
SICOR 1 

ADL300 Platform  

Biến tần Vector cho THANG MÁY với động cơ AC & Brushless 

Chức năng cơ bản 
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A) CHỨC NĂNG CƠ BẢN 

SICOR 3 



SICOR 4 

CHỨC NĂNG CỦA THANG MÁY: Ứng dụng 

Đặc tuyến đa tốc độ, Chế độ ngắn tầng, Giảm tốc tự 

động, Chức năng cứu hộ…. 

ADL300: Ứng dụng EFC (Điều khiển sàn thang máy)  



SICOR 5 

ADL300… EFC: CHỨC NĂNG THANG MÁY CƠ BẢN  

MENU DỄ SỬ DỤNG:  Menu trực quan với giao diện 

tương tác với người dùng (Wizard) giúp khởi động hệ 

thống lập tức 

Local Keypad 

Bàn phím Alphanumerical 

GF-eXpress Wizard 



SICOR 6 

ADL300… EFC: CHỨC NĂNG THANG MÁY CƠ BẢN 

Speed Profile: 8 giá trị tham chiếu tốc độ 

định sẵn. Lúc khởi động, Có thể thêm vào  

1 giá trị bổ sung giúp êm hơn.   

 Lift sequence: Điều khiển cửa, công 

tắc tơ ngõ ra, thắng theo trình tự điển 

hình của thang máy 

Ramp generation: Một đường đặc tuyến 

hình - S hoàn chỉnh cho phép cài đặt 4 điểm 

uốn - jerk độc lập. Đặc tuyến giảm tốc 

tương ứng đáp ứng lệnh dừng. 

Ramp Factors: 2 hệ số tăng/giảm tốc độc lập. 



SICOR 7 

CHỨC NĂNG CƠ BẢN 

Different Units: Có thể chọn nhiều 

đơn vị khác nhau (Hz, m/sec fpm and 

Rpm) 

Regulation mode: Cùng một phần 

mềm để chọn các chế độ điều khiển 

khác nhau cho cả mô tơ không đồng 

bộ (SSC, Field Oriented Control open 

loop, and  FOC in close loop) và mô 

tơ đồng bộ 

Automatic deceleration point calculation: Một 

cách tự động và đơn giản để xử lý vào tầng 



SICOR 8 

Emergency: Cứu hộ tự động với nguồn 

UPS 1 pha hoặc bình điện (dùng module 

EMS). Tự động chọn chiều chạy tốt nhất. 

CHỨC NĂNG THANG MÁY CƠ BẢN 

Pre-torque (Bù tải): Khởi động bộ điều 

chỉnh tốc độ khi nhận tính hiệu từ cảm 

biến trọng lượng lúc khởi động tránh 

hiện tượng giật. 



SICOR 9 

Current ramp down:  Thời gian giảm dòng điện 

khi dừng. 

ADL300 EFC: CHỨC NĂNG THANG MÁY CƠ BẢN 

Automatic Short Floor: Tự động tính toán 

tốc độ trong trường hợp ngắn tầng. 



SICOR 10 

DC Braking:  Biến tần bơm dòng một 

chiều – DC vào cuộn dây tạo ra mô men 

phanh trong mô tơ (chỉ có ở chế độ 

SSC). Năng lượng động học được giải 

phóng trong mô tơ. 

ADL300 EFC: CHỨC NĂNG THANG MÁY CƠ BẢN 



SICOR 11 

Báo động / Cảnh báo 

Mã lỗi Mô tả 

Contact feedback Lỗi tín hiệu hồi tiếp công tắc tơ ngõ ra 

Brake feedback Lỗi tín hiệu hồi tiếp thắng 

Door Feedback Lỗi hồi tiếp cửa 

Speed Limit Lỗi quá tốc 

High/Low Limit   High speed in the upper or lower limit 

sensors 

ADL300 EFC: CHỨC NĂNG THANG MÁY CƠ BẢN 



SICOR 12 

Chức năng giám sát phanh theo yêu cầu EN81-1 A.3 §9.11.3.  

Cần có 2 yếu tố chức năng để thực hiện chức năng giám sát phanh:  
1. Quản lý báo động lỗi phanh 

2. Đặt lại báo động lỗi phanh 



B) BÀN PHÍM WIZARD STARTUP 

SICOR 13 



SICOR 14 

STARTUP WIZARD: BÀN PHÍM TIÊU CHUẨN 

 Autotuning cho tất cả các 

thông số ở chế độ không 

quay mô tơ 

 Autophasing bộ mã hóa 

xung các mô tơ không có chổi 

than. 

