahosis bilgisayar lizerinden KranOS'ye erigim gereklidir.
'CUSTOMER' (Musteri) (Kullanici diizeyi [1]) ya da
2R / 'SERVICE' (kullanici diizeyi [2]) oturum agmis
pmsdbii olmalidir.
oif fi drivel {-1TA21) l':bsmute rmar‘;}?;l
Jfree il'mﬁfi-mm PLC'NIN GUNLUK DOSYASININ
e ACILMASI

74 - Absolute rotary encoder

34- ATV hoist 2 drive 2 (-2TA21)

hoist2 drive (-B32)

75 - Absolute gotary encoder
hoist3 arf 1 (-B31)

35- ATV hoist 3 drive 1(-1TA21)

Genel bakig: KranOS'de gezinme

'CUSTOMER’ (Miisteri) yada 'SERVICE’ (Servis)

- kullanicisi & "PLC diagnosis" - "Log file"
crane tandem control

=» 'CUSTOMER' (Miisteri) (Kullanici diizeyi [1])

Ust kisim CAN veri Konfigtirasyon veya 'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2])
yolu cihazlari igin ve uyarinca meveut kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bakiniz
alt kisim Modbus olmayan veri yolu "KranOS'ta oturum agin ve giris yapin®
cihazlari igin cihazi (gri arka planii) Sayfa 18.
"Bus diagnosis" pencere menisi belirir. -> Baslangi¢ penceresinde: "Ayarlar" menustinde
. . . (Ug¢ yatay gubuk) "PLC diagnosis" meni
U§t.l_<|s.|_mdg CAN veri yolu C|hazlar! dgesine tiklayin.
gOruntllenir, alt kisimda Modbus cihazlar
gOruntilenir. ® "PLC diagnosis" pencere menisu belirir.
® Veri yolu aginda bulunan tiim veri yolu => "Ayarlar” mensiinde (iig yatay gubuk) "Log

cihazlarinin arka plani yesil olur. file" meni 6gesine tiklayin.

® Veri yolu aginda bulunamayan tiim veri yolu "Log file" penceresi belirir.

cihazlarinin arka plani siyah olur.

Ve

"Download log file" diigmesine tiklayin.

® Misteriye 6zgl konfiglirasyon uyarinca mevcut
vingte mevcut olmayan tiim veri yolu
cihazlarinin arka plani gri olur.

Prensip olarak ABUControl'lu bir vingte teknik
olarak mevcut olabilecek tim veri yolu cihazlar
goruntdlenir.
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Bakim islemlerinin yapiimasi

GUNLUK DOSYASININ OKUNMASI

Son giriglerin okunmasi:

"Download log file"
dligmesi

{  Logfile

Tarih ve saat fleti

® Glnlik dosyasinin son 15 iletisi gortntilenir.
® Her ileti ayn bir satirda géruntulenir.

® letiler ve hata kodlari, tarih ve saat bilgisi ile
birlikte glinlik dosyasina kaydedilir.

Hata kodlarina, iletilere, iletilerin
onaylanmasina ve atanmasina iliskin daha
fazla bilgi icin bkz. "Vingteki hatalarin
ABUControl ile gideirimesi" sayfa 145.

Tim glnlik dosyasina bakilmasi:

Yeni sekme

[

C Y A Nichtsicher | 192.168.1.1/abs/diagnose/LOGFILElog

‘.mgs_

Entries in File: 97; Last Entry: 9
10/67/2018|14:26|F@004 Hauptschitz
10/07/2018|14:34|F1121 L.
10/07/2018|14:34|F1121 Lasty
10/07/2018|14:37|F1121 L.
10/07/2018|14:56(F1102 Hubwerk ~ Fr
10/07/2018|15:05|FR004 Hauptsc unktionsfehler.1]
10/07/2018|15:06|F1102 Hubwerk: Fehler Fremdlufter.1|
10/07/2018[15:07|F1102 Hubwerk: Fehler Fremdlufter.1|
10/07/2018|15:08| F1102 Hubwerk: Fehler Fremdlufter.1|
12/07/2018|14:28|F004 Hauptschitz: Funktionsfehler.1|
12/07/2018|14:41|F1102 Hubwerk: Fehler Fremdlufter.1|

unktionsfehler.1]
1 L

1 ungiltig.3|
ungultig.3|
ungiltig.3|

"Download log file" digmesine tiklayin.

Tarayicida yeni bir sekme acilir ve tim gunlik
dosyasi goéruntuilenir.

GUlnlik dosyasi maksimum 500 kayit icerir. 500
kayitlik maksimum sayiya ulasildiginda, giinliik
dosyasinin basindaki en eski kayitlarin izerine
yazilir. Dolayisiyla glinliik dosyasinin basindaki
kayitlar, gunlik dosyasinin sonundaki
kayitlardan daha glincel olabiliyor.

PLC adim dizileri diyagnozunun goérintilenmesi
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PLC ADIM DIZILERI DIYAGNOZUNUN
GORUNTULENMESI

Hatalari analiz etmek icin veya ABUS servisi ile
gorusurken PLC'nin sorunsuz bir sekilde galistirilip
calistinlamadigini veya hatanin nerede ortaya ¢iktigini
gormek agisindan yardim saglayabilir.

Bu iglem adimi igin diziistl bilgisayar veya tablet
bilgisayar izerinden KranOS'ye erigim gereklidir.
'CUSTOMER' (Musteri) (Kullanici diizeyi [1]) ya da
'SERVICE' (kullanici diizeyi [2]) oturum agmis
olmalidir.

PLC ADIM DIZILERI DIYAGNOZUNUN
ACILMASI

Genel bakig: KranOS'de gezinme

'CUSTOMER’ (Musteri) 'SERVICE’ (Servis)
kullanicisi > "PLC diagnosis" > "PLC sequences
diagnosis"

=» 'CUSTOMER' (Misteri) (Kullanici diizeyi [1])
veya 'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2])
kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bakiniz
"KranOS’ta oturum agin ve giris yapin"

Sayfa 18.

-> Baslangi¢ penceresinde: "Ayarlar" menisiinde
(Ug¢ yatay gubuk) "PLC diagnosis" meni
o0gesine tiklayin.

® "PLC diagnosis" pencere menisu belirir.
-> "Ayarlar" menisunde (G¢ yatay ¢ubuk) "PLC

sequences diagnosis" menl 6gesine tiklayin.



Bakim iglemlerinin yapiimasi

"PLC SEQUENCES DIAGNOSIS"
OKUNMASI

Kesintili adim dizisi

{ PLCseq

ences diagnosis

Main sequence Sequence parameter

Reading the configurat SDcard.

Device addressing Parmeter file

Initialisation of ropewesr. EA mapping.

ABURsmote initialisation Calibration.

Initizlisstion of Modbus. ATV parameter.

Frequency converter G120

em e Error texts
initialisation.

Frequency converter ATV

i dsidal Movement profile.

Finish initialisation ABURemote.

Initialisation complete. Configuration files read.

e

Kesintisiz adim dizisi
® "PLC sequences diagnosis" penceresi belirir.

® "Main sequence", "Sequence parameter" ve
Visualization sequence" adim dizileri
gOruntilenir.

