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NOTES ET PRÉCAUTIONS 

¶ Le contr¹le dôascenseur doit °tre install® par des personnes comp®tentes qui ont la formation et les 
cartes ad®quates pour lôinstallation des contr¹leurs dôascenseurs ; 

¶ Lôalimentation du contr¹leur doit venir dôun interrupteur ¨ fusibles qui est fourni par dôautres. La 
valeur des fusibles doit respecter le code électrique ; 

¶ Il est n®cessaire dôinstaller un conducteur s®par® pour la mise ¨ la terre du contrôle dans la salle 

mécanique. Pour la grosseur du conducteur, vérifier le code électrique. Une mise à la terre indirecte 

telle que les conduites dôeaux, peuvent causer des troubles intermittents et des bruits ®lectriques 

peuvent être générés ; 

¶ Le contr¹le dôascenseur contient des circuits sensibles ¨ lô®lectrostatique. Avant de manipuler une 

composante, il est nécessaire de toucher un objet de métal raccordé à la terre (GND) pour éviter une 

décharge électrostatique afin de ne pas endommager cette dernière. 

¶ Dans le but dô®viter des probl¯mes caus®s lors du transport et de la manutention, v®rifier et resserrer 
tous les points de connexion du côté « puissance » ; de lôalimentation principale du contr¹leur 

jusquôau moteur ; 

¶ Prendre note que la garantie du contrôle est de un an et débute à la facturation du contrôle. Un 

mauvais usage, une mauvaise connexion ou le non-respect du manuel de lôutilisateur peuvent annuler 

la garantie. Prendre note que côest seulement le mat®riel qui est garantie ; 

¶ En cas de mauvaise connexion, le contrôleur est protégé par des TVS qui peuvent court-circuiter. 

Vérifier leur bon fonctionnement et les changer au besoin. 

Conditions de fonctionnement : 

¶ Le voltage dôentr®e 3 phases peut varier de plus ou moins 10 % ; 

¶ Fréquence standard 60HZ, 50HZ disponibles sur commande spéciale ; 

¶ Temp®rature dôop®ration 0 ¨ 45ÁC ; 

¶ Humidité relative 95 % ; 

¶ Pour le boîtier standard néma 1, ne pas installer le contrôleur dans un endroit poussiéreux ou un 

endroit où il y a un risque d'infiltration d'eau. D'autres types de boîtiers sont disponibles sur demande 

(néma 4, 12 etc.). 

¶ Contacter Automatisation JRT Inc. si le moteur est installé à plus de 50 pi du contrôleur ; 

¶ Approbation CSA. 

 



 

 

 

Informations générales : 

Les contrôleurs de série JVF-5000 ont été développés pour une opération et une installation rapide et 

facile. Les contrôles contiennent des fonctions de diagnostics internes qui permettent une maintenance 

facile. De plus plusieurs fonctions sont programmables par lôutilisateur. Donc, il est tr¯s important de lire 

complètement le manuel pour une installation rapide et sécuritaire. Prendre note que ce contrôleur ne 

fonctionne pas sans encodeur. 

Caractéristiques générales : 

¶ Nombre dô®tages : 64 

¶ Maximum de cabines : 12 
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1. UTILISATION DU LCD (JRT-LCD) :  

Cette section est un r®sum® de lôutilitaire de supervision. Voir lôappendice C pour la description 

complète. 

Le LCD permet de visualiser lô®tat du contr¹le dôascenseur (®tage, vitesse en pi/min, position du ruban 

perforé, alarmes, etc.), de modifier des registres de configuration de lôautomate ainsi que dôenregistrer 

des appels de cabine et paliers ¨ distance. De plus, lôutilitaire du LCD offre la possibilit® dôafficher 

lôinformation en franais et en anglais.  

Lôutilitaire est muni de diff®rentes diodes électroluminescentes « DEL ». La DEL « POWER » indique 

que lôutilitaire est aliment®. La DEL ç LED2 » clignote pour indiquer que le programme fonctionne 

normalement. Toutefois, si la DEL « LED2 è reste ®teinte ou allum®e en tout temps, côest que le 

programme nôest pas en ®tat de marche, il faut couper lôalimentation et la remettre.  

Lorsque le contr¹le dôascenseur est en trouble, lôutilitaire ç LCD » fera clignoter son écran pour 

avertir lôutilisateur. 

 

1.1. CLAVIER :  

Les touches « UP/DOWN è permettent dôacc®der aux menus principaux ou aux sous-menus. De 

plus, elles permettent de changer la valeur dôun param¯tre. 

Les touches « LEFT/RIGHT » permettent de positionner le curseur sur le paramètre à modifier.  

La touche « ENTER » permet d'accéder à un sous-menu. De plus, cette touche permet 

dôenregistrer la nouvelle valeur.  

La touche « ESC è permet de revenir aux menus principaux ou dôannuler le changement dôun 

paramètre. 
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1.2. MENUS :  

Lôutilitaire ç LCD » comprend différents menus : 

 

Pour accéder à un menu :  

¶ Appuyer sur la touche « ESC » pour accéder à la liste des menus. 

¶ Appuyer sur les touches « UP/DOWN » pour choisir le menu désiré. 

¶ Appuyer sur la touche « ENTER » pour accéder à ce menu. 
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1.2.1. Menu Supervision :  

Le menu « Supervision » affiche en temps réel les informations sur lô®tat de 

lôascenseur. Ces informations peuvent °tre utilis®es lors de la mise en route 

temporaire et finale. Lors dôun d®marrage ou apr¯s 2 heures dôinactivit® au clavier, 

lô®cran suivant s'affiche :  

EN SERVICE 

IND=12 

P=2569       V=500 

 

Infor mations présentées : 

¶ Statut actuel de lôascenseur. 

¶ IND = £tage o½ se situe lôascenseur. 

¶ P = Position actuelle du ruban perforé (seulement si le contrôle a un ruban 

perforé). 

¶ V = Vitesse actuelle de lôascenseur en pi/min (seulement si le contr¹le a un 
ruban perforé). 

Sôil y a plus dôun statut pr®sent dans lôautomate, le ç LCD » affiche les différents 

statuts présents à la seconde. 

Lorsque le contr¹le dôascenseur est en cycle dôenregistrement de la position des 

planchers, le « LCD » affiche le contenu du « DM483 è ¨ lôendroit ç IND= è. Il est 

possible de voir si le nombre dôaimants zone de porte (DZO) rencontrés est le même 

que le nombre dô®tages. 

1.2.2. Menu Accès aux registres :  

Ce menu permet de lire et dô®crire dans un registre de lôautomate. Les registres 

« DM è sont utilis®s pour configurer lôascenseur. 

¶ Appuyer sur la touche « ESC ». 

¶ Appuyer sur les touches « UP/DOWN è jusquôau menu principal « ACCES 

AUX REGISTRES ». 

¶ Appuyer sur la touche « ENTER ». 
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Choix du type registre :  

¶ Appuyer sur les touches « UP/DOWN » pour choisir le registre désiré. 

¶ Appuyer sur la touche « ENTER » pour enregistrer le choix. 

ou 

¶ Appuyer sur la touche « ESC » pour revenir au menu précédent. 

Choix de registres :  

¶ DM, CH, HR, TIM, WR, AR (pour automate CJ1M). 

TYPE DE REGISTRE 

 

->DM 

 

Choix du numéro du registre : 

¶ Appuyer sur les touches « LEFT/RIGHT » pour positionner le curseur sur le 

chiffre à modifier. 

¶ Appuyer sur les touches « UP/DOWN » pour changer le chiffre désiré. 

¶ Appuyer sur la touche « ENTER » pour enregistrer le choix et passer au 

prochain menu. 

¶ Appuyer sur la touche « ESC » pour revenir au menu précédent. 

NUMERO REGISTRE 

 

->DM0000 

 

Valeur du registre :  

La valeur du registre est affichée sur le format hexadécimal et binaire.  

¶ Appuyer sur la touche « ENTER » pour modifier la valeur du registre choisi. 
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¶ Appuyer sur la touche « ESC » pour revenir au menu précédent. 

DM0000 = 0001 

0000000000000001 

15 ^   8   4   0 

  ENTER = CHG 

Modification de la valeur du registre :  

¶ Appuyer sur les touches « LEFT/RIGHT » pour positionner le curseur sur le 

chiffre à modifier. 

¶ Appuyer sur les touches « UP/DOWN » pour changer le chiffre désiré. 

¶ Appuyer sur la touche « ENTER » pour enregistrer le choix et revenir au menu 

précédent afin de visualiser la nouvelle valeur. 

¶ Appuyer sur la touche « ESC » pour revenir au menu précédent. 

->DM0000 

 

ACTUEL   = 0001 

NOUVEAU = 1234 

1.2.3. Menu Liste alarmes présentes :  

BATTERIE CPU 

OMRON A CHANGER 

HR8001 

ENTER->EFFACER 

Ce menu permet de visualiser les alarmes pr®sentes dans le contr¹le dôascenseur. 

Lôutilitaire ç Supervision LCD » affiche « PAS DôALARME » lorsque le contrôle 

dôascenseur nôa plus dôalarme. Appuyer sur les touches ç UP/DOWN » pour faire 

défiler les alarmes. 
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Pour voir les alarmes : 

¶ Appuyer sur la touche « ESC ». 

¶ Appuyer sur les touches « UP/DOWN è jusquôau menu principal « ALARMES 

& VERIFICATION E/S ». 

¶ Appuyer sur la touche « ENTER ». 

¶ Appuyer sur les touches « UP/DOWN è jusquôau sous-menu « LISTE 

ALARMES PRESENTES ». 

¶ Appuyer sur la touche « ENTER ». 

Pour effacer les alarmes : 

¶ Appuyer sur la touche « ENTER », une nouvelle fenêtre sera affichée pour 

confirmer l'effacement des alarmes. 

1.2.4. Menu Mode Construction :  

Le mode Construction désactive temporairement certaines détections pour faciliter la 

construction de la cabine de l'ascenseur en mode Inspection. Dès que le contrôle 

d'ascenseur sera placé en mode Automatique et qu'un déplacement sera commandé, le 

mode Construction se désactivera automatiquement et tous les signaux seront en 

fonction. 

Le contrôle d'ascenseur doit être en mode Inspection. 

¶ Appuyer sur la touche « ESC ». 

¶ Appuyer sur les touches « UP/DOWN è jusquôau menu principal « MODE 

DôOPERATION ». 

¶ Appuyer sur la touche « ENTER ». 

¶ Appuyer sur les touches « UP/DOWN è jusquôau sous-menu « MODE 

CONSTRUCTION ». 

