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Sicherheitsbestimmungen
Geltungsbereich und Vorschriften

Diese Betriebsanleitung gilt fir alle Personen, die an Installation und Inbetriebnahme des
Turantriebes LDO AC 4.0 und LDO AC 4.5 beteiligt sind. Die Betriebsanleitung ist genau zu
befolgen.

Mitgeltende Vorschriften
Neben dieser Betriebsanleitung sind zu beachten:
- Die Unfallverhitungsvorschriften
e VBG 1 Allgemeine Vorschriften,
e VBG 4 Elektrische Anlagen und Betriebsmittel,
e ZH 1/228 Sicherheitsregeln fir den Einsatz von elektrischen Betriebsmitteln bei erhdhter
elektrischer Gefahrdung.
- Gesetze, Vorschriften, Sicherheitsregeln der nationalen und internationalen Sicherheitsbehérden wie:
e DIN VDE 0100 Errichten von Starkstromanlagen mit Nennspannung bis 1000 V
e DIN VDE 0105 Betrieb von Starkstromanlagen
e DIN VDE 0106 Schutz gegen geféhrliche Kérperstrome
e Arbeitsmittel-Benutzungs-Richtlinie (EG-Richtlinie - 89/655/EWG)
e Betriebliche Anordnungen, soweit sie die Sicherheitsbestimmungen dieser Betriebsanleitung
nicht auBer Kraft setzen.
Personaleinsatz und Zustéandigkeit
Alle in dieser Betriebsanleitung beschriebenen Tétigkeiten sind unter Anleitung und Aufsicht eines
Sachkundigen durchzufihren. Als sachkundig gilt, wer in der Lage ist, fachUbergreifend alle
Tatigkeiten am Turantrieb durchzufiihren bzw. deren Durchflhrung zu Gberwachen.
DarUber hinaus muss der Sachkundige:
e mindestens 18 Jahre alt sein und sich der arbeitsmedizinischen Vorsorgeuntersuchung G 20
unterzogen haben,
e vom Montagebetrieb der Gesamtanlage des Aufzuges autorisiert sein,
e die Betriebsanleitung vollstandig gelesen und verstanden haben,
e indie besondere Technik des Turantriebes und deren Zusammenwirken mit der Gesamtanlage
des Aufzuges und deren Funktionsablaufe eingewiesen sein,
e (iber ausreichende Kenntnisse von der Gesamtanlage des Aufzuges, sowie dem
Zusammenwirken der einzelnen Baugruppen verfiigen,
e ausreichende Kenntnisse der Arbeitsschutz- und Unfallverhltungsvorschriften, sowie der
relevanten Regeln der Technik nachweisen kdnnen.

Der Sachkundige darf nur Tatigkeiten durchfihren und beaufsichtigen, die in dieser
Betriebsanleitung beschrieben sind.

Alle weiterfihrenden Tétigkeiten, die am Tirantrieb LDO AC 4.0 oder LDO AC 4.5
durchgeflihrt werden kénnen, dirfen nur von Mitarbeitern der Elevator Trading GmbH

durchgefiihrt werden.
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Unfallverhiitung

Wer die Unfallverhitungsvorschriften kennt und danach handelt, hilft Unfalle verhiten! Durch
vorbeugende MaBnahmen gegen erkennbare Unfallgefahren kénnen schwerwiegende Schéaden
vermieden werden.

Jeder Beschaéftigte ist verpflichtet, alles nach besten Kréaften zu tun, um Unfalle oder
Berufskrankheiten zu verhiten. Erkannte Unfallgefahren sind umgehend zu beseitigen. Ist dies
nicht moglich, ist die Gefahrenstelle abzusichern und die erkannte Unfallgefahr umgehend dem
betrieblichen Vorgesetzten zu melden.

Arbeitsschutz

Das Betriebspersonal hat zur Gewahrleistung des Arbeitsschutzes folgende Pflichten:
e auf die Einhaltung der UVV und der sonstigen Bestimmungen im Sinne des
Arbeitsschutzes zu achten und Unfallgefahren entgegenzuwirken,
e die Wirksamkeit von unfallverhitenden Einrichtungen, Geraten und dgl. sowie den
betriebssicheren Zustand der Anlage in angemessenen Absténden zu kontrollieren,
e gefahrbringende Teile der Anlage sofort auBer Betrieb zu nehmen und ausreichende
SchutzmaBnahmen zu ergreifen,
e Mangel an Einrichtungen oder Anlagenteilen sowie Verst6Be gegen die UVV sofort der
vorgesetzten Stelle zu melden,
e Dbei Arbeiten an spannungsfiihrenden Betriebsmitteln, diese vorher spannungsfrei zu
schalten.
Verhalten nach einem Betriebsunfall

Bei einem Arbeitsunfall mit nicht geringflgiger Folge ist erste Hilfe zu leisten und sofort der
Rettungsdienst (Notarzt) zu verstandigen. Jeder derartige Unfall ist unverziglich der
Betriebsleitung zu melden. Ein Unfallbericht ist anzufertigen.

Betriebsfremde Personen

Der Aufenthalt von betriebsfremden Personen im Montagebereich der Gesamtanlage des
Aufzugs ist verboten.

Sicherheitskennzeichnungen

Folgende Sicherheitskennzeichen nach VBG 125 wurden an Teilen des Tlrantriebes bzw. in
der Betriebsanleitung verwendet.

Warnung vor gefahrlicher elektrischer vor Arbeiten freischalten
Spannung .
/\é Warnung vor automatischem Anlauf
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Vorwort

In der vorliegenden Betriebsanleitung wird der Tirantrieb flr Personen- und Lastenaufziige
LDO AC 4.0 und LDO AC 4.5 gemaB der EN81 beschrieben.
Die Betriebsanleitung ist in Kapitel gegliedert. Im Kapitel 1 wird in Form einer
Einsatzbeschreibung die bestimmungsgemaBe Verwendung des Tirantriebes definiert. Im
Kapitel 2 wird der Turantrieb technisch beschrieben, so dass Sie einen guten Uberblick Gber
Aufbau und Wirkungsweise erhalten. Weiterhin werden die Bedien- und Anzeigeelemente
erlautert. Die wichtigsten technischen Daten finden Sie im Kapitel 3. Kapitel 4 beschreibt die
Tatigkeiten, die zur Montage und Installation nétig sind. Die Parametrierung des Tirantriebes
beschreibt das Kapitel 5. i
Diese Betriebsanleitung enthélt aus Griinden der Ubersichtlichkeit nicht sémtliche
& Detailinformationen zu allen Ausfihrungsméglichkeiten der Turantriebe LDO AC 4.0/
LDO AC 4.5 und kann auch nicht jeden denkbaren Fall der Aufstellung, des Betriebs
oder der Instandhaltung bertcksichtigen.
Sollten Sie weitere Informationen wiinschen, oder sollten besondere Probleme
auftreten, kénnen Sie die erforderliche Auskunft Uber die Elevator Trading GmbH
anfordern.