Bir adim dizisi, PLC dahilindeki bir program akigidir.
Bir adim dizisi dahilindeki tim minferit adimlar PLC
baglatildiktan sonra sirayla iglenir.

Ancak tim adim dizileri son adima kadar islendikten
sonra PLC kullanima hazirdir.

— Bir adim dizisi dahilindeki son adimin arka

plani yesil olursa: Adim dizisi, son adima kadar

basariyla iglenmigtir.

— Bir adim dizisi dahilindeki baska bir adimin
arka plani yesil olursa: Adim dizisi, sadece
yesil arka planli adima kadar iglenmistir.
Muhtemelen bu adimda bir hata ortaya
cikmistir.

Ana adim zinciri ve parametre adim zinciri birbiriyle
baglantilidir. Ana adim dizisi, ik adimda parametre
adim dizisini baglatir. Parametre adim dizisi
islendikten sonra, ana adim dizisi ikinci adimdan
sonra islenmeye devam edilir.

137

Tarih ve saatin ayarlanmasi

TARIH VE SAATIN AYARLANMASI

GUnluk dosyasina diger bilgilerin yani sira hatanin
ortaya ciktigi tarih ve saat kaydedilir. Hatalari analiz
etmek igin veya ABUS servisi ile gorislirken yardim
saglayabilir.

Saat, PLC'ye kaydedilir ve ving kapatildiginda bile
PLC'nin dahili bataryasi sayesinde islemeye devam
eder.

Bu iglem adimi igin diziistl bilgisayar veya tablet
bilgisayar Gzerinden KranOS'ye erigim gereklidir.
'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2]) kullanicisi
oturum agmis olmalidir.

SAAT AYARININ ACILMASI

Genel bakis: KranOS'de gezinme

'SERVICE’ (Servis) kullanicisi = "PLC diagnosis"
- "Set PLC time"

=» 'SERVICE' (Servis) (Kullanici dizeyi [2])

kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bkz.
"KranOS’ta oturum agin ve giris yapin"
Sayfa 18.

> Baslangi¢ penceresinde: "Ayarlar" menisiinde
(Ug¢ yatay gubuk) "PLC diagnosis" meni
Ogesine tiklayin.

"PLC diagnosis" pencere menisi belirir.

"Ayarlar" menlsiinde (¢ yatay ¢cubuk) "Set
PLC time" meni 6gesine tiklayin.



Bakim iglemlerinin yapilmasi

TARIH VE SAATIN AYARLANMASI

"

"Adopt browser time
diigmesi

Tarih igin giris alanlar

Saat icin giris alanlar1 "Write PLC" diigmesi
® "Set PLC time" penceresi belirir.

Tarayicidan tarih ve saati devralma:

-> "Adopt browser time" diigmesine tiklayin.

® Tarih ve saat tarayicidan devralinir.

Tarih ve saatin manuel olarak girilmesi:

-> Girig alanlarina tarihi ve saati girin.
=» "Write PLC" dagmesine tiklayin.

® PLC, tarih ve saati kaydeder.
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PLC bataryasinin degistirilmesi

PLC BATARYASININ
DEGISTIRILMESI

PLC'deki batarya 4 ila 5 yillik bir mre sahiptir ve o
nedenle 4 yildan sonra degistirilmelidir.

Batarya tipi: CR2032.

Batarya tutucusu

PLC Kapak
Vinci kapatin. Bkz. "Vincin kapatiimasi"
Sayfa 76.

Kedi arabasi kontaktér kutusunu agin.
PLC'deki kapagi agin.
Batarya tutucusunu gekerek cikarin.

XXX A

Bos bataryayi gikarin.

Bos bataryayi ¢cevre diizenlemelerine uygun
olarak bertaraf edin.

Kutuplarina dikkat edin ve CR2032 tipinde yeni
batarya takin.

v oy

Batarya tutucusunu PLC'nin igine itin.
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PLC'YE SD KART TAKILMASI VEYA
CIKARILMASI

\
Kapak
Vinci kapatin. Bkz. "Vincin kapatiimasi”
Sayfa 76.

Kedi arabasi kontaktér kutusunu agin.

PLC

PLC'deki kapag! agin.
SD karti PLC'den ¢ekin veya takin.
Vinci ¢alistirin.

XX’

ABUControl ¢calismaya devam ederken
PLC'ye bir SD kart takilmasi veya
¢ikariimasi halinde:

® Kontrol diizeni otomatik olarak yeniden
calismaya baslar ve ABUControl'un
galistirimasi sirasindaki adim dizisini uygular.

SD KART OLMADAN KONTROL
DUZENI

Ving, prensip olarak SD kart takil iken galigtiriimahdir.
Ving, SD kart yokken calistirildiginda "NoSdCard"
iletisi goruntdlenir.
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PLC'ye SD kart takilmasi veya ¢ikariimasi

GENEL BAKIS: CIHAZ ADRESLERI

Cihaz adresi, CAN veri yolu aginda yer alan her bir
CAN veri yolu cihazinin benzersiz dijital adresidir, PLC
ve ilgili CAN veri yolu cihazi bu adres tzerinden veri
aligverisinde bulunur. Her CAN veri yolu cihazinin
benzersiz bir cihaz adresi olmalidir. iki CAN veri yolu
cihazi yanliglikla ayni adrese sahipse, celigki
meydana gelir ve hata gorintilenir.

Cogu CAN veri yolu cihazinda cihaz adresi otomatik
olarak ayarlanabilir. CAN veri yolu cihazlari bunun igin
fabrika ¢ikiginda bir temel adrese ayarlanmistir (temel
adres ¢ogu zaman '0' ile biter). Aksi takdirde bu temel
adres CAN veri yolu aginda kullaniimaz.

PLC, agilmasi sirasinda bir CAN veri yolu cihazini
CAN veri yolu aginda bulamadiginda ve onun yerine
temel adrese sahip bir CAN veri yolu cihazi bulursa,
bu CAN veri yolu cihazinin az énce degistirildigini
varsayar. O nedenle temel adres, eksik CAN veri yolu
cihazinin cihaz adresi olarak degistirilir.

CAN veri yolu cihazi Temel adres

Vinci hareket ettirme frekans 10
invertord

Kedi arabasini hareket ettirme 20
frekans invertoru

Kaldirma tertibati frekans 30
invertord, 'Schneider' marka

Agli Olger kedi arabasi 40
Kaldirma tertibati frekans 50
invertord, 'Siemens' marka

Mutlak deger vericisi 70
Nokta matris LED gdstergesi 100
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FREKANS INVERTORUNUN
PARAMETRELENMESI

Ving baslatilirken frekans invertorlerinin parametreleri
okunur ve PLC'nin verilen konfigirasyonu ile
karsilastirilir. Parametreler értiismuyorsa,
parametreler ilgili frekans invertériine otomatik olarak
yeniden aktarilir.

Parametreler ayrica manuel olarak girilebilir.

Bu iglem adimi igin diziistl bilgisayar veya tablet
bilgisayar izerinden KranOS'ye erigim gereklidir.
'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2]) kullanicisi
oturum agmis olmalidir.