¶ Appuyer sur la touche « ENTER ». 

¶ Appuyer sur la touche « UP » pour activer le mode Construction. 

1.2.5. Menu Enregistrer les planchers :  

Ce menu permet de lancer la fonction dôenregistrement des planchers lorsque le 

contrôle utilise un ruban perforé ou un encodeur sur le gouverneur pour la position 

des planchers (voir la section 8.1.2). 

Le contrôle d'ascenseur doit être en mode Inspection. 
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¶ Appuyer sur la touche « ESC ». 

¶ Appuyer sur les touches « UP/DOWN è jusquôau menu principal 

« CONFIGURATION ASCENSEUR & LCD ». 

¶ Appuyer sur la touche « ENTER ». 

¶ Appuyer sur les touches « UP/DOWN è jusquôau sous-menu 

« ENREGISTRER LES PLANCHERS ». 

¶ Appuyer sur la touche « ENTER ». 

¶ Appuyer sur la touche « UP » pour activer le mode Enregistrer les planchers. 

Lorsque le contr¹le dôascenseur est en cycle dôenregistrement de la position des 

planchers, lôutilitaire ç LCD » affiche le contenu du « DM483 è ¨ lôendroit 

« IND= è de lô®cran de supervision. Il est possible de voir si le nombre dôaimants 

zone de porte (DZO) rencontré est le même que le nombre dô®tages. 

1.2.6. Menu Options ascenseur :  

Ce menu offre différentes options pour configurer et ajuster l'ascenseur. Les options 

sont réparties dans différents sous menus. Pour plus dôinformation, voir 

lôAppendice C. 

¶ Appuyer sur la touche « ESC ». 

¶ Appuyer sur les touches « UP/DOWN è jusquôau menu principal 

« CONFIGURATION ASCENSEUR & LCD ». 

¶ Appuyer sur la touche « ENTER ». 

¶ Appuyer sur les touches « UP/DOWN è jusquôau sous-menu « OPTIONS 

ASCENSEUR ». 

¶ Appuyer sur la touche « ENTER ». 

¶ Appuyer sur les touches « UP/DOWN è jusquô¨ lôoption d®sir®e. 

¶  Appuyer sur la touche « ENTER ». 

¶ Appuyer sur les touches « UP/DOWN è jusquôau param¯tre d®sir®. 

Pour modifier un paramètre : 

¶ Appuyer sur les touches « LEFT/RIGHT » pour être en mode Édition. 

¶ Appuyer sur les touches « LEFT/RIGHT » pour positionner le curseur sur le 

chiffre à modifier. 
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¶ Appuyer sur les touches « UP/DOWN » pour changer le chiffre désiré. 

¶ Appuyer sur la touche « ENTER » pour enregistrer votre choix et quitter le 

mode Édition. 

ou 

¶ Appuyer sur la touche « ESC » pour annuler et quitter le mode Édition. 

¶ Appuyer sur la touche « ESC » pour revenir au menu précédent. 
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2. UTILISATION DE LA CONSOLE DE PROGRAMMATION (PRO01 OU PRO27) :  

La console de programmation permet lôacc¯s au registre pour la visualisation ou la modification tout 

comme lôutilitaire LCD. De plus, sous la supervision dôAutomatisation JRT Inc. il est possible de 

modifier ou dôajouter une s®quence de programmation. 

 

2.1. CONNECTION DE LA CONSOLE DE PROGRAMMATION :  

La console de programmation se connecte sur le port périphérique « PERIPHERAL » de 

lôautomate. Toujours laisser la cl® sur la console en mode ç MONITOR ». 

Si le port périphérique est déjà utilisé par le LCD, par exemple, ne pas oublier de le 

reconnecter une fois terminé. De plus, il faudra remettre les interrupteurs comme ils étaient. 

2.1.1. Sur lôautomate CJ1M :  

Ouvrir la porte « SW SETTING AND BATTERY » située au dessus du port de 

communication et mettre lôinterrupteur ç 4 » à « OFF è. La console nôaffichera que 

des tirets si lôinterrupteur ç 4 è nôest pas à la position « OFF » (DROITE). 

       

2.2. VISUALISER ET CHANGER UN DM (CONFIGURATION DE LôASCENSEUR) :  

Afin dôacc®der au registre 492, par exemple, faire :  

¶ CLR Ą MONTR Ą 3 

¶  DM Ą 492 Ą MONTR 
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Écran = DM492 0000 

Pour modifier un registre faire :  

¶ CHG Ą 1234 Ą WRITE 

Écran = DM492 1234 

Pour revenir au début faire :  

¶ CLR Ą CLR 

2.3. CONSULTER LES ALARMES :  

¶ CLR Ą MONTR Ą 3 

¶ SHIFT Ą CH/*DM Ą HR Ą 80 Ą MONTR Ą SHIFT Ą MONTR 

Écran = 
HR80 

0000000001000000 

 Bit15 Bit0   

¶ Donc, l'alarme HR8006 est activée. Faire Ć pour visualiser le HR81 :  

Écran = 
HR81 

0000010010000000 

 Bit15 Bit0   

¶ Donc, HR8107 et HR8110 sont activées. 

¶ Faire Ć pour visualiser les autres registres. 

VOIR LA SECTION 14.6 POUR LA DESCRIPTION DES ALARMES. 
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3. MISE EN ROUTE TEMPORAIRE : 

A. Mettre des cavaliers de jonction entre les bornes suivantes (se référer au plan électrique) : 

¶ « GOV » et « GOV1 » (gouverneur et circuit du frein d'urgence) ; 

¶ « GOV1 » et « GOV2 è (gouverneur et circuit du frein dôurgence) ;  

¶ « J1 » et « J6 » (puits et toit cabine) 

¶ « J6 » et « J9 è sôil nôy a pas de bo´te dôinspection sur le toit de la cabine. 

¶ « J9 » et « PP » (contact des portes palières fermé) ; 

¶ « J9 » et « PC » (contact de la porte cabine fermé) ; 

¶ « J9 » et « HDL » (contact de porte palière barré si porte manuelle ou came motorisée) ; 

¶ « J9 » et « J10 » (Arrêt cabine) 

¶ « J10 » et « LNH » (limite normale haute) ; 

¶ « J10 » et « LNB » (limite normale basse) ; 

¶ « PCH » et « LTT » (contact de limites extrêmes hautes en inspection); 

B. Contr¹le sans transformateur dôisolation : Alimenter le contrôle directement à partir de 

lôinterrupteur principal L1, L2, L3. 

Enlever les 3 fusibles de lôinterrupteur principal et mesurer le voltage la premi¯re fois. 

Contrôle avec transformateur dôisolation.  

Alimenter le variateur avec le transformateur dôisolation en choisissant les connexions primaires 

et secondaires appropri®es. Sôassurer de ne pas d®passer 230Vac ¨ lôentr®e du variateur ¨ 230Vac 

et 460Vac pour les variateurs à 460Vac. Le contrôle doit être alimenté par un autre circuit 

directement au primaire du transformateur. (Voir plans) Note : Mettre à la terre la borne XO. 

Enlever les 3 fusibles de puissance situés dans le contrôleur et mesurer le voltage la première 

fois. Si le contr¹leur nôa pas de fusibles de puissance, mesurer le voltage au secondaire du 

transformateur avant de le raccorder au contrôleur. 

C. Faire les raccordements du moteur et de lôencodeur selon les plans et les sections 9.1.2 et 9.1.3 

D. Mesurer : 

¶ Voltage dôalimentation du contr¹le (voir plans) 

¶ 120 volts entre « J » et « N », « JC » et « N ». 
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¶ 24 VCC entre « +A » et « COM », « +AC » et « COM », « +GR » et « COM », « +DC » et 

« COM » (alimentation interne au contrôleur), « +24V » et « COM » (alimentation du ruban 

s®lecteur ou de lôencodeur sur le gouverneur). 

E. Les lumières vertes « POWER » et « RUN è doivent °tre allum®es sur lôautomate. 

F. MODE CONSTRUCTION 

Le mode « construction » désactive temporairement certaines détections pour faciliter la 

construction de la cabine de l'ascenseur en mode « inspection ». Dès que le contrôle d'ascenseur 

sera placé en mode « automatique » et qu'un déplacement sera commandé, le mode 

« construction » se désactivera automatiquement et tous les signaux seront en fonction. 

Le contrôle d'ascenseur doit être en mode « inspection » 

Avec lô®cran LCD du contr¹leur :  

¶ Appuyer sur la touche « ESC ». 

¶ Appuyer sur les touches « UP/DOWN è jusquôau menu principal ç MODE DôOPERATION ». 

¶ Appuyer sur la touche « ENTER ». 

¶ Appuyer sur les touches « UP/DOWN è jusquôau sous-menu « MODE CONSTRUCTION ». 

¶ Appuyer sur la touche « ENTER ». 

¶ Appuyer sur la touche « UP » pour activer le mode Construction. 

Avec la console de programmation (CQM1-PRO01) :  

Mettre la valeur 0001 dans le DM 249 pour activer le mode (Voir la section 2.2 pour les 

explications. 

Circuits désactivés :  

¶ Supervision contact de frein. 

¶ Température moteur « THM ». 

¶ Signaux génératrice « GEN1, GEN2 ». 

¶ Supervision des interrupteurs « LRH, LRH1, LRB, LRB1, SLH, SLH1, SLB, SLB1 ».  

¶ Alarme de surcharge du moteur pour réduction de vitesse (Seul le variateur de vitesse protège 

le moteur). 

¶ Les entrées du code à barre « P1, P2, P3,... » 

¶ Les signaux de feu sont entièrement désactivés. 
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¶ Le signal de surcharge en cabine « LW2 ». 

¶ Toutes les sorties qui actionnent les alarmes sonores sont désactivées. 

G. À ce point de la procédure, vérifier : 

Entrées de l'automate devant être activées :  

¶ +A, PC, PP, GTS, LNH, LNB, J, SW6, RDY, SR. 

¶ HDL (contact de porte palière barré si porte manuelle ou came motorisée). 

Relais qui doivent être activés : 

¶ ISR ne doit pas être activé. 

¶ R5 doit être activé. 

¶ GTS, (serre-c©ble / frein dôurgence). 

Les alarmes :  

Pour effacer toutes les alarmes (3 façons): 

¶ Maintenir durant 2.5 secondes le bouton « RÉARMEMENT MANUEL » situé sur la carte 

dôinspection contr¹leur permet dôeffacer lôensemble des alarmes et de r®armer tout le 

contr¹leur dôascenseur si tout les conditions de fonctionnement sont remplies. 