Die Elevator Trading GmbH weist darauf hin, dass der Inhalt dieser Betriebsanleitung

& nicht Teil einer frGheren oder bestehenden Vereinbarung, Zusage oder eines
Rechtsverhaltnisses ist oder diese abandern soll. S&mtliche Verpflichtungen der
Elevator Trading GmbH ergeben sich aus dem jeweiligen Kaufvertrag, der auch die
vollstéandige und allein gultige Gewahrleistungsregelung enthalt. Diese vertraglichen
Gewahrleistungsbestimmungen werden durch die Ausflhrung dieser
Betriebsanleitung weder erweitert noch beschrank.

Die Elevator Trading GmbH arbeitet standig an der Weiterentwicklung ihrer
& Erzeugnisse. Bitte haben Sie Versténdnis, dass bei Abbildungen und technischen
Angaben, bezogen auf Form, Ausstattung und Know-how, technische Anderungen im
Sinne des Fortschritts vorbehalten bleiben.
Auf eine benutzerfreundliche Gestaltung der Betriebsanleitung, durch anschauliche Bild- und
Textinformation, wurde besonderer Wert gelegt. Bildhinweise sind im Text in Klammern gesetzt.
Dabei geben die ersten Zahlen vor dem Schragstrich die Kapitel- und Bildnummer und ggf. die
zweite hinter dem Schrégstrich die Positionsnummer auf dem entsprechenden Bild an.
Zum Beispiel:
(Bild 3-2) bedeutet Bild 2 im Kapitel 3
Wichtige Informationen fir Bedienungs- und Wartungspersonal sind durch Piktogramme
gekennzeichnet.
Kennzeichnet wichtige Informationen, die das Montage- und Wartungspersonal
& besonders beachten muss.

Kennzeichnet Arbeits- und Betriebsverfahren, die genau einzuhalten sind, um Be-
schadigungen

oder Zerstérung des Tirantriebes und der Gesamtanlage des Aufzugs zu vermeiden.

Kennzeichnet Arbeits- und Betriebsverfahren, die genau einzuhalten sind, um eine
Geféhrdung

von Personen auszuschlieBen.
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1 Einsatzbestimmung

1.1 BestimmungsgeméBe Verwendung

Der in dieser Betriebsanleitung beschriebene Tlrantrieb LDO AC 4.0 und LDO AC 4.5 der
Elevator Trading GmbH dient zur Steuerung und zum Antrieb von Tlren elektrisch betriebener
Aufzige im Sinne EN 81.

Die vorliegende Betriebsanleitung beschreibt genau, wie und unter Einhaltung welcher
Vorschriften und Voraussetzungen der Tilrantrieb installiert und betrieben werden darf.

Allein der in der EN81 beschriebene Einsatz gilt als bestimmungsgemaBe Verwendung. Jeder
andere Einsatz gilt als nicht bestimmungsgemaB und ist verboten.

1.2 Unzuléssige Verwendung

Jeder Einsatz des TUrantriebes, der tber den in dieser Bedienungsanleitung und in der EN 81
beschriebenen Einsatz hinausgeht, gilt als unzulassig. Insbesondere, wenn die im Kapitel 3
,1echnische Daten” aufgefiihrten Grenz- und Kennwerte Uberschritten bzw. nicht eingehalten
werden.

Flr Schaden, die aus dem VerstoB gegen die in dieser Betriebsanleitung erlassenen Verbote
resultieren, haftet die Elevator Trading GmbH nicht.

1.3 Verpflichtung des Montagebetriebes

Der Montagebetrieb, der die vollstandige und betriebsfahige Aufzuganlage bei einem Nutzer
installiert, in Betrieb nimmt und wartet, tréagt die Verantwortung dafiir, dass der TUrantrieb nur im
Sinne dieser Betriebsanleitung und der EN 81 verwendet wird. Der Montagebetrieb hat die
Betriebsanleitung der Tlrantriebe LDO AC 4.0 bzw. LDO AC 4,5 in die Betriebsanleitung bzw.
Betriebsvorschrift der vollstdndigen Aufzuganlage einzuarbeiten, ohne dass einzelne Punkte
geandert oder gar auBer Kraft gesetzt werden.

1.4 Erweiterungen und Erganzungen

Sollten die Einsatz- und Umgebungsbedingungen des Tirantriebes sich derart andern, dass die
Funktion oder die spezifizierten Grenz- und Kennwerte nicht mehr den Bestimmungen dieser
Betriebsanleitung entsprechen, darf nur die Elevator Trading GmbH die dafiir nétigen
Anpassungen vornehmen. Zusétzlich kann eine Genehmigung 6rtlicher Behérden erforderlich
sein.

Bei einer eigenméachtigen Veranderung oder Erganzung des Tlrantriebes kann die Sicherheit in
unzulassiger Form beeintrachtigt werden, so dass auch die Herstellererklarung erlischt.
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2 Technische Beschreibung

2.1 Systembeschreibung

Die Turantriebe LDO AC 4.0 und LDO AC 4.5 sind ,intelligente” Tirantriebe. Mit ihnen
kénnen Aufzugtliren mit einstellbaren Geschwindigkeiten und Beschleunigungen gedffnet
und geschlossen werden. Die wartungsfreien Turantriebe bestehen aus einer Steuerung, die
in einem Gehause untergebracht ist, und dem Antrieb in Form eines permanenterregten
Synchronmotors. Die Kraftlibertragung erfolgt mit einem Zahnriemen. Es kénnen sowohl
einseitig- als auch zentral6ffnende Tlren angetrieben werden. Der Tlrantrieb benétigt keine
Endschalter. Die Tirweite und die Positionen ,offen“ und ,geschlossen” werden automatisch
ermittelt. Der Gbergeordneten Aufzugsteuerung kann Gber Relaiskontakte der Turzustand
Ubermittelt werden.

