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AVVISO DI SICUREZZA 

 
INSTALLAZIONE 
 
 
Il quadro di manovra deve essere installato in ambienti chiusi con grado di inquinamento non superiore a 2. 
L'involucro del quadro di manovra ha un grado di protezione IP2X. 
 
L'installazione e la manutenzione del quadro di manovra devono essere eseguite da personale qualificato 
ed esperto dopo un'attenta lettura dei manuali e degli schemi elettrici forniti con il quadro di manovra. 
 
La protezione contro i contatti indiretti deve essere effettuata mediante interruttori magnetotermici e 
differenziali coordinati con il sistema di messa a terra che sono di responsabilità del cliente, se non 
diversamente richiesto. 
 
Fare riferimento allo schema elettrico fornito con il quadro di manovra per i seguenti circuiti di protezione: 
- protezione magnetotermica del circuito motore 
- protezione magnetotermica del circuito di sicurezza 
- protezione mediante fusibili di tutti gli altri circuiti 
 
 
Misure di protezione contro le scosse elettriche: 
 
- L'involucro del quadro di manovra è metallico e deve essere collegato alla TERRA come indicato nello 
schema elettrico fornito con il quadro di manovra. 
- I circuiti di comando e controllo (24 V) sono separati galvanicamente dalla rete elettrica come indicato 
nello schema elettrico fornito con il quadro di manovra. 
- Il circuito di sicurezza è separato galvanicamente dalla rete elettrica come indicato nello schema elettrico 
fornito con il quadro di manovra. 
 

 
MANUTENZIONE 
 
 
Per la manutenzione del quadro di manovra, consultare i manuali forniti con il quadro di manovra e verificare 
lo stato delle batterie dei circuiti di allarme e del circuito di ritorno al pavimento (se presente) durante le 
ispezioni periodiche del sistema. 
 
Per il trasporto e la movimentazione del quadro di manovra, consultare le istruzioni sulla confezione.  
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Riferimenti documento 

Scritto da: P. Vagnoni 09/2023 

Controllato da: P. Vagnoni 09/2023 

Approvato da: P. Vagnoni 09/2023 

 

 

Revisioni del documento 

Descrizione Modifica Riferimenti 

Correzione paragrafo (§ 1) 

Correzione paragrafo (§ 1.1) 

Rinomina paragrafo (§ 1.7) 

Tolta registrazione parametri (§3.1.1) 

Aggiunti accessi testata/fossa ridotte con contatti monostabili (§ 4) 

Aggiunti segnali nella diagnostica (§5.4) 

Aggiunta opzione uscite AUX (§5.7) 

Aggiunti parametri ritardo LTMP e ritardo EME (§5.7) 

Tolto parametro Difetto di terra (§5.8) 

Allineamento parametri VVVF (§5.10) 

Aggiunti codici per difetto RSP (§ 6) 

Aggiornati codici per difetto Bypass (§ 6) 

Aggiornato capitolo ELGO (§ 7) 

Aggiornata Appendice III (tempi necessari agli aggiornamenti SW) 

Aggiornata Appendice V (titolo) 

Aggiornata Appendice VIII (Tabella circuiti UCM) 

Aggiornata Appendice IX (Tabella soluzioni 81-21) 

Aggiornata Appendice X (Tabella Shaft Protection) 

Aggiornata Appendice XI (Tolta nota su CPOM) 

Rev 0.3 

Aggiunta regolazione dei fine corsa ispezione (§ 2.1.1, § 2.1.2) 

Corretti riferimenti dei menu (§ 5.1) 

Aggiunti contatore partenze totale (§ 5.4) 

Aggiunta Diagnostica ELGO (§ 5.4) 

Corretto il riferimento Appendice Test e misure (§ 5.5) 

Modifica descrizione parametro ñLimiti movimento in ispezioneò (§ 5.8) 

Corretto il riferimento Appendice Pompieri (§ 5.8) 

Corretto il riferimento manovra di autoapprendimento (§ 5.9) 

Aggiunto parametro VVVF H190 (§ 5.10) 

Corretto rimedio errore 46 (§ 6) 

Aggiunti codici per difetto UCM (§ 6) 

Modifica Disegno (§ 7.1.3) 

Modifica Posizione contatti di sicurezza (§ 7.1.3) 

Aggiunti fine corsa Ispezione (§ 7.2.1) 

Aggiunta tabella Velocità e distanze di rallentamento (§ 7.3) 

Aggiornata Descrizione Test 13 ė 16 (Appendice II) 

Aggiunti Test 17 e Test 18 (Appendice II) 

Aggiornata tabella III.1 (Appendice III) 

Aggiornata tabella Codici Errore VVVF (Appendice IV) 

Aggiornata Tabella circuiti UCM (Appendice VIII) 

Rev 0.4 
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Descrizione Modifica Riferimenti 

Aggiunte informazioni sui 6 led della scheda madre (§ 1.6) 

Aggiunte informazioni per procedura di Manual Teach (§ 2.1.1) 

Aggiunta programmazione parametro uscita 3 Wire (§ 5.7) 

Aggiunta programmazione parametro Buzzer 81-21 (§ 5.7) 

Aggiunta informazione per programmazione Pent House (§ 5.8) 

Aggiunta programmazione parametro Encoder Assoluto (§ 5.9) 

Aggiunti codici per difetto Multiplex (§ 6) 

Aggiunti codici per difetto ELGO (§ 6) 

Rev 0.5 

Aggiornata configurazione impianti Idraulici (§ 5.5) 

Aggiornata configurazione segnalazioni AUX (§ 5.7) 

Aggiunti Test 19 e Test 20 (Appendice II) 

Aggiornata Appendice VIII (Tabella circuiti UCM) 

Aggiornata Appendice VIII (Tabella VIII.2) 

Aggiunta Appendice XII (Diagrammi temporali) 

Rev. 0.6 

Aggiornata Tabella soluzioni 81-21 (Appendice IX) 

Aggiornati Diagrammi temporali Stella Triangolo (Appendice XII) 

Rev. 0.7 

Aggiornati Test 1 e Test 2 (Appendice II) Rev. 0.8 

Aggiunto codice per Errore ISO (§ 6) 

Aggiunto codice per Errore UCM (§ 6) 

Aggiunti codici Tabella circuiti UCM (Appendice VIII) 

Aggiunta centralina Start Elevator (Appendice XII) 

Rev. 0.9 

Aggiunta tabella sub code per errori LM2 (Appendice IV) 

Aggiornato indice 

Rev. 1.0 

Aggiunti parametri VVVF L198 & L199 (§ 5.10) Rev. 1.1 

Aggiunti codici per difetto Reset (§ 6) Rev. 1.2 

Correzione tabella Troubleshooting (§ 6) 

Aggiunto Test 21 (Appendice II) 

Aggiornata tabella L01 (Appendice IV) 

Aggiornata Tabella soluzioni 81-21 (Appendice IX) 

Rev. 1.3 

Aggiunta pagina 8 diagnostica VVVF IN OUT (§ 5.4) 

Aggiunto parametro Tempo contatti porte (§ 5.6) 

Aggiunto parametro Pesacarico Integrato (§ 5.8) 

Aggiunto parametro VVVF L134 (§ 5.10) 

Aggiunti codici e rimedi per difetto UCM (§ 6) 

Aggiunti codici e rimedi per difetto ELGO (§ 6) 

Aggiornato Test 18 (Appendice II) 

Aggiunto Test 22 (Appendice II) 

Correzione tabella su valori da non usare (Appendice IX) 

Rev. 1.4 
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Descrizione Modifica Riferimenti 

Tolte icone Playpad (§5.4, §5.5, §5.6, §5.7, §5.8, §5.9, §5.10, §5.12) 

Modifica parametro Ascensore per avviamento Hydro VVF (§ 5.5) 

Aggiunto valore per parametro Multiplex (§ 5.5) 

Modifica parametro Uscita AUX (§ 5.7) 

Aggiornata tabella valori di default dei parametri VVVF (§ 5.10) 

Aggiunti codice per Errore UCM (§ 6) 

Modifica per errore sonda Termica (§ 6) 

Tolti riferimenti bandierine nel Troubleshooting (§ 6) 

Aggiunti codici per Errore ELGO (§ 6) 

Aggiunti Test 23 e 24 (Appendice II) 

Aggiunta gestione con ELGO per codici Tabella Monitor UCM (Appendice VIII) 

Aggiunti codici Tabella Monitor UCM (Appendice VIII) 

Aggiunti codici Tabella UCM (Appendice IX) 

Aggiornati diagrammi temporali avviamento motore Hydro (Appendice XII) 

Aggiunto diagramma temporale avviamento motore Hydro ï VVF (Appendice XII) 

Aggiunto diagramma temporale Centralina ALGI AZRS 2.0 (Appendice XII) 

Rev 1.5 

Aggiunta funzione per Pesacarico Elettronico Integrato (§ 1.12) 

Aggiunta descrizione soluzioni UCM (§ 1.6.11) 

Aggiunti codici per Errore Chiave di fuori servizio (§ 6) 

Aggiunti codici per Errore UCM (§ 6) 

Aggiunte immagini versioni Playpad (Appendice III) 

Aggiunti codici Tabella Monitor UCM (Appendice VIII) 

Rev 1.6 

Aggiunti rimedi per Errore SCS (§ 6) 

Aggiornata Appendice VIII (Tabella VIII.2) 

Correzioni Programmazione manovre pompieri (Appendice XI) 

Aggiornato diagramma temporale per centralina OMARLift (Appendice XII) 

Rev 1.7 

Verificata e corretta corrispondenza menu PlayPad e parametri di sistema del manuale 

Aggiunte manovra elettrica di emergenza, manovra manuale di soccorso per impianti idraulici e 
manovra manuale di soccorso per impianti elettrici 

Aggiunto QRcode del sito di assistenza tecnica DIDO 

Verificata ed integrata Appendice XI: Programmazione manovre pompieri 

Aggiornata numero di impulsi encoder DMG per procedura automatica di apprendimento 

Eliminata sezione QR code per download Quickstart 

Aggiunto QR code per download FusionApp 

Aggiunto per lôerrore 40 subcode 41 (§6) 

Rev 1.8 
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1. Descrizione della scheda Madre PB 4.0 

La scheda di controllo del sistema Pitagora 4.0 si basa sulla tecnologia elettronica a 32 bit. È possibile 

aggiungere connessioni seriali e/o parallele ai piani e alla pulsantiera di cabina. È adatto per installazioni 

elettriche con VVVF oppure idrauliche, anche quelle equipaggiate con il sistema di movimento 

incontrollato della cabina (emendamento A3 o EN81-20 / 50). 

1.1 Funzioni principali 

¶ Controllo di qualsiasi tipo di impianto elettrico e idraulico 

¶ Fino a 28 piani con controllo seriale e fino a 12 piani con controllo parallelo 

¶ Linea seriale CAN Bus per collegare display e pulsantiere seriali ai piani 

¶ Linea seriale CAN Bus per il collegamento seriale della cabina 

¶ Manovra Universale, Universale a prenotazione, Collettivo discesa, Collettivo completo. 

¶ Controllo di sistemi multiplex (max 6) 

¶ Accesso su due lati, alternativi o selettivi 

¶ Controllo della posizione di sollevamento tramite contatti magnetici, encoder  

incrementale DMG, encoder motore o sistema di posizionamento assoluto ELGO LIMAX 33 CP 

¶ Interfaccia di programmazione / diagnostica, a bordo e / o remota. 

¶ Diagnostica dello stato, errori, guasti e stato I / O 

¶ Gestione dei parametri e diagnostica VVVF (solo FUJI FRENIC LIFT LM2) 

¶ Controllo avanzato di VVVF con controllo dellôarresto di velocità, comfort e precisione 

¶ Aggiornamento software tramite dispositivo USB 

¶ Linea seriale RS232 per connessione modem PC e GPRS 

¶ Compatibilità con tutti i prodotti DMG 

¶ Compatibilità con tutte le soluzioni + A3 per sistemi elettrici e idraulici 

¶ Protezione dellôaccesso nel vano (Impianti con spazi ridotti in testata e/o fossa) 

1.2 Specifiche e descrizione degli I/O  

La scheda madre 4.0 contiene hardware e software che consente il controllo dellôascensore e di tutte le 
sue periferiche. Tramite i moduli di programmazione integrati e / o remoti consente lôaccesso a tutte le 
funzionalità disponibili. Ingressi e uscite sono collegati a tutti i dispositivi elettronici ed elettromeccanici 
nel controller e nellôascensore. 

                                   

1.3 Modulo di programmazione integrato 

La scheda madre ha un modulo di programmazione rimovibile che consente di visualizzare e modificare 
tutti i parametri di base per la gestione e la configurazione del pannello di controllo. Nella versione VVVF 
del controller, è possibile visualizzare e modificare anche i parametri FUJI della configurazione di base 
(menu VVVF BASE) e avanzata (menu VVVF AVANZATO). 

Per dettagli su funzionamento del modulo di programmazione e un ampio menu del sistema di 
navigazione fare riferimento al capitolo 5.  