¶ Actionner l'interrupteur « Maintenance » 4 fois de suite  

¶ ê lôaide du LCD, effacer les alarmes et ensuite, consulter le r®pertoire dôalarme afin de 
v®rifier quôil nôy en ait aucune de pr®sente. (voir le chapitre pour lôutilisation du LCD pour les 

instructions). 

H. Instructions des commandes possibles pour bouger en inspection : 

Avec lôinspection contr¹le : 

Mettre les interrupteurs de dérivation de portes palières et cabines à la position « ARRÊT ». 

Pour bouger en inspection contrôle : Mettre un cavalier de jonction entre les terminaux « +A » et 

« ISR è. Mettre lôinterrupteur inspection ¨ la position ç INSPECTION ». Appuyer sur les boutons 

« UP » ou « DOWN » de la carte « JRT-INT-02 è pour faire bouger lôascenseur. 

Avec lôinspection toit-cabine ou avec une console à distance : 

Ne pas raccorder le terminal « ISR ». Le témoin correspondant à « ISR » doit être éteint. 

Raccorder le bouton « MONTÉ » et « DESCENTE » de votre console entre le terminaux « +A » 

et « PCH » et « +A » et « PCB ». 
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I. Mettre le DM2112 ¨ 0 pour d®sactiver la d®tection dôerreur entre les encodeurs (section 8.1.3.1). 

Exécuter les procédures de mise en route du variateur de vitesse décrites au chapitre 9 jusqu'à la 

section 9.5 inclusivement. 

J. Avant de d®placer du personnel avec lôascenseur en construction, proc®der au calibrage de 

lôencodeur du moteur, sections 8.1.1 à 8.1.1.1. 

K. Il est maintenant temps de proc®der ¨ lôajustement du seuil de d®tection de vitesse incontr¹l®e en 

mode Inspection. Pour proc®der ¨ lôajustement du seuil, utiliser lôinspection toit cabine ¨ lôaide de 

cavaliers de jonction, car la vitesse maximale de lôinspection contr¹le est seulement de 50 pi/min. 

Le seuil est ajusté à 150 pi/min ¨ lôusine. Pour une plus grande rapidit® de d®tection et dôarr°t de 

lôascenseur en cas dôurgence, placer le seuil ®gal ¨ 30 pi/min de plus que la vitesse dôinspection 

programmée.  

 Utiliser lô®cran ç JRT-LCD » et modifier la valeur du registre « DM2119 ». 

L. Procéder aux ajustements temporaires du frein. 

Regarder sur le plan du contrôle pour déterminer quel type de système alimente le frein. Si le 

contrôle est muni dôun frein digital ajuster les param¯tres de voltage du frein, sinon passer au 

point suivant. 

 

D®placer lôascenseur en mode inspection et mesurer le voltage aux bornes ç FR1 » et « FR2 ». 

Ajuster les voltages de départ et de maintien avec les registres suivants : 

Accéder au menu «ACCES AUX REGISTRES »  

DM0115 : Voltage initial pour magnétiser le frein juste assez pour commencer à glisser. Exemple 

30 volts 

DM0116 : Voltage maximal envoyé au bobinage.  Exemple 110 volts 

DM0117 : Voltage de maintien après lôouverture. Exemple 65 volts 

DM0118 : Temps pour passer de initial à voltage maximal ( 0.1 sec.). Exemple 20 pour 2.0 sec 
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DM0119 : Temps pour passer de initial à voltage de maintien ( 0.1 sec.). Exemple 20 pour 2.0 sec 

A lôarr°t, le frein doit °tre complètement appliqué après 0,6 seconde. Modifier le DM47 pour 

sôassurer que le variateur retienne lôascenseur. 

IMPORTANT 

Les entr®es de lôautomate fonctionnent ¨ 24 volts et ¨ 120 volts. DANGER : Ne pas appliquer 

de 120 volts AC sur les entrées 24 volts CC, cela pourrait les endommager. Lors de la réception 

du contrôle, la borne « COM » sont mises à la terre.
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4. INSTALLATION MÉCANIQUE DES ÉQUIPEMENTS : 

A. Proc®der ¨ lôinstallation des limites de ralenti m®canique ou magn®tique et des limites du syst¯me 

dôarr°t de secours aux paliers extrêmes (section 7.1 et 7.2). 

B. Proc®der ¨ lôinstallation du ruban s®lecteur, (section 7.3). 

C. Procéder au reste des installations m®caniques et ®lectriques de lôascenseur. 
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5. MISE EN ROUTE FINALE : 

A. Proc®der au calibrage final et ¨ lôapprentissage de la position des planchers, voir sections 8.1.1 et 

8.1.2. 

B. Descendre en inspection la cabine pour voir si lôindicateur de position change bien. Si ce nôest 

pas le cas, vous devrez retourner à la section 8.1.1.2. 

C. Procéder avec la suite de la section 9.6 « Mise en route du variateur de vitesse ». 

D. Raccorder la sonde de température du moteur, si le moteur ne possède pas de sonde, mettre la 

valeur « 1234 » dans le DM183. 

E. Procéder aux ajustements finaux du frein. 

Regarder sur le plan du contrôle pour déterminer quel type de système alimente le frein. Si le 

contr¹le est muni dôun frein digital ajuster les param¯tres de voltage du frein, sinon passer au 

point suivant. 

 

M. Accéder au menu «ACCES AUX REGISTRES »  

DM0950 : Voltage initial pour magnétiser le frein juste assez pour commencer à glisser. Exemple 

30 volts 

DM0951 : Voltage maximal envoyé au bobinage.  Exemple 110 volts 

DM0952 : Voltage de maintien apr¯s lôouverture. Exemple 65 volts 

DM0953 : Temps pour passer de initial à voltage maximal ( 0.1 sec.). Exemple 20 pour 2.0 sec 

Si votre écran graphique est fonctionnel, accéder au menu « Configuration des ascenseurs Ą 

frein » 
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A lôarr°t, le frein doit °tre compl¯tement appliqu® apr¯s 0,6 seconde. Modifier le DM47 

pour sôassurer que le variateur retienne lôascenseur. 

F. Procéder aux ajustements du circuit de surveillance du frein (section 11.3). 

Note, la surveillance du frein est désactivée en inspection et en maintenance. 

G. Placer lôascenseur en mode ç MAINTENANCE è avec lôinterrupteur dans le contr¹leur. 

H. Mettre lôinterrupteur dôinspection ¨ la position ç NORMAL ». Il sera possible de placer des 

appels de cabine sans que les portes sôouvrent. Retirer les cavaliers ç JUMPER » des terminaux 

des limites de ralenti m®caniques. Proc®der ¨ lôajustement de la vitesse de renivelage et effectuer 

des déplacements à différents endroits. Optimiser les déplacements selon les 3 types de courbes : 

Économie, Normale et Performance (section 9.6 au complet). Voir les sections 9.7 pour 

lôajustement des gains. 

I. Lorsquôil est possible dôeffectuer des d®placements ¨ tous les endroits avec les performances 

d®sir®es, proc®der ¨ lôajustement de la rampe de d®c®l®ration dôurgence (section 9.11.1). 

J. Proc®der ¨ lôinstallation et calibrage du syst¯me dôarr°t de secours aux paliers extr°mes 

(section 10).  

K. Placer tous les interrupteurs de dérivation à la position « ARRÊT » et procéder aux ajustements 

dôouverture et de fermeture de la porte.  

L. Procéder en 2 étapes pour ajuster les niveaux de planchers précisément : 
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¶ Ajuster la précision des arrêts au plancher (section 9.10)  

¶ Lorsque les arrêts aux planchers sont constants à vide et pleine charge, le système de 

positionnement permet de corriger la position de chaque plancher individuellement. Voir la 

section 8.3 « CORRECTION MANUELLE DE LA POSITION DES PLANCHERS : ». 

M. Ajuster la consigne de pré-chargement ¨ lôouverture du frein et les limites de poids LW1, LW2, 

LW3 (section 9.9). 

N. Procéder aux autres ajustements décrits au chapitre 12. 

O. Ajuster les limites de déplacement en accès (XIN) section 8.4. 

P. Effectuer les tests de la section 11. 

Les alarmes :  

Pour effacer toutes les alarmes (3 façons): 

¶ Maintenir durant 2.5 secondes le bouton « RÉARMEMENT MANUEL » situé sur la carte 

dôinspection contr¹leur permet dôeffacer lôensemble des alarmes et de réarmer tout le 

contr¹leur dôascenseur si tout les conditions de fonctionnement sont remplies. 

¶ Actionner l'interrupteur « Maintenance » 4 fois de suite  

¶ ê lôaide du LCD, effacer les alarmes et ensuite, consulter le r®pertoire dôalarme afin de 
vérifier quôil nôy en ait aucune de pr®sente. (voir le chapitre pour lôutilisation du LCD pour les 

instructions). 

Q. Procéder à la sauvegarde des paramètres du système de positionnement POSI1000. Voir section 

15. 

R. Si le contrôleur poss¯de une unit® ¨ batterie pour ouvrir le frein en cas dôurgence, ex®cuter 

lôappendice G afin param®trer et des tester lôunit® pour ouvrir le frein. 

IMPORTANT 

Les entr®es de lôautomate fonctionnent ¨ 24 volts et ¨ 120 volts. DANGER : Ne pas appliquer 

de 120 volts AC sur les entrées 24 volts CC, cela pourrait les endommager. Lors de la réception 

du contrôle, les bornes « COM » sont mises à la terre.  
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6. TYPE DE CONTRÔLE :  

6.1. CONTRÔLE DUPLEX (SANS RÉPARTITEUR) :  

Un interrupteur principal est requis pour le contrôle #1 et un autre pour le contrôle #2. Donc, une 

alimentation s®par®e pour le groupe nôest pas requise. 

Les deux contr¹les sont munis de leurs propres microprocesseurs et lorsquôils sont connect®s 

ensemble par le port RS232 ou par un réseau CanBus, ils deviennent automatiquement en mode 

duplex. ê ce moment, ils se r®partissent les appels de paliers. Sôils ne sont pas reli®s ensemble 

par leurs ports de communication, ils sont alors deux contrôles simplex séparés. Donc, lors de la 

construction, il nôest pas nécessaire de les connecter ensemble. 

Le service de groupe continu est assuré avec ce type de contrôle « Continuous dispatch back 

up è. Aussit¹t que lôun des deux contr¹les perd son alimentation, il tombe en d®faut o½ il est mis 

hors service et lôautre contrôle prend instantanément tous les appels de paliers sans les effacer. 