 Với bàn phím tiêu chuẩn, Startup Wizard có thể khởi 

động hệ thống AC và Brs. 



SICOR 15 

STARTUP WIZARD: BÀN PHÍM CHỮ CÁI 

 Autotuning cho tất cả các thông 

số ở chế độ không quay mô tơ 

 Autophasing bộ mã hóa xung các mô tơ không có chổi 

than. 

 Bàn phím chữ cái, Startup Wizard 

khởi động hệ thống AC & Brs dễ 

dàng và ngay lập tức. 

… … 



SICOR 16 

STARTUP WIZARD: 

 With Gf_eXpress: wizard HTML pages 



SICOR 17 

STARTUP WIZARD: 

MÁY KÉO HỘP SỐ MÁY KÉO KHÔNG HỘP SỐ 

Kết nối điện 

Thông số máy kéo 

 Autotune tĩnh  

 Encoder (Nếu có) 

 Tốc độ 

 Trọng lượng 

 Đa tốc độ  

 Đặc tuyến 

 Khoảng cách 

 Lưu thông số 

Kết nối điện  

Thông số máy kéo 

 Autotune tĩnh  

 Encoder  

 Lấy pha Encoder 

 Tốc độ  

 Trọng lượng 

 Đa tốc độ  

 Đặc tuyến 

 Khoảng cách 

 Lưu thông số 



C) HƯỚNG DẪN CÀI ĐẶT 

SICOR 18 



SICOR 19 

SPEED PROFILE: ĐA TỐC ĐỘ 

8 Lựa chọn tốc độ đặt sẵn 



SICOR 20 

SPEED PROFILE: 

Multi speed – Lựa chọn 8  

tốc độ đặt sẵn thông qua 3 đầu 

vào số  



SICOR 21 

SPEED PROFILE: 

Khả năng thực hiện các yêu 

cầu về tốc độ di chuyển thông 

thường 

•Inspection Speed  

Tốc độ kiểm tra (Tốc độ UD - 

Multi Speed 2) 

•High Speed  

 Tốc độ chạy (Tốc độ cao - Multi 

speed 1) 

Cấu hình nhà máy: 

•Low (Creeping) Speed:  

 Tốc độ tiếp cận (Tốc độ bò - Multi 

speed 0) 



SICOR 22 

RAMP PROFILE: ĐƯỜNG ĐẶC TUYẾN HÌNH S 



SICOR 23 

RAMP PROFILE 

 Đặc tuyến hình s hoàn chỉnh 

 4 Hệ số uốn độc lập 

 3 Đường dốc độc lập 

 (Tăng tốc, Giảm tốc, Giảm tốc dừng) 

Tính khoảng cách SLOW DOWN 

 2 Hệ số phóng to thu nhỏ độc lập 

 Hệ số phần trăm tăng tốc 

  Hệ số phần trăm giảm tốc 



SICOR 24 

RAMP PROFILE: KHOẢNG CÁCH CHẬM LẠI 

[12032] Deceleration Space 



D) TẦN SỐ 

SICOR 25 



SICOR 26 

LIFT SEQUENCES: CÁC TÍN HIỆU VÀO VÀ TÍN HIỆU RA 



SICOR 27 

LIFT SEQUENCES: CHẾ ĐỘ KHỞI ĐỘNG 

Sequence start mode: Có 3 chế độ khác nhau 

Giá 

trị 

Chế độ  Mô tả 

0 Start Fwd/Rev Quá trình khởi động mà không cần lệnh 

cho phép (chỉ yêu cầu cho phép để chạy 

mô tơ). 

1 Enable Cho phép quá trình khởi động chỉ với lệnh 

“Enable”. 

2 Multispeed != 

0 

Lựa chọn này cho phép quá trình khởi 

động bằng cách chọn tốc độ đa cấp (lệnh 

khởi động phải được xác nhận). Không 

thể chọn tốc độ 0 để bắt đầu quá trình 

khởi động. 