1.4 Modulo di programmazione Remota 

Un modo alternativo per accedere al menu di configurazione della scheda, nella modalità di 
visualizzazione / modifica, consiste nel collegare la tastiera PlayPad, al connettore PLP, montato sulla 
scheda di controllo e sulla scheda di Tetto cabina. 
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1.5 Fusion App 

Un modo alternativo per accedere alla scheda, nella modalità di visualizzazione / modifica / diagnostica 
¯ lôutilizzo della APP Fusion. 
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1.6 Scheda Madre 4.0 

   

 

 

 

                                     

M1 Alimentazione 

J16 Encoder DMG 

J9 Circuito Bypass 

J18 Temperatura 

J12 Multiplex CAN 

J10 Fotocellule / >|< 

J26 Schede Opzionali 
J21 Circuiti emergenza 

J19 Panello comandi 

J6 Segnali Paralleli 

J8 Circuito UCM 
J25 Controllo Batterie 

J20 Uscita Spare 
J11 Catena Sicurezze 

J4 FUJI Analog / Serial 
J15 Circuito 81-21 

J13 Cabina al piano 
J14 Comandi Hydro 

J22 Relè Motore 
J23 Relè Freni 

FJ1 Interfaccia FUJI 

LED 1 

LED 2 

LED 3 

LED 4 

LED 5 

LED 6 
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A bordo della scheda madre sono presenti sei led per una rapida diagnostica: 

LED1: Terminazione CAN Multiplex attiva: il led si spegne quando viene collegata una scheda MULX 
(la terminazione si sposta sulla scheda MULX del primo e dellôultimo quadro collegato). 

LED2: Terminazione CAN Cabina attiva: il led si spegne quando viene collegata una scheda 
espansione allôinterno del quadro (la terminazione si sposta sullôultima scheda espansione). 

LED3: Led RGB, il colore riportato su questo led indica lo stato di funzionamento dellôimpianto 
secondo la tabella che segue: 

 

COLORE Stato di funzionamento 

Led spento Stato di reset 

VERDE In servizio 

GIALLO Ispezione 

ROSA Marcia provvisoria 

VIOLA Ascensore in Parcheggio (Nessun servizio) 

CELESTE Priorità LOP / Cabina 

ROSSO Manovra Evacuazione / Pompieri 

BIANCO Emergenza (automatica / sbilanciamento) 

BLU Ascensore parcheggiato in fuori servizio 

 

LED4: Led Giallo: Il led lampeggia per indicare il normale funzionamento della scheda madre. 

LED5: Led Verde: Il led acceso indica lo stato della catena delle sicurezze al punto SE5 

LED6: Led Rosso: Il led spento indica nessun difetto attivo. In caso di uno o più difetti attivi il led 
lampeggia. In caso di uno o più difetti bloccanti per la cabina il led è acceso fisso. 

1.6.1 Alimentazione scheda 

Alimentazione da un alimentatore stabilizzato 24 Vdc. 

Il terminale negativo e del caricabatterie è collegato alla Terra del sistema elettrico. 

Alimentazione orologio interno: Super Condensatore (autonomia di 5 giorni in caso di black-out). 

1.6.2 Encoder DMG 

Sistema di posizione basato su encoder incrementale: 

¶ Encoder DMG a cordino oppure 

¶ Encoder motore (solo per sistemi con VVVF e motori Gearless) 

In caso di Sistema Encoder Assoluto questo connettore non viene usato. 

1.6.3 Circuito di Bypass 

Circuito per effettuare il Bypass delle sicurezze relative ai contatti delle porte (Cabina e piano) per 

operazioni a porte aperte di 

¶ Apertura anticipate e/o 

¶ Rilivellamento 

In caso di Sistema Encoder Assoluto questo connettore non viene usato.  

Il circuito è formato da un modulo di sicurezza e da un relè di sicurezza monitorati per permettere le 

manovre a porte aperte a velocità ridotta (nelle zone intorno al piano). 

Lôuscita ISO chiude a GND 
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¶ Uscita ISO (Relè di sicurezza) uscita open collector Max 24V 100mA 

¶ Ingresso CCISO (Monitor relè ISO) chiusura a gnd 

¶ Ingresso TISO (Monitor modulo sicurezza) chiusura a GND 

¶ S11-S12 (contatto pulito) chiuso in zona di sblocco delle porte (insieme a ZP1) 

Il secondo contatto di abilitazione del modulo di sicurezza arriva direttamente dal secondo sensore ZP2 e 
chiude a GND. 

1.6.4 Schede Opzionali 

Schede DMG opzionali per: 

¶ Pulsanti precablati paralleli ai piani (PIT8) 

¶ Scheda 16 relè (16RL): Necessaria per pilotaggio di display paralleli (1 filo per piano / 1 filo per 

segmenti / Gray / Binario) 

¶ Scheda 16 Input/Output (16IO) 

1.6.5 Circuito Emergenza 

Circuito per manovra di emergenza completa e/o per manovra di evacuazione per sbilanciamento. 

1.6.6 Pannello comandi 

Connessione al pannello dei comandi interno al quadro. 

1.6.7 Segnali paralleli 

Connessione alla scheda APP. Includono tutti i segnali paralleli disponibili sulla morsettiera interna al 

quadro di manovra. 

1.6.8 Sonda di Temperatura 

Connessione al sensore interno di temperatura (Cod. Q40.SND). Questa funzione permette di fermare 

lôimpianto quando la temperatura della sala macchine è al di fuori delle due soglie (min / max) 

programmabili. 

1.6.9 Multiplex CAN 

Connessione alla scheda MULX.  

Per ulteriori informazioni e configurazione fare riferimento allôAppendice I. 

1.6.10 Fotocellule e pulsante di chiusura porte 

Usato solo in quadri a morsetti totalmente paralleli. 

1.6.11 Circuito UCM 

Connessione al circuito UCM. Il sistema Pitagora 4.0 ha proprie soluzioni certificate per la gestione di 

soluzioni UCM degli impianti ascensori.  

Il sistema UCM prevede tre differenti parti: 

¶ Detector chi rileva un Movimento Incontrollato. 

¶ Actuator come viene messa in atto lôazione frenante 

¶ Stopping Device cosa ferma la cabina. 

Il dispositivo frenante (Stopping Device) deve essere un dispositivo di sicurezza certificato ed è 

responsabilit¨ dellôinstallatore garantire la compatibilit¨ dei diversi elementi del sistema UCM. 

Per la verifica funzionale dellôintero sistema e la misura degli spazi e dei tempi di intervento sono previsti 

degli specifici Test da effettuare al termine del montaggio (vedere Appendice II). 

Per ulteriori informazioni e configurazione fare riferimento allôAppendice VIII. 
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Un elenco non esaustivo della tipologia di impianti e soluzioni UCM maggiormente utilizzati sono riportati 
nella tabella che segue, dove si evidenziano differenti soluzioni applicabili, ognuna delle quali ha un 
proprio circuito di interfacciamento e programmazione dedicata. Lôinterfacciamento con i dispositivi 
elencati viene effettuato secondo le specifiche indicate nei manuali dei relativi costruttori. 

Quando è previsto il sistema di posizionamento assoluto ELGO LIMAX 33CP (§7) viene utilizzata la sua 

funzione UCM certificata. 

 

 Sistema UCM 

Tipologia impianto Detector Actuator 
Stopping 

Device 

Ascensore a fune. 

Nessuna manovra a porte 

aperte. 

Non richiesto. 

(Sufficiente monitor 

freni) 

  

Ascensore a fune. 

Manovre a porte aperte. 
Quadro Pitagora 4.0 

Interruzione comandi dei 

freni (catena sicurezze 

aperta) 

Freni (*) 

Ascensore a fune. 

Manovre a porte aperte 

con sistema ELGO LIMAX 

33CP 

ELGO LIMAX 33CP 

Interruzione comandi dei 

freni (catena sicurezze 

aperta) 

Freni (*) 

Ascensore a fune. 

Limitatore di velocità con 

dispositivo anti deriva (**) 

Quadro Pitagora 4.0 
Interruzione alimentazione 

del perno. 
Paracadute 

Ascensore a fune. 

Limitatore di velocità con 

dispositivo anti deriva (**) 

con sistema ELGO LIMAX 

33CP 

ELGO LIMAX 33CP 
Interruzione alimentazione 

del perno. 
Paracadute 

Ascensore Idraulico con 

doppia valvola discesa 
Quadro Pitagora 4.0 

Interruzione comandi delle 

valvole (catena sicurezze 

aperta) 

Valvole (***) 

Ascensore Idraulico con 

doppia valvola discesa e 

sistema ELGO LIMAX 

33CP 

ELGO LIMAX 33CP 

Interruzione comandi delle 

valvole (catena sicurezze 

aperta) 

Valvole (***) 

Ascensore idraulico con 

gestione elettronica delle 

valvole (centralina 

certificata)  

Quadro Pitagora 4.0 

Interruzione comandi delle 

valvole (catena sicurezze 

aperta) 

Valvole (***) 

Ascensore idraulico con 

gestione elettronica delle 

valvole (centralina 

certificata) e sistema 

ELGO LIMAX 33CP 

ELGO LIMAX 33CP 

Interruzione comandi delle 

valvole (catena sicurezze 

aperta) 

Valvole (***) 

(*) soluzione applicabile esclusivamente per doppi freni certificati come elemento di arresto UCM in base 

a EN 81-20 5.6.7.3 e 5.6.7.4 (motori Geraless oppure motori con riduttore e con freno su albero lento).  

(**) Limitatori con perno anti deriva certificati UCM (esempio Montanari RQxxx-A, PFB LKxxx con bobina 
LSP, o dispositivi analoghi). 

(***) Valvole in serie certificate come elemento di arresto UCM in base a EN 81-20 5.6.7.3 e 5.6.7.4 
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1.6.12 Controllo Batterie 

Connessione alla scheda CHAR. Sono inclusi i segnali di 

¶ Batterie scariche 

¶ Sequenza fasi (solo impianti oleo). 

¶ Modo Backup. 

1.6.13 Uscita Spare 

Uscita generica usata per funzioni speciali. 

1.6.14 Catena delle sicurezze 

Connessione alla scheda SECU. Sono inclusi i 7 punti di prelievo letti dalla catena delle sicurezze tramite 

optoisolatori 

¶ Ingressi SE0 ė SE6  opto isolati 48 Vdc 

A monte della catena è presente un circuito di protezione (I = 0,5 A). 

 

SE0 = punto iniziale della catena; 

SE1 = controllo delle sicurezze nella fossa (STOP e scatola ispezione fossa) 

SE2 = controllo delle sicurezze sul tetto cabina (STOP e scatola ispezione tetto) 

SE3 = controllo extra corsa, paracadute e limitatore di velocità. 

SE4 = Controllo preliminari porte di piano 

SE5 = controllo serrature porte di piano 

SE6 = controllo delle porte di cabina e dei dispositivi pre attivati (o protezioni manuali 81.21) 

 

Se il contatto di extra corsa, il paracadute o il limitatore intervengono (aperture del punto SE3 nella 

catena) Il Sistema è in fuori servizio e necessità di un intervento di personale autorizzato (Reset specifico 

dellôerrore). 

1.6.15 FUJI segnali Analogico e seriale 

Connessione per il VVVF Fuji in caso di inverter remoto (impianti > 22 kW). 

1.6.16 Circuito 81-21 

Connessione al circuito per la gestione delle protezioni in caso di impianti con spazi ridotti in testata e / 

o nella fossa. 

Include la gestione dei contatti di sblocco delle porte di piano (monostabili oppure bistabili) e dei 

dispositivi di protezione utilizzati. 

Per ulteriori informazioni e configurazione fare riferimento allôAppendice IX. 

1.6.17 Cabina al piano 

Segnale per spia luminosa sullôarmadio.  

1.6.18 Comandi Hydro 

Connessione alla scheda COIL. Include i comandi per motore e valvole nelle installazioni Hydro. 

Può essere usata anche in caso di installazioni con inverter remoto (> 22 kW). 

1.6.19 Relè Motore 

Connessione ai relè per il pilotaggio dei contattori motore (o dei segnali di enable nel caso di installazioni 

contactor-less). Includono anche il circuito di monitor dei contattori Motore. 
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1.6.20 Relè Freni 

Connessione ai relè per il pilotaggio dei contattori Freni (o valvole nel caso di installazioni Hydro). 

Includono anche il circuito di monitor dei contattori Freni. 

1.6.21 Interfaccia FUJI 

Connessione alla scheda interfaccia FUJI interna al VVVF. 
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1.7 Manovre Pompieri 

La manovra di evacuazione pompieri prevede due ingressi: 

¶ POM = chiave di piano. 

¶ CPOM = chiave di cabina 

Per ulteriori informazioni e configurazione fare riferimento allôAppendice XI. 

1.8 Controllo temperatura motore / Olio 

In caso di surriscaldamento del motore il contatto si apre e lôimpianto si mette in fuori servizio. 

Lôascensore si ferma al primo piano incontrato. 

 

1.9 Controllo del carico in cabina 

Quando lôingresso COM è attivo le chiamate di piano non sono prese in considerazione per le fermate 

Quando lôingresso SUR è attivo la cabina non parte ed è attivato un segnale acustico sui display. Il 

segnale SUR non è preso in considerazione durante la marcia. 

 

1.10 Controllo della posizione e velocità con Encoder DMG 

In caso di utlilizzo di un Sistema di conteggio ad encoder DMG, i rallentamenti e le fermate sono 

controllate dalla posizione proveniente dai segnali dellôencoder stesso. 

Il conteggio incrementale è compensato dalla posizione assoluta dei magneti di piano e dei rifasatori 

(AGB/AGH) in base alle posizioni acquisite dal Sistema durante la manovra di apprendimento. 

 

1.11 Controllo della posizione e velocità con Encoder Motore 

Questo Sistema di conteggio può essere usato solo con un Sistema con inverter Fuji e motore Gearless. 

La posizione, le fermate e i punti di rallentamento sono controllati dagli impulsi rigenerati dellôencoder 

motore. 

Il conteggio incrementale è compensato dalla posizione assoluta dei magneti di piano e dei rifasatori 

(AGB/AGH) in base alle posizioni acquisite dal Sistema durante la manovra di apprendimento. 