HAREKET PROFILI SECIMININ
ACILMASI

Genel bakig: KranOS'de gezinme

'SERVICE!' kullanicisi > "Movement profile"

=» 'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2])

kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bakiniz
"KranOS'’ta oturum agin ve giris yapin"
Sayfa 18.

Baslangi¢ penceresinde: "Ayarlar" menustinde
(Ug yatay gubuk) "Movement profile" meni
o0gesine tiklayin.
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Frekans invertorinin parametrelenmesi

PARAMETRELEMENIN BASLATILMASI

"Completely reparametrize the
frequency converter" diigmesi

"Movement profile" pencere menlsu belirir.

"Completely reparametrize the frequency
converter" digmesine tiklayin.

Definitely reparameterise frequency
converter?

Reparaneterise

"Reparameterise”
digmesi

® "Definitely reparameterise frequency
converter?" sorusu gosterilir.

"Reparameterise" digmesine tiklayin.

Vinci, sebeke ayirma salterinden veya sebeke
kesicisinden kapatin.

60 sn. bekleyin.
Vinci tekrar ¢alisgtirin.

ABUControl yeniden cahstirilir.

e o YV ¥V

Ayrica yeniden baslatma sirasinda frekans
invertdri parametrelenir.
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yeniden dlcliimesi

FREKANS INVERTORUNUN
SIFIRLANMASI VE KALDIRMA
MOTURUNUN YENIDEN OLCULMESI

Ving baslatilirken kaldirma motoru elektrikli olarak
dlgiimlenir. Olgiimleme sirasinda kaldirma motorunun
belirli elektriksel degerleri bir test akimiyla kontrol
edilir. Bu 6lgiim degerleri, frekans invertori tarafindan
devreye alma sirasinda ving ilk ¢alistirildiginda elde
edilen Olgiim sonuglariyla karsilastirilir ve frekans
invertdrd buna goére ayarlanir. Bu sekilde, frekans
invertord, calisma sirasinda kaldirma motorunun
termal durumunu hesaba katabilir.

Vincin baslatiimasi sirasinda gergeklestirilen 6lgiim
devre digi birakilabilir. Bakiniz "Strok profili igin
gelismig parametrelerin ayarlanmasi" Sayfa 113. Bu
durumda kaldirma motorunun termal durumu artik
dikkate alinmaz.

Bu fonksiyon ile, devreye alma sirasinda ving ilk
calistinldiginda gercgeklestirilen dlgtim silinir ve
parametreler yeni aktarilir. Parametre aktarimi, bolim
"Frekans invertdrinin parametrelenmesi" sayfa 140
altinda acgiklanan kapsam ile aynidir.

Bu iglem adimi igin diziistl bilgisayar veya tablet
bilgisayar izerinden KranOS'ye erigim gereklidir.
'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2]) kullanicisi
oturum agmis olmalidir.

HAREKET PROFILI SECIMININ
ACILMASI

Genel bakig: KranOS'de gezinme

'SERVICE' kullanicisi > "Movement profile"

=» 'SERVICE' (Servis) (Kullanici diizeyi [2])

kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bakiniz
"KranOS’ta oturum agin ve giris yapin"
Sayfa 18.

Baslangi¢ penceresinde: "Ayarlar" menustinde
(Ug yatay gubuk) "Movement profile" menii
o0gesine tiklayin.
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Frekans invertorinin sifirlanmasi ve kaldirma moturunun

PARAMETRELEMENIN BASLATILMASI
VE KALDIRMA MOTORUNUN
YENIDEN OLGUMLENMES|

"Reset frequency
converter to factory
setting” diigmesi

® "Movement profile" pencere menisi belirir.

>

"Reset frequency converter to factory setting"
digmesine tiklayin.

Definitely reset frequency converter to
factory setting?

"Reset" diigmesi

® "Definitely reset frequency converter to factory
setting?" sorusu gosterilir.

> 'Reset" digmesine tiklayin.
® "F0007: Frequency converter reset. Switch
crane on and off" gorintulenir.
-> Vinci, sebeke ayirma salterinden veya sebeke
kesicisinden kapatin.
=>» 60 sn. bekleyin.
=>» Kaldirma motorunun veya motorlarinin gevre
sicakligina sogudugundan emin olun.
Aksi takdirde 6lgim sonucu hatali olabilir ve
kaldirma motorunun termal durumu dikkate
alinamaz.
=>»  Vinci tekrar calistirin.
® ABUControl yeniden calistirilir.

Kaldirma motorunda veya motorlarinda:
Devreye alma sirasinda motor élgiimu
gerceklestirilir ve dlgiim sonuglari kaydedilir.

® Tum frekans invertorlerinde: Ayrica yeniden
baslatma sirasinda tiim frekans invertorleri
yeniden parametrelenir.
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MUTLAK DEGER VERICISININ
DEGISTIRILMESI VE
REFERANSLANMASI

Mutlak deger vericisi, sanziman sinir anahtarina
montelidir ve halat tamburunun kesin pozisyonunu
saptar ve bunu PLC'ye bildirir.

Bu iglem adimi igin diziistl bilgisayar veya tablet
bilgisayar izerinden KranOS'ye erigim gereklidir.
'SERVICE!' (Servis) (Kullanici diizeyi [2]) kullanicisi
oturum agmis olmalidir.

| SADECE 'AWG' MUTLAK DEGER
VERICILI SANZIMAN SINIR
ANAHTARI 'GGS’' OLDUGUNDA

Mutlak deger vericisi sabit bir birim olarak
sanziman sinir anahtarina baglidir ve her zaman
sanziman sinir anahtari ile birlikte degistirilmelidir.

Mutlak deger vericisinin devre karti, sanziman sinir
anahtarindan sokiilmemeli ve tek basina
degistiriimemelidir.

Tdm birim degistirildikten sonra yeni mutlak deger
vericisi otomatik olarak veya manuel olarak
adreslenmeli ve referanslanmalidir.
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Mutlak deger vericisinin degistirilmesi ve referanslanmasi

MUTLAK DEGER VERICISININ
DEGISTIRILMESI

'AWG' mutlak deger vericili ABUS sanziman sinir
anahtar 'GGS', 'Kibler' mutlak deger vericili kaldirma
sinir anahtarlan 'GPK' ile tam uyumludur. Gerektiginde
yine de 'Kibler' mutlak deger vericili kaldirma sinir
anahtar 'GPK' takilabilir.

=> Anzal sanziman sinir anahtarini sokin.
=>» Yeni bir sanziman sinir anahtari monte edin.

Bakiniz "Mutlak deger vericili ABUS sanziman
sinir anahtar" el kitabi, "Sanziman sinir
anahtarinin monte edilmesi ve baglanmasi"
bolimdi.

Kaldirma alt konum sinirlayicisinin, kaldirma
Ust konum sinirlayicisinin ve yedek
sinirlayicinin anahtarlama noktalarini yeniden
ayarlayin.

Bkz. "Yedek sinirlayici ve kaldirma st konum
sinirlayicisi igin anahtarlama noktalarinin
ayarlanmasi" Sayfa 77.

Bkz. "Kaldirma alt konum sinirlayicisi igin
anahtarlama noktasinin ayarlanmasi”
Sayfa 38.