Connexion en duplex :  

Connecter aux 2 contrôles :  

¶ Lôalimentation commune au groupe : +GR, COM ;  

¶ Tous les appels de paliers : BU, 2U, 3U, etc. et 2D, 3D, etc. ;  

¶ Le service incendie phase 1, sôil y a : RFP, TSTP, TSTD, FS, ALT, FMR, FH, INCG ; 

¶ Le service g®n®ratrice dôurgence, sôil y a : GEN1, GEN2, LAU, UG1, UG2, A1M ; 

¶ Par la suite, connecter les deux processeurs ensemble par le port de communication RS232 à 

lôaide du c©ble fourni avec les contrôleurs ou par un réseau CanBus (CH1,CL1,RET1 et SHD). 

CONTROLE 

#1 

BU, 2U, 3U, ETC. 

2D, 3D, 4D, ETC, FH. 

RFP, TSTP, TSTD, FS, ALT, FMR, INCG 

GEN1, GEN2, LAU, UG1, UG2, A1M 

+GR, COM 
CONTROLE 

#2 

COMMUNICATION(RS232) ou  

CanBus (CH1,CL1,RET1 et SHD) 

 

Puisque les deux contr¹les ont chacun leurs microprocesseurs, sôil y a une modification des 

temporisateurs ou une programmation des fonctions décrites au chapitre 12, elles doivent être 

faites dans les deux contrôles. 

6.2. CONTRÔLE DE GROUPE (AVEC RÉPARTITEUR) :  

Un interrupteur principal est requis pour les contrôles, #1, #2, #3, etc. Pour le contrôle de groupe, 

une alimentation séparée à 120VAC est requise. 
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Tous les contrôles simplex sont munis de leurs propres microprocesseurs et lorsquôils sont 

connect®s en r®seau avec le groupe, ils deviennent automatiquement en mode groupe. Côest ¨ ce 

moment que le groupe distribue les appels de paliers selon un algorithme sophistiqué à chacun 

des contrôles simplex. 

Le programme contenu dans le groupe est conçu pour opérer en mode simplex, duplex, triplex, 

etc. Le passage ¨ lôun ou lôautre de ces modes est automatique. 

Chaque contr¹le simplex est muni dôune s®quence de d®pannage lorsque le groupe est absent. 

Chacun des contrôles répond à certains appels de paliers (selon des zones prédéterminées dans le 

projet) ainsi qu'à tous les appels de cabine. Cette séquence est contrôlée par le processeur de 

chaque ascenseur et les signaux « OK » de chaque contrôleur.  

Exemple :  

Pour un triplex de 9 étages le contrôle #1 pourrait servir les appels de paliers 1 à 3, le contrôle 

#2 pourrait servir les appels de paliers 4 à 6, le contrôle #3 pourrait servir les appels paliers 7 à 

9 et chaque contrôle répond à tous les appels de cabine. Le contrôleur #1 reçoit les signaux OK2 

et OK3 qui lui confirment si les 2 ascenseurs sont présents et fonctionnels, même chose pour les 

autres contrôles. Le contrôleur #2 reçoit les signaux OK1 et OK3 et le contrôle #3 reçoit les 

signaux OK1 et OK2. Si le contrôle #2 est absent, le contrôle #1 va desservir les appels paliers 

1 à 6 et le contrôle #3 va desservir les appels paliers 7 à 9. Si les contrôles #2 et #3 sont absents, 

le contrôle#1 va desservir tous les appels paliers et ainsi de suite. 

Connexion au contr¹les dôascenseur :  

Connecter à tous les contrôles :  

¶ Les bornes « COM » et « +GR » ;  

¶ Le service incendie phase : RFP, TSTP, TSTD, FS, ALT, FMR, FH, INCG ;  

¶ Le service dôune g®n®ratrice dôurgence sôil y a : GEN1, GEN2 ;  

¶ Les appels paliers : BU, 2D, 2U, etc. seulement si les contrôleurs communique par RS485;  

¶ Les signaux de présence entre les contrôleurs : OK1, OK2, OK3, etc. ;  

¶ Communication RS485 (2 paires « shielder ») : TX+, TX-, RX+, RX, SHD. 

ou 

¶ Communication CanBus (1 paire « shielder » + 1 fil #18) : CH1, CL1, RET1, SHD. 

Connexion au contrôleur de groupe :  

Connecter sur le contrôleur de groupe les signaux suivants :  

¶ Tous les appels de paliers : BU, 2U, 3U, etc. et 3D, 3D, etc. ;  
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¶ Le service feu, sôil y a : RFP, TSTP, TSTD, FS, ALT, FMR, INCG, FH ;  

¶ Le service g®n®ratrice dôurgence, sôil y a : GEN1, GEN2, UG1, UG2, UG3, etc. ;  

¶ Communication RS485 (2 paires « shielder ») : TX+, TX-, RX+, RX, SHD. 

RX-

RX+

TX-

TX+

ASC. #4ASC. #3

TX+

TX-

RX+

RX-RX-

RX+

TX-

TX+

ASC. #2ASC. #1

TX+

TX-

RX+

RX-RX-

RX+

TX-

TX+

GROUPE

SHD SHD SHD SHD

 

ou 

¶ Communication CanBus (1 paire « shielder » + 1 fil #18) : CH1, CL1, RET1, SHD. 

GROUPE

RET1

ASC. #1 ASC. #2 ASC. #3 ASC. #4

SHD

CH1

CL1

SHD SHD SHD

CL1

CH1

RET1

CL1

CH1

RET1

CL1

CH1

RET1

CL1

CH1

RET1

 

Puisque chaque contr¹le poss¯de son microprocesseur, sôil y a une modification des 

temporisateurs ou sôil y a une programmation des fonctions d®crites au chapitre 12, celles-ci 

doivent être faites pour tous les contrôles. Si le système comporte un écran opérateur, les 

temporisateurs et les fonctions spécifiques pourront être modifiés simultanément dans tous les 

contr¹les ¨ partir de cet ®cran. (Consulter le manuel de lô®cran op®rateur). 

6.3. AJUSTEMENT DE L'HORLOGE DU CONTRÔLE DE GROUPE AVEC L'ÉCRAN 
OPÉRATEUR :  

Le contrôle de groupe contient une horloge en temps réel, mais celle-ci nôavance pas ou ne recule 

pas dôune heure automatiquement le printemps et lôautomne. Cette horloge sert principalement 

pour les grilles de p®riode de pointe en mont®e ou en descente. Donc, il est important de sôassurer 

que celle-ci soit à la bonne heure. 

Pour modifier lôheure :  

¶ Déplacer le curseur de la souris sur le menu montrant une horloge et appuyer sur le bouton 

gauche de la souris. 



 

 
6-4 

 

 

¶ Déplacer le curseur de la souris sur le bouton « MODIFIER » et appuyer sur le bouton gauche 

de la souris. À partir de ce moment, les cases sont accessibles. 

¶ Déplacer le curseur de la souris sur la case à modifier et appuyer sur le bouton gauche de la 

souris. Inscrire la nouvelle valeur pour cette case. Répéter cette opération pour chaque valeur à 

modifier. 

¶ Déplacer le curseur de la souris sur le bouton « ENREGISTRER » et appuyer sur le bouton 

gauche de la souris pour transférer la nouvelle heure au contrôle de groupe. Le message 

« SUCCÈS è appara´t, si ce nôest pas le cas, enregistrer une nouvelle fois. 

Le jour de la semaine est automatiquement déterminé par Windows.  

¶ Pour sortir sans modifier, déplacer le curseur de la souris sur lôun ou lôautre des boutons 

suivants et appuyer sur le bouton gauche de la souris. 

 ou  

6.4. CONFIGURATION DE LA RÉPARTITION DES APPELS AVEC L'ÉCRAN 
OPÉRATEUR :  

Si le groupe dôascenseurs comprend un contr¹le de groupe autonome (R®partiteur), ce menu est 

accessible :  

 

¶ Déplacer le curseur de la souris sur le menu montrant une courbe sinusoïdale et appuyer sur le 

bouton gauche de la souris. 
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¶ D®placer le curseur de la souris sur lôoption ç RÉPARTITION DES APPELS » et appuyer sur 

le bouton gauche de la souris. 

 

Cette fen°tre permet de modifier certains param¯tres dôop®ration dont le contr¹le de groupe 

(R®partiteur) se sert dans lôanalyse de la r®partition des appels. 

Répartition des appels :  

¶ Importance accordée aux appels de cabine (0-10s) :  

Lorsque deux ascenseurs se déplacent dans la même direction, ce paramètre donne la priorité à 

l'ascenseur qui a un appel cabine au même niveau que l'appel de palier. L'appel de palier 

devrait être donné à l'ascenseur qui a l'appel de cabine au même niveau. Cependant, si 

l'ascenseur est trop loin par rapport à l'autre ascenseur, le répartiteur optimisera le temps 

d'attente et donnera l'appel de palier à l'ascenseur le mieux placé pour répondre à l'appel. 

Ce paramètre devrait être ajusté en fonction du nombre de planchers, de la vitesse et du 

nombre d'ascenseurs dans le groupe. Ce paramètre est réglé en usine à 5 secondes. 

¶ Gain de temps pour retirer un appel (0-15s) :  

Le répartiteur évalue le temps d'attente pour chaque appel de palier entrant et qui ont été 

donnés auparavant. Lorsqu'une réduction du temps d'attente significative est évaluée, l'appel 

de palier sera transféré à un autre ascenseur. En fonction des vitesses de déplacement des 

ascenseurs, ce paramètre peut être augmenté au besoin. Si le gain en temps est trop bas, les 

appels vont se transférer d'un ascenseur à l'autre rapidement et sans arrêt. 

Ce paramètre est réglé en usine à 5 secondes. 

¶ Nombre d'appels pour la détection de faible trafic :  

Ce registre fixe un seuil d'appels de palier minimal avant dôindiquer dans l'écran une situation 

de faible trafic. 
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Modification dôun param¯tre :  

¶ Pour voir les paramètres, déplacer le curseur de la souris sur le bouton « LIRE » et appuyer sur 

le bouton gauche de la souris. 

¶ Déplacer le curseur de la souris dans le rectangle contenant la valeur à modifier et appuyer sur 

le bouton gauche de la souris. 

¶ Inscrire la nouvelle valeur. 

¶ Répéter ces 2 étapes pour chaque paramètre à modifier. 

Enregistrement dans le contrôle de groupe :  

¶ Déplacer le curseur de la souris sur le bouton « ENREGISTRER » et appuyer sur le bouton 

gauche de la souris. Lorsque le transfert est terminé, le message « SUCCÈS » apparaît, si ce 

nôest pas le cas, enregistrer une nouvelle fois. 