 

1.12 Pesacarico Elettronico Integrato 

In alcune applicazioni la scheda è in grado di poter rilevare il peso in cabina senza necessità di dispositivi 

pesacarico installati. Disponibile solo per impianti 
¶ Con una portata massima di 630 Kg. 

¶ Elettrici a fune con VVVF Fuji LM2 

¶ Con motore Gearless 

¶ Tiro diretto oppure in taglia 2:1 

 

La soluzione non è conforme alla normativa (81.20 punto 5.12.1.2.2) e pertanto è stata effettuata 

un'analisi dei rischi. 

La funzione prevede una procedura di Taratura (§ Appendice II - Test 22) 

 
La taratura deve essere ripetuta nel caso in cui venga aggiunto o tolto peso sul contrappeso 
oppure in cabina, ad esempio: 

¶ aggiunta di pannelli, pulsantiere o pavimentazione 

¶ aggiunta della catena di compensazione 

 



 

 

 

Manuale 

 tecnico 

 

 
 

Nome File Revisione Data Rilascio Pagina 

93010328.IT_R_Pitagora-4.0-User-

Manual_230907_v1.8.docx 

1.8 07/09/2023 20 / 130 

 

1.13 Comandi porte 

Lôimpianto pu¸ comandare fino a due accessi (alternati, passanti o selettivi). Ingressi ed uscite sono 

disponibili sulla scheda TOC (impianti Pitagora) e sulla scheda APPO nel quadro. 

Le porte possono essere automatiche, semi automatiche o manuali. 

Porta A 

¶ Uscita ROA (relè aperture porta A) open collector max 24V 100mA  

¶ Uscita RFA (relè chiusura porta A) open collector max 24V 100mA  

¶ Uscita N212 (relè chiusura lenta porta A) open collector max 24V 100mA  

¶ Ingresso BRA (Costola mobile porta A) 

¶ Ingresso FOA (fine corsa aperture porta A) 

¶ Ingresso FFA (fine corsa chiusura porta A) 

 

Porta B 

¶ Uscita ROB (relè aperture porta B) open collector max 24V 100mA  

¶ Uscita RFB (relè chiusura porta B) open collector max 24V 100mA  

¶ Uscita N212 (relè chiusura lenta porta B) open collector max 24V 100mA  

¶ Ingresso BRB (Costola mobile porta B) 

¶ Ingresso FOB (fine corsa aperture porta B) 

¶ Ingresso FFB (fine corsa chiusura porta B) 

 

1.14 Protezione contro i disturbi 

La scheda è stata progettata per essere protetta da vari tipi di rumori, secondo i requisiti della norma, 
contro errori accidentali e localizzazione. Tuttavia consigliamo di rispettare le seguenti regole: 

¶ Collegare tutte le masse metalliche a terra 

¶ Collegare tutti i conduttori non utilizzati a terra. 

¶ In caso di presenza di pattino retrattile, collegare il diodo in parallelo alla bobina e il più vicino 
possibile alla bobina stessa (catodo connesso sul polo positivo ed anodo connesso al polo 
negativo). 

¶ In caso di installazioni con VVVF utilizzare cavi schermati per la connessione del motore e della 
resistenza di frenatura. 

¶ Evitare il posizionamento di cavi di Potenza vicino ai cavi in bassa tensione (alimentazione 24 
Vdc / segnali). 
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2. Connessioni ed operazioni preliminari 

Seguendo lo schema di collegamento della Marcia Provvisoria (Marcia per il montaggio dellôimpianto): 
1) Collegare lôalimentazione principale 
2) Collegare il motore e la resistenza di frenatura (motore della centralina idraulica per Hydro) 
3) Collegare i freni (Valvole per Hydro) 
4) Collegare la sonda termica del motore (e sonda termica Olio per Hydro) 
5) Collegare la pulsantiera di Ispezione usando il cavo di Marcia provvisoria 
6) Accendere il quadro di manovra 
7) Effettuare il tuning Motore (Appendice IV) 

8) Effettuare il montaggio dellôimpianto (Guida Rapida di Installazione)  
 

2.1 Procedura di apprendimento dei piani  

Se il quadro prevede un Sistema di conteggio ad Encoder Assoluto (ELGO LIMAX CP) oppure un Encoder 
Incrementale DMG / Motore è necessario effettuare un apprendimento della posizione dei piani che 
permette una rapida configurazione e messa in servizio. 

La procedura è differente in funzione del tipo di Encoder come indicato nelle sezioni seguenti. 

2.1.1 ELGO LIMAX 33CP: Procedura di apprendimento Manuale 

La procedura deve essere fatta prima della messa in servizio dellôascensore. 

Per iniziare la procedura lôascensore deve essere in modalit¨ Marcia Provvisoria. Fino al termine 
della procedura i contatti di sicurezza sono collegati alla catena ma non sono ancora operativi 

(Fine corsa marcia normale, Fine corsa Ispezione, OSG, eSGC) perché il dispositivo ELGO non conosce la 
posizione reale dei limiti del vano corsa. Lôunico controllo operativo dellôencoder ELGO è la velocità 
eccessiva durante la manovra di apprendimento manuale (0,4 m/s), quindi se la cabina si muove ad una 
velocità maggiore il contatto OC si apre fermando la cabina (il contatto si 
chiude automaticamente dopo lôarresto della cabina stessa). Se lôimpianto ha 
spazi ridotti si raccomanda di effettuare la manovra dallôesterno del vano 
(almeno per i primi 3 step). 

 

Con ascensore in marcia provvisoria: 

1. Posizionare la cabina nel punto più alto del vano (contrappeso sugli 
ammortizzatori). 

 

2. Premere simultaneamente i pulsanti salita e discesa 3 volte per 
mettere lôELGO in modalità Manual Teach. Sul playpad viene 
visualizzato il messaggio WAIT (in caso di Problemi la procedura si 
interrompe generando un Errore ELGO, § 6 ï Troubleshooting). 

 

 

Lô ELGO inizia ad emettere un bip ogni 2 secondi. Questa segnalazione acustica sarà presente per 
tutta la procedura di Acquisizione manuale. Sul playpad viene visualizzato il messaggio TOP. 
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3. Premere simultaneamente i pulsanti salita e discesa 3 volte per 
memorizzare il punto estremo più alto del vano. Questo sarà il punto 
di riferimento per tutti i limiti in alto (Top limit switch, Top Inspection 
limit switch, Top ETSL, etc.) 

LôELGO emette un lungo bip come conferma del punto acquisito. 

Sul playpad viene visualizzato il messaggio ñPiano nò (n ¯ il piano da 
memorizzare). 

4. Spostare la cabina allineandola al piano estremo alto dellôimpianto e 
premere simultaneamente i pulsanti salita e discesa 3 volte per 
impostare la posizione del piano.  

LôELGO emette un breve bip come conferma del punto acquisito. 

Sul playpad viene visualizzato il messaggio ñPiano n-1ò (n-1 è il piano 
successivo da memorizzare). 

5. Spostare in basso la cabina fino ad allinearla al piano successivo e 
premere simultaneamente i pulsanti salita e discesa 3 volte per 
impostare la posizione del piano.  

LôELGO emette un breve bip come conferma del punto acquisito. 

6. Ripetere il punto precedente fino al raggiungimento del piano più 
basso. 

7. Dopo aver raggiunto e memorizzato il piano pi½ basso dellôimpianto 
sul playpad viene visualizzato il messaggio BOTTOM, portare la 
cabina nel punto più basso (cabina sugli ammortizzatori). Premere 
simultaneamente i pulsanti salita e discesa 3 volte per impostare il 
punto di origine della banda magnetica (0 mm). 

LôELGO emette un lungo bip come conferma del punto acquisito.  

A questo punto il quadro memorizza: 

¶ Le posizioni di tutti i piani acquisiti; 

¶ Le posizioni delle zone porte (usate per apertura anticipata/ripescaggio); 

¶ Le distanze di rallentamento (in funzione della velocit¨ dellôimpianto stesso). 

8. Sul playpad viene visualizzato il messaggio /\: Spostare lôimpianto in salita fermandolo al di sopra 
della posizione del piano pi½ basso. Il Quadro mette lôELGO in modalità normale (questa operazione 
¯ necessaria perch® lôimpianto sarebbe in extra corsa). 

Sul playpad viene visualizzato il messaggio WAIT per circa 10 secondi, 
attendere che venga indicato il piano 0. 

Lôencoder ELGO termina la segnalazione Acustica ed il led MODE iniza a 
lampeggiare (1 lampeggio al secondo). 

Da questo momento il dispositivo ELGO è operativo con i seguenti contatti 
di sicurezza: 

¶ Paracadute elettronico (solo con eSGC) 

¶ Limitatore di velocità elettronico 

¶ Contatti di extra corsa. 

¶ I contatti di fine corsa Ispezione non sono ancora gestiti perch® lôimpianto ¯ in marcia 
provvisoria. 

Prima della messa in servizio è obbligatorio effettuare una apprendimento automatico del vano per 
apprendere le effettive distanze di arresto in salita ed in discesa ad ogni piano. 

 

Procedura di apprendimento automatica (ELGO LIMAX33-CP) 
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9. Lôascensore deve essere in Marcia provvisoria. Posizionare la cabina al piano più basso 
(possibilmente con la cabina caricata con la metà della portata). 

 

 

 

 

10. Entrare nel menu <Conteggio> e impostare il parametro 
Autosetting su ñSiò. 

Mettere il selettore Ispezione sulla posizione Normale. 

Lôascensore inizia a muoversi automaticamente: 

¶ In salita con rallentamento e fermata ad ogni piano. 

¶ In discesa con rallentamento e fermata ad ogni piano. 

Quando la cabina torna indietro al piano più basso il Sistema è pronto per passare in 
funzionamento normale (Marcia Provvisoria = No). 

Al termine della procedura nel menu <Conteggio> Monitor Encoder  è possibile intervenire su: 

¶ distanze di rallentamento in marcia normale per migliorare il comfort in decelerazione 

o R1S (Pag. 3) rallentamento in salita.  

o R1D (Pag. 2) rallentamento in discesa. 

Le distanze di rallentamento vengono impostate automaticamente al termine dellôapprendimento 

manuale in funzione della velocit¨ dellôimpianto (Ä 7.3). 

 

¶ distanze di arresto in marcia Ispezione dal vano (Pag. 6) 

o I_LIM_S distanza di arresto in salita rispetto al piano estremo più alto 

o I_LIM_D distanza di arresto in discesa rispetto al piano estremo più basso 

In impianti con testata e/o fossa ridotta queste distanze devono essere maggiori delle distanze di 

attivazione del sistema pre-Trigger. 

 

¶ Posizione contatto extra corsa in marcia Normale (Pag. 7) 

o N_LIM_S distanza del contatto di Extra corsa rispetto al piano estremo più alto. 

o N_LIM_D distanza del contatto di Extra corsa rispetto al piano estremo più basso. 

Al termine dellôapprendimento la posizione dei contatti ¯ impostata per default a 30 mm dai piani 

estremi. 

 

¶ Posizione di attivazione del sistema ELGO eSGC pre trigger (Pag. 8) 

o TRIPS distanza di intervento del comando elettrico eSGC rispetto al punto punto estremo 

più alto del vano (contrappeso sui buffer). 

o TRIPD distanza di intervento del comando elettrico eSGC rispetto al punto punto estremo 

più basso del vano (cabina sui buffer). 

Queste ultime due quote non possono essere modificate. 

 

  

Piano    0            12:30:56 

<Conteggio> 

Autosetting 

SI 

Floor 0         12:30:56 

<Conteggio> 
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2.1.2 DMG Encoder o Encoder Motore: Procedura automatica di apprendimento 

Dopo lôinstallazione, e sempre in MARCIA PROVVISORIA, il quadro esegue una serie di corse (prima in 
alta velocità, poi in bassa velocità fermandosi ai piani) sia in salita che in discesa per apprendere la 
posizione di ogni piano. 

Procedura di autoapprendimento dei piani: 

1. Accertarsi che il sistema sia nello stato ñMARCIA PROVVISORIAò 

2. Controllare che lôencoder legga correttamente il senso di marcia 
(aumento quota in salita e diminuzione quota in discesa); se 
necessario cambiare nel menu ñconteggioò il parametro Sistema 
Conteggio da orario ad antiorario (o viceversa) e registrare le 
modifiche. 

 
3. Verificare la corretta lettura del segnale ZP (il led ZP sul modulo PLAYPAD si deve accendere al 

passaggio del sensore sulla zona porte) 

 

 

4. Verificare la corretta lettura dei segnali AGB/AGH (i contatti AGB/AGH si devono aprire in 
corrispondenza dei punti di rallentamento estremi).  

 

5. Verificare che la cabina sia posizionata al piano più basso (AGB aperto e led ZP acceso) 

6. Accedere al menu ñConteggioò, selezionare il parametro Autosetting 
ed inserire: 

¶ Per encoder DMG: La risoluzione dellôencoder (64 o 100 impulsi 
a seconda del modello di encoder) e poi la misura dei magneti 
di piano (Lungh. ZP). Confermare il numero di piani, impostare 
la velocit¨ nominale dellôimpianto e la velocit¨ di apprendimento 
(default come velocit¨ nominale) ed infine inserire il valore ñSIò 
per iniziare la procedura. 

¶ Per encoder motore: La risoluzione dellôencoder, la riduzione del 
motore, diametro puleggia argano, taglia impianto. Confermare 
il numero di piani, impostare la velocit¨ nominale dellôimpianto e 
la velocità di apprendimento (default come velocità nominale) ed 
infine inserire il valore ñSIò per iniziare la procedura. 