SICOR 28 

LIFT SEQUENCES: TRÌNH TỰ KHỞI ĐỘNG 



SICOR 29 

LIFT SEQUENCES: TRÌNH TỰ DỪNG 



SICOR 30 

LIFT: NGỖ VÀO RA VẬT LÝ TIÊU CHUẨN 

Cho phép biến tần  

Chạy chiều nghịch 

Đa tốc độ S0,S1,S2 

Chạy chiều thuận 

Thắng 

Công tắc tơ 

NGÕ RA 

NGÕ VÀO 



SICOR 31 

LIFT SEQUENCES: KIỂM TRA HỒI TIẾP CÔNG TẮC TƠ 

Kiểm tra trạng thái đóng/mở công tắc tơ thông qua ngõ vào hồi tiếp 

số tương ứng - Cont feedback programmable alarm  



SICOR 32 

LIFT SEQUENCES: KIỂM TRA HỒI TIẾP PHANH 

Kiểm tra trạng thái đóng/mở phanh thông qua ngõ vào hồi tiếp số 

tương ứng - Brake feedback programmable alarm 



SICOR 33 

LIFT SEQUENCES: MỞ CỬA 

Chức năng này cho phép điều khiển cửa mở trước khi cabin đến 

tầng. 



E) THAM SỐ 

SICOR 34 



SICOR 35 

MECHANICAL DATA: 

 MOTOR SPEED: Tốc độ trên trục máy kéo [rpm]   

 CAR SPEED: Tốc độ thang [m/sec] or [fpm]   



SICOR 36 

TRAVEL UNITS SELECTION: 

Thông số đơn vị chạy [11002] cho phép chọn đơn vị tham 

chiếu tốc độ 

Các đơn vị này chỉ được dùng cho chạy đa cấp tốc độ.  

High Speed 
Hz, m/s, Rpm,  

USCS (US Units fpm) 

Low Speed 
Hz, m/s,Rpm,  

USCS (US Units fpm) 

• Acceleration/Deceleration  

   Trong bất kỳ trường hợp nào 

đều là m/s2 (ft/s2)  

• Jerk parameter  

 Trong bất kỳ trường hợp nào 

đều là m/s3 (ft/s3)  



SICOR 37 

TRAVEL UNITS SELECTION: 

 Hz: Loại AGy-L. Là tần số ra chỉ dùng cho phiên bản Máy kéo hộp 

số.  

 USCS: US Units fpm, ft/s2, ft/s3   

 rpm: Là tốc độ biến tần theo vòng/phút  

Cách tính tốc độ thang và tính toán cơ khí cũng phụ thuộc vào thông 

số “Chế độ tính toán cơ khí” 

 Điều khiển sử dụng thông số hằng số cơ khí [12002] theo đơn vị 

m/rev (rev = motor revolution). 

 m/s: Loại AVy-L. Là đơn vị tốc độ 

cabin. 



SICOR 38 

MECHANICAL CALC MODE: 

Thông số này thay đổi chế độ tính toán hằng số cơ học [m/rev]. Có 

2 lựa chọn có thể: 

Direct mode or mode 1 (Loại AGy-L): 

Trường hợp hằng số cơ khí [m/rev] phụ thuộc vào 

Tốc độ cabin (Contract speed) và máy kéo Full scale speed: 



SICOR 39 

MECHANICAL CALC MODE: 

Mechanical Data mode or mode 2 (Loại AVy-L):  

Trường hợp hằng số cơ khí [m/rev] phụ thuộc vào thông số tỷ số 

hộp số và đường kính puli:  



SICOR 40 

WEIGHTS and INERTIA: 

Cho phép tính quán tính toàn bộ khối lượng hệ thống đối với trục 

máy kéo 

Được sử dụng cho hàm bù quán tính 

Tự động tính các hệ số PI bộ điều chỉnh tốc độ 



SICOR 41 

Sử dụng Startup  Wizard từ bàn phím hoặc Wizard trong phần mềm  

GF_eXpress để tính mô men quán tính tự động. 

Giá trị tính toán nằm trong 

thông số: 

5.4.20 Calc Inertia   

(PAR 12020, Menu LIFT/ 

MECHANICAL DATA) 

Thông số điều chỉnh mô 

men quá tính là:   

16.20 Inertia  

(PAR 2240, Menu SPEED REG 

GAINS) 

Nếu bạn muốn sử dụng giá trị mô men quán tính do bộ biến đổi tính 

toán, you should copy the parameter value 5.4.20 CalcInertia (PAR 

12020) in parameter 16.20 Inertia, PAR: 2240.   