¶ Pour fermer la fenêtre sans modifier les paramètres, déplacer le curseur de la souris sur lôun ou 

lôautre des boutons suivants et appuyer sur le bouton gauche de la souris :  

 ou  

6.5. CONTRÔLE DES HEURES DE POINTE :  

Il y a deux façons de gérer les périodes de pointe : le contrôle automatique et le contrôle manuel. 

Dans la gestion automatique, le contrôleur de groupe se base sur certains paramètres fournis 

auparavant pour d®tecter et g®rer les p®riodes de pointe. Dans la gestion manuelle, lôutilisateur 

détermine à quel moment et pour quelle durée les périodes de pointe seront effectives. 

¶ Déplacer le curseur de la souris sur le menu montrant une courbe sinusoïdale et appuyer sur le 

bouton gauche de la souris. 

 

¶ Replacer le curseur de la souris sur la ligne « Contrôle des heures de pointe ». 

¶ Après une seconde un petit menu à droite apparaîtra. 

 

¶ Déplacer le curseur de la souris horizontalement dans le petit menu et choisir le mode désiré. 

Appuyer sur le bouton gauche de la souris pour accéder au menu sélectionné. 
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Crit¯res dôobservation pour la d®tection automatique des p®riodes de pointe :  

 

Cette fen°tre contient une barre de menu offrant 2 choix ¨ lôutilisateur :  

¶ Sélection de la période de pointe à modifier :  

Déplacer le curseur de la souris dans la barre de menu sur le texte correspondant à la période 

de pointe désirée et appuyer sur le bouton gauche de la souris. La liste des paramètres pouvant 

être modifiés apparaîtra avec les valeurs actuelles. 

¶ Modification de la valeur dôun param¯tre :  

Déplacer le curseur de la souris dans la case correspondant aux paramètres à modifier et 

appuyer sur le bouton gauche de la souris. Modifier la valeur en se servant des touches du 

clavier. Procéder de la même façon pour modifier les autres paramètres. 

Enregistrement des paramètres modifiés :  

Déplacer le curseur de la souris sur le bouton « ENREGISTRER » et appuyer sur le bouton 

gauche de la souris. Lorsque le transfert est terminé, le message « SUCCÈS » apparaît, si ce n'est 

pas le cas, enregistrer une nouvelle fois. 

Les paramètres des 2 grilles, « POINTE EN MONTÉE » et « POINTE EN DESCENTE », sont 

transférés en même temps. 
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Pour fermer la fen°tre sans modifier les param¯tres, d®placer le curseur de la souris sur lôun 

ou lôautre des boutons suivants et appuyer sur le bouton gauche de la souris :  

 ou  

Description des paramètres de la section « Pointe en montée » :  

¶ Dur®e minimale de la p®riode lors dôun d®clenchement automatique :  

D¯s quôune p®riode de pointe en mont®e est d®tect®e, ce param¯tre fixe la dur®e minimale 

dôop®ration dans ce mode. Lorsque le temps est expir®, si le trafic de lô®tablissement ne 

requiert plus la période de pointe, le groupe retournera en mode Normal. 

¶ Niveaux 1 ¨ 4 s®par®ment, quantit® dôappels en mont®e r®pondus >= valeur inscrite ; pointe en 

montée :  

Le contrôle de groupe regarde les appels en montée qui ont été répondus pour chacun des 4 

premiers niveaux. Si le nombre dôappels ¨ lôun de ces quatre niveaux devient plus grand ou 

égal à la valeur inscrite à droite, une période de pointe en montée sera déclenchée pour la 

durée mentionnée ci-dessus. 

Lorsque lôintervalle de temps dôobservation est termin®, les compteurs dôappels r®pondus sont 

remis à zéro et le cycle recommence. 

Exemple :  

Sôil y a plus de 5 appels en mont®e au niveau 3 ¨ lôint®rieur de 3 minutes, une p®riode de 

pointe en montée sera déclenchée pour 33 minutes. 

¶ Si le cumul des appels de cabine (niveaux 5, 6, 7 et plus) est >= à la valeur inscrite ; pointe des 

appels de cabine observée :  

Le contrôle de groupe détermine quels sont les ascenseurs situés dans les 4 premiers niveaux 

de lô®difice et qui sont en direction montée. 

Le contrôle de groupe fait la somme de tous les appels de cabine des ascenseurs des niveaux 5, 

6, 7 et plus. 

Si le nombre des appels de cabine devient plus grand ou égal à la valeur inscrite, une pointe 

des appels de cabine vient dô°tre observ®e. Lorsque le nombre de pointes observées atteindra 

un seuil (paramètre suivant : nombre de pointes dôappels de cabine >= valeur inscrite), une 

période de pointe en montée sera déclenchée pour la durée mentionnée ci-dessus. 

Lorsque lôintervalle de temps dôobservation est terminé, le compteur du nombre de pointes des 

appels de cabine est remis à zéro et le cycle recommence. 

¶ Nombre de pointes des appels de cabine >= valeur inscrite ; pointe en montée :  
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Ce paramètre fixe le nombre de pointes des appels de cabine seuil avant le déclenchement 

dôune p®riode de pointe en mont®e (voir param¯tre pr®c®dent). 

Exemple :  

Pour un groupe de 4 ascenseurs, si les ascenseurs sont au niveau :  

#1 = 1er étage 

#2 = 7e étage 

#3 = 5e étage 

#4 = 4e étage 

Seulement les appels de cabine des niveaux 5 et plus des ascenseurs #1 et #4 seront 

accumulés. Lorsque le compte sera égal à 3, une pointe en montée sera observée et lorsque le 

compte sera observ® 3 fois ¨ lôint®rieur de 3 minutes, une pointe en mont®e sera d®clench®e 

pour 33 minutes. 

¶ Si le total des appels de cabine (ascenseurs 1, 2, 3, etc.) >= valeur inscrite ; pointe en montée 

prolongée. 

Lorsquôune p®riode de pointe en mont®e a ®t® d®clench®e et que la dur®e minimale est 

écoulée, le système retourne en mode Normal. Cependant, le contrôle de groupe fait la somme 

de tous les appels de cabine des ascenseurs du groupe. Si la somme des appels est supérieure 

ou égale à la valeur inscrite, la durée sera prolongée. 

La dur®e de la p®riode de pointe ne sera plus prolong®e d¯s quôau moins un ascenseur sera 

sans appel et arr°t® ou si le nombre total dôappels de cabine est inf®rieur ¨ la valeur inscrite. 

Exemple :  

Valeur inscrite = 0 P®riode de pointe prolong®e jusquô¨ ce quôun ascenseur soit arr°t® sans 

appel. 
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Description des paramètres de la section « Pointe en descente » :  

 

¶ Dur®e minimale de la p®riode lors dôun d®clenchement automatique :  

D¯s quôune p®riode de pointe en descente est d®tect®e, ce param¯tre fixe la dur®e minimale 

dôop®ration dans ce mode. Apr¯s que le temps soit expir®, si le trafic de lô®tablissement ne 

requiert plus la période de pointe, le groupe retournera en mode Normal.  

¶ Base de temps pour le calcul de la quantit® dôappels en descente r®pondus ¨ chaque niveau 
(minutes) :  

Ce param¯tre fixe lôintervalle de temps dôobservation des compteurs du nombre dôappels en 

descente répondus pour chaque niveau. 

Lorsque le temps est expiré, les compteurs sont remis à zéro et le cycle recommence (voir 

prochain paramètre). 

¶ Pour chaque niveau, la quantité des appels en descente répondus >= valeur inscrite ; pointe en 

descente. 

Le contrôle de groupe cumul les appels en descente répondus et ce, pour chacun des niveaux 

de lô®difice. Si le nombre dôappels r®pondus ¨ un niveau atteint la valeur inscrite ¨ droite, une 

période de pointe en descente sera déclenchée. 

Les compteurs du nombre dôappels r®pondus sont remis ¨ z®ro ¨ chaque fois que la base de 

temps pour le calcul est expirée (voir paragraphe précédent). 
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Exemple 

Si 5 appels au niveau 6 en descente sont répondus dans un intervalle de 3 minutes, une 

période de pointe en descente sera déclenchée. 

Le contrôle de groupe va placer les priorités de stationnement de la façon suivante :  

Priorité 1 niveau 6 

Priorité 2 niveau 7 

Priorité 3 niveau 5 

Pour la durée de la période de pointe. 

¶ Quantité dôappels de paliers en descente enregistr®s >= valeur inscrite ; pointe en descente :  

Le contr¹le de groupe compte le nombre d'appels de paliers en descente pendant lôintervalle de 

temps dôobservation. 

Si le nombre dôappels atteint la valeur inscrite ¨ droite, une période de pointe en descente est 

déclenchée. 

Le contrôle de groupe répartira les priorités de stationnement de façon à ce que les ascenseurs 

soient placés en escalier. 

¶ Intervalle de temps dôobservation (minutes) :  

Ce paramètre représente le temps alloué aux différents compteurs pour atteindre les seuils de 

déclenchement des périodes de pointe. 

Lorsque le temps inscrit ¨ droite est ®chu, les compteurs dôappels sont remis ¨ z®ro et le cycle 

recommence. 

¶ Autorisation du déclenchement automatique :  

Pour autoriser le contrôle de groupe à déclencher les périodes de pointe automatiquement, 

placer un crochet dans le petit carré à droite. 

Déplacer le curseur de la souris dans le carré à droite et appuyer sur le bouton gauche de la 

souris pour faire apparaître un crochet et appuyer une autre fois pour le faire disparaître. 

Ne pas oublier dôenregistrer les donn®es avant de quitter. 
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Déclenchement manuel des périodes de pointe :  

 

Pour le contrôle manuel des heures de pointe, deux grilles horaires sont disponibles. Elles servent 

¨ entrer, pour chaque jour de la semaine, jusquô¨ trois moments dôactivation des p®riodes de 

pointe. La première grille concerne les pointes en montée, alors que la seconde concerne les 

pointes en descente. 

¶ Fonctionnement :  

Les cases grises représentent des périodes non utilisées. Les cases blanches contiennent 

lôheure de la mise en fonction dôune p®riode de pointe. 

¶ S®lection des cases pour inscrire une heure dôactivation :  

Déplacer le curseur de la souris sur le bouton montrant un crochet « SELECTION » et appuyer 

sur le bouton gauche de la souris. À partir de ce moment, le curseur de la souris devient un 

crochet. 

Déplacer le curseur de la souris sur la case grise correspondant à un moment de la journée 

désirée et appuyer sur le bouton gauche de la souris. La case deviendra blanche et vide. 