 
7. Spostare il selettore della pulsantiera di ispezione sala macchine su Normale (se presente) oppure fare 

in modo che la catena sicurezze sia chiusa durante tutta la procedura. 

A questo punto il sistema effettua le seguenti manovre automatiche: 

¶ Salita fino alla disattivazione del segnale ZP del piano più basso 

¶ Discesa fino allôattivazione del segnale ZP del piano pi½ basso 

¶ Corsa in salita alla velocità impostata con lettura della posizione di ogni piano (bordo inferiore dei 
magneti di zona porte); la posizione del bordo inferiore del magnete viene automaticamente registrata 
in memoria 

¶ Al raggiungimento del rallentamento estremo alto AGH passa in bassa velocità e al raggiungimento 
della ZP dellôultimo piano lôimpianto si ferma 

¶ Corsa in discesa alla velocità impostata con lettura della posizione di ogni piano (bordo superiore dei 
magneti di zona porte); la posizione del bordo superiore del magnete viene automaticamente registrata 
in memoria 

¶ Al raggiungimento del rallentamento estremo basso AGB passa in bassa velocità e al raggiungimento 
della ZP del piano pi½ basso lôimpianto si ferma 

¶ Corsa in salita con rallentamento e fermata ad ogni piano in corrispondenza dei magneti ZP di piano 

¶ Corsa in discesa con rallentamento e fermata ad ogni piano in corrispondenza dei magneti ZP di piano. 

Piano    0            12:30:56 

<Conteggio> 

Sistema Conteggio 

Encoder orario 

Piano    0            12:30:56 

<Conteggio> 

Autosetting 

SI 
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Al termine della seconda scansione (che finisce al piano più basso) il sistema è pronto per passare in 
MARCIA NORMALE. 

NOTA: è necessario ripetere la manovra ogni volta che si spostano i segnali di vano che riguardano AGB, 
AGH e ZP 

 

Al termine della procedura nel menu <Conteggio> Monitor Encoder verificare che le distanze dei rifasatori 
AGB ed AGH (Pag. 4) siano sufficienti per lôimpianto (confrontare distanze indicate sugli schemi). Eô 
comunque possibile intervenire sulle distanze di rallentamento R1D (Pag. 2) e R1S (Pag. 3) per migliorare 
il comfort in decelerazione senza dover spostare i rifasatori e ripetere lôapprendimento. 

Per le distanze di posizionamento dei rifasatori rispetto ai piani estremi tenere in considerazione la velocità 
dellôimpianto (Ä7.3). 

Negli impianti con spazi di sicurezza liberi sufficienti al di sopra e al di sotto della cabina, ¯ possibile lôutilizzo 
dei parametri di arresto della cabina in manovra di Ispezione (Pag. 6): 

¶ I_LIM_S distanza di arresto in salita rispetto al piano estremo più alto. 

¶ I_LIM_D distanza di arresto in discesa rispetto al piano estremo più basso. 

Le quote di arresto sono valide per le manovre di Ispezione dal vano ascensore (non attive in caso di 
manovra dalla sala macchine). Le quote possono essere utilizzate per evitare il rischio di intrappolamento 
nel vano per i tecnici. 
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3. Messa in Marcia Normale 

Dopo aver effettuato le procedure di apprendimento dei piani precedentemente descritte è possibile mettere 
il Sistema in Modalità di Marcia Normale. 

Per regolazioni del comfort in cabina fare riferimento allôappendice V. 

 

Se il Sistema non ha un Encoder assoluto, ad ogni accensione / uscita dalla manovra di Ispezione il Sistema 
effettua una Marcia di reset (ricerca di uno dei due rifasatori), 

In assenza di errori ¯ possibile una regolazione pi½ precisa dellôarresto al piano. 

Per una rapida verifica della corretta installazione fare riferimento allôAppendice II 

3.1.1 Regolazione della precisione di arresto al piano  

Una volta effettuata la manovra di autoapprendimento dei piani (§ 2.1), è possibile regolare manualmente 
la precisione di arresto al piano modificando la quota dei piani attraverso il Modulo di Programmazione 
PLAYPAD, senza interventi nel vano.  

Procedura di regolazione della fermata al piano: 

1. Accertarsi che il sistema sia nello stato ñMARCIA NORMALEò 

2. Utilizzare il modulo PLAYPAD direttamente sul quadro di manovra oppure rimuoverlo dalla sede e 
portarlo in cabina collegandolo alla scheda TOC attraverso lôapposito cavo  

3. Accedere al menu <Conteggio>, selezionare il parametro ñPos. Pianoò relativo al piano che si vuole 
regolare (la scelta del piano avviene con i tasti Dx e Sx). Il valore in basso indica la posizione (in mm) 
attuale del piano scelto; premere [ENTER] per poterla modificare. 

4. Aumentare o diminuire la quota indicata attraverso i tasti UP (¡) o DOWN ( ) del modulo PLAYPAD. 

5. Dopo la modifica della quota, premere [ENTER] per registrarla. 

6. Riprovare la fermata al piano per verificarne la precisione ed eventualmente ripetere i passi 3, 4, e 5. 

7. Ripetere la procedura per tutti i piani dellôimpianto. 
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4. Procedura di accesso nel vano 

Suggerimento: per impianti con conteggio ad encoder è possibile attivare la procedura di accesso nel vano 
senza che lôimpianto venga fermato a causa dellôinterruzione della catena sicurezza (apertura delle porte di 
piano). 

Con cabina in funzionamento normale: 

¶ Mantenere le porte aperte tenendo premuto il pulsante apriporta 

¶ Sulla bottoniera di cabina premere per 3 volte il pulsante del piano attuale. 

¶ Il quadro emetter¨ un suono continuo per avvisare dellôattivazione della procedura (che pu¸ essere 
interrotta premendo di nuovo lôapriporta) che esclude temporaneamente tutte le chiamate. 

¶ Uscire dalla cabina, il quadro chiude le porte e sposta la cabina di 2 metri verso il basso con 
rallentamento e arresto standard. Il tecnico può aprire le porte ed accedere agevolmente sul tetto 
cabina. Se la cabina non ha sufficiente spazio per scendere, si sposta verso lôalto di 2,5 metri 
(accesso in fossa e/o controllo del fondo della cabina). 

¶ Se non si accede nel vano la cabina rimane ferma in questa condizione per un tempo massimo di 
10 secondi per poi tornare in funzione. 

Di seguito vengono indicate le istruzioni per accesso ed uscita dal vano in caso di impianti 81-20 o 81-21: 

4.1 Impianto 81-20 

Parametrizzazione del quadro: vedere Appendice X. 
 
Accesso nella fossa Lôaccesso in fossa ¯ rilevato dallôapertura dello stop in fossa o dalla messa in 
ispezione dalla bottoniera di fossa (entrambe le condizioni aprono la catena sicurezze sul punto SE1).  

Questa condizione attiva il difetto RSP (codice 20) impendendo il movimento della cabina in funzionamento 
normale (marcia possibile solo in manovra Ispezione). 

Dopo il termine della manovra il personale deve: 

¶ Rimettere a posto il selettore su Normale e i pulsanti di STOP ed uscire dal vano. 

¶ Richiudere le porte di piano (controllo sulla catena delle sicurezze) ed effettuare il reset con uno dei 
seguenti metodi: 

o Dal piano più basso con una sequenza di tre apertura/chiusura rapida della chiave di 
sblocco oppure. 

o Dal pannello comandi con una sequenza di tre pressioni rapide del pulsante  

o Dal quadro con reset specifico (reset RSP). 

Caratteristiche del contatto ausiliario sulla/e porta/e del piano più basso: 

¶ Contatto NC monostabile (non si apre durante il normale funzionamento delle porte). 
Il contatto ausiliario ¯ elettricamente collegato allôingresso Porta dellôinterfaccia BDU oppure allôingresso 
E511 (contatti NC collegati in serie nel caso di accessi multipli come doppio accesso e/o botole di accesso 
in fossa). 
 
Accesso sul tetto cabina Nessun controllo previsto per lôaccesso sul tetto di cabina. 
 

4.2 Impianto 81-21 con contatti Bistabili sulle porte 

Altezza libera e fossa ridotta (conformità allôarticolo 2.2 dellôallegato 1 della direttiva 95/16 / CE della 
Comunità europea)  

In impianti nuovi e dove in condizioni normali non passano essere garantiti gli spazi minimi di sicurezza 
liberi al di sopra e al di sotto della cabina, si prevede che, dopo un accesso e successiva uscita dal vano di 
personale autorizzato, ci sia una procedura di reset che escluda il ritorno in funzionamento automatico 
dellôascensore. 
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Per effettuare la procedura di reset dei contatti bistabili si deve avere il circuito dei contatti aperti, altrimenti 
il quadro rileva un reset automatico dei contatti bistabili (richiusura dei contatti senza che sia stata fatta una 
procedura di reset dei contatti bistabili). In questo caso il quadro indica un difetto RSP (codice 121) ed è 
necessario aprire il circuito dei bistabili e successivamente fare una procedura di reset dei contatti. 

4.2.1 Impianto con Testata Ridotta 

Parametrizzazione del quadro: vedere Appendice X. 
 
Accesso nella fossa Lôaccesso in fossa ¯ rilevato dallôapertura dello stop 
in fossa o dalla messa in ispezione dalla bottoniera di fossa (entrambe le 
condizioni aprono la catena sicurezze sul punto SE1).  

Questa condizione attiva il difetto RSP (codice 20) impendendo il 
movimento della cabina in funzionamento normale (marcia possibile solo 
in manovra Ispezione). 

Dopo il termine della manovra il personale deve: 

¶ Rimuovere le protezioni (in caso di protezioni manuali in fossa), rimettere a posto il selettore su 
Normale e i pulsanti di STOP ed uscire dal vano. 

¶ Richiudere le porte di piano (controllo sulla catena delle sicurezze) ed effettuare il reset del difetto  
con uno dei seguenti metodi: 

o Con una sequenza di tre apertura/chiusura rapida della chiave di sblocco oppure. 

o Dal pannello di prove con una sequenza di tre pressioni rapide del pulsante 

o Dal quadro con reset specifico (reset RSP). 

Caratteristiche del contatto di sblocco sulla/e porta/e del piano più basso: 

¶ Contatto NC monostabile (non si apre durante il normale funzionamento delle porte). 

Il contatto ausiliario della porta ¯ elettricamente collegato allôingresso Porta dellôinterfaccia BDU. 

 
Accesso sul tetto di cabina Lôaccesso nel vano ¯ rilevato dallôapertura di un contatto tramite chiave di 
sblocco che attiva il difetto RSP (codice 21) impendendo il movimento della cabina in funzionamento 
normale (marcia possibile solo in manovra Ispezione). Prima di entrare nel vano attendere che il semaforo 
indichi la condizione sicura (luce verde). 

Dopo il termine della manovra il personale deve: 

¶ Rimuovere le protezioni (in caso di protezioni manuali), rimettere a posto il selettore su Normale e 
i pulsanti di STOP ed uscire dal vano. 

¶ Richiudere le porte di piano (controllo sulla catena delle sicurezze) ed effettuare il reset del difetto 
e dei contatti con uno dei seguenti metodi: 

o Con una sequenza di tre apertura/chiusura rapida della chiave di reset (opzionale) oppure. 

o Dal pannello di prove con una sequenza di tre pressioni rapide del pulsante 

o Dal quadro con reset specifico (reset RSP). 

I contatti a chiave per il reset locale sono elettricamente collegati agli ingressi Porta dellôinterfaccia BDU. 

Caratteristiche del contatto di sblocco (tipo BERNSTEIN) su tutte le porte escluse quelle del piano più basso: 

¶ Contatto NC bistabile (non si apre durante il normale funzionamento delle porte). 

¶ Bobina di reset 230 Vac. 

La serie dei contatti è elettricamente collegata alla morsettiera del quadro di manovra. 
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4.2.2 Impianto con Fossa Ridotta 

Parametrizzazione del quadro: vedere Appendice X. 
 
Accesso in fossa Lôaccesso nel vano ¯ rilevato dallôapertura di un 
contatto tramite chiave di sblocco che attiva il difetto RSP (codice 21) 
impendendo il movimento della cabina in funzionamento normale (marcia 
possibile solo in manovra Ispezione). Prima di entrare nel vano attendere 
che il semaforo indichi la condizione sicura (luce verde). 

Dopo il termine della manovra il personale deve: 

¶ Rimuovere le protezioni (in caso di protezioni manuali) , rimettere 
a posto il selettore su Normale e i pulsanti di STOP ed uscire dal vano. 

¶ Richiudere le porte di piano (controllo sulla catena delle sicurezze) ed effettuare il reset del difetto 
e del contatto con uno dei seguenti metodi: 

o Con una sequenza di tre apertura/chiusura rapida della chiave di reset (opzionale) oppure. 

o Dal pannello di prove con una sequenza di tre pressioni rapide del pulsante 

o Dal quadro con reset specifico (reset RSP). 

Il contatto a chiave per il reset locale ¯ elettricamente collegato allôingresso Porta dellôinterfaccia BDU. 

Caratteristiche del contatto ausiliario (tipo BERNSTEIN) sulla porta del piano più basso: 

¶ Contatto NC bistabile (non si apre durante il normale funzionamento delle porte). 

¶ Bobina di reset 230 Vac. 

Il contatto è elettricamente collegato alla morsettiera del quadro di manovra. 

 

Accesso sul tetto cabina Nessun controllo previsto per lôaccesso sul tetto di cabina. 
 