MUTLAK DEGER VERICISININ
REFERANSLANMASI

Mutlak deg@er vericisi degistirildikten sonra
referanslanmalidir. Bu referanslama, sanziman sinir
anahtari anahtarlama noktalarinin ayarlanmasi ve yik
Olgme sistemi kalibrasyonu kapsaminda degildir,
bilakis dahili hesaplamalar (6rn. sallanmayi
sOndmleme tertibati ve iskartaya ayirma tahmini) igin
onemlidir. Mutlak deger vericisi dogru
referanslanmadiginda, sallanmayi séniimleme
tertibatinda arizalar ve 1skartaya ayirma tahmininde
yanlis hesaplamalar meydana gelebilir.

$anziman sinir anahtarinin G¢ anahtarlama noktasi,
mutlak deger vericisi referanslanmadan dnce dogru
ayarlanmis olmalidir.
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Referans noktasinin dlgulmesi: Referans noktasinin ayarlanmasi:

Genel bakis: KranOS'de gezinme

'SERVICE’ (Servis) kullanicisi = "Hoist" >
"Absolute rotary encoder"

=» 'SERVICE' (Servis) (Kullanici dizeyi [2])
kullanicisi ile KranOS'de oturum agin. Bkz.
"KranOS'’ta oturum agin ve giris yapin"
sayfa 18

=» Ana meniide istediginiz kaldirma tertibatini
secin (Orn. kaldirma tertibati 1).

® stenen kaldirma tertibati ile ilgili pencere
belirir.

-> "Ayarlar" menisunde (U¢ yatay gubuk)
"Absolute rotary encoder" meni 6gesine
tiklayin.

Referans noktasi

e kancasini, referans noktasinin kolayca
Olgulebilecegi bir kanca pozisyonuna hareket
ettirin (6rn. en yiksek kanca konumunun 1,5 m
altr).

=®» Halat tamburunun ortasi ile alt palanga avara
kasnaginin ortasi arasindaki dikey mesafeyi
Olgun.

< Absolute rotary encoder

1 / Absolute rotary encoder

Device address

Actualvalue Target value

70 - Base address, hoist absolute rotan v 70 - Base address, hoist absolute rotar, v Set device address Reset error

Reference absolute rotary encoder

Hook position effective Reference point

0.0m 00

o

' iter value between 0.0 and 6553.5

"Reference point" giris alani "Drive 1 referencing” diigmesi

® "Absolute rotary encoder" penceresi belirir.

® "Reference point" giris alanina daha énce

A L Really reference drive?
Olgulen degeri girin.

=» istediginiz tahrik diizeni (rn. "Drive 1
referencing") icin digmeye tiklayin. Perform rpferencing Cancel referencing

"Perform referencing”
digmesi

® Bir givenlik sorusu belirir.
=» "Perform referencing" digmesine tiklayin.

® Girilen deger kaydedilir.

143



Bakim igslemlerinin yapiimasi

GENEL BAKIS: CAN VERI YOLU
AGINDA UC DIRENCI

ABUControl'deki gibi bir CAN veri yolu aginda ana hat

olarak merkezi bir CAN veri yolu hatti kullaniimaktadir.

CAN veri yolu hattinin ana hattinin iki ucuna ug
direncleri takilmalidir. Bu sayede CAN veri yolu
hattinda ortaya ¢ikabilecek arizalar énlenir. Bu ana
hatta, bir CAN dagitim biriminde ug direnci olmayan
CAN veri yolu aginin diger CAN veri yolu cihazlari
yildiz seklinde baglanabilir.

Vince gore CAN veri yolu agi ¢ok farkli yapilandiriimig
olabilir. Burada 6rnegin nokta matris LED
gOstergesinin pozisyonu, ayrica kedi arabalarinin
sayisl, Uriin modeli (kedi arabasi bagina iki kaldirma
tertibati tahrik diizenli ikiz kaldirma tertibati) ve bagka
seyler dikkate alinmalidir.

Bu bélimde bir veya iki kedi arabali vingler igin temel
CAN veri yolu aglari tarif edilecektir. Tim diger CAN
veri yolu aglari igin ABUS Servisi ile iletisime gegin.

CAN veri yolu cihazlari degistirilirken:

Arizali CAN veri yolu cihazlarinin degistiriimesi
halinde (6rn. PLC, CAN dagitim birimi, nokta matris
LED gostergeler,...) ug direncinin yeni CAN veri yolu
cihazinda, arizali CAN veri yolu cihazinda oldugu gibi
anahtarlanmasi gerekmektedir.
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Genel bakis: CAN veri yolu aginda ug direnci

SADECE BIR KEDI ARABASINA
SAHIP VINCTE

Ug direnci olan ving
kontaktor kutusundaki Kedi arabasindaki
CAN dagitim birimi, "off" CAN dagitim birimi, "off"

Ug direngli ana hatta
nokta matris LED
gdstergesi, "on"

"Ug direnci” olan
"mutlak deger vericisi"
(AWG) "on"

Bir kedi arabasi olan vingte ABUControl'un CAN
veri yolu aginda ana hat, kedi arabasinda mutlak
deger vericisinden (AWG) baslayarak ving
kontaktor kutusu Gzerinden (+KR) nokta matris
LED gdstergesine gider.

Mutlak deger vericisindeki (AWG) ve nokta matris
LED gdstergesindeki CAN dagitim birimindeki uc
direncleri agik. Ving kontaktor kutusundaki (+KR)
ve ving kontaktdr kutusundaki (+KA) CAN dagitim
birimindeki ug direnci kapali.
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YALNIZCA IKI KEDI ARABALI
VINCTE

Kedi arabasi 1'deki
CAN dagitim birimi, "off"

CAN dagitim birimi ug
direnci 'off'

Mutlak deger vericisi Mutlak deger vericisi
(AWG) kedi arabasi 2 u¢ (AWG) kedi arabasi 1
direnci "on" ug direnci "on"

iki kedi arabasi olan vingte ABUControl'un CAN
veri yolu aginda ana hat, mutlak deger vericisi
1'den (AWG 1) baglayarak ving kontaktor kutusu
Uzerinden (+KR) mutlak deger vericisi 2'ye (AWG
2) gider.

Ug direncleri mutlak deg@er vericisi 1 ya da 2'den
(AWG 1 ve AWG 2) aciktir. Ving kontaktor
kutusundaki (+KR) ve ving kontaktér kutusundaki
(+KA) CAN dagitim birimindeki ug¢ direnci kapali.
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ABUControl'un baska bir WLAN agina baglanmasi

ABUCONTROL'UN BASKA BIR WLAN
AGINA BAGLANMASI

Normalde WLAN modiili kendi WLAN agini
yapilandirir. Daha sonra WLAN 6zelligi bulunan bir
bilgisayar kullanilarak vincin WLAN agi ile WLAN
baglantisi kurulabilir.

Musteri zaten bir WLAN agi sagliyorsa, ABUControl
WLAN katilimcisi olarak da mevcut WLAN agina giris
yapabilir.

Bunun igin WLAN modulinin ayarlar (6rn. IP adresi,
SSID,...) uygun sekilde uyarlanabilir.

=>» Abus Servisi ile iletisime gegin. Bkz. "ABUS
Servisi" Sayfa 152.