WEIGHTS and INERTIA: 



SICOR 42 

Khi hệ số PAR 11162 Calc spd reg được kích hoạt, mô men quán tính, 

các hệ số bandwith và bộ điều chỉnh được tính toán hoàn toàn tự động  

WEIGHTS and INERTIA: 



SICOR 43 

Lift command configuration: 



F) CHỨC NĂNG NÂNG CAO 

SICOR 44 



SICOR 45 

Chức năng Mo-ment xoắn: 

Cho phép khởi tạo đầu ra của bộ điều chỉnh tốc độ tới giá trị mô men 

tương ứng với các điều khiện tải 

Hằng số giá trị bù hoặc cảm biến tải trọng đọc thông qua đầu vào 

tương rự 



SICOR 46 

Slowing Down Distance: 

Cho phép vào tầng chính 

xác với 1 cảm biến đặt ở 1 

khoảng cách biết trước 

Giá trị khoảng cách là 

khoảng cách thực giữa sự 

thay đổi mức cảm biến lần 

đầu và tầng 

Ưu điểm chính của chức năng này 

là bắt đầu vào thời điểm thích hợp 

để giảm tốc từ tốc độ cao đến tốc 

độ thích hợp ở tầng đích. 



SICOR 47 

Slowing Down Distance: 

Khoảng cách giảm tốc 

Vào tầng trực tiếp 

Chú ý: Tín hiệu cảm biến vào tầng được kết nối 

tới bộ điều khiển thang máy; Khi thang gặp cảm 

biến giảm tốc, biến tần nhận tín hiệu chuyển từ 

tốc độ cao xuống tốc độ thấp từ bộ điều khiển. 



SICOR 48 

 Multi Distance: 

 Có 8 khoảng cách khác nhau có 

liên quan đến 1 trong 8 giá trị đa tốc 

độ. . 

Distance multispeed 0 

Distance multispeed 1 

Distance multispeed 6 

Distance multispeed 7 

…… 

…… 



SICOR 49 

Slowing Down Distance: 

 Với chức năng này,  giảm tốc 

từ tốc độ cao xuống tốc độ 

thấp được thực hiện 1 cách 

hợp lý.  

Có thể vào tầng trực tiếp. 



SICOR 50 

SD Distance: more … 

 Khi dùng encoder (field oriented CL or 

synchronous), khoảng cách được đo bằng cách 

đọc vị trí encoder.  

 Khi không dùng (SSC or field oriented OL), 

khoảng cách được ước lượng từ tham chiếu tốc 

độ (SpdRef*Time).  Vì lý do này chức năng này 

khi không có encoder sử dụng khoảng cách được 

ướng lượng 

 Nếu khoảng cách lớn hơn khoảng không gian 

giảm tốc, thang máy tiếp tục ở tốc độ cao, bắt đầu 

giảm tốc ở điểm thích hợp. 

Không thể chọn khoảng cách khi thang máy 

đang chạy. Việc lựa chọn được thực hiện sau khi  

cho phép và trước khi thang chạy. 



SICOR 51 

SD Distance: automatic speed limitation! 

 Nếu khoảng cách được chọn thấp hơn khoảng không gian giảm tốc, 

tốc độ cao tự động giới hạn ở giá trị mà cho phép dừng tầng 

 Có một cảnh báo cho biết khi tốc độ cao bị giới hạn vì không gian 

giảm tốc... 



SICOR 52 

SD Distance & short floor  

 Với chức năng này và trong trường hợp ngắn tầng, có thể lắp 

1 cảm biến giảm tốc ở vị trí thích hợp và đặt 1 trong 8 khoảng 

cách ở giá trị “Ngắn tầng”.  

 Trong bất kỳ trường hợp nào chỉ sử dụng 1 khoảng giảm tốc. 

Nếu cảm biến giảm tốc được phát hiện trong lúc tăng tốc, cấu 

hình cũng giống như được mô tả trong chức năng giới hạn tốc 

độ.   



SICOR 53 

Short Floor 

 Trong trường hợp phát hiện cảm biến giảm tốc trong quá trình tăng 

tốc và không gian cần thiết để ngưng quá trình tăng tốc cộng với 

không gian giảm tốc lớn hơn khoảng cách được chọn, biến tần sẽ thay 

đổi hệ số uốn dừng để dừng thang đúng vị trí. 



SICOR 54 

Landing zone control: 

Chuyển từ điều khiển tốc độ sang điều 

khiển vị trí bằng ngõ vào số chuyên 

dụng hay bằng lệnh dừng đơn giản?? 

Khi chức năng được phép, tốc độ vào tầng (Slow speed PAR 11120) 

không phụ thuộc vào đa tốc độ nhưng được tính tự động theo hệ số 

uốn và giá trị thông số giảm tốc (hệ số giảm tốc không hoạt động)  

Điều khiển vị trí có thể chỉ sử dụng 1 

encoder.  