4.2.3 Testata e fossa ridotte 

Parametrizzazione del quadro: vedere 
Appendice X. 
 
Accesso in fossa o sul tetto di cabina 
Lôaccesso nel vano ¯ rilevato dallôapertura di 
un contatto tramite chiave di sblocco che 
attiva il difetto RSP (codice 21) impendendo 
il movimento della cabina in funzionamento normale (marcia possibile solo in manovra Ispezione). Prima di 
entrare nel vano attendere che il semaforo indichi la condizione sicura (luce verde) 

Dopo il termine della manovra il personale deve: 

¶ Rimuovere le protezioni (in caso di protezioni manuali), rimettere a posto il selettore su Normale e 
i pulsanti di STOP ed uscire dal vano. 

¶ Richiudere le porte di piano (controllo sulla catena delle sicurezze) ed effettuare il reset del difetto 
e dei contatti con uno dei seguenti metodi: 

o Con una sequenza di tre apertura/chiusura rapida della chiave di reset (opzionale) oppure. 

o Dal pannello di prove con una sequenza di tre pressioni rapide del pulsante 

o Dal quadro con reset specifico (reset RSP). 

Il contatto a chiave per il reset locale ¯ elettricamente collegato allôingresso Porta dellôinterfaccia BDU.  

Caratteristiche del contatto di sblocco (tipo BERNSTEIN) su tutte le porte: 

¶ Contatto NC bistabile (non si apre durante il normale funzionamento delle porte). 

¶ Bobina di reset 230 Vac. 
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La serie dei contatti è elettricamente collegata alla morsettiera del quadro di manovra. 

 

4.3 Impianto 81-21 con contatti Monostabili sulle porte 

Altezza libera e fossa ridotta (conformità allôarticolo 2.2 dellôallegato 1 della direttiva 95/16 / CE della 
Comunità europea)  

In impianti nuovi e dove in condizioni normali non passano essere garantiti gli spazi minimi di sicurezza 
liberi al di sopra e al di sotto della cabina, si prevede che, dopo un accesso e successiva uscita dal vano di 
personale autorizzato, ci sia una procedura di reset che escluda il ritorno in funzionamento automatico 
dellôascensore. 

Nel caso di utilizzo di contatti monostabili sulle porte per lôaccesso nel vano si utilizza un circuito Bistabile 
nel quadro. 
Per effettuare la procedura di reset del circuito bistabile si deve avere il circuito aperto, altrimenti il quadro 
rileva unôanomalia indicata con il difetto RSP con codice specifico (Ä 6): ¯ necessario ripristinare il corretto 
funzionamento del circuito e successivamente fare una procedura di reset del circuito. 

 

4.3.1 Impianto con Testata Ridotta 

Parametrizzazione del quadro: vedere Appendice X. 
 
Accesso nella fossa Lôaccesso in fossa ¯ rilevato dallôapertura dello 
stop in fossa o dalla messa in ispezione dalla bottoniera di fossa 
(entrambe le condizioni aprono la catena sicurezze sul punto SE1).  

Questa condizione attiva il difetto RSP (codice 20) impendendo il 
movimento della cabina in funzionamento normale (marcia possibile solo 
in manovra Ispezione). 

Dopo il termine della manovra il personale deve: 

¶ Rimuovere le protezioni (in caso di protezioni manuali in fossa), rimettere a posto il selettore su 
Normale e i pulsanti di STOP ed uscire dal vano. 

¶ Richiudere le porte di piano (controllo sulla catena delle sicurezze) ed effettuare il reset del difetto 
con uno dei seguenti metodi: 

o Con una sequenza di tre apertura/chiusura rapida della chiave di sblocco oppure. 

o Dal pannello di prove con una sequenza di tre pressioni rapide del pulsante 

o Dal quadro con reset specifico (reset RSP). 

Caratteristiche del contatto di sblocco sulla/e porta/e del piano più basso: 

¶ Contatto NC monostabile (non si apre durante il normale funzionamento delle porte). 
Il contatto ausiliario della porta ¯ elettricamente collegato allôingresso Porta dellôinterfaccia BDU. 
 
Accesso sul tetto di cabina Lôaccesso nel vano ¯ rilevato dallôapertura di un contatto tramite chiave di 
sblocco che attiva il difetto RSP (codice 21) impendendo il movimento della cabina in funzionamento 
normale (marcia possibile solo in manovra Ispezione). Prima di entrare nel vano attendere che il semaforo 
indichi la condizione sicura (luce verde). 

Dopo il termine della manovra il personale deve: 

¶ Rimuovere le protezioni (in caso di protezioni manuali) , rimettere a posto il selettore su Normale e 
i pulsanti di STOP ed uscire dal vano. 

¶ Richiudere le porte di piano (controllo sulla catena delle sicurezze) ed effettuare il reset del difetto 
e del circuito con uno dei seguenti metodi: 

o Con una sequenza di tre apertura/chiusura rapida della chiave di sblocco oppure. 

o Dal pannello di prove con una sequenza di tre pressioni rapide del pulsante 
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o Dal quadro con reset specifico (reset RSP). 

Caratteristiche del contatto di sblocco su tutte le porte escluse quelle del piano più basso: 

¶ Contatto NC monostabile (non si apre durante il normale funzionamento delle porte). 

La serie dei contatti è elettricamente collegata alla morsettiera del quadro di manovra. 

 
 

4.3.2 Impianto con Fossa Ridotta 

Parametrizzazione del quadro: vedere Appendice X. 
 
Accesso in fossa Lôaccesso nel vano ¯ rilevato dallôapertura di un 
contatto tramite chiave di sblocco che attiva il difetto RSP (codice 21) 
impendendo il movimento della cabina in funzionamento normale (marcia 
possibile solo in manovra Ispezione). Prima di entrare nel vano attendere 
che il semaforo indichi la condizione sicura (luce verde). 

Dopo il termine della manovra il personale deve: 

¶ Rimuovere le protezioni (in caso di protezioni manuali) , rimettere 
a posto il selettore su Normale e i pulsanti di STOP ed uscire dal vano. 

¶ Richiudere le porte di piano (controllo sulla catena delle sicurezze) ed effettuare il reset del difetto 
e del circuito con uno dei seguenti metodi: 

o Con una sequenza di tre apertura/chiusura rapida della chiave di sblocco oppure. 

o Dal pannello di prove con una sequenza di tre pressioni rapide del pulsante 

o Dal quadro con reset specifico (reset RSP). 

Caratteristiche del contatto di sblocco sulla porta del piano più basso: 

¶ Contatto NC monostabile (non si apre durante il normale funzionamento delle porte). 
 

Il contatto è elettricamente collegato alla morsettiera del quadro di manovra. 
 
Accesso sul tetto cabina Nessun controllo previsto per lôaccesso sul tetto di cabina. 
 
 

4.3.3 Testata e fossa ridotte 

Parametrizzazione del quadro: vedere 
Appendice X. 
 
Accesso in fossa o su ltetto di cabina 
Lôaccesso nel vano ¯ rilevato dallôapertura di 
un contatto tramite chiave di sblocco che 
attiva il difetto RSP (codice 21) impendendo il 
movimento della cabina in funzionamento 
normale (marcia possibile solo in manovra Ispezione). Prima di entrare nel vano attendere che il semaforo 
indichi la condizione sicura (luce verde) 

Dopo il termine della manovra il personale deve: 

¶ Rimuovere le protezioni (in caso di protezioni manuali), rimettere a posto il selettore su Normale e 
i pulsanti di STOP ed uscire dal vano. 

¶ Richiudere le porte di piano (controllo sulla catena delle sicurezze) ed effettuare il reset del difetto 
e del circuito con uno dei seguenti metodi: 

o Con una sequenza di tre apertura/chiusura rapida della chiave di sblocco oppure. 
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o Dal pannello di prove con una sequenza di tre pressioni rapide del pulsante 

o Dal quadro con reset specifico (reset RSP). 

Caratteristiche del contatto di sblocco su tutte le porte: 

¶ Contatto NC monostabile (non si apre durante il normale funzionamento delle porte). 

La serie dei contatti è elettricamente collegata alla morsettiera del quadro di manovra. 
 
 



 

 

 

Manuale 

 tecnico 

 

 
 

Nome File Revisione Data Rilascio Pagina 

93010328.IT_R_Pitagora-4.0-User-

Manual_230907_v1.8.docx 

1.8 07/09/2023 33 / 130 

 

5. Modifica dei parametri del sistema 

5.1 V3 Screen Mappa Menu 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
Dopo aver impostato la lingua SW 
è necessario effettuare  
un aggiornamento SW 
(Appendice III) 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ENTER ESC 

Se prevista una password 

 

ƶ 

French 
English 
Portuguese 

Italian 
Russian 
German 
Dutch 
 

ENTER:  conferma  
ESC:  exit 
 

  PLAYBOARD 4.0        

DMG  S.p.A.  
Language ?       

Fr-En-Pt- *It*-Ru-De-NL 

Code ?   

**   Password  ** 

Floor 0   0 :00   

In Servizio 

 

ENTER 

ƶ Ƹ 

Floor 0   0 :00   

<Errori> 

 
ƶ Ƹ 

Floor 0   0 :00   

<Stato I/O> 

 

Floor 0   0 :00   

<Impianto> 

 

ƶ Ƹ 

Floor 0   0 :00   

<Porte> 

 

ƶ Ƹ 

Floor 0   0 :00   

<Segnalazioni> 

 

ƶ Ƹ 

Floor 0   0 :00   

<Funzioni Speciali> 

 

ƶ Ƹ 

Floor 0   0 :00   

<Conteggio> 

 

ƶ Ƹ 

Floor 0   0 :00   

<VVVF> 

 

ƶ Ƹ 

Floor 0   0 :00   

<Registrazione> 

 

ƶ Ƹ 

Floor 0   0 :00   

<Orologio> 

 

ƶ Ƹ 

§ 5.2 

§ 5.3 

§ 5.4 

§ 5.5 

§ 5.6 

§ 5.7 

§ 5.8 

§ 5.9 

§ 5.10 

§ 5.11 

§ 5.12 



 

 

 

Manuale 

 tecnico 

 

 
 

Nome File Revisione Data Rilascio Pagina 

93010328.IT_R_Pitagora-4.0-User-

Manual_230907_v1.8.docx 

1.8 07/09/2023 34 / 130 

 

5.2 Menu ñStato sistemaò 

Schermata principale visibile dopo lôaccesso al menu emulazione V3 e premendo Enter. 

 

 

 

 

 

Stato Descrizione 
Visualizzazione  

Su display seriale 

  Azzeramento Il sistema sta effettuando la manovra di reset O - 

  In servizio Il sistema è in servizio (funzionamento normale)  

  Ispezione Il sistema è in ispezione OR 

  Marcia Provv. Il sistema è in marcia provvisoria P 

  Fuori servizio Il sistema sta effettuando la manovra di fuori servizio  

  Prior. Cabina Il sistema funziona con priorità cabina (chiave di servizio attivata)  

  Pompieri Il sistema funziona in modalità Pompieri (diverse funzionalità)  

  Emergenza Il sistema sta effettuando la manovra di emergenza E 

  Antideriva Il sistema sta effettuando la manovra di controllo della deriva 
cabina  

 

  Marcia salita La cabina ¯ in movimento verso lôalto  

  Marcia discesa La cabina è in movimento verso il basso  

  Rilivellamento La cabina è al piano e sta effettuando il rilivellamento  

  Fermo La cabina è ferma  

  Alta velocità La cabina è in movimento in alta velocità  

  Bassa velocità La cabina è in movimento in bassa velocità  

  Porte chiuse Le porte sono completamente chiuse  

  Porte aperte Le porte sono aperte (o in fase di apertura/chiusura)  

  Cabina completa La cabina è a pieno carico  

  Fotocellula A Lôingresso relativo alla fotocellula dellôaccesso A ¯ attivo  

  Fotocellula B Lôingresso relativo alla fotocellula dellôaccesso B ¯ attivo  

  Puls. Apertura A Lôingresso relativo al pulsante di riapertura dellôaccesso A ¯ attivo  

  Puls. Apertura B Lôingresso relativo al pulsante di riapertura dellôaccesso B ¯ attivo  

 

 

 

 
  

Piano 0       12:30:56 

Azzeramento..  
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5.3 Menu ñErroriò 

Questo menù elenca gli ultimi 60 errori memorizzati nella memoria interna del quadro. Tutti gli errori sono 
descritti nella sezione ñTroubleshootingò (Ä 6).  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Fault Description 

Reset SE3 
Errore extra corsa; si può cancellare solo dopo aver chiuso la catena 
delle sicurezze. 

Reset 82212 Controllo deriva. 

Reset RSP Errore RSP; per testata e fossa ridotta. 

Reset UCM Errore UCM; per emendamento A3. 

Reset ISO 
Errore ISO; rilevazione problema nel monitor del funzionamento del 
modulo di sicurezza per apertura anticipata / rilivellamento. 

Reset SCS Errore SCS; per impianto 81-20. 

Reset UAS Errore UAS; Funzione speciale. 

 
  

   
  3/4:  Errore 3 di 4 totali 
   43: Codice/descrizione errore 

(Vedere la lista degli 
errori nel § 4 per 
spiegazioni) 

Pos.:  Posizione della cabina 
quando lôerrore ¯ stato 
rilevato 

    # : Numero di ripetizioni 
dello stesso errore 

Cod.:  Codice aggiuntivo 
Data e ora ultima rilevazione 
     * : Errore ancora attivo 

 

ƶ Ƹ 

ENTER 

ƶ Ƹ 

ENTER ENTER 

Nessun errore in memoria 
 

Azzera tutti gli errori registrati  
(premere ENTER per confermare) 

NOTA: lôeffettiva cancellazione in memoria 
avviene solo ad impianto fermo 

 ATTENZIONE: In caso di 
spegnimento dellôimpianto la 
memorizzazione dello storico è 
effettuata solo se la batteria è 
collegata. 