VINGTEKI HATALARIN
ABUCONTROL ILE GIDEIRLMESI

Ving ABUControl ile hi¢ calismiyor veya beklendigi
gibi calismiyorsa, bunun nedeni, ABUControl'daki bir
ariza olabilir.

HATA KODLARI

Nokta matris LED goéstergesinde bir ileti
belirir:

Hata kodu lleti

® Nokta matris LED g0Ostergesinde hata kodu ve
ABUControl iletisi, akan yazi ile gosterilir.

Metin hizi KranOS'ta ving hareketi
parametreleri veya kedi arabasi hareketi
parametreleri altindan ayarlanabilir. Bakiniz
"Hareket profilleri (ving hareket profili, kedi
arabasi hareket profili) icin gelismis
parametrelerin ayarlanmasi” Sayfa 110.
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ILETILERIN ONAYLANMASI

Gosterilen iletiler, 56nem derecelerine bagli olarak g
kategoriye ayrilir.

ileti kategorisi

® Kategori, iletinin sonunda ".1", ".2" veya ".3"
seklinde gosterilir.

— ".3": Bilgiye iligkin ileti. Ving, normal sekilde
cahlistinimaya devam edilebilir.

ileti gdstergesini onaylamak icin acil durdurma
digmesine veya klaksona basin.

— ".2": Ciddi olmayan hata. Acil durdurma islevi
devreye alinir, ving durur.

ileti gdstergesini onaylamak igin acil durdurma
digmesine veya klaksona basin.

Hata akabinde bir daha ortaya ¢ikmazsa, ving
normal sekilde galistirilmaya devam edilebilir.

Hata yeniden ortaya ¢iktiginda ileti bir daha
gosterilmez. Ving, calistirlmaya devam
edilebilir ancak hatadan etkilenen ving hareket
ekseni, sadece dlslik hizda galistirilabilir.

— ".1": Ciddi hata. Acil durdurma iglevi devreye
alinir, ving durur.

ileti gdstergesini onaylamak icin acil durdurma
digmesine veya klaksona basin. Hata, bir
frekans invertori nedeniyle ortaya gikiyorsa,
ayrica vincin tamamen kapatilip yeniden
aclimasi gerekir.

Hata akabinde bir daha ortaya ¢ikmazsa, ving
normal sekilde galistirimaya devam edilebilir.

Hata yeniden ortaya ¢iktiginda ileti bir daha
gosterilir. Acil durdurma islevi yeniden devreye
alinir.
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Vingteki hatalarin ABUControl ile gideirimesi

ILETILERIN ATANMASI

iletinin basindaki rakamlar, hatanin nerede (6rn. hangi
ving hareket ekseninde) ortaya ¢iktigini ve hangi kedi
arabasi veya hangi kaldirma tertibati (vingte birden
fazla kedi arabasi varsa) ile ilgili oldugunu belirtir.

Hata numarasi igin (glincl veya
dérdiinci rakam

Ving hareket ekseni
veya iglev alani

— Birinci ve ikinci rakam: Kaldirma tertibatinin,
kredi arabasinin veya ving tahrik diizeninin
numarasi ile birlikte ving hareket ekseni veya
islev alani

— Uclincii ve dérdiincii rakam: Hata numarasi
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Buradan yola gikilarak ilk iki rakam igin olasi
kombinasyonlar:

Rakamlar Yer

FOO__  Genel hata

F11__  Kaldirma tertibati 1, kaldirma tertibati
tahrik diizeni 1

F12_ Kaldirma tertibati 1, kaldirma tertibati
tahrik diizeni 2
(sadece ikiz kaldirma tertibati
oldugunda)

F21_ Kaldirma tertibati 2, kaldirma tertibati
tahrik diizeni 1

F22_ Kaldirma tertibati 2, kaldirma tertibati
tahrik dlizeni 2
(sadece ikiz kaldirma tertibati
oldugunda)

F31__  Kaldirma tertibati 3, kaldirma tertibati
tahrik diizeni 1

F32_ _ Kaldirma tertibati 3, kaldirma tertibati
tahrik diizeni 2
(sadece ikiz kaldirma tertibati
oldugunda)

F13_ _ Kedi arabasi 1

F23_ Kedi arabasi 2

F33__  Kediarabasi 3

F14_ _ Frekans invertorl 1 ving hareketi tahrik
dizeni

F24__ Frekans invertorl 2 ving hareketi tahrik

dizeni (sadece elektronik ray kilavuzu
ve kuadro ving hareketi tahrik dizeni
oldugunda)

'Kaldirma tertibati tahrik diizeni 2' (F_2_ _) sadece ikiz
kaldirma tertibatlarinda kullanilir. Tim diger kaldirma
tertibatlar sadece bir kaldirma tertibati tahrik diizenine
sahiptir (F_1__)

'Kaldirma tertibati 2' ve 'Kaldirma tertibati 3' ve de
'Kedi arabasi 2' ve 'Kedi arabasi 3', iki ve li¢ kedi
arabali vingler igin gecgerlidir.

Bir vingte normalde iki ving hareketi tahrik diizeni
(F14_ _) igin bir frekans invertérii vardir. Elektronik ray
kilavuzuna sahip vinglerde iki adet ving hareketi tahrik
dlizeninin her birinin kendine ait bir frekans invertérii
(F14_ _ ve F24_ ) vardir. Kuadro ving hareketi tahrik
dlizenlerinde, motorlarin glicli daha yliksek
oldugunda, dért adet hareket tahrik diizeni iki adet
frekans invertériine ayrilmis da olabilir.
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Vingteki hatalarin ABUControl ile gideirimesi

Rakamlar Yer

F40__  Ving mesafesi denetleyicisi

F41__  Ydnlendirme kumandasi

F51__  Kedi arabasi 1 kedi arabasi mesafesi
denetleyicisi

F52_ Kedi arabasi 2 kedi arabasi mesafesi
denetleyicisi

F53__  Kediarabasi 3 kedi arabas| mesafesi
denetleyicisi

F60_ Uzerinden gegme emniyeti tertibati

ILETILERE GENEL BAKIS

Genel

"F0001: Standby.3" (FO001: Bekleme.3)

Ving devrede ve Standby (Bekleme) konumunda.
Vinci kullanmak igin acil durdurma digmesinin
kilidini ¢dziin veya vericide sisteme giris yapin.

"FO003 PLC: Writing to SD card failed.3" (FO003
PLC: SD karta yazma basarisiz oldu.3)

PLC'de verilerin SD karta kaydedilmesi sirasinda
bir hata ortaya ¢ikti. SD karti kontrol edin ve
gerekirse yeni bir SD kart yerlestirin.

"F0004 Main contactor: Malfunction.1" (FO004 Ana
kontaktor: Islev bozuklugu.1)

Ana kontaktor devrede, fakat acil durdurma
digmesine basildidi igin ana kontaktdriin kapali
olmasi gerekirdi.

"F0032: Teach position.3"

Teach-in fonksiyonu konumlandirma
kumandasinda etkindir.

"F0048: "Hook assistant restricted.3"

Kanca asistani sadece kisitli olarak kullanilabilir,
orn. kaldirma mimkin degilse ya da ving hareketi
belirli bir yonde mimkun degilse.