Trong vùng vào tầng, đặc tuyến tốc độ được tự động tính 

Vào tầng trực tiếp có thể có tốc độ vào tầng bằng không!    



SICOR 55 

SLOW SPEED: TỐC ĐỘ VÀO TẦNG 

 Thông số SLOW SPEED  11120 là tốc độ vùng vào tầng.. 

 Tốc độ slow speed là tốc độ vào tầng vùng vào tầng. Khi bạn 

chọn nhiều tốc độ liên quan đến tốc độ chậm, biến tần tính toán 

khoảng cách thích hợp để đạt tốc độ này khi bạn vào tầng đích. 



SICOR 56 

SLOW SPEED: TỐC ĐỘ VÀO TẦNG 

0=Autoselect   Tự động kết nối với nhiều tốc độ với giá trị tuyệt đối 

thấp hơn 0 

1=Multispeed0 

2=Multispeed1 

…. 

…. 

8=Multispeed7 

 Nếu Slow speed được sử dụng, phải cài tốc độ tương ứng với 

tốc độ vào tầng. 

9=Null Trường hợp không thực hiện điều khiển khoảng cách vào tầng  

 Giá trị có thể cho thông số slow speed 11120 là: 



SICOR 57 

Stop with landing control disabled  

 Nếu Landing Zone không cho 

phép, biến tần xem xét thông số 

landing zone distance [11132] để 

giảm tốc chính xác.  

Trong trường hợp này bạn cần phải kiểm tra thông số “landing 

zone space” có bằng với khoảng cách thực tế không ? 

Nếu landing zone distance   bằng 0, 

Khoảng cách tính toán dựa vào slow 

speed và thời gian giảm tốc. 

Kết quả tính toán được lưu vào thông 

số Landing Zone Space [12034] 

Fare Disegno! 



G) EMERGENCY 

SICOR 58 



SICOR 59 

Quy trình cứu hộ khẩn cấp 

Trong trường hợp mất điện, có thể làm việc với nguồn cấp ngoài từ 

nguồn cứu hộ. EMS hay UPS có thể được sử dung. 

Tự động lựa chọn chức năng “chiều tốt nhất” trong trường hợp mất 

điện và sử dụng nguồn dự phòng. 



SICOR 60 

Cứu hộ EMS module: 

 Mô đun cứu hộ (EMS) cấp nguồn biến 

tần qua DC-Link.  

 Ngõ vào số (mặc định DI3) được lập 

trình dưới dạng tín hiệu Chế độ khẩn 

cấp.  

 Nếu ngõ vào chế độ cứu hộ hoạt 

động, lỗi thấp áp được bỏ qua và 

biến tần có thể được cấp nguồn từ 

mô đun EMS 

 Mô đun EMS sử dụng nguồn bình điện. EMS tăng điện áp bình và 

cấp nguồn biến tần  thông qua kết nối đến DC-Link.   

  EMS phải giao tiếp với terminal EM trên mạch công suất biến tần 



SICOR 61 

Hệ thống cứu hộ thông qua EMS  



SICOR 62 

Cứu hộ UPS: 
 Hoạt động cứu hộ sử dụng UPS 1 pha. 

Terminal EM mạch công suất phải được kết nối nếu điện áp trên bus DC thấp 

hơn 230V 



SICOR 63 

Cứu hộ UPS: 



H) SPEED REGULATION 

SICOR 64 



SICOR 65 

CHỈ SỐ TỐC ĐỘ 

Tối đa 4 hệ số có thể - 0/1/2/3 

Các hệ số thay đổi tự động theo tốc độ 

Bandwidth parameter:  

Tăng giá trị này, đáp ứng động cao hơn và hệ thống trở nên “thắt 

chặt”? 

Các cấu hình: 

•Constant Gain (Profile 1) 

•Low speed, High speed (profile21) 

•Low speed, Accel/Decel, High speed (profile321) 

•Start, Accel/Decel, High speed, Stop (profile 0213) 



SICOR 66 

GAIN ADAPT: 

Constant Gain 

(Profile 1) 

Low speed, High 

speed (profile21) 



SICOR 67 

Low speed, Accel/Decel, 

High speed  

(profile321) 

Start, Accel/Decel, 

 High speed, Stop 

(profile 0213) 

GAIN ADAPT: 



SICOR 68 

INERTIA COMPENSATION: 

Cho phép tính mô men xoắn tạm thời đầu ra bộ điều chỉnh tốc độ 

theo quán tính của tất cả khối lượng trong hệ thống 

Điều chỉnh tốc độ tốt hơn trong gia tốc và giảm tốc độ 