 

Cancella lôerrore rilevato relativo al Fine corsa 
(premere ENTER per conferma) 

NOTA: lôeffettiva cancellazione in memoria 
avviene solo ad impianto fermo 

Piano 0          12:30:56 

<Errori>   

   

 

Piano 0          12:30:56 

<Errori>   

Nessun errore 

 

Piano 0          12:30:56 

<Errori>   

Errori : 4 

Visualizza ? 

 

Piano 0          12:30:56 

<Errori>   

Errori : 4 

Reset ? 

 

Piano 0          12:30:56 

<Errori>   

Errori : 4 

Reset XXX ? 

 

< Errori >                  3 / 4 

43 = Ispezione 

    Pos : 0         #  1       Cod.  0 

   17 / 08 / 19              10 : 10     * 

 

Cancella lôerrore rilevato relativo al Fine corsa 
(premere ENTER per conferma) 

NOTA: lôeffettiva cancellazione in memoria 
avviene solo ad impianto fermo 
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5.4 Menu ñStato I/Oò 

 

 

 

Tabella di diagnostica 

Campo Descrizione Navigazione Valori (gruppi di 12) 

Chiamata cab.   
Simulazione di una 
chiamata cabina 

ƶƸ 
ENTER 

ESC 

Scelta piano 
Conferma    

Esce 

     

Playboard IN-OUT 

 

Ingressi/Uscite 
Sistema 
0 = Contatto aperto  
Â = Contatto chiuso 

ƶƸ 
ENTER 

ESC 

Cambio blocco 
Esce          
Esce 

GROUPS 

1/9 
REM 
VHS 
SUR 

RED 
TH1 
COM 

REV 
TH2 
LE 

REV1 
REV2 
LTMP 

2/9 
RMO 
BRK 
RDE 

RGV 
RMV 
RPV 

MTR 
YBRK 
CCF 

CCO 
CCOB  

 

3/9 
BRA 
FOA 
ROA 

CEA 
FFA 
RFA 

BRB 
FOB 
ROB 

CEB 
FFB 
RFB 

4/9 
HS 

BFR                  
OTM 

PCA 
 
 

POM 
RPH 
J20 

CPOM 
IEME 
OEME 

5/9 
 

FLM 
FLD 

BIP 
GNGM 
GNGD 

 
511B  
511L 

DSA 
212B 
E511 

6/9 
PWR 
ENAB 

 

IN_A 
IN_D 

 

BR1 
BYPL 

 

BR2 
BYPC 

 

7/9 
FAI 

                  
ZP 

FAS 
 

TISO 

 
CAM 
ISO 

AGH 
AGB 
CISO 

8/9 
REM 
REM1 
REM2 

RED 
RED1 
RED2 

PME 
OVS  

 

REV 
REV1 
REV2 

9/9 
L-RED 
L-GREEN 
BUZZER 

GPIO1 
GPIO2 
GPIO3 

VVVF  IN-OUT  

Ingressi/Uscite VVVF  
0 = Contatto aperto 
Â = Contatto chiuso 

ƶƸ 
ENTER 

ESC 

Cambio blocco 
Esce          
Esce 

 

GROUPS 

1/8 
EN 

FWD 
REV 

X1 
X2 
X3 

X4 
X5 
X6 

X7 
X8 

0,0 V 

2/8 
Y1 Y2 Y3 Y4 

Y5A/C 30 A/B/C 
 RST   

3/8 
BUSY 
ACC 
DEC 

ALM 
INT 
BRK 

EXT 
NUV 
RL 

TL 
VL 
IL 

4/8 
Fout = 0,00 Hz 
Iout = 0,00 A 
Vout = 0,00 V 

5/8 

Fref = 0,00 Hz 0,00 Hz 
EDC ---V TRQ --% 

NST --- TIME --- h 

6/8 

Imax = 0,00 A 

Encoder 0 P/s 

--- kW MAIN = 

7/8 

Errore VVVF 

0= --- 1=  --- 

2= --- 3=  --- 

8/8 

I-bal 0,00 A 

I-com 0,00 A 

I-sur 0,00 A 

 

 

 

 

 

    

 
 
 
 
 
 
 

  

Piano 0         12:30:56 

<Stato I/O> 
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Campo Descrizione Navigazione Valori (gruppi di 12) 

Pulsanti 

Stato Puls. Chiamata 
0 = puls. Non attivato 
Â = puls. Attivato 

ƶƸ 
ƹƷ 

ENTER 
ESC 

Cambio blocco 
cab/disc./sal. 

Esce          
Esce 

GROUPS 

Cabin 
side A 

7        
3 

6        
2 

5       
1 

4        
0 

Cabin 
side B 

7        
3 

6        
2 

5       
1 

4        
0 

Pushb. 
Down 
side A 

7        
3 

6        
2 

5       
1 

4        
0 

Pushb. 
Down 
side B 

7        
3 

6        
2 

5       
1 

4        
0 

Upward 
side A 

7        
3 

6        
2 

5       
1 

4        
0 

Upward 
side B 

7        
3 

6        
2 

5       
1 

4        
0 

Schede AUX 

Ingressi/Uscite 
Schede 
0 = Contatto aperto 
Â = Contatto chiuso 

 

(x.yz                   
x=scheda, yz=contatto 
sulla scheda) 

ƶƸ 
ENTER 
ESC 

Cambio pagina 
Esce          
Esce 

SCHEDA 16 IO IN 

1/12 
1.08 1.07 1.06 1.05 

1.04 1.03 1.02 1.01 

2/12 
1.16 1.15 1.14 1.13 

1.12 1.11 1.10 1.09 

3/12 
2.08 2.07 2.06 2.05 

2.04 2.03 2.02 2.01 

4/12 
2.16 2.15 2.14 2.13 

2.12 2.11 2.10 2.09 

SCHEDA 16 IO OUT 

5/12 
1.08 1.07 1.06 1.05 

1.04 1.03 1.02 1.01 

6/12 
1.16 1.15 1.14 1.13 

1.12 1.11 1.10 1.09 

7/12 
2.08 2.07 2.06 2.05 

2.04 2.03 2.02 2.01 

8/12 
2.16 2.15 2.14 2.13 

2.12 2.11 2.10 2.09 

SCHEDA 16 RL 

9/12 
1.08 1.07 1.06 1.05 

1.04 1.03 1.02 1.01 

10/12 
1.16 1.15 1.14 1.13 

1.12 1.11 1.10 1.09 

11/12 
2.08 2.07 2.06 2.05 

2.04 2.03 2.02 2.01 

12/12 
2.16 2.15 2.14 2.13 

2.12 2.11 2.10 2.09 

Segnali BDU 

 

Ingressi BDU 
0 = Contatto aperto 
Â = Contatto chiuso 

 

ƶƸ 
ƹƷ 

ENTER 
ESC 

Cambio pagina 
Cambio blocco 

Esce          
Esce 

Blocchi: Porta, Incendio, Chiave 1, 
Chiave 2, Chiave 3, Chiave 4. 

Per ogni blocco viene visualizzato lo stato  
del contatto per ogni piano 

        

Tabella chiamate 

Tabella chiamate 
0 = chiam. Non registr. 
Â = chiam. Registr. 

ƶƸ 
ƹƷ 

ENT/ESC 

Cambio blocco 
cab/disc./sal. 

Esce               
Stessi Gruppi di  PULSANTI 

 

[0] Part. = é 

[1] Part. = é 

[2] Part. = é 

Contatore di partenze 

[0] parziale (azzerabile) 

[1] Totale 

[2] Scopi futuri 

ƹƷ 

 

ENTER 
ESC 

Cambio 
contatore 

Azzera e esce 
Esce 

La data mostrata ¯ riferita allôultimo reset 
del contatore parziale [0] 

Analogic Misure analogiche 
impianto 

ƹƷ 

ESC 

Cambio Pagina 

Esce 

24 V = Tensione alimentazione 

VCAB = Assorbimenti Quadro e Cabina 

VMR = Assorbimenti BDU 

24VB = Tensione batterie 

+5.0 V = Tensioni interne scheda 

TAMB = sensore temperatura ambiente 

PWM = uscita velocità analogica 
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Campo Descrizione Navigazione Valori (gruppi di 12) 

TOC Measures Misure analogiche 
impianto 

ƹƷ 

ESC 

Cambio Pagina 

Esce 

T_SHA = Temperatura vano 

MAIN = Tensione alimentazione TOC 

COP_A = Assorbimenti COP A 

COP_B = Assorbimenti COP B 

COP Measures Misure analogiche 
impianto 

ƹƷ 

ESC 

Cambio Pagina 

Esce 

MAIN_A = Tensione alimentazione COP 

MAIN_B = Tensione alimentazione COP 

T_CAR = Temperatura cabina 

FLOORS Line 
BDU  

Qualità comunicazione  

ENTER 

ESC 

Azzera 

Esce 

Errori: numero di Errori di comunicazione 

FER: Frame Error Rate 

Data ed ora ultimo reset 

CAR Line 
TOC / COP 

Qualità comunicazione 

ENTER 

ESC 

Azzera 

Esce 

Errori: numero di Errori di comunicazione 

FER: Frame Error Rate 

Data ed ora ultimo reset 

MTPX Line 
MULTIPLEX 

Qualità comunicazione 

ƶƸ 

ENTER 
ESC 

Cambio pagina 

Azzera 

Esce 

Errori: numero di Errori di comunicazione 

FER: Frame Error Rate 

Data ed ora ultimo reset 

ELGO model: Diagnostica ELGO    

     

     

     

 

 

 

Tabella descrizione parametri Playboard IN-OUT 

Input   Descrizione  Input   Descrizione 

SE0 Catena Sicurezze Start 
 REV 

REV1 
REV2 

Ispezione (Sala Macchine PME)  
Ispezione (Tetto cabina) 
Ispezione (Fondo fossa) 

SE1 Catena Sicurezze Contatti in fossa (Stop etc) 
 REM 

REM1 
REM2 

Ispezione salita (Sala Macchine PME)  
Ispezione salita (Tetto cabina) 
Ispezione salita Fondo fossa) 

SE2 
Catena Sicurezze Tetto cabina (Stop, 
Bottoniera ispezione) 

 RED 
RED1 
RED2 

Ispezione Discesa (Sala Macchine PME)  
Ispezione Discesa (Tetto cabina) 
Ispezione Discesa (Fondo fossa) 

SE3 
Catena Sicurezze extra corsa, Limitatore, 
Paracadute 

 TH1 
TH2 

sensori temperature motore/olio 

SE4 Catena Sicurezze Preliminari Porte di piano   IEME Mancanza rete 

SE5 Catena Sicurezze Serrature porte di piano   PME Ingresso selettore PME (emergenza) 

SE6 
Catena Sicurezze Porte di cabina e 
dispositivo 81.21  

 AGH 
AGB 

Rifasatore Alto 
Rifasatore Basso 

CCO 
CCOB 

Controllo contattori 
 FAS 

FAI 
Impulsore Superiore 
Impulsore Inferiore 

CISO Monitor Relè ISO  E511 Ingresso opzionale accesso vano 

TISO controllo modulo SM1 
 BYPL 

BYPC 
Ingressi selettore Bypass 

LE Lampada emergenza (luce cabina assente)  BRA Pulsante apriporta (Lato A) 

BFR pulsante chiusi porta  CEA Fotocellula (Lato A) 

PCA chiave priorità cabina  FOA fine corsa aperture (Porta A) 

POM Pompieri (Chiave di piano)  FFA Fine corsa chiusura (Porta A) 

CPOM Pompieri (Chiave di cabina)  BRB Pulsante apriporta (Lato B) 

SUR controllo peso: sovraccarco  CEB Fotocellula (Lato B) 
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Tabella descrizione parametri VVVF IN-OUT 

 

 
  

Input   Descrizione  Input   Descrizione 

COM Controllo peso: Cabina completa  FOB fine corsa aperture (Porta B) 

HS Chiave parcheggio fuori servizio  FFB Fine corsa chiusura (Porta B) 

ZP zona porte  BR1 Monitor Freno 1 

RPH Controllo fasi  BR2 Monitor Freno 2 

   IN_A Monitor circuito UCM 

   IN_D Monitor circuito UCM 

Output   Descrizione  Output   Descrizione 

VHS Uscita illuminazione Fuori Servizio  DSA Uscita disabilitazione Allarmi 

RMV Uscita comando velocità intermedia  511B Uscita Norma 511 Buzzer 

BRK Uscita comando Brake (JBR)  511L Uscita Norma 511 Luce 

MTR Uscita comando Motore  212B Uscita Norma 212 Buzzer 

YBRK Comando Freno (da VVVF)  FLD Uscita comando frecce discesa 

ISO Uscita comando Ri-livellamento  FLM Uscita comando frecce salita 

RGV Uscita comando alta velocità  GNGD Uscita comando gong discesa 

RPV Uscita comando bassa velocità  GNGM Uscita comando gong salita 

RMO Uscita comando salita  BIP Uscita segnalazione BIP in cabina 

RDE Uscita comando discesa  PWR Comando alimentazione modulo UCM 

LTMP Uscita comando Luce cabina temporizzata  ENAB Comando abilitazione modulo UCM 

CAM Uscita comando pattino retrattile  ROA Uscita comando apertura porte accesso A 