Bakim islemlerinin yapiimasi

Kaldirma tertibati

"F_ 05 Hoist: Motor measurement failed.1" (F_ _05
Kaldirma tertibati: Motor 6lgiimi basarisiz oldu.1)

Vincin galistiriimasi sirasinda gergeklestirilen kaldirma
motoru elektriksel 6lgiiml basarili olmadi.

"F_ _17 Hoist: Backup limiter started up.1" (F_ _17
Kaldirma tertibati: Yedek sinirlayici galismaya
basladi.1)

Yik kancasi, kaldirma Gst konum sinirlayicisinin
anahtarlama noktasini gecti ve yedek sinirlayicinin
devreye girmesine neden oldu. Anahtarlama noktasini
ve sanziman sinir anahtarini kontrol edin.

"F_ 20 Hoist: Maximum hook height exceeded.1"
Yik kancasi ayarli maksimum kanca yuksekligini ast.

"F_ _26: Hoist: Wire rope wear above 80 %.3" (F_
_26: Kaldirma tertibati: Halat asinmasi %80'in
Uzerinde.3)

Halat, halat deg@istirme zamanina denk disen asinma
derecesinin %80'ine ulagsmistir. Tekrarlanan kontrol
isleminin yapiimasini saglayin.

"F_ _27: Hoist: Caution! Wire rope wear above 100
%.3" (F_ _27: Kaldirma tertibati: Dikkat! Halat
asinmasi %100'Un Gzerinde.3)

Halat, halat degistirme zamanina denk diisen asinma
derecesinin %100'Une ulagmistir. Ving ile gcalismaya
devam etmeyin. Tekrarlanan kontrol isleminin
yapilmasini saglayin.

"F_ _31 Hoist: Speed too high/low.1" (F_ _31
Kaldirma tertibati: Devir sayisi gok ylksek/dustk.1)

Kaldirma tertibatinin (mutlak deger vericisi tarafindan
Olcllen) gercek devir sayisi, kaldirma tertibatinin
nominal devir sayisina kiyasla tolerans sinirini agiyor
(cok ylksek/gok diglik).

"F_ 32 or F_ _33 Hoist synchronisation: Deviation

too great.1" (F_ _32 veya F_ _33 Kaldirma tertibati
senkronizasyonu: Sapma ¢ok fazla.1)

iki kaldirma tertibatl bir vingte veya tandem
isletiminde iki vingte iki kaldirma tertibatinin
senkronizasyon ayarinda, kaldirma veya indirme
islemi sirasinda iki yuk kancasi arasinda c¢ok fazla
yukseklik farki olustu.

"F_ 35 Hoist frequency converter: Speed: Deviation
too great.1*

Kaldirma tertibatinin frekans konvertériindeki devir
sayisinin Olgulen degeri ile hedef degeri arasinda bir
sapma bulunmaktadir.

"F_ 36 Super-precision lifting: Switching failed.1"
(F_ _36 Super hassas kaldirma diizeni: Anahtarlama
basarisiz oldu.1)

Sargilar arasindaki anahtarlama kontaktorleri tepki
vermedi.

"F_ _37 Hoist: Error in slack-rope detection.3" (F__37:
Kaldirma tertibati: Halat gevsekligini dnleme dlzeni
hatasi.3)

Halat gevsekligini 6nleme diizeni baglatilirken bir hata
olustu. Hatayi onaylayin ve islemi tekrarlayin.
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Kedi arabasi

"F_ _25 Trolley travel synchronisation: Deviation too
great.1" (F_ _25 Kedi arabasini hareket ettirme
senkronizasyonu: Sapma ¢ok fazla.1)

Birden fazla kedi arabasi olan bir vingte iki kedi
arabasinin senkronizasyon ayarinda kedi arabasini
hareket ettirme sirasinda iki kedi arabasi arasinda ¢ok
fazla mesafe farki meydana geldi.

"F_ 26 Trolley travel synch. in tandem op.: Dev. too
great.1" (F_ _26 Tandem igletiminde kedi arabasini
hareket ettirme senkronizasyonu: Sapma ¢ok fazla.1)

Tandem igletiminde iki vingte iki kedi arabasinin
senkronizasyon ayarinda kedi arabasini hareket ettirme
sirasinda iki kedi arabasi arasinda ¢ok fazla mesafe
farki meydana geldi.

"F_ 27 Trolley travel distance sensor: Outside trav.
range r.1" (F_ _27 Kedi arabasini hareket ettirme
mesafe sensori: Sag hareket yolu disinda.1)

Sag kedi arabasini hareket ettirme mesafe sensériunde
Olglim degerinin st siniri agildi veya 6lgim degerinin
alt sinirinin altina dusaldi.

"F_ 28 Trolley travel distance sensor: Outside trav.
range |.1" (F_ _28 Kedi arabasini hareket ettirme
mesafe sensori: Sol hareket yolu diginda.1)

Sol kedi arabasini hareket ettirme mesafe sensoriinde
Olglim degerinin st sinirt agildi veya 6lgim degerinin
alt sinirinin altina disuldu.

"F_ _29 Trolley travel distance sensor r: Diagnosis
fault.1" (F_ _29 Sag kedi arabasini hareket ettirme
mesafe senséri: Teshis hatasi.1)

Sag kedi arabasini hareket ettirme mesafe sensériinde
teshis hatasi. Durur haldeyken mesafe sensoéri diizenli
bir sekilde dahili olarak test edilir. Test etmek igin
mesafe sensorinin sinyal ¢ikis bélimleri kisa
sureligine degistirilir.

"F_ _30 Trolley travel distance sensor |: Diagnosis
fault.1" (F_ _30 Sol kedi arabasini hareket ettirme
mesafe sensori: Teshis hatasi.1)

Sol kedi arabasini hareket ettirme mesafe sensériinde
teshis hatasi. Durur haldeyken mesafe sensori diizenli
bir sekilde dahili olarak test edilir. Test etmek igin
mesafe sensoriniin sinyal ¢ikis bolimleri kisa
sureligine degistirilir.

"F_ _40 Trolley travel freq. converter: Speed: Dev. too
great.1“

Kaldirma tertibatinin frekans konvertériindeki devir
sayisinin Olgulen degeri ile hedef degeri arasinda bir
sapma bulunmaktadir.

"F_ _41 Trolley travel: Dist. sensor right: Travel dir.
reversed.1" (F_ _41 Kedi arabasini hareket ettirme: Sag
mesafe sensori ve hareket yoni ters.1)

Kedi arabasi, sag kedi arabasini hareket ettirme mesafe
sensorinin tespit ettiginden farkh bir hareket yoninde
hareket ediyor (kedi arabasini hareket ettirme frekans
invertdri dénme yonu).

"F_ _42 Trolley travel: Dist. sensor left: Travel dir.
reversed.1" (F_ _42 Kedi arabasini hareket ettirme: Sol
mesafe sensorl ve hareket yond ters.1)

Kedi arabasi, sol kedi arabasini hareket ettirme mesafe
sensoriinin tespit ettiginden farkh bir hareket yoninde
hareket ediyor (kedi arabasini hareket ettirme frekans
invertéri dénme yonu).