2.2 Funktionen

Tlrweitenermittlung

Die Turweitenermittlung muss im Rahmen von Montage und Installation als automatischer
Vorgang ausgel6st werden. Diese Tatigkeit ist im Kapitel ,4 Montage und Installation®
beschrieben.

Befehl ,, Tur 6ffnen”

Der Befehl , Tir 6ffnen” 6ffnet die Tr entsprechend der eingestellten Fahrkurve, solange der
Befehl ansteht. Der Befehl , Tur 6ffnen” muss wahrend der gesamten Offnungsfahrt
anstehen.

Befehl ,,Tur schlieBen*
Der Befehl , Tur schlieBen“ schlieBt die Tur entsprechend der eingestellten Fahrkurve,
solange der Befehl ansteht. Der Befehl , TUr schlieBen® muss wahrend der gesamten
SchlieBfahrt anstehen.
Die erste SchlieBfahrt nach Stromausfall erfolgt mit Schleichgeschwindigkeit.
& Nur wenn die Tirbefehle dauerhaft anliegen, wird der Tirmotor in den Endpositionen unter
Moment gehalten.
Wenn in der , TUr zu“ Position kein Haltemoment ansteht (Befehl Tir zu liegt nicht an) schlieBt
sie selbsttatig, wenn sie mehr als 3 Inkremente gedffnet wird.

Abbruch und Umkehrung der SchlieBbewegung
Es gibt drei verschiedene Ereignisse, die zu einem Abbruch und der Umkehrung der
SchlieBbewegung fuhren:

e Eine direkt an den Tirantrieb angeschlossene Lichtschranke meldet eine

Strahlunterbrechung.

e Die Tur trifft wahrend des SchlieBvorganges auf ein Hindernis.

e Die Tur wird bereits in der Position ,offen” blockiert.
Wird eines dieser drei Ereignisse erkannt, so wird die stattfindende SchlieBbewegung
kurzzeitig abgebrochen. Solange das Hindernis in die Lichtschranke unterbricht, solange
bewegt sich die Tir mit langsamer Geschwindigkeit in Richtung Offenposition. Nach
Beendigung der Unterbrechung wird der noch anstehende SchlieBbefehl ausgefuhrt und die
Tar fahrt wieder normal zu.

Befehl ,,Drangeln”

Der Befehl ,Drangeln” kann parallel zu dem Befehl ,SchlieBen” auf die Steuerung gegeben
werden. In diesem Betriebszustand wird die direkt an der TUrsteuerung angeschlossene
Lichtschranke nicht beachtet, es wird nur die mechanische Reversierung ausgewertet. Die
SchlieBgeschwindigkeit wird vermindert.
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Notbefreiung
Die Notbefreiung bei geschlossener Tir ist unter folgenden Bedienungen mdglich:
e wenn sich die Tur im Stillstand befindet,
e der TUr zu® Befehl von der Aufzugsteuerung anstehen, und die TUrsteuerung auf
Haltemoment umgeschaltet hat und
e keine Service-Taste des Turantriebes betatigt ist.

Wenn trotz Befehl ,Tar zu“ die TGr mehr als ca. 15 mm aus der , TUr zu Position” bewusst gedéffnet
wurde, erkennt die Tir dies als Notbefreiung und schaltet automatische den Befehl , Tir zu“ ab.

Die zum Offnen der Tiir erforderliche Kraft ist kleiner als 300 N.

&

Signaleingang (Sonderfunktion)

Der Signaleingang kann als Lichtschrankeneingang genutzt werden. Eine Uberwachung der
Schutzeinrichtung (nach DIN EN 81-20 Pkt. 5.3.6.2.2.1) wird von dem TUrsteuergerat nicht
durchgefihrt. Durch Umschalten in der Konfiguration kann die Eingang als Lichtgittereingang
geschalten werden.

Bei Lichtgittereingang:

Eine Spannung von 10 bis 30V DC am Signaleingang wird als Strahlunterbrechung einer
angeschlossenen Lichtschranke interpretiert. Diese Spannung wird gegentiber 0V GND
gemessen. Die Lichtschrankenunterbrechung bewirkt, bei sich schlieBender Tur, dass die
SchlieBbewegung abgebrochen und solange der LS-Befehl ansteht eine langsame
Offnungsbewegung ausgeflihrt wird.

Bei Sonderfunktion:

noch ohne Funktion (in Entwicklung)

06/2025 Seite 8 von 20



2.3 Bedienelemente und Anschlussbelegung auf der Platine

Status Status
LED 2 LED 1
Modul-
N
- 2304 AC + 10% a 5 tecker
Sicherung T g S
M 4A pa E T G ELEVATO ¥a H % & »1ar auf
) - Taster S1
Netzzuleitung > A ; =
1-L1 Man aster 1 Y ,,Tl']r zu“
2-N 1 Im Mitalfeld 14 Tol: +49 34284850300 IO '@ Taster S2
3- ScrllUtgleltiter Iﬁ1 %1 D 04509 Krostitz info@elevator-trading.de g Signaleingé’lnge
vorverkabe .. -
| Tursteuerung LDOAC4.0 :@ | e I L] g '”‘ter” %’:ﬂ%
- extern
" . T: 2 o
Motorzuleitung W xa Be‘;}iﬂgr‘gﬁﬂ‘?ﬂ“e”"g = 4 - Drangeln
- 3 - SchlieB
g \\,/V E o SchlieBen () - >chilelben
- PE 5 X1z, 1oND_ 2 - Offnen
2-U ‘ 5 Ofen (@ | Dol 1-+24 VDC max 0,12A
1-PE 5 i
vorverkabelt § Dangen @ [ 3 - intern GND
iy ® Xe JGHOI 2 - Signal Eingang
- LG La 1 1-+24V DC
+ 24V -
1
Gebereingéange , _ 9-com
1-24V v | xs g fevesen .mg ’-0—/._; 8-NC Tur reversiert
2 -Kanal A B 3 woin @ F§ 7 -NO
3 - Kanal B IGND E - 6-com
4 - Kanal Z geschiossen . 5-NC Tir offen
5- IGND . -~ 4-NO
1 3-com
vorverkabelt 2-NC Tur geschlossen
1-NO

Bild 1 - 2 Bedienelemente und Anschlussbelegung

Servicetaster ,, Tlr auf“ und ,, Tiir zu“:

Mit den beiden Servicetasten , Tur auf‘ und , TUr zu®“ kann die Tr in beide Richtungen bewegt
werden. Die Bewegung wird nur solange ausgefihrt, wie die Taste gedrtckt wird.