Répéter cette opération pour chacune des cases désirées. 

Si le bouton gauche de la souris est cliqué sur une case blanche, celle-ci deviendra grise. 

Une fois la sélection terminée, positionner le curseur de la souris sur le bouton 

« SÉLECTION » et appuyer sur le bouton gauche de la souris pour revenir au curseur normal. 

¶ Inscription de lôheure de d®clenchement :  
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D®placer le curseur de la souris sur lôune ou lôautre des cases blanches et appuyer sur le 

bouton gauche de la souris pour pouvoir modifier lôheure. 

L'option de « copier/coller » est opérationnelle (bouton droit de la souris). 

¶ Modification de la durée de la période de pointe :  

Il y a 21 possibilit®s pour le d®clenchement dôune p®riode de pointe en montée et la même 

chose pour la période de pointe en descente. Cependant la durée est la même pour toutes les 

possibilités. 

D®placer le curseur de la souris ¨ droite de la case noire affichant la dur®e actuelle sur lôune ou 

lôautre des fl¯ches mont®es ou descentes. 

À chaque fois que le bouton gauche de la souris est appuyé, le chiffre incrémente ou 

décrémente. 

¶ Enregistrement des grilles :  

Déplacer le curseur de la souris sur le bouton « ENREGISTRER » et appuyer sur le bouton 

gauche de la souris. Le message « SUCCÈS è appara´t, si ce nôest pas le cas, enregistrer de 

nouveau. 

Déplacer le curseur de la souris sur le bouton « FERMER » pour fermer la fenêtre sans 

transférer les grilles au contrôle de groupe. 
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7. INSTALLATION MÉCANIQUES DES ÉQUIPEMENTS: 

7.1. PROCÉDURE DôINTALLATION DES INTÉRUPTEURS MAGNÉTIQUE FOURNIT PAR 
AUTOMATISATION JRT: 

Cette section explique lôinstallation m®canique des interrupteurs ¨ m®moire de Schmersal qui 

sont vendu par Automatisation JRT. Si le syst¯me dôinterrupteurs est fourni par dôautre, utiliser 

les instructions dôinstallation fournit par ce dernier et passer ¨ la section suivante.  

La prochaine section indique les distances requises entre le plancher de la cabine et les planchers 

extrêmes pour chaque interrupteur en fonction de la vitesse contractuelle. Placer lôascenseur ¨ la 

distance mentionn®e dans le tableau et positionner lôinterrupteur magn®tique pour quôil soit tout 

juste actionné. 

Installation des interrupteurs magnétiques BN310-RZ de Schmersal : 

 

Les interrupteurs magnétiques du haut doivent avoir leurs câbles de connexion en dessous de 

la bo´te de lôinterrupteur (vers le milieu du puits). 

Les interrupteurs magnétiques du bas doivent avoir leurs câbles de connexion au dessus de la 

bo´te de lôinterrupteur (vers le milieu du puits). 

IMPORTANT 

Apr¯s lôinstallation des interrupteurs magn®tiques ¨ m®moire, si des interrupteurs 

magnétiques « LNH » et « LNB » sont utilisés, passer un aimant manuellement pour indiquer 

¨ lôinterrupteur que lôascenseur est ¨ lôint®rieur de la zone de d®placement permise. 

 

D®placer lôascenseur en mode inspection de bas en haut ou de haut en bas pour que les m®moires 

se placent correctement. Il se peut que certaines limites LRHx, SLHx, LRBxx et SLBx doivent 

être déplacées lors des ajustements finaux. Ce sont toujours des valeurs de base, car cela 

dépend des courbes de décélérations que vous aurez ajustées. 
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Installation des interrupteurs magnétiques Schmersal 
fournis par Automatisation JRT Inc. : 

NOUVEAU MODÈLE  
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ANCIEN MODÈLE 
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7.2. DISTANCES DôINSTALLATION DES INTERRUPTEURS MÉCANIQUES OU 
MAGNÉTIQUES AUX PALIERS EXTRÊMES : 

Voici les limites n®cessaires en fonction de la vitesse contractuelle du haut du puits dôascenseur 

jusquôau bas. Un X indique que cette limite doit °tre install®e :  

Vitesse (pi/min) 200 250 300 350 400 500 700 750 1000 

Nom          

LEH  X X X X X X X X X 

LNH  X X X X X X X X X 

SLH - X X X X X X X X 

LRH  X X X X X X X X X 

SLH1 - - - - X X X X X 

LRH1  - - - X X X X X X 

LRH2  - - - - - - - - X 

Ү          

LRB2 - - - - - - - - X 

LRB1 - - - X X X X X X 

SLB1 - - - - X X X X X 

LRB  X X X X X X X X X 

SLB - X X X X X X X X 

LNB  X X X X X X X X X 

LEB  X X X X X X X X X 
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7.2.1. Limite nécessaire pour 200 pi/min et - : 

 

 

Nom Fonction Distance en pouce 

LEH  Limite extrême haute 3 pouces au dessus du plancher 

LNH  Limite normale haute 1 pouce au dessus du plancher 

LRH  D®c®l®ration dôurgence 20 pouces en dessous du plancher 

Ү   

LRB D®c®l®ration dôurgence 20 pouces au dessus du plancher 

LNB Limite normale basse 1 pouce en dessous du plancher 

LEB Limite extrême basse 3 pouces en dessous du plancher 

La limite extrême haute « LEH  » doit être actionnée dès que la cabine est de 3 à 4 po 

au-dessus du plancher supérieur de lô®difice. Cet interrupteur doit être du type 

mécanique seulement. 

La limite normale haute « LNH  » doit être actionnée dès que la cabine est de 1 à 2 po 

au-dessus du plancher supérieur de lô®difice. Cet interrupteur peut °tre de type 

mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

La limite de ralentie haute « LRH  » doit être actionnée 20 pouces avant que la cabine 

soit ®gale au plancher sup®rieur de lô®difice. Cet interrupteur peut °tre de type 

mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

LES LIMITES DU BAS DOIVENT ÊTRE INSTALLÉES DANS LôORDRE 

INVERSE AUX MÊMES DISTANCES DONC : LRB ŸLNB ŸLEB 

Toujours sôassurer que les arr°ts normaux aux paliers extr°mes ne se font pas par 

les limites normales LNH-LNB.  

Cabine 

LRH 

LNH 

LEH Limite extrême haute  

Limite normale haute : 

D®c®l®ration dôurgence 
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7.2.2. Limite nécessaire pour 250 pi/min : 

 

Nom Fonction Distance en pouce (pied) 

LEH  Limite extrême haute 3 pouces au dessus du plancher 

LNH  Limite normale haute 1 pouce au dessus du plancher 

SLH Dispositif dôarr°t de secours 14 pouces en dessous du plancher 

LRH  D®c®l®ration dôurgence 24 pouces (2') en dessous du plancher 

Ү   

LRB Décélération dôurgence 24 pouces (2') au dessus du plancher 

SLB Dispositif dôarr°t de secours 14 pouces au dessus du plancher 

LNB Limite normale basse 1 pouce en dessous du plancher 

LEB Limite extrême basse 3 pouces en dessous du plancher 

La limite extrême haute « LEH » doit être actionnée dès que la cabine est de 3 à 4 po 

au-dessus du plancher supérieur de lô®difice. Cet interrupteur doit °tre du type 

mécanique seulement. 

La limite normale haute « LNH  » doit être actionnée dès que la cabine est de 1 à 2 po 

au-dessus du plancher supérieur de lô®difice. Cet interrupteur peut °tre de type 

mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

La limite dôarr°t de secours haute ç SLH » doit être actionnée 14 pouces avant que la 

cabine soit ®gale au plancher sup®rieur de lô®difice. Cet interrupteur peut être de type 

mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

La limite de ralentie haute « LRH  » doit être actionnée 24 pouces (2 pieds) avant que 

la cabine soit ®gale au plancher sup®rieur de lô®difice. Cet interrupteur peut °tre de 

type mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

Cabine 

LRH 

LNH 

LEH Limite extrême haute 

Limite normale haute 

Dispositf dôarr°t de secours 

D®c®l®ration dôurgence 

SLH 



 

 
7-4 

LES LIMITES DU BAS DOIVENT ÊTRE INSTALLÉES DANS LôORDRE 

INVERSE AUX MÊMES DISTACES DONC : LRB Ÿ SLB ŸLNB ŸLEB 

Toujours sôassurer que les arr°ts normaux aux paliers extr°mes ne se font pas par 

les limites normales LNH-LNB.  

7.2.3. Limite nécessaire pour 300 pi/min : 

 

Nom Description Distance en pouce (pied) 

LEH  Limite extrême haute 3 pouces au dessus du plancher 

LNH  Limite normale haute 1 pouce au dessus du plancher 

SLH Dispositif dôarr°t de secours 18 pouces en dessous du plancher 

LRH  D®c®l®ration dôurgence 36 pouces (3') en dessous du plancher 

Ү   

LRB D®c®l®ration dôurgence 36 pouces (3') au dessus du plancher 

SLB Dispositif dôarr°t de secours 18 pouces au dessus du plancher 

LNB Limite normale basse 1 pouce en dessous du plancher 

LEB Limite extrême basse 3 pouces en dessous du plancher 

La limite extrême haute « LEH  » doit être dès actionnée que la cabine est de 3 à 4 po 

au-dessus du plancher supérieur de lô®difice. Cet interrupteur doit °tre du type 

mécanique seulement. 

La limite normale haute « LNH  » doit être actionnée dès que la cabine est de 1 à 2 po 

au-dessus du plancher supérieur de lô®difice. Cet interrupteur peut °tre de type 

mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

Cabine 

LRH 

LNH 

LEH Limite extrême haute 

Limite normale haute 

Dispositf dôarr°t de secours 

D®c®l®ration dôurgence  

SLH 
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La limite dôarr°t de secours haute ç SLH » doit être actionnée 18 pouces avant que la 

cabine soit égale au plancher sup®rieur de lô®difice. Cet interrupteur peut °tre de type 

mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

La limite de ralentie haute « LRH  » doit être actionnée 36 pouces (3 pieds) avant que 

la cabine soit ®gale au plancher sup®rieur de lô®difice. Cet interrupteur peut être de 

type mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

LES LIMITES DU BAS DOIVENT ÊTRE INSTALLÉES DANS LôORDRE 

INVERSE AUX MÊMES DISTACES DONC : LRB Ÿ SLB ŸLNB ŸLEB 

Toujours sôassurer que les arr°ts normaux aux paliers extr°mes ne se font pas par 

les limites normales LNH-LNB.  