Bakim iglemlerinin yapiimasi

Kedi arabasi

"F_ _49 Right trolley travel: Contactor does not
switch on.1“

"Sag kedi arabas!" i¢in butona basildiginda
kontaktor agiimaz.

"F_ _50 Right trolley travel: Contactor does not
switch off.1*

"Sag kedi arabas!" i¢in buton serbest
birakildiginda kontaktér kapanmaz.

"F_ 51 Left trolley travel: Contactor does not
switch on.1“

"Sol kedi arabasi" butonuna basildiginda kontaktor
acllmaz.

"F_ _52 Left trolley travel: Contactor does not
switch off.1“

"Sol kedi arabasi" buton serbest birakildiginda
kontaktér kapanmaz.

"F_ 53 Fast trolley travel: Contactor does not
switch on.1¢

"Hizl kedi arabasi" butonuna basildiginda
kontaktér agilmaz.

"F_ 54 Fast trolley travel: Contactor does not
switch off.1“

"Hizl kedi arabasi" buton serbest birakildiginda
kontaktér kapanmaz.
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Vinci hareket ettirme

"F_ 20 Crane travel synch. in tandem op.: Dev.
too great.1" (F_ _20 Tandem igletiminde vinci
hareket ettirme senkronizasyonu: Sapma ¢ok
fazla.1)

Tandem igletiminde iki vingte ving hareketi tahrik
dizenlerinin senkronizasyon ayarinda vinci hareket
ettirme sirasinda iki ving arasinda ¢ok fazla fark
meydana geldi.

"F_ 28 Crane travel distance sensor: Outside trav.
range f.1" (F_ _28 Vinci hareket ettirme mesafe
sensori: lleri hareket yolu disinda.1)

Vinci ileri hareket ettirme mesafe sensériinde
Olglim degerinin st sinirt agildi veya 6lglim
degderinin alt sinirinin altina disuld.

"F_ _29 Crane travel dist. sensor: Outside trav.
range back.1" (F_ _29 Vinci hareket ettirme mesafe
sensorl: Geri hareket yolu disinda.1)

Vinci geri hareket ettirme mesafe sensoériinde
Olgiim degerinin st sinir asildi veya 6lgiim
degderinin alt sinirinin altina disuldu.

"F_ _30 Crane travel distance sensor f: Diagnosis
fault.1" (F_ _30 Vinci ileri hareket ettirme mesafe
sensori: Teshis hatasi.1)

Vinci ileri hareket ettirme mesafe sensoériinde
teshis hatasi. Durur haldeyken mesafe sensori
dizenli bir sekilde dahili olarak test edilir. Test
etmek igin mesafe sensorinin sinyal ¢ikis
bélimleri kisa sireligine degistirilir.

"F_ 35 Crane travel frequency converter: Speed:
Dev. too great.1*

Kaldirma tertibatinin frekans konvertériindeki devir
sayisinin Olgilen degeri ile hedef degeri arasinda
bir sapma bulunmaktadir.

"F_ 31 Crane travel distance sensor back:
diagnosis fault.1" (F_ _31 Vinci geri hareket ettirme
mesafe sensori: Teshis hatasi.1)

Vinci geri hareket ettirme mesafe sensoériinde
teshis hatasi. Durur haldeyken mesafe sensori
dizenli bir sekilde dahili olarak test edilir. Test
etmek igin mesafe sensorinin sinyal ¢ikis
bélimleri kisa sireligine degistirilir.

"F__37 Crane: Distance sensor fwd: Travel dir.
reversed.1" (F_ _37 Ving: lleri mesafe senséri ve
hareket yonu ters.1)

Ving, vinci ileri hareket ettirme mesafe sensoériinin
tespit ettiginden farkli bir hareket yoéniinde hareket
ediyor (vinci hareket ettirme frekans invertéri
dénme yo6ni).

"F_ 38 Crane: Distance sensor back: Travel dir.
reversed.1" (F_ _38 Ving: Geri mesafe sensori ve
hareket yonu ters.1)

Ving, vinci geri hareket ettirme mesafe sensdriiniin
tespit ettiginden farkli bir hareket yéniinde hareket
ediyor (vinci hareket ettirme frekans invertori
dénme yoni).




Bakim islemlerinin yapiimasi

Vinci hareket ettirme

"F_ 44 Safety: Safe stop (STO) in limit switch
range.3“

Ving son konum durdurma tertibati anahtarlama
noktasi gecildiginde bellege programlanabilir
glvenlik kontrol Unitesi (PLC) Gizerinden glvenli
durdurma (STO) etkinlestirdi.

"F_ _45 Forward crane travel: Contactor does not
switch on.1"

"Vinci ileri hareket ettirme" butonuna basildiginda
kontaktor agiimaz.

"F_ _46 Forward crane travel: Contactor does not
switch off.1“

"Vinci ileri hareket ettirme" butonu serbest
birakildiginda kontaktér kapanmaz.

"F_ 47 Backward crane travel: Contactor does not
switch on.1¢

"Vinci geri hareket ettirme" butonuna basildiginda
kontaktor agiimaz.

"F_ 48 Backward crane travel: Contactor does not
switch off.1“

"Vinci geri hareket ettirme" butonu serbest
birakildiginda kontaktor kapanmaz.

"F_ 61 Fast crane travel: Contactor does not
switch on.1“

"Vinci hizli hareket ettirme" butonuna basildiginda
kontaktor agiimaz.

"F_ 62 Fast crane travel: Contactor does not
switch off.1*

"Vinci hizli hareket ettirme" butonu serbest
birakildiginda kontaktér kapanmaz.

YEDEKLI HAREKET SINIRLAYICI
ANAHTARLAR VE MESAFE
TUTUCULAR ICIN MESAJLARA
GENEL BAKIS

Yedekli bir hareket sinirlayici anahtar, ving mesafesi
denetleyicisi veya kedi arabasi mesafesi denetleyicisi
varsa, glvenligi daha da artirmak igin bir anahtarlama
noktasinda iki gapraz kol anahtari veya isik bariyerleri
kullanilir. Anahtarlama noktasini gecerken iki capraz
kol anahtari veya isik bariyeri ayni anda devreye
girmezse, ilgili mesaj gorintilenir. Ancak ving veya
kedi arabasi yine de iglevine uygun fren yapar.