Beschreibung der Grundkonfigurationen (Einstellung siehe 4.4)

Punkt 1: Einstellung der Turéffnungsart
Einstellung, ob die Grundparameter einer einseitig oder einer mittig 6ffnenden Tar bei der
Turweitenermittlung in den Hauptspeicher eingelesen werden.

Punkt 2: Autoresetfahrt
Hier wird eingestellt, ob nach Stromausfall oder Reset die Tlr die Fahrt zum ersten Anschlag
nur durch einen Impuls oder durch ein stehendes Signal anfahrt.

Punkt 3: Tartypeinstellung
Hier werden die Zusatzfunktionen, welche fir Glastiren nach EN 81 gelten, zugeschalten.
Im Punkt 3 kann man einstellen - Blechtiiren oder Glastiren.

Punkt 4: Einstellung mit / ohne Kabinentirverriegelung
Im Punkt 4 wird eingestellt, ob die Grundparameter der Fahrkurve flr den Betrieb mit einer
KTV oder ohne KTV bei der Tlarweitenermittlung in den Hauptspeicher eingelesen werden.
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3 Technische Daten

Allgemein LDO AC 4.0 LDO AC 4.5
zulassige Turblattmasse max. 200 kg max. 450 kg
zulassige Tarweite max. 6000 mm
zulassige Betriebstemperatur max. 50°C, min. -10 °C

Gehduse
Ausfliihrung galvanisch verzinkt, FuBbefestigung mit

Kunststoffabdeckung
Schutzart IP 20
MaBe B/H/T 330mm/200mm/90mm

Steuerung
Netzspannung 230 V AC -15% / +10%; 50 Hz £5%
Steuereingange + 12 V bis + 27 V DC; 5 mA pro Eingang
Steuerausgange 24 V DC, max. 0,12A abgesichert Gber Polyswitch
Klemmen Federleisten (Phdnix)

Permanenterregter Synchronmotor
Schutzart IP 54
AnschluBspannung 230V
Nennstrom 0,65A 1,3 A (max<=3,5A)
Leistung 0,105 kW 0,13 kW
Nennfrequenz 50 Hz
Masse 2,0 kg 4,5 kg
Abtrieb Zahnriemenscheibe
Zahnprofil HTD 5M
Zahnprofilbreite: 12 mm 15 mm
Zahnezahl: 16 28

Geber
Inkrementalgeber Drehimpulsgeber mit kontaktloser Sensortechnologie
Schutzart: IP 54
Anschlussspannung: +24 V DC 5%

4 Montage und Installation
4.1 Mechanischer Anbau

Die Teile des Turantriebes entsprechend den 6rtlichen Gegebenheiten oder Erfordernissen
an der Kabinentir montieren. Der Motor, wenn nicht schon angebaut, muss an die
vorgesehene Stelle, mit dem vorgesehenen Befestigungselement, angebaut werden. Fir das
Steuerungsgehause sind auf dem Quertrager Gewindebohrungen vorbereitet (nicht bei
M3000), es kann aber auch im Umkreis von 1,0 m um den Motor auf dem Kabinendach
befestigt werden. Die elektrische Installation von Motor, Geber und Netzversorgung ist mit
nicht verwechselbaren Steckverbindungen vorbereitet. Diese sind auf die Steckplatze X1, X4
und X5 zu stecken.

- Motorkabel an Steckplatz X4

- Geberkabel an Steckplatz X5
- Netzzuleitung Steckplatz X1
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4.2 Netzspannungsanschluss mit vorkonfektioniertem Netzkabel.

Die Netzzuleitung muss bauseitig mit einem Leitungsschutzschalter 4 A/ A
abgesichert werden.

4.3 Einschalten der Spannungsversorgung.

= erstmaliges Einschalten
Beim erstmaligen Einschalten fihrt der Motor eine Rotorsynchronisation durch. Danach
muissen die Grundkonfigurationen durch Betéatigen der Taster 1 (aus) oder 2 (an) eingestellt
werden. Die 4 Punkte der Grundkonfigurationen werden durch blinken der LEDs neben den
Tastern 1 und 2 signalisiert. Vier unterschiedliche Blinkfrequenzen deuten nacheinander auf
die 4 Punkte hin (Blinken schnell: Punkt 1, Blinken mittel: Punkt 2, Blinken langsam: Punkt 3
und blinken sehr langsam: Punkt 4). Man hat jeweils 15 Sekunden Zeit eine Auswahl zu
treffen. Durch Betétigung eines Tasters (1 oder 2), wird dies durch Aufleuchten der LED
neben dem Taster bestatigt. Danach wird zu dem nachsten Punkt umgeschaltet. Bei keiner
Eingabe innerhalb der 15 Sekunden wird automatisch der Defaultwert gesetzt. Nach dem
Einstellen der 4 Punkte erldschen die beiden Status-LEDs, die Einstellung der
Grundkonfiguration ist abgeschlossen und mit der Tilrweitenermittlung kann begonnen
werden.

= nicht erstmaliges Einschalten
siehe Pkt.4.6 Positionsfindung nach Stromausfall bzw. nach Netztrennung

4.4 Tarweitenermittiung
4.4.1 Beschreibung

Mit der TUrweitenermittlung wird gleichzeitig eine Turblattmassenermittlung durchgefinhrt.
Deshalb muss die Turweitenermittlung zusammen mit der Schachttiir vorgenommen

werden.

Voraussetzung fir eine exakte Tulrweitenermittlung ist, dass die beiden mechanischen
Endanschlage (Gummipuffer fir ,TUr auf* und , TUr zu“ Position) auf das Turbreitenmal
eingestellt sind. Fir die Tirsteuerung sind diese eingestellten Anschlége die ,,SchlieBkante"
und die , Tdr offen Position®. )

Zur Ermittlung der bewegten Masse wird jeweils in Offnungs- und in SchlieBrichtung eine
kurze Beschleunigungsstrecke abgefahren. Durch die Auswertung beider Bewegungen wird
die zu bewegende Masse ermittelt. Mit diesem ermitteltem Wert und der eingestellten
Grundkonfiguration wird aus einer vorhandenen Matrix eine voreingestellte Fahrkurve
ausgewahlt.