OEM Uscita comando emergenza  RFA Uscita comando chiusura porte accesso A 

CCF Uscita comando Corto Fasi  ROB Uscita comando apertura porte accesso B 

   RFB Uscita comando chiusura porte accesso B 

   L-RED Segnalazione semaforo 81-20/21 

J20 Uscita programmabile (connettore J20)  L-GREEN Segnalazione semaforo 81-20/21 

Segnale Descrizione  Segnale   Descrizione 

EN Ingresso digitale enable (morsetto EN)  Y1 Uscita digitale (morsetto Y1) 

FWD Ingresso digitale salita (morsetto FWD)  Y2 Uscita digitale (morsetto Y2) 

REV Ingresso digitale discesa (morsetto REV)  Y3 Uscita digitale (morsetto Y3) 

X1 Ingresso digitale alta velocità (morsetto X1)  Y4 Uscita digitale (morsetto Y4) 

X2 Ingresso digitale velocità REV (morsetto X2)  Y5A/C Relè comando Freno (morsetti Y5) 

X3 Ingresso digitale bassa velocità (morsetto X3)  30 A/B/C Relè (morsetti 30 A/B/C) 

X4 Ingresso digitale (morsetto X4)  ALM Segnalazione VVVF in allarme 

X5 Ingresso digitale (morsetto X5)  RST Reset VVVF 

X6 Ingresso digitale (morsetto X6)  ACC Fase di accelerazione 

X7 Ingresso digitale (morsetto X7)  DEC Fase di decelerazione 

X8 Ingresso digitale emergenza (morsetto X8)  Fout Frequenza di uscita 

0,0 V Ingresso analogico VVVF (morsetti 11-12)  Vout Tensione in uscita  

Encoder Ingresso Encoder VVVF (Anello chiuso)  Iout Corrente in uscita 

MAIN Versione firmware VVVF  Imax Corrente massima in uscita 
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5.5 Menu ñImpiantoò 

 

 

 

 

Tabella descrizione parametri Playboard IN-OUT 
 

 

 Parametro Descrizione Navigazione Valori ammessi Valori di 
default 

 Marcia 
provvisoria  

Parametro per la marcia provvisoria del sistema ƹƷ Scelta 
No;  
Si 

No 

 
Test e misure 

Per agevolare verifiche e messa in servizio dellôimpianto. 
Per descrizione fare riferimento allôAppendice II 

ƶƸ    

 
Code ? Per proteggere lôaccesso ai menu 

ƹƷ 
ƶƸ 

Cambio caratt. 
Scelta caratt. 

8 caratteri 
(0 ï 9; A ï Z; a ï z ) 

no password 

 

Configura- 
zione 

Tipologia di cablaggio dellôimpianto: 
-) Standard a morsetti (Cabina e piani); 
-) Cabina seriale, piani con connettori RJ45 1 filo/piano; 
-) Cabina a morsetti, piani seriali (moduli BDU ai piani); 
-) Cabina e piani seriali. 

ƹƷ Scelta 

Cab e Piani STD; 
Cab SER/Piani 
RJ45; 
Cab STD/Piani BDU; 
Cab SER/Piani BDU 

Cab Ser / 
Piani RJ45 

 

Tipo di manovra Tipo di manovra dellôimpianto. ƹƷ Scelta 

-Universale; 
-Universale a 
prenotazione 
-Universale uomo 
presente 
-Collettivo discesa;  
-Collettivo completo  

Universale 

 

Ascensore 

Tipo di motore dellôimpianto: 
-) Elettrico con VVVF 
-) Idraulico con avviamento Diretto (Dir): può essere usato 
anche in caso di presenza VVF attivato solo in salita. 
-) Idraulico con avviamento Soft Starter (S-S): 
-) Idraulico con avviamento Stella Triangolo (Y-D): 
-) Idraulico con avviamento inverter (VVF): contattori motore 
attivati in salita e discesa.  

ƹƷ Scelta 

Elett. / VVVF 
Idraulico Dir 
Idraulico S-S 
Idraulico Y-D 
Idraulico VVF 

Elett./ VVVF 

 
Numero piani: Numero di piani gestiti dallôimpianto 

ƶ 
Ƹ 

Aumenta 
Diminuisce 

 2 <-> 16 (standard) 
 2 <-> 32 (solo BDU) 

2 

 

Rilivellamento 

Senza : Rilivellamento non previsto. 

Tipo 1: (porta aperta o chiusa). Indicato per impianti elettrici per 
una buona precisione di fermata al piano. Il rilivellamento si attiva 
quando la cabina ha lasciato la posizione ñPerfettamente al 
pianoò, ovvero quando uno dei due fasci (con encoder=1cm) è 
stato interrotto. Si ferma quando i due fasci sono liberi. 
ATTENZIONE: sconsigliata per impianti idraulici a causa del 
fenomeno di ñpompaggioò (lôascensore ridiscende un poô dopo 
lôarrivo al piano). 

Tipo 2: (porta aperta o chiusa). Indicato per impianti idraulici. Il 
funzionamento è identico al precedente, ma i due fasci (con 
encoder=2cm) devono essere interrotti prima dellôinizio del 
livellamento. Il livellamento finisce quando i due fasci sono liberi. 
NOTA: Si raccomanda di usare sensori con distanza tra i fasci 
ridotta. 

Tipo 3: Livellamento 1 fascio porta aperta (con encoder=1cm), 
2 fasci porta chiusa (con encoder=2cm). Questa impostazione 
permette il livellamento ad 1 fascio, porta di piano aperta (luce 
cabina accesa) ed il livellamento a 2 fasci, porta di piano chiusa 
(luce cabina spenta). NOTA: In tutti i casi, per fare il livellamento 
a porte aperte (obbligatorio sugli idraulici), è necessario 
ponticellare le sicurezze delle porte, sotto il controllo di contatti 
conformi alla norma in vigore. 

Nota: In caso di conteggio ad encoder viene indicata la distanza 
di attivazione della manovra di rilivellamento. 

ƹƷ Scelta 

Senza ; 
Tipo 1 
Tipo 2 
Tipo 3 

Senza 

 
Piano Terra 

Posizione piano terra (le chiamate al di sotto di questo piano 
sono prese solo in salita (solo coll. Discesa) 

ƶ 
Ƹ 

Aumenta 
Diminuisce 

0 <-> N° Piani 0 

 Tp. Errore 
bassa velocità  

Tempo minimo per lôattivazione dellôerrore di bassa velocità 
troppo lunga 

ƶ 
Ƹ 

Aumenta 
Diminuisce 

7 s <-> 40 s 7 s 

Piano  0         12:30:56 

<Impianto> 
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 Parametro Descrizione Navigazione Valori ammessi Valori di 
default 

 
Tempo corsa  Tempo minimo per lôattivazione dellôerrore tempo corsa 

ƶ 
Ƹ 

Aumenta 
Diminuisce 

20 s <-> 45 s 20 s 

 
Tipo 
funzionamento 

Tipo di funzionamento dellôimpianto. 
La configurazione Multiplex LIGHT prevede una calata di 
pulsantiere seriali (BDU) condivisa tra due impianti e prevede 
un cablaggio dedicato delle segnalazioni. 

ƹƷ Scelta 
Simplex;  
Multiplex 
Multiplex LIGHT 

Simplex 

 

Parametri 
Multiplex  

Parametri della configurazione multiplex: 
Numero quadro (NQ); Calata pulsanti (CP); Livelli in multiplex; 
Offset. 
Per descrizione fare riferimento allôAppendice I. 

ƹƷ 
ƶƸ 

Selez. Campo 
Cambio valore 

- N°quadro (NQ).: 
1<->4 

- Calata pulsanti (CP): 
0(1 calata)<->3(4 calate ) 

(NQ).(CP): 
1.0 

- Liv.: 2 <-> 16 [32] 
- Ofst  0 <-> N° piani 

Liv. :   2  
Ofst :  0 

 

Chiamata 
Multiplex 

In impianti multiplex permette di differenziare una chiamata di 
piano con pressione lunga (maggiore di 3 secondi) per 
chiamare: 

a) Lôimpianto con il parametro ñnum quadroò minore (per 
esempio se cô¯ un duplex con cabina grande per 
disabili e una piccola, quella grande deve essere la 1 
e lôaltra la 2); 

b) In sistemi ñzoppiò lôimpianto che pu¸ raggiungere il 
piano più basso/alto. 

Il numero permette la scelta del tipo di assegnazione chiamate: 

0 => Impianto con minor tempo di attesa (default). 

1 => Impianto più vicino. 

2 => Energy saving, assegnazione allôimpianto con minor 

tempo di attesa. 

3 => Energy saving, assegnazione allôimpianto pi½ vicino in 

marcia (richiesta specifica cliente). 

ƹƷ Scelta 
No (0, 1, 2, 3); 
Si (0, 1, 2, 3) 

No (0) 
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5.6 Menu ñPorteò 

 

 

 
 

 

Lista dei Parametri 

 

Cod. Parametro Descrizione Navigazione Valori ammessi 
Valori di 
default 

 
Ritardo pattino on  Tempo di ritardo prima dellôattivazione del pattino 

ƶ 
Ƹ 

Aumenta 
Diminuisce 

 0,1 s <-> 9,9 s 0,1 s 

 
Ritardo pattino off  Tempo di ritardo prima della disattivazione del pattino 

ƶ 
Ƹ 

Aumenta 
Diminuisce 

 0,1 s <-> 9,9 s 0,1 s 

 
Errore catenaccio  Tempo per lôattivazione dellôerrore di catenaccio 

ƶ 
Ƹ 

Aumenta 
Diminuisce 

 2 s <-> 60 s 15 s 

 Ritardo apertura 
porte  

Tempo di ritardo di apertura delle porte automatiche 
ƶ 
Ƹ 

Aumenta 
Diminuisce 

 0,1 s <-> 9,9 s 0,5 s 

 Stazionamento 
con porte aperte  

Tempo di stazionamento con porte aperte (in sec.) 
ƶ 
Ƹ 

Aumenta 
Diminuisce 

 1 s <-> 30 s 7 s 

 Chiusura con 
prenotazione  

Ritardo (in sec.) di chiusura porte in caso di 
prenotazioni presenti 

ƶ 
Ƹ 

Aumenta 
Diminuisce 

 1 s <-> 60 s 2 s 

 

Numero porte 
Impostazione del numero di accessi e della modalità 
di gestione delle aperture porte 

ƹƷ Scelta 

- 1 accesso 
- 2 accessi pass.             
ï 2 accessi sel.         
ï 2 acces. 
Sel+pass. 

1 accesso (i) 

 

Tipo porta A: 

Scelta del tipo di porta A: 
1) Manuali / Nessuna porta: Porte manuali al piano, 
porte di cabina manuali o assenti; 
2) Porte autonome: Porte manuali al piano e Porte 
autonome in cabina; 
3) Cabina automatiche: Porte manuali al piano e 
automatiche in cabina; 
4) Automatiche/regolate: Porte automatiche in cabina 
e al piano. 

ƹƷ Scelta 

Manuali / 
Nessuna porta ; 
Porte autonome; 
Cabina autom. 
Piano manuale ; 
Automatiche / 
regolate  

Automatiche 
/ Regolate 

 
Porta A con FC 

Presenza di fine corsa per la porta A (non previsto per 
porte manuali e autonome) 

ƹƷ Scelta 
No;  
Si NO 
Sì NC 

No 

 

Porta A per piano  
Configurazione della porta A per ogni piano: accesso 
ad ogni piano e (per porte automatiche) tipo di 
stazionamento (a porte aperte o chiuse) 

ƹƷ 
ƶƸ 

Scelta 
cambio piano 

No;  
Non abilitata; 
Staz. Chiusa;  
Staz. Aperta 

Staz. 
Chiusa; 

 Tempo ap./ch.  
Porta A:  

Per porte A senza fine corsa: tempo di 
apertura/chiusura della porta. 

ƶ 
Ƹ 

Aumenta 
Diminuisce 

1 s <-> 60 s 10 s 

 Ritardo partenza 
porta A:  

Per porte A manuali: tempo minimo di stazionamento 
al piano  

ƶ 
Ƹ 

Aumenta 
Diminuisce 

 0,1 s <-> 9,9 s 2,0 s 

 Pattinamento 
porta A:  

Per porte A con fine corsa: tempo minimo prima di 
errore di pattinamento porte 

ƶ 
Ƹ 

Aumenta 
Diminuisce 

1 s <-> 60 s 10 s 

 
Porta A 
sottotensione  

Parametro per lôalimentazione in marcia della porta A. 
Non considerato per porte manuali e porte autonome. 

ƹƷ Scelta 
No 
Si 
Si AT40 

No 

 

Tipo porta B: Scelta del tipo di porta B (vedere Tipo porta A) ƹƷ Scelta 

Manuali / 
Nessuna porta ; 
Porte autonome; 
Cabina autom. 
Piano manuale ; 
Automatiche / 
regolate  

Automatiche 
/ regolate  

 
Porta B con FC 

Presenza di fine corsa per la porta B (non previsto per 
porte manuali e autonome) 

ƹƷ Scelta No;  
Si 

No 

 

Porta B per piano  
Configurazione della porta B per ogni piano: accesso 
ad ogni piano e (per porte automatiche) tipo di 
stazionamento (a porte aperte o chiuse) 

ƹƷ 
ƶƸ 

Scelta 
cambio piano 

No;  
Non abilitata; 
Staz. Chiusa;  
Staz. Aperta 

Staz. Chiusa 

Piano 0         12:30:56 

<Porte> 
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Cod. Parametro Descrizione Navigazione Valori ammessi 
Valori di 
default 

 Tempo ap./ch.  
Porta B: 

Per porte B senza fine corsa: tempo di 
apertura/chiusura della porta. 