Vinci hareket ettirme

"F_ _26 vinci hareket ettirme: Yed. son konum
dur.: Anahtarlama durumlari farkh 3*

.F_ 27 vinci hareket ettirme: Yed. 6nceden dur.:
Anahtarlama durumlari farkh 3“
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Ving mesafesi denetleyicisi

"F_ _16 Crane dist. sys.: Red. brake fnct. 1/2 f:
Sw. stat. diff.3" (F_ _19 Vin¢ mesafesi
denetleyicisi: Yedekli 5nceden durdurma 1/2 ileri:
Anahtarlama durumlari farkli.3)

"F_ _17 Crane dist. sys.: Red. brake fnct. 1/2 b:
Sw. stat. diff.3" (F_ _20 Ving mesafesi
denetleyicisi: Yedekli 6nceden durdurma 1/2 geri:

Anahtarlama durumlari farkli.3)

"F_ _18 Crane dist. sys.: Red. brake fnct. 1/2 f/b:
Sw. stat diff.3" (F_ _21 Ving mesafesi
denetleyicisi: Yedekli 6nceden durdurma 1/2
ileri/geri: Anahtarlama durumlari farkli.3)

"F_ _19 Crane dist. sys.: Red. brake fnct. 1/2 f:
Sw. stat. diff.3" (F_ _19 Vin¢ mesafesi
denetleyicisi: Yedekli 5nceden durdurma 1/2 ileri:

Anahtarlama durumlari farkli.3)

"F_ 20 Crane dist. sys.: Red. brake fnct. 1/2 b:
Sw. stat. diff.3" (F_ _20 Ving mesafesi
denetleyicisi: Yedekli 6nceden durdurma 1/2 geri:
Anahtarlama durumlari farkli.3)

"F_ _21 Crane dist. sys: Red. brake fnct. 1/2 f/b:
Sw. stat diff.3" (F_ _21 Ving mesafesi
denetleyicisi: Yedekli 6nceden durdurma 1/2
ileri/geri: Anahtarlama durumlari farkli.3)

Kedi arabasi mesafesi denetleyicisi

"F_ _16 Trolley dist. sys: Red. brake fnct. 1/2
Sw. stat diff.3" (F_ _19 Kedi arabas| mesafesi
denetleyicisi: Yedekli Snceden durdurma 1/2 sag:
Anahtarlama durumlari farkli.3)

"F_ 17 Trolley dist. sys: Red. brake fnct. 1/2 I
Sw. stat diff.3" (F_ _20 Kedi arabasi mesafesi
denetleyicisi: Yedekli 6nceden durdurma 1/2 sol:

Anahtarlama durumlari farkli.3)

"F_ _18 Trolley dist. sys: Red. brake fnct. 1/2 r/l:
Sw. stat diff.3" (F_ _21 Kedi arabas| mesafesi
denetleyicisi: Yedekli 6nceden durdurma 1/2
sag/sol: Anahtarlama durumlari farkli.3)

"F_ _19 Trolley dist. sys: Red. brake fnct. 1/2 r:
Sw. stat diff.3" (F_ _19 Kedi arabasi mesafesi
denetleyicisi: Yedekli Snceden durdurma 1/2 sag:

Anahtarlama durumlari farkli.3)

"F_ 20 Trolley dist. sys: Red. brake fnct. 1/2 I
Sw. stat diff.3" (F_ _20 Kedi arabasi mesafesi
denetleyicisi: Yedekli 6nceden durdurma 1/2 sol:
Anahtarlama durumlari farkli.3)

"F_ _21 Tr. dist. sys: Red. brake fnct. 1/2 r/l: Sw.
stat diff.3" (F_ _21 Kedi arabas| mesafesi
denetleyicisi: Yedekli 5nceden durdurma 1/2
sag/sol: Anahtarlama durumlari farkli.3)

Nokta matris LED gostergesinde "WAITING"
gorintilenir:
Vincin igletme gerilimi devreye alindiktan birkag

dakika sonra da nokta matris LED gdstergesinde
"WAITING" gosterilir.



Bakim iglemlerinin yapiimasi

® Nokta matris LED gostergesi, ving kontrol
sisteminden sinyal almiyor. Olasi nedeni: PLC
arizal ya da bozuk.

® Ving kisa bir bekleme slresinden sonra
baslarsa, nokta matris LED g&stergesi hala
"WAITING" gosteriyorsa nokta matris LED
gOstergesi bozuktur ya da nokta matris LED
gOstergesi kablo baglantisi hasarlidir.

Nokta matris LED goéstergesinde "NO
SIGNAL" goérintilenir:

® Nokta matris LED gostergesi gegerli kontrol
diizeni sinyalleri aldi. Bunlar duraklatildi ya da
arizalandi.

Vingteki hatalarin
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ILETILERIN KRANOS'DE
GORUNTULENMESI

ABUControl'un mevcut hata kodlari ve iletileri, frekans
invertorindn hata kodlari ve o ana kadarki tim
iletilerin glinliik dosyasi KranOS'de goriintilenebilir.

Bu iglem adimi igin diziistl bilgisayar veya tablet
bilgisayar izerinden KranOS'ye erigim gereklidir.
'CUSTOMER' (Musteri) (Kullanici dizeyi [1]) ya da
'SERVICE' (kullanici duzeyi [2]) oturum agmis
olmalidir.

Frekans invertorii hata
kodu

Frequency converter

Resaly Targ\\peed

-1TA21
Running

Load capacity

Individual load

32t

D‘T‘/ Bypas:
%y overload protection

00t

Rope change
cable drum 1

.

ABUControl'un
iletilerini iceren hata
kodlari

ABUControl'un guncel iletilerinin gosterimi:

® Ving hareket eksenlerinin pencere mentlerinde
alt kissmda ABUControl'un ilgili ving hareket
ekseni icin mevcut hata iletileri goriintilenir.

Frekans invertort hata kodlari gosterimi:

® lgili ving hareket ekseninin pencere
menusunde "Frequency converter" kisminda
frekans invertérinun hata kodu goéruntulenir.

® Ayrica frekans invertériniin hata kodu,
"F_ _ 01: Hoist: Frequency converter fault
code: ___","F__ 01: Trolley: Frequency
converter fault code: _ __"veya"F_ _ 01:
Crane: Frequency converter fault code: _ _ _
iletisi ile birlikte ABUControl'un toplu iletisi
olarak alt kisimda gdruntilenir.

Gunluk dosyasi gosterimi:

Bkz. "Gunlik dosyasinin gorintilenmesi" Sayfa 135.



ABUS SERVISI

SADECE ALMANYA'DA

>

Sayet biliyor iseniz, Grlin numarasini, seri
numarasini ve misteri numarasini hazir
bulundurun.

ABUS Servis Merkezi'ni telefonla arayin:
Telefon: 02261-37-237

Olagan galisma saatlerinin disinda
aradiginizda, telesekretere bir not birakin.

ABUS Servisi, size en kisa surede geri
doner.

Gerektiginde, probleme iligkin agiklamayi,
faks veya e-posta yoluyla génderin:

Faks: 02261-37-265

e-posta: service@abus-kransysteme.de

SADECE ALMANYA DISI ICIN

>

ABUS subesini veya bulundugunuz
bolgedeki ving servisi ortak sirketini
telefonla arayin.

iletisim bilgileri, sorumlu kisiler ve
ulasilabilirlik konulari hakkinda ABUS
subesi veya bulundugunuz bdlgedeki ving
servisi ortak sirketi gerekli bilgileri
verecektir.
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ABUS Servisi






ABUS Kransysteme GmbH
Sonnenweg 1

D — 51647 Gummersbach
Tel. 0049 — 2261 — 37-0
Faks. 0049 — 2261 — 37-247
info@abus-kransysteme.de

Bu belgenin bagka kurum ve sahislara iletiimesi ve gogaltiimasi, iceriginden
yararlanilmasi ve bu igerigin baska kurum ve sahislara bildirilmesi, kesin bir
sekilde miisaade edilmedigi takdirde, yasaktir. Aykiri hareket edilen durumlar,
tazminat yikimliltigini beraberinde getirir. Patent verilmesi veya kullanim
numunesi kaydi durumu igin her hakki saklidir.
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