Bei der TUrweitenermittlung wird zuerst die ,SchlieBkante* gesucht und danach fahrt sie in die
»1Ur offen” Position. Diese beiden Positionen werden gespeichert und sind auch nach
Stromausfall weiterhin vorhanden.

Achtung!

Bei jeder TUrweitenermittlung werden alle geanderten Parameterwerte mit den
Standardparameterwerte iberschrieben!

Geéanderte Parameterwerte bitte vorher notieren, z. B. bei der Papierform der
Montageanleitung in der Tabelle auf der letzten Seite.
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4.4.2 Durchfuhrung Tirweitenermittiung ohne Dongle

Die TUrweitenermittlung kann nur nach einem Konfig-Reset und mit der Einstellung der 4
Punkte der Konfiguration durchgefiihrt werden.

Status LED 1 I:I 3 Taster 1
‘Tastj(/
;' ®
;
5o Q.
— Taster 2
Status LED 2
Bild 3 -4
Schritt 1:

Konfig-Reset: beide Tasten gemeinsam langer als 3 Sekunden gedriickt halten. In der Anzeige
gehen beide Status- LEDs aus.

Schritt 2:

Die 4 Punkte der Grundkonfiguration kébnnen nacheinander eingestellt werden. Beginnend mit
Punkt 1 kénnen die Konfigurationen nun ,einseitig” (Taster 1) oder ,mittig“ (Taster 2)
geschaltet werden. Fir jeweils 15 Sekunden pro Punkt blinken die 2 LEDs in 4
unterschiedlichen Frequenzen (schnelles Blinken 4Hz- fir Punkt 1, mittleres Blinken 2Hz- fir
Pkt 2, langsames Blinken 1Hz- fir Punkt 3 und 0,5 Hz fir Punkt 4). Wenn innerhalb von 15
Sekunden keine Eingabe erfolgt, wird automatisch bei diesem Punkt die Einstellung , Taster 1¢

gesetzt und zum nachsten Punkt Gbergegangen. Nach dem Setzen der 4 Konfigurationspunkte
sind beide LEDs aus.

Grundkonfigurationsauswabhl Einstellmdéglichkeit Defaultwert
Pkt. Taster1 - Taster?2
1 Tlréffnungsart Leinseitig* — »Mittig" Leinseitig”
2 Autoresetfahrt Limpuls* - ,Signal® ,Impuls*
3 Tartyp LBlechtir* —  Glastlr" ,Blechtar”
4 Kabinentirverriegelung Mit KTV* - ohne KTV* ,mit KTV*
Schritt 3:

Schacht- und Kabinent(ir miissen jetzt ca. 5-10 cm vor , Tir geschlossen” Position geschoben
werden. Zum Starten der TUrweitenermittlung den Taster 1 kurz antippen und innerhalb von
0,8 Sekunden den Taster 2 driicken und gedriickt gehalten. Nach Erkennen der Bewegung
der Tir, kann der Taster 2 losgelassen werden.

Folgendes Funktionenschema lauft nun automatisch ab. Die Tur féahrt ca. 20 cm in eine
Richtung, wenn sie auf diesem Weg keinen Anschlag erkennt, wechselt sie die Richtung und
fahrt max. ca. 40 cm oder bis zu einem Anschlag in die andere Richtung. Den Anschlag
definiert die Steuerung als SchlieBkante. AnschlieBend folgt die Offnungsbewegung zur
Bestimmung der , TUr offen” Position. Auf diesem Weg flihrt die Steuerung zur
Massenermittlung eine Beschleunigung durch. Am Anschlag speichert die Steuerung die
Position und fahrt in Richtung , Tur zu®. Auf diesem Wege wird ebenfalls eine
Beschleunigungsstrecke zur Massenermittlung genutzt. Nach Erreichen der geschlossenen
Position bleibt die Tir stehen. W&hrend der Tlrweitenermittlung leuchtet die Status LED 1.
Nach Abschluss der Tlrweitenermittiung wird der normale Betriebszustand durch Blinken der
LED 2 signalisiert. Die ermittelte Masse und Offnungsweite werden gespeichert und stehen
auch nach einem Netzspannungsausfall zur Verfligung.

Wenn die TUr nach dem Richtungswechsel auf den 40 cm keinen Anschlag erreicht hat, bleibt
sie stehen mit der Fehlermeldung schnelles Blinken LED1 und sehr langsames Blinken
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LED2". Eine neue TUrweitenermittlung muss durchgefuhrt werden. Position der Tur neu
einstellen (wie oben beschrieben im Schritt 3) und danach ein erneutes Konfig-Reset
ausfihren. Weiter siehe oben Schritte 1-3.

Service-Taste ,Tur zu“ und , T0r auf”

Mit den Tasten 1 (,Tdr auf*) und 2 (,Tlr zu“) kann die Tir geschlossen bzw. ge6ffnet werden.
Nur solange die Tasten 1 oder 2 betétigt werden, bewegt sich die Tir. Die Service-Tasten
liegen parallel zu den Steuereingdngen an X12.

4.5 Auflegen der Befehle der Aufzugsteuerung und der Statusausgdinge fiir die

Aufzugsteuerung

Die Eingangssignale ,Offnen*, ,SchlieBen, ,Drangeln“ und ,Lichtschranke“ werden am Stecker
X12 und X8 an den entsprechenden Pins siehe Bild 4-4 geschaltet.
Eingangsspannung am X12 Pin 2-4 und X8 Pin 2: +10V bis +30V; max10mA pro Eingang

. 6 - intern Masse
g SchiiaBen . IGHD I 5 - extern Masse
gn X1z %"'E‘::;:'“ [ 4 - Drangeln
g Ofnen (@) OSSR 3 - SchlieBen
5 Ciffnan L .
2 Dranageln + 34V I 2 - Offnen
2 ? . 1 1-+24 VDC max. 0,12A
]
- LG X8 &ND | 3 - intern Masse
. + 24V | 2 - LG Eingang
1 1 - 424V DC

Bild 4-4 Steuersignaleingénge

Achtung!