7.2.4. Limite nécessaire pour 350 pi/min : 

 

Nom Description Distance en pouce (pied) 

LEH  Limite extrême haute 3 pouces au dessus du plancher 

LNH  Limite normale haute 1 pouce au dessus du plancher 

SLH Dispositif dôarr°t de secours 18 pouces en dessous du plancher 

LRH  Dispositif dôarr°t de secours 36 pouces (3') en dessous du plancher 

LRH1 Décélération dôurgence 60 pouces (5') en dessous du plancher 

Ү   

LRB1 D®c®l®ration dôurgence 60 pouces (5') au dessus du plancher 

LRB Dispositif dôarr°t de secours 36 pouces (3') au dessus du plancher 

SLB Dispositif dôarr°t de secours 18 pouces au dessus du plancher 

Cabine 

LRH1 

LNH 

LEH Limite extrême haute 

Limite normale haute  

Dispositif dôarr°t de secours 

D®c®l®ration dôurgence 

LRH Dispositif dôarr°t de secours 

SLH 
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LNB Limite normale basse 1 pouce en dessous du plancher 

LEB Limite extrême basse 3 pouces en dessous du plancher 

La limite extrême haute « LEH  » doit être dès actionnée que la cabine est de 3 à 4 po 

au-dessus du plancher supérieur de lô®difice. Cet interrupteur doit °tre du type 

mécanique seulement. 

La limite normale haute « LNH  » doit être actionnée dès que la cabine est de 1 à 2 po 

au-dessus du plancher supérieur de lô®difice. Cet interrupteur peut °tre de type 

mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

La limite dôarr°t de secours haute ç SLH » doit être actionnée 18 pouces avant que la 

cabine soit ®gale au plancher sup®rieur de lô®difice. Cet interrupteur peut °tre de type 

mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

La limite de ralentie haute « LRH  » doit être actionnée 36 pouces (3 pieds) avant que 

la cabine soit ®gale au plancher sup®rieur de lô®difice. Cet interrupteur peut °tre de 

type mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

La limite de ralentie haute 1 « LRH1  » doit être actionnée 60 pouces (5 pieds) avant 

que la cabine soit ®gale au plancher sup®rieur de lô®difice. Cet interrupteur peut °tre 

de type mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

LES LIMITES DU BAS DOIVENT ÊTRE INSTALLÉES DANS LôORDRE 

INVERSE AUX MÊMES DISTACES DONC : 

 LRB1 Ÿ LRB Ÿ SLB ŸLNB ŸLEB 

Toujours sôassurer que les arr°ts normaux aux paliers extr°mes ne se font pas par 

les limites normales LNH-LNB.  
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7.2.5. Limite nécessaire pour 400 pi/min : 

 

Nom Description Distance en pouce (pied) 

LEH  Limite extrême haute 3 pouces au dessus du plancher 

LNH  Limite normale haute 1 pouce au dessus du plancher 

SLH Dispositif dôarr°t de secours 24 pouces (2') en dessous du plancher 

LRH  Dispositif dôarr°t de secours 30 pouces en dessous du plancher 

SLH1 Dispositif dôarr°t de secours 36 pouces (3') en dessous du plancher 

LRH1 D®c®l®ration dôurgence 66 pouces en dessous du plancher 

Ү   

LRB1 D®c®l®ration dôurgence 66 pouces au dessus du plancher 

SLB1 Dispositif dôarr°t de secours 36 pouces (3') au dessus du plancher 

LRB Dispositif dôarr°t de secours 30 pouces au dessus du plancher 

SLB Dispositif dôarr°t de secours 24 pouces (2') au dessus du plancher 

LNB Limite normale basse 1 pouce en dessous du plancher 

LEB Limite extrême basse 3 pouces en dessous du plancher 

La limite extrême haute « LEH  » doit être dès actionnée que la cabine est de 3 à 4 po 

au-dessus du plancher supérieur de lô®difice. Cet interrupteur doit °tre du type 

mécanique seulement. 

La limite normale haute « LNH  » doit être actionnée dès que la cabine est de 1 à 2 po 

au-dessus du plancher supérieur de lô®difice. Cet interrupteur peut °tre de type 

mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

Cabine 

LRH1 

LNH 

LEH Limite extrême haute 

Limite normale haute 

D®c®l®ration dôurgence 

LRH 

Dispositif dôarrêt de secours 
 

SLH1 

SLH 

Dispositif dôarrêt de secours 
 

Dispositif dôarrêt de secours 
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La limite dôarr°t de secours haute ç SLH » doit être actionnée 24 pouces (2 pieds) 

avant que la cabine soit égale au plancher supérieur de lô®difice. Cet interrupteur peut 

être de type mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

La limite de ralentie haute « LRH  » doit être actionnée 30 pouces avant que la cabine 

soit ®gale au plancher sup®rieur de lô®difice. Cet interrupteur peut °tre de type 

mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

La limite dôarr°t de secours haute ç SLH1 » doit être actionnée 36 pouces (3 pieds) 

avant que la cabine soit ®gale au plancher sup®rieur de lô®difice. Cet interrupteur peut 

être de type mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

La limite de ralentie haute 1 « LRH1  » doit être actionnée 66 pouces avant que la 

cabine soit ®gale au plancher sup®rieur de lô®difice. Cet interrupteur peut °tre de type 

mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

LES LIMITES DU BAS DOIVENT ÊTRE INSTALLÉES DANS LôORDRE 

INVERSE AUX MÊMES DISTACES DONC : 

 LRB1 Ÿ SLB1 Ÿ LRB Ÿ SLB ŸLNB ŸLEB 

Toujours sôassurer que les arr°ts normaux aux paliers extr°mes ne se font pas par 

les limites normales LNH-LNB.  

7.2.6. Limite nécessaire pour 500 pi/min : 

 

Nom Description Distance en pouce (pied) 

LEH  Limite extrême haute 3 pouces au dessus du plancher 

LNH  Limite normale haute 1 pouce au dessus du plancher 

Cabine 

LRH1 

LNH 

LEH Limite extrême haute 

Limite normale haute 

D®c®l®ration dôurgence 

LRH 

Dispositif dôarrêt de secours 
 

SLH1 

SLH 

Dispositif dôarrêt de secours 
 

Dispositif dôarrêt de secours 
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SLH Dispositif dôarr°t de secours 36 pouces (3') en dessous du plancher 

LRH  Dispositif dôarr°t de secours 48 pouces (4') en dessous du plancher 

SLH1 Dispositif dôarr°t de secours 96 pouces (8') en dessous du plancher 

LRH1 D®c®l®ration dôurgence 132 pouces (11') en dessous du plancher 

Ү 
  

LRB1 D®c®l®ration dôurgence 132 pouces (11') au dessus du plancher 

SLB1 Dispositif dôarr°t de secours 96 pouces (8') au dessus du plancher 

LRB Dispositif dôarr°t de secours 48 pouces (4') au dessus du plancher 

SLB Dispositif dôarr°t de secours 36 pouces (3') au dessus du plancher 

LNB Limite normale basse 1 pouce en dessous du plancher 

LEB Limite extrême basse 3 pouces en dessous du plancher 

La limite extrême haute « LEH  » doit être dès actionnée que la cabine est de 3 à 4 po 

au-dessus du plancher supérieur de lô®difice. Cet interrupteur doit °tre du type 

mécanique seulement. 

La limite normale haute « LNH  » doit être actionnée dès que la cabine est de 1 à 2 po 

au-dessus du plancher supérieur de lô®difice. Cet interrupteur peut °tre de type 

mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

La limite dôarr°t de secours haute ç SLH » doit être actionnée 36 pouces (3 pieds) 

avant que la cabine soit ®gale au plancher sup®rieur de lô®difice. Cet interrupteur peut 

être de type mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

La limite de ralentie haute « LRH  » doit être actionnée 48 pouces (4 pieds) avant que 

la cabine soit ®gale au plancher sup®rieur de lô®difice. Cet interrupteur peut °tre de 

type mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

La limite dôarr°t de secours haute ç SLH1 » doit être actionnée 96 pouces (8 pieds) 

avant que la cabine soit ®gale au plancher sup®rieur de lô®difice. Cet interrupteur peut 

être de type mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

La limite de ralentie haute 1 « LRH1  » doit être actionnée 132 pouces (11 pieds) 

avant que la cabine soit ®gale au plancher sup®rieur de lô®difice. Cet interrupteur peut 

être de type mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

LES LIMITES DU BAS DOIVENT ÊTRE INSTALLÉES DANS LôORDRE 

INVERSE AUX MÊMES DISTACES DONC : 

 LRB1 Ÿ SLB1 Ÿ LRB Ÿ SLB ŸLNB ŸLEB 

Toujours sôassurer que les arr°ts normaux aux paliers extr°mes ne se font pas par 

les limites normales LNH-LNB.  
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7.2.7. Limite nécessaire pour 700 pi/min : 

 

Nom Description  Distance en pouce (pied) 

LEH  Limite extrême haute 3 pouces au dessus du plancher 

LNH  Limite normale haute 1 pouce au dessus du plancher 

SLH Dispositif dôarr°t de secours 60 pouces (5') en dessous du plancher 

LRH  Dispositif dôarr°t de secours 72 pouces (6') en dessous du plancher 

SLH1 Dispositif dôarr°t de secours 144 pouces (12') en dessous du plancher 

LRH1 D®c®l®ration dôurgence 216 pouces (18') en dessous du plancher 

Ү 
  

LRB1 D®c®l®ration dôurgence 216 pouces (18') au dessus du plancher 

SLB1 Dispositif dôarr°t de secours 144 pouces (12') au dessus du plancher 

LRB Dispositif dôarr°t de secours 72 pouces (6') au dessus du plancher 

SLB Dispositif dôarr°t de secours 60 pouces (5') au dessus du plancher 

LNB Limite normale basse 1 pouce en dessous du plancher 

LEB Limite extrême basse 3 pouces en dessous du plancher 

La limite extrême haute « LEH  » doit être actionnée dès que la cabine est de 3 à 4 po 

au-dessus du plancher supérieur de lô®difice. Cet interrupteur doit °tre du type 

mécanique seulement. 