Die Spanungsausgénge 24 V DC am X12 Pin 1 und X8 Pin 1 sind fir Relaiseingangsbeschaltung
gedacht (wenn nétigt). Er ist nicht fir Versorgungsspannung von Lichtgitter oder anderem zu
verwenden. Die max. Belastung ist 120 mA!

Bei Verwendung der internen 24V muss eine Briicke zwischen interner und externer Masse PIN 5 und

6 am X12 gesetzt werden.
Bei Verwendung von externen Spannungen an den Eingdngen muss eine Verbindung zwischen
externer Masse PIN5 X12 und den 0V der externen Spannungsversorgung hergestellt werden.

Die fur die Aufzugsteuerung erforderlichen Statussignale ,offen, ,geschlossen® und ,reversiert*
werden vom Tlrantrieb geschaltet und sind an den potentialfreien Relaiskontakten, Stecker X13
abgreifbar (siehe Bild 4-5).

Relaiskontakt ,,geschlossen®
Wenn die Tir geschlossen ist, sind am Steckverbinder X13 der entsprechende
SchlieBerkontakt geschlossen (Pin 1 und 3) und der Offnerkontakt offen (Pin 2 und 3).
Befindet sich die Tir nicht in diesem Zustand, ist der SchlieBerkontakt offen und der
Offnerkontakt geschlossen.

Relaiskontakt ,,offen*
Wenn die Tar gedffnet ist, sind am Steckverbinder X13 der entsprechende SchlieBerkontakt
geschlossen (Pin 4 und 6) und der Offnerkontakt offen (Pin 5 und 6). Befindet sich die Tir
nicht in diesem Zustand, ist der SchlieBerkontakt offen und der Offnerkontakt geschlossen.

Relaiskontakt ,,reversiert”
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4.6

Wenn die TUr reversiert, sind am Steckverbinder X13 der entsprechende SchlieBerkontakt
geschlossen (Pin 7 und 9) und der Offnerkontakt offen (Pin 8 und 9). Befindet sich die Tir
nicht in diesem Zustand, ist der SchlieBerkontakt offen und der Offnerkontakt geschlossen.

. Pin9

o reversiert . | I Pin 8
|:|J x“ q ._ Pin7
. Pin6

2 istoffen . ; I Pin 5
- *— Pin 4

Pin 1

Pin 3
-
geschlossen . : P
*—
1

Bild 5-4 Relaiskontakte

Steuerausgange am Stecker X13: max. 30V 0,5A

Der Turantrieb ist jetzt mit den vorausgewahlten Parametern funktionsfahig. Die anderen
Parameter kdnnen, wenn bendtigt, noch verandert werden. Zur Einstellung der gewilinschten
Fahreigenschaften dient die Parametrierung (siehe Kapitel ,5 Parametrierung®).

Positionsfindung nach Stromausfall bzw. nach Netztrennung

Nach erfolgreicher Rotorsynchronisation muss die Tir in eine Endlage fahren, um eine
definierte Position zu ermitteln. Dieser Vorgang muss durch einen Befehl ,TUr zu* oder , TUr
auf” erfolgen. Die Endlagensuche wird durch Leuchten der Status LED 1 signalisiert. Je
nachdem, welcher Befehl der Tirsteuerung gegeben wird, fahrt die TUr in die jeweilige
Endlage und die Steuerung wechselt in den normalen Betriebszustand. Dies wird durch
Blinken (1Hz) der Status LED 2 signalisiert.

5 Parametrierung (nur mit Dongle mdéglich)

Mit folgenden Parametern kann auf den Tlrantrieb Einfluss genommen werden:

Offnen

11 5

| l SchlieBen

10

Bild 6 — 4 Fahrkurvenschema

Parameter | Bezeichnung

Schwertstrecke , Tlr auf”

Schleichgeschwindigkeit
»SchlieBkante”
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3 Rampe Beschleunigen ,Tir auf*
4 Geschwindigkeit , Ttr auf*

5 Dréangelgeschwindigkeit

6 Schleichstrecke , TUr auf*

7 Schwertstrecke , TUr zu*

8 Haltekraft

9 Rampe Bremsen

10 SchlieBkraft

11 Geschwindigkeit , Tir zu“

12 Rampe Beschleunigen ,Tir zu*
13 Schleichgeschwindigkeit , TUr offen”

@ Die maximale statische SchlieBkraft darf 150 N nicht iiberschreiten.

Bei Glastiiren wird die Reversierkraft in Offnungsrichtung auch tiber den Parameter 10

eingestellt.

6 Geber

Der Geber befindet sich im Motorgeh&use. Einstell- oder Wartungsarbeiten sind nicht

notwendig und maglich.

7 Fehlermeldungen

Fehler

Fehlerursache

Fehlerbeseitigung

Die Tir bewegt sich nicht

Keine Betriebsspannung

Anschluss der Netzspannung Uberprifen

Keine Signale der Aufzugsteuerung
vorhanden

-Signaleingdnge und Massekontakt prifen

- bei Relaissteuerung muss der PIN 5 und 6
am Stecker X12 gebriickt werden
-Signaleingangsspannung priifen

Die Bewegungsrichtung
stimmt mit den Tastern ,Tir
auf und ,, TUr zu“ nicht
Uberein.

-Tarweitenermittlung aus der
falschen Ausgangsposition
gestartet,

-Steuerung kennt Turdaten nicht

neue Turweitenermittiung durchflhren

findet keine Position.

keine Turweitenermittlung
durchgefihrt.

-mechanische Anschlage , TUr zu® und ,Tar
auf” einstellen
-Tarweitenermittiung durchfihren,

TUr bricht SchlieBbewegung
ab und l&uft wieder auf.

Tur schwergéngig

mechanische Einstellung prifen

Tar zuckt nur bei
anstehendem Befehl

Verbindung Drehgeber Steuerung
nichti. O.

Kabelanschluss Drehgeber prifen

Tur fahrt mit langsamer
Geschwindigkeit auf oder
zu

Keine Turweitenermittlung
durchgefihrt.

mechanische Anschlage , Tur zu® und , TUr
auf’ neu einstellen, Tlrweitenermittiung
durchfliihren,

Steuerung kennt Position der Tar
nicht

»10r zu“ Befehl solange anlegen, bis die
Tarsteuerung , Tir geschlossen” meldet.

TUr bleibt in den Endlagen
nicht stehen, bewegt sich
mehr als 1 mm zurlck

Ursache ist rein mechanisch,
Anschlage falsch eingestellt oder
werden nicht erreicht, Anschlage
federn (sind nicht starr)

Endanschlage prifen und einstellen
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Fehleranzeige durch die LEDs

Fehler Bedeutung Blinkcode | Blinkcode | Beseitigung
Status- Status-
LED 1 LED 2
Blinken Blinken
Ubertemperatur AuBentemperatur schnell sehr AuBentemperatur
Uberschreitet den erlaubten langsam abkuhlen
Bereich
Untertemperatur AuBentemperatur schnell sehr AuBentemperatur
unterschreitet den erlaubten langsam erwarmen
Bereich
Uberspannung Zwischenkreisspannung schnell sehr Netzspannung
Uberschreitet den erlaubten langsam prufen - korrigieren
Bereich
Unterspannung Zwischenkreisspannung schnell sehr Netzspannung
unterschreitet den erlaubten langsam prufen - korrigieren
Bereich
Kurzschluss am Leistungsmodul detektiert schnell sehr Motor defekt muss
Motor einen Kurzschlussstrom langsam getauscht werden
Uberstrom Motorstrom Uberschreitet schnell schnell Motor defekt muss
den zuldssigen Stromwert getauscht werden
Fehler Tlrweiten- Keine SchlieBkante erkannt | schnell sehr mechanische An-
ermittiung langsam schlage einstellen,
Mechanik prifen -
neu TW starten
Fehler erkannt sehr sehr Steuerung defekt
beim Selbsttest langsam langsam muss getauscht
(Fehler tritt nach Reset auf) werden
Fehler bei interner | Bauteilfehler schnell sehr Steuerung defekt
Bauteilprifung schnell muss getauscht
(Fehler tritt nach Reset auf) werden
Ausstieg der Positionierungsfehler schnell sehr Zahnriemen ist zu
Tdrsteuerung im schnell locker und springt ab
normalem Betrieb und zu Uber
Kein Programm Programm wurde aus dem | schnell schnell Softwareupdate
vorhanden Speicher geldscht (nicht durchfihren
synchron)

sehr langsam = 0,5 Hz, langsam = 1 Hz, schnell = 2 Hz, sehr schnell = 4 Hz

Fehler quittieren

Eine Fehlerquittierung ist durch ein Konfig-Reset mdglich.
Bei den Fehlern ,Ubertemperatur®, ,Untertemperatur®, ,Uberspannung®, ,Unterspannung®

,Kurzschluss am Motor und ,Uberstrom* erfolgt nach ca. 18 sec eine interne

Fehlerquittierung. Danach startet ein Selbsttest der Steuerung. Wenn der Fehler nicht mehr
vorhanden ist, arbeitet die Tursteuerung normal weiter. Wenn der Fehler weiterhin ansteht,
geht die Tursteuerung in Stérung ,Selbstteststérung“. Wenn die Arbeitstemperatur auBerhalb
des angegebenen Bereiches ist, geht die Steuerung erst wieder in Betrieb, nachdem sie die
Normaltemperatur erreicht hat.
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8 WLAN Dongle
8.1 Einstellungen mit dem WLAN Dongle

Der WLAN Dongle wird bendétigt um Feineinstellungen der Fahrkurve vorzunehmen.

Er wird angeschlossen am Modulstecker der Steuerung. Mit einem WLAN féhigen Gerat
muss eine Verbindung zum Dongle hergestellt werden. Ab der Software Version 1.01.018
werden bei einer aktiven Verbindung zwischen Dongle und WLAN fahigem Geréat die Befehle
der Aufzugsteuerung bei angestecktem Dongle auch ausgewertet. Der Dongle braucht bei
der Begutachtung der Anderung an der Fahrkurve nicht abgezogen werden. Die beiden
Taster ,TUr auf und , TUr zu“ sind auch funktionstichtig.

e Am WLAN fahigem Gerat den Flugmodus einschalten und danach nur die WLAN Verbindung
wieder zuschalten (es ist keine Internetverbindung notwendig)

e Im WLAN Netz das Gerat ,LDO AC 4.0/4.5“ mit dem .
Passwort (siehe Dongleaufkleber) anmelden. | __L‘"i"';':r'ff‘-”"'-f'
(Hardwareverbindung) -

() Passwort anzsigen

Automatisch emeut
verbinden
Erweiterte Optionen anzeigen

ABBRUCH

e Fur die Kommunikationsverbindung einen Browser 6ffnen und die IP Adresse
192.168.1.3 suchen lassen.

¢ Im ersten Fenster der Bedienebene muss
das gleiche Passwort (siehe
Dongleaufkleber) eingegeben und

E T G ELEVATOR Passworteingabe/Password
—_— entry/Entrée mot de passe

Sie miissen das korrekte Passwort eingeben, um fortzufahren

bestétigt werden. O ter o mot s passe coneet pour coniner
o Dle naChSte Selte |St dle UberS|Chtsse|te, = ETG Elevater Trading GmbH
. . ELEVATOR irmteres 1
auf der die Sprache, Kurzanleitung, ETG e

3 - 00
8503 - 33

Parameter- und Einstellungstbersicht
ausgewahlt werden kann.

Sprache: Deutsch

Kurzanleitung

Parameteribersicht

Einstallungen -

Parameterkonfiguration

Firmwareupdate

WLAN-Dangle i _ Awmegstivstesinung:
Software L01.000 Software LOLU07
Hardware Lo
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¢ Auf der Einstellungsseite kénne die 4 Software pE—

. . . . ELEVATOR
Konfigurationspunkte und der Signaleingang ETG °200¢ Einstellungen
durch Antippen der blauen Quadrate verandert
Werden Einstellungen nur im befehlslosem Zustand vornehmen!