La limite normale haute « LNH  » doit être actionnée dès que la cabine est de 1 à 2 po 

au-dessus du plancher supérieur de lô®difice. Cet interrupteur peut °tre de type 

mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

Cabine 

LRH1 

LNH 

LEH Limite extrême haute 

Limite normale haute 

D®c®l®ration dôurgence 

LRH 

Dispositif dôarrêt de secours 
 

SLH1 

SLH 

Dispositif dôarrêt de secours 
 

Dispositif dôarrêt de secours 
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La limite dôarr°t de secours haute ç SLH » doit être actionnée 60 pouces (5 pieds) 

avant que la cabine soit ®gale au plancher sup®rieur de lô®difice. Cet interrupteur peut 

être de type mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

La limite de ralentie haute « LRH  » doit être actionnée 72 pouces (6 pieds) avant que 

la cabine soit ®gale au plancher sup®rieur de lô®difice. Cet interrupteur peut °tre de 

type mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

La limite dôarr°t de secours haute ç SLH1 » doit être actionnée 144 pouces (12 

pieds) avant que la cabine soit ®gale au plancher sup®rieur de lô®difice. Cet 

interrupteur peut être de type mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

La limite de ralentie haute 1 « LRH1  » doit être actionnée 216 pouces (18 pieds) 

avant que la cabine soit ®gale au plancher sup®rieur de lô®difice. Cet interrupteur peut 

être de type mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

LES LIMITES DU BAS DOIVENT ÊTRE INSTALLÉES DANS LôORDRE 

INVERSE AUX MÊMES DISTACES DONC : 

 LRB1 Ÿ SLB1 Ÿ LRB Ÿ SLB ŸLNB ŸLEB 

Toujours sôassurer que les arr°ts normaux aux paliers extr°mes ne se font pas par 

les limites normales LNH-LNB.  

7.2.8. Limite nécessaire pour 750 pi/min : 

 

Nom Description Distance en pouce (pied) 

LEH  Limite extrême haute 3 pouces au dessus du plancher 

LNH  Limite normale haute 1 pouce au dessus du plancher 

Cabine 

LRH1 

LNH 

LEH Limite extrême haute 

Limite normale haute 

D®c®l®ration dôurgence 

LRH 

Dispositif dôarrêt de secours 
 

SLH1 

SLH 

Dispositif dôarrêt de secours 
 

Dispositif dôarrêt de secours 
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SLH Dispositif dôarr°t de secours 72 pouces (6') en dessous du plancher 

LRH  Dispositif dôarr°t de secours 96 pouces (8') en dessous du plancher 

SLH1 Dispositif dôarr°t de secours 156 pouces (13') en dessous du plancher 

LRH1 D®c®l®ration dôurgence 240 pouces (20') en dessous du plancher 

Ү 
  

LRB1 D®c®l®ration dôurgence 240 pouces (20') au dessus du plancher 

SLB1 Dispositif dôarr°t de secours 156 pouces (13') au dessus du plancher 

LRB Dispositif dôarr°t de secours 96 pouces (8') au dessus du plancher 

SLB Dispositif dôarr°t de secours 72 pouces (6') au dessus du plancher 

LNB Limite normale basse 1 pouce en dessous du plancher 

LEB Limite extrême basse 3 pouces en dessous du plancher 

La limite extrême haute « LEH  » doit être actionnée dès que la cabine est de 3 à 4 po 

au-dessus du plancher supérieur de lô®difice. Cet interrupteur doit °tre du type 

mécanique seulement. 

La limite normale haute « LNH  » doit être actionnée dès que la cabine est de 1 à 2 po 

au-dessus du plancher supérieur de lô®difice. Cet interrupteur peut °tre de type 

mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

La limite dôarr°t de secours haute ç SLH » doit être actionnée 72 pouces (6 pieds) 

avant que la cabine soit ®gale au plancher sup®rieur de lô®difice. Cet interrupteur peut 

être de type mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

La limite de ralentie haute « LRH  » doit être actionnée 96 pouces (8 pieds) avant que 

la cabine soit ®gale au plancher sup®rieur de lô®difice. Cet interrupteur peut °tre de 

type mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

La limite dôarr°t de secours haute ç SLH1 » doit être actionnée 156 pouces (13 

pieds) avant que la cabine soit ®gale au plancher sup®rieur de lô®difice. Cet 

interrupteur peut être de type mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

La limite de ralentie haute 1 « LRH1  » doit être actionnée 240 pouces (20 pieds) 

avant que la cabine soit ®gale au plancher sup®rieur de lô®difice. Cet interrupteur peut 

être de type mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

LES LIMITES DU BAS DOIVENT ÊTRE INSTALLÉES DANS LôORDRE 

INVERSE AUX MÊMES DISTACES DONC : 

 LRB1 Ÿ SLB1 Ÿ LRB Ÿ SLB ŸLNB ŸLEB 

Toujours sôassurer que les arr°ts normaux aux paliers extr°mes ne se font pas par 

les limites normales LNH-LNB.  
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7.2.9. Limite nécessaire pour 1000 pi/min : 

 

Nom Description Distance en pouce (pied) 

LEH  Limite extrême haute 3 pouces au dessus du plancher 

LNH  Limite normale haute 1 pouce au dessus du plancher 

SLH Dispositif dôarr°t de secours 96 pouces (8') en dessous du plancher 

LRH  Dispositif dôarr°t de secours 156 pouces (13') en dessous du plancher 

SLH1 Dispositif dôarr°t de secours 216 pouces (18') en dessous du plancher 

LRH1 Dispositif dôarr°t de secours 300 pouces (25') en dessous du plancher 

LRH2 D®c®l®ration dôurgence 420 pouces (35') en dessous du plancher 

Ү 
  

LRB2 D®c®l®ration dôurgence 420 pouces (35') au dessus du plancher 

LRB1 Dispositif dôarr°t de secours 300 pouces (25') au dessus du plancher 

SLB1 Dispositif dôarr°t de secours 216 pouces (18') au dessus du plancher 

LRB Dispositif dôarr°t de secours 156 pouces (13') au dessus du plancher 

SLB Dispositif dôarr°t de secours 96 pouces (8') au dessus du plancher 

LNB Limite normale basse 1 pouce en dessous du plancher 

LEB Limite extrême basse 3 pouces en dessous du plancher 

La limite extrême haute « LEH  » doit être actionnée dès que la cabine est de 3 à 4 po 

au-dessus du plancher supérieur de lô®difice. Cet interrupteur doit °tre du type 

mécanique seulement. 

Cabine 

LRH2 

LNH 

LEH Limite extrême haute 

Limite normale haute 

D®c®l®ration dôurgence 

LRH 

Dispositif dôarrêt de secours 
 

SLH1 

SLH 

Dispositif dôarrêt de secours 
 

Dispositif dôarrêt de secours 
 

Dispositif dôarrêt de secours 
 

LRH1 
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La limite normale haute « LNH  » doit être actionnée dès que la cabine est de 1 à 2 po 

au-dessus du plancher supérieur de lô®difice. Cet interrupteur peut °tre de type 

mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

La limite dôarr°t de secours haute ç SLH » doit être actionnée 96 pouces (8 pieds) 

avant que la cabine soit égale au plancher sup®rieur de lô®difice. Cet interrupteur peut 

être de type mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

La limite de ralentie haute « LRH  » doit être actionnée 156 pouces (13 pieds) avant 

que la cabine soit ®gale au plancher sup®rieur de lô®difice. Cet interrupteur peut être 

de type mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

La limite dôarr°t de secours haute ç SLH1 » doit être actionnée 216 pouces (18 

pieds) avant que la cabine soit ®gale au plancher sup®rieur de lô®difice. Cet 

interrupteur peut être de type mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

La limite de ralentie haute 1 « LRH1  » doit être actionnée 300 pouces (25 pieds) 

avant que la cabine soit ®gale au plancher sup®rieur de lô®difice. Cet interrupteur peut 

être de type mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

La limite de ralentie haute 2 « LRH2  » doit être actionnée 420 pouces (35 pieds) 

avant que la cabine soit ®gale au plancher sup®rieur de lô®difice. Cet interrupteur peut 

être de type mécanique ou magnétique selon le système fourni. 

LES LIMITES DU BAS DOIVENT ÊTRE INSTALLÉES DANS LôORDRE 

INVERSE AUX MÊMES DISTACES DONC : 

 LRB2 ŸLRB1 Ÿ SLB1 Ÿ LRB Ÿ SLB ŸLNB ŸLEB 

Toujours sôassurer que les arr°ts normaux aux paliers extr°mes ne se font pas par 

les limites normales LNH-LNB.  
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7.3. INSTALLATION DU RUBAN PERFORÉ (ENCODEUR DE REDONDANCE) OU DU 
RUBAN STANDARD ET DE LôENCODEUR DE REDONDANCE SUR LE 
GOUVERNEUR, LôARBRE DU MOTEUR OU LA POULIE DôENTRAĊNEMENT 
(SHEAVE) :  

Un ruban m®tallique est install® dans le puits de lôascenseur et contient 2 rang®es dôaimants. Si le 

ruban et un ruban perfor®, ce dernier servira dôencodeur de redondance ¨ lôencodeur de 

positionnement (continuer à la section 7.3.1). Par contre, si le ruban est un ruban standard, il 

faudra installer lôencodeur de redondance sur le gouverneur, ou sur lôarbre du moteur ou sur la 

poulie dôentra´nement (sheave) (continuer ¨ la section 7.3.2). 

 

7.3.1. Mise en place du ruban perforé (encodeur de redondance) :  

Ce type de contrôleur utilise un deuxième encodeur permettant de valider la position 

de lôencodeur principal. Lorsque lôerreur de positionnement entre les deux encodeurs 

atteindra un niveau maximal, lôascenseur sôarr°tera.  

Un ruban m®tallique est install® dans le puits de lôascenseur et contient 2 colonnes 

dôaimants s®par® par une colonne de trous au milieu. La colonne de gauche est 
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utilis®e pour indiquer les zones de porte et permet lôop®ration du circuit de nivelage. 

La colonne du centre (les trous) servira dôencodeur de redondance pour le syst¯me de 

positionnement et la colonne de droite, servira au code binaire pour lôautocorrection 

de la position de la cabine. La tête contenant les capteurs magnétiques est installée sur 

le toit de la cabine.  

 

7.3.2. Mise en place du ruban s®lecteur standard et de lôencodeur de 
redondance :  

Ce type de contrôleur utilise un deuxième encodeur permettant de valider la position 

de lôencodeur principal. Lorsque lôerreur de positionnement entre les deux encodeurs 

atteindra un niveau maximal, lôascenseur sôarr°tera.  

Ruban sélecteur :  

Un ruban métallique est installé dans le puits de lôascenseur et contient 2 rang®es 

dôaimants. La rang®e de gauche est utilis®e pour indiquer les zones de porte et permet 

lôop®ration du circuit de nivelage. La rang® de droite, servira au code binaire pour 

lôautocorrection de la position de la cabine. La tête contenant les capteurs 

magnétiques est installée sur le toit de la cabine.  






































































































































































































































































