Offnung der Tiir : Einseitig [ :meg
. Autoresetfahrt impuls [ signal
® NaCh Veranderungen der . . . Tiirtyp standarctur [ Elastur
Konfigurationsschalter ist unbedingt ein eine Kabinenturverriegelung : ity [ ome v
Turweitenermittlung durchzuflihren, um den Signaleingang RN e
- . - Funktion Signal
neuen Parametersatz fiir die gednderte
Situation zu Ubernehmen. Tiirweitenermittiung Die Tir muss zu Beaion der Turweierermitiung

. . Tiir schlieBen n
e Der Befehl , Tir schlieBen" kann durch antippen
des Feldes ,ein“ gesetzt und durch erneutes Eml e || sameenomoson [pedl

Tippen zurlick gesetzt werden.

WLAN-Dongie: Autzugatirsteurung
Software z00002  LDOACAD  Software 201000
Hardwaro 2000

e Fir Kabinentiren, bei denen nicht vom Dach
aus die Tuarweitenermittlung durchgefihrt werden kann (geringer Schachtkopf), besteht hier
die Méglichkeit, dies tGber den Dongle zu erledigen.

¢ Die einzelnen Parameter erreicht man durch direktes anwahlen oder durch Weiterblattern bei
den Parameterseiten.

ETG ELEVATOR ;
rarninG  Parameterkonfiguration

Schwertstrecke "Tor Auf' n Haltekraft |
H Schieichgeschwindigkeit Schiiefkante ﬂ Rampe Bremsen |
H Rampe Beschleunigen *Tar Auf* 10 Schliebkraft |
Gaschwindigheit “Tir Auf" Geschwindigkeit “Tir Zu" |
H Drangelgeschwindigkeit Rampe Beschleunigen “Tor Zu® |
ﬂ Schleichstrecks “Tir Auf* Schlgichgeschwindigkeit "Tiir offen” |
ELEVATOR Parameter 1:

Schwertstracke *Tir Zu ETG hepiduipgo) Schwertstrecks
" "Tar Auf"

.r'. N,

. .

Va 3 9 N
1 ’ 4 min. Wert: Ist-Wert: max. Wert:
;’/ L] a0 400
s 4’.
Einheit: [mm]

Neuer Wert: — +
Hauptseite H Parameterkenfiguration

-l_l Hauptseite | [ wurzanieitung -|_l Parameter 2
WLAH-Dangla: Aarugtinstesinng: “WLEN-Dongle X T
Software © LALo0n B S— 1LOLD0T Saftwara 1.01.000 Softwara L1007
Hardware 100 Hardwarsa 1.00

e Die Parameterwerte kénnen geandert werden durch driicken auf .+ “ oder ,— “ oder durch
Werteingabe im Sichtfenster. Mit ,Set" wird die Wertibernahme abgeschlossen.
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¢ Mit dem Dongle kdnnen auch zukiinftige Updates in die Steuerung eingespielt werden.

E'I'G ELEVATOR 4 ETG ELEVATOR

L Firmwareupdate ADIH Firmwareupdate
Um ein Softwareupdate der Aufzugstirsteverung durchzufilhren, wahlen Sie durch klick Urn ein Softwareupdate der Aufzugstirsteverung durchzufiibren, wahlen Sie durch klick
auf "Browse" das Bindrfila der Firmwara (.ROM - Datei} aus und kiicken Sia auf "Browse’ das Bindrfila der Firmwara {LROM - Datei} aus und klicken Sia
anschlieBend auf *Uplead". anschliebend auf "Upload".

WLEN-Dangle: SnfTugatisteusrung:

wpens
Please choose a valld file ETG_AZT ST 1_APP%20%287%29.ROM - 52,3 kB, last edit; 22.9.2015
-'l Hauptseite | | Parametzrkonfiguration -I' Iil Hauptseite Parameterkonfiguration Ii I
WLAN-Dangle: Safmugstirsteusrung:

e Vorraussetzung ist, dass die aktuelle Software vorher von unserer Hompage heruntergeladen
und auf dem Geréat gespeichert wurde. Uber die Taste Browse gelangen man in den Explorer

um den Pfad zu suchen und die Software zu markieren.

e Durch markieren des Feldes Upload wird das Update installiert.

Durch den hohen Sicherheitsstandard der ,Apple” Produkte ist ein Update der Tlrsteuerung mit

diesen Geréaten nicht mdglich.

8.2 Fehlermeldungen beim Arbeiten mit dem Dongle

Beispiele Fehlermeldung

| Die Seite auf 19216813 meldet: * ! Die Seite auf 19216813 meldet ¥ 1| DieSeite auf 19216813 meldet ]
| e | Comectontosoma. i | Ko Vaoe o e st |
Fehler- und Rickmeldungen

Fehlermeldung Bedeutung

Connection to Board lost Verbindung zum Dongle verloren

Value is not an Integer Der Parameter muss ein ganzzahliger Werte sein.

NoValue has been submitted Der Wert wurde nicht Gbermittelt

Value not witthin the allowed range Der Wert liegt ausserhalb der Grenzen. Der Wert

NoValue has been submitted wurde nicht Gbermittelt

No valid Firmware on controller. Es befindet sich keine funktionierende Firmenware

Please do a Firwareupdate first. auf dem Dongle. Zuerst Firmenwareupdate
durchfiihren.

Update successful Firmenwareupdete war erfolgreich

Update failed Firmenwareupdate fehlgeschlagen, der Vorgang
sollte wiederholt werden.

06/2025 Seite 19 von 20




Eingestellte Werte:

P1
P2
P3
P4
P5
P6
P7
P8
P9

P13

............... Konfigurationspunkt 1
............... Konfigurationspunkt 2
............... Konfigurationspunkt 3
............... Konfigurationspunkt 4

............... ermittelte Tlrweite

Die ermittelte Tirweite ist der Weg, den der Zahnriemen sich bewegt. Durch die Bewegung des
Zahnriemenhebels an der KTV ist der ermittelte Wert gréBer als der zurlickgelegte Weg der Turbléatter.

Inhalt der kompletten Steuereinheit

Steuerung LDO AC 4.0/ 4.5

Motor flr
LDOAC4.0/45

optional Zahnriemen

(m4 Taren)
Beipack Art. Nr.: Artikel Stiick
|:| Schraubenbeutel 27120043  Kabelbinder 6
50110023  Verbus Ripp Mutter M6 4
50105310  Verbus Ripp Schraube 4
M6x12 8.8 zn
optional Steckerbeutel 50100098  Netzzuleitung mit Stecker 1
3 polig und
Stecker 3/6/9 polig je 1
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