ƶ 
Ƹ 

Aumenta 
Diminuisce 

1 s <-> 60 s 10 s 

 Ritardo partenza 
porta B:  

Per porte B manuali: tempo minimo di stazionamento 
al piano  

ƶ 
Ƹ 

Aumenta 
Diminuisce 

 0,1 s <-> 9,9 s 2,0 s 

 Pattinamento 
porta B:  

Per porte B con fine corsa: tempo minimo prima di 
errore di pattinamento porte 

ƶ 
Ƹ 

Aumenta 
Diminuisce 

1 s <-> 60 s 10 s 

 
Porta B 
sottotensione  

Parametro per lôalimentazione in marcia della porta B. 
Non considerato per porte manuali e porte autonome. 

ƹƷ Scelta 
No 
Si 
Si AT40 

No 

 Apertura 
anticipata  

Parametro per lôapertura anticipata delle porte (inizio 
apertura prima dellôarresto della cabina) 

ƹƷ Scelta No;  
Si 

No 

 

Tipo fotocellula 

Parametro per il tipo di fotocellule:  
Cellula N/A:  contatto che si chiude quando la 
fotocellula è ostruita. I contatti dôurto e fotocellula 
vanno cablati in parallelo.  
Cellula N/C:  contatto che si apre quando la 
fotocellula è ostruita. I contatti dôurto e fotocellula 
vanno cablati in serie.  
NOTA: i contatti dôurto e la fotocellula devono essere 
tutti dello stesso tipo (N/A o N/C) anche in caso di due 
accessi. 

ƹƷ Scelta N/A;  
N/C 

N/A 

 Tempo contatti 
porte  

Tempo di ritardo alla partenza per eventuali rimbalzi 
dei contatti di sicurezza usurati. 

ƶ 
Ƹ 

Aumenta 
Diminuisce  0,0 s <-> 3,0 s 0,1 s 
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5.7 Menu ñSegnalazioniò  

 

 

 

Lista dei Parametri 

 

Cod. Parametro Descrizione Navigazione Valori ammessi 
Valori di 
default 

 

Prioritaô alla 
cabina  

Tempo di fermo senza direzione della cabina prima di 
prendere le chiamate di piano. La temporizzazione inizia 
in caso di porte automatiche combinate quando la porta 
è alla fine dellôapertura e i contatti dôurto, cellula, 
riapertura non sono azionati 

ƶ 
Ƹ 

aumenta 
diminuisce  2 s <-> 30 s 10 s 

 
Prenotazioni Selezione dellôintermittenza delle prenotazioni ai piani ƹƷ scelta 

Fisse; 
Intermittenti ai 
piani  

Fisse 

 

Uscita AUX 

Selezione dellôuscita ausiliaria (scheda 16 RL) tra quelle 
previste nei valori ammessi. 

NOTA: le configurazioni 1 filo/piano sono possibili solo 
sulla prima scheda. 

Dopo aver programmato le schede Ausiliarie si 
configurano le uscite parallele per le LOP.  

ƹƷ 
scelta 
(aggiungere tasti 
di navigazione su 
e giù) 

1 filo/piano; 
Presente;       
Luce al piano; 
Indicatore Gray; 
Indic.9 segm.; 
Asc. In arrivo 

1 filo/piano HYD 

1 filo/piano 

Segnali BDU  

Le uscite dinamiche OUT-1 ed OUT-2 Pitagora (solo in 
caso di BDU o di precablaggio con cavi RJ45). 
Tipo 0 = Presente e Fuori Servizio 
Tipo 1 = Frecce 
Tipo 2 = Presente e In Arrivo 
Tipo 3 = Display 3 Wire  
La configurazione è prima generica e poi specifica per 
ogni piano (esempio frecce a tutti i piani e display 3 wire 
al piano principale). 

Tipo 0 
Tipo 1 
Tipo 2 
Tipo 3 

Tipo 0 

 
Caratteri 
automatici  

Programmazione dei caratteri numerici sui display 
seriali. Il valore numerico viene incrementato per tutti i 
piani successivi in modo automatico. 

ƶ 
Ƹ 

aumenta 
diminuisce 

-9 <-> 30 Piano 
basso: 0 

 
Caratteri per 
piano  

Programmazione manuale dei caratteri alfa-numerici 
visualizzati sui display seriali (per ogni piano). 

ƹƷ 
ƶƸ 

seleziona campo 
cambio valore 

 - ; 
0 <-> 9 ; 
A <-> Z 

 

 
Trigger su PV 

Eô possibile attivare il trigger (sintesi vocale / frecce 
prossima direzione) sul punto di rallentamento (Si) 
oppure allôarrivo al piano (No). 

ƹƷ scelta 
No 
Si 

No 

 Frecce 
prossima 
direzione 

In caso di attivazione del parametro le uscite frecce sono 
attivate solo quando lôascensore si ferma al piano (o sul 
rallentamento se il parametro trigger su PV è attivo). 

ƹƷ scelta 
No;  

Si 
No 

 

Ritardo LTMP 

Questa funzione gestisce il ritardo tra una chiamata al 
piano / auto e lôaccensione della luce. Lôuscita viene 
disattivata XX secondi dopo che la chiamata è stata 
servita.. 

0 s significa timer non attivo (luce sempre accesa) 

ƹƷ scelta 0 s <-> 240 s 1 sec. 

 

Ritardo EME 

Questa funzione gestisce il ritardo tra il segnale 
mancanza rete (IEME) e lôattivazione dellôuscita (OEME) 
prima che il sistema passi in modalità emergenza 
automatica. 

ƹƷ scelta 0 s <-> 30 s 0 sec. 

 

Buzzer 81-21 
In caso di impianti 81-21: Attiva la segnalazione acustica 
per segnalare protezioni non attive sul buzzer di Bypass 
porte del tetto di cabina. 

ƹƷ scelta 
No;  

Si 
No 

  

Piano 0         12:30:56 

<Segnalazioni> 
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5.8 Menu ñFunzioni Specialiò 

 

 

 
 

Lista dei Parametri 

 Parametro Descrizione Navigazione Valori ammessi 
Valori di 
default 

 Reset in Direzione di marcia nella manovra di reset ƹƷ Scelta 
Basso; 
Alto 

Basso 

 Limiti 
movimento in 
Ispezione  

Valido solo per conteggio FAI / FAS 
Parametro per i limiti di marcia in Ispezione. 
In caso di programmazione del movimento oltre i limiti, il 
quadro non permette di muoversi oltre i piani estremi. 

ƹƷ Scelta 
Fino AGB/AGH 
Oltre AGB/AGH 

Fino 
AGB/AGH 

 

Pompieri 
 

(Fare riferimento allô Appendice XI ï Procedura per la 
programmazione della manovra pompieri) 
Indica il tipo di manovra per i pompieri (se prevista) ed i 
relativi parametri (piano, lato di richiamo, tipo di contatti a 
chiave POM e CPOM). Norma di riferimento: 
-) Norma NF P82-207 (Francia);  
-) EN 81-72 (a): senza chiave cabina; 
-) EN 81-72 (b): con chiave cabina; 
-) EN 81-73 
-) DM 15/09/2005 (IT) 

ƹƷ 
ƶƸ 

Seleziona campo 
Cambio valore 

Non previsto; 
NF P 82-207; 
EN 81-72 (a); 
EN 81-72 (b) 
EN 81-73 
DM 15/09/2005 (IT) 

Non 
previsto 

 

Rilevazione 
Incendi  

Parametro per la rilevazione incendi ai piani. In caso di 
attivazione del segnale di incendio: 
- se lôascensore è ad un piano diverso da quello dellôincendio, 
ogni chiamata da e verso il piano incendio è bloccata; 
- se lôascensore si trova al piano dellôincendio, il quadro 
blocca lôapertura porte, chiude le porte (se aperte al momento 
del rilevamento) e invia la cabina ad un piano sicuro 

ƹƷ Scelta 
No; 
Si 

No 

 
Memorizzazione 
fuori servizio  

Parametro per la memorizzazione della messa in fuori 
servizio del sistema (attivando il rispettivo ingresso HS). 
Eô possibile anche programmare il ritardo per evitare manovra 
simultanea di impianti sotto generatore. 

ƹƷ Scelta 
No; 
Si 

No 

 EN81-20 Impostazione impianto secondo EN 81-20 ƹƷ Scelta 
No; 
Si 

No 

 
Funzione 
antivandalo  

Parametri per la rilevazione delle attivazioni indebite: numero 
di fermate senza taglio della fotocellula (per porte 
automatiche) o apertura porta (manuale) oltre il quale 
vengono cancellate tutte le chiamate della cabina 

ƹƷ 
ƶƸ 

Scelta 
Num. Fermate 

No; Si 
 2 <-> 10  

No 
3 

 
Piano F. S.: 

Piano previsto per il fuori servizio dellôascensore. 
Piano di parcheggio quando attivato ingresso HS. 

ƶ 
Ƹ 

Aumenta 
Diminuisce 

0 <-> Num. Piani 0 

 Ritorno 
automatico 

Parametri di gestione del Ritorno Automatico: Piano di ritorno 
e Tempo minimo di attesa del sistema senza prenotazioni per 
lôattivazione della funzione 

ƹƷ 
ƶƸ 

Seleziona campo 
Cambio valore 

No 
0 <-> Num. Piani 
1 min. <-> 60 min. 

No 
0 
15 min. 

 

Zone di ritorno 

Ritorno al piano dellôascensore per fasce orarie: 
-) Giorno (0 = tutti i giorni, 1 = lun é 7 = domenica); 
-) Intervallo selezionato (4 intervalli per ogni giorno); 
-) Piano di ritorno; 
-) Ora di inizio funzione; 
-) Ora di fine funzione (durata max 7ore e 45 minuti); 

ƹƷ 
ƶƸ 

Seleziona campo 
Cambio valore 

    

 Temporizz. 
Zona di Rit. 

Temporizzazione per le zone di ritorno selezionata  
ƹƷ 
ƶƸ 

Scelta 
Cambio tempo 

No; Si 
 1 s <-> 120 s 

No 
60 s 

 Cancellazione al 
piano  

Cancellazione di tutte le chiamate al piano di fermata della 
cabina, senza controllare il senso di marcia (solo per 
collettivo completo). 

ƹƷ Scelta 
No; 
Si 

No 

 Funz. 
Antideriva(FR)  

Funzione antideriva (Francia) ƹƷ Scelta 
Non previsto; 
Traz.Argano; 
Traz. Tamburo  

Senza 

 
Codice per 
pulsante 

Permette di programmare un codice a 4 cifre per le chiamate 
di cabina. Ad ogni ingresso pulsante cabina BCx può essere 
associato un codice a 4 cifre corrispondenti agli ingressi 
pulsanti cabina.  

ƹƷ 
ƶƸ 

Seleziona campo 
Cambio valore 

  

Piano 0         12:30:56 

<Funzioni Speciali> 
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 Parametro Descrizione Navigazione Valori ammessi 
Valori di 
default 

Esempio: se al pulsante BC0 si associa il codice 0123 per 
poter effettuare una prenotazione da cabina al piano 0 
bisogna: 

a) tenere premuto il pulsante piano 0 per tre secondi; 

b) Tutti i pulsanti lampeggiano 

c) premere in sequenza i pulsanti corrispondenti al 

codice; 

Nota: Eô possibile inserire un codice compreso tra 0 e 9 
corrispondente agli ingressi BC0 ÷ BC9 
 
Programmando il codice ñ0      ñ si abilita la funzione 
PentHouse 

 

Controllo 
Temperatura 
ambiente 

Controlla la temperatura ambiente in sala macchine 
attraverso il sensore (se presente). Se la temperatura esce 
dalle soglie impostate per un tempo superiore a 30 secondi, 
lôimpianto si ferma al piano e viene registrato il relativo errore. 
Il controllo è attivo solo in funzionamento normale o priorità 
Cabina. 
Dopo aver impostato le due soglie, premendo Enter si può 
effettuare la calibrazione del sensore (premere subito Enter 
per mantenere la calibrazione attuale oppure impostare il 
valore di temperatura ambiente e poi premere Enter). 
La prima soglia può essere impostata tra ï10°C e +5°C, la 
seconda soglia può essere impostata tra +40°C e  +75°C. 

ƹƷ 
ƶƸ 

Seleziona campo 
Cambio valore 

Senza;  
+5°C ė +40°C 

Senza;  
+5°C ė 
+40°C 

 

Chiamate 
Automatiche 

Con ascensore in modalità normale si può attivare questa 
funzione di autotest per effettuare un numero specificato di 
chiamate (fino a 120 oppure illimitate) ad intervalli 
programmabili tra 10 s e 60 s. È possibile inoltre abilitare o 
meno la funzionalit¨ delle porte (se abilitate lôimpianto 
accetterà anche le chiamate di piano continuando comunque 
a simulare le chiamate programmate). 
La funzione viene automaticamente terminata con lo 
spegnimento dellôimpianto e/o con la messa in ispezione 
dellôimpianto 

ƶ 
Ƹ 
 
 
 

ƹƷ 

aumenta 
diminuisce 
 
 
 
 
Scelta Porte 

0 <-> 120 

Ð 
10 s <-> 60 s  

Si ï No 

0 

 

60 s 

Si 

 

Monitor UCM 
Emendamento A3. 
Programmazione per tipo di monitor da effettuare. 
Per descrizione fare riferimento allôAppendice VIII. 

ƶ 
Ƹ 
ƹƷ 

 
aumenta 
diminuisce 

Scelta 

 

  

 

UCM 
Tipo di impianto 81-1 / 81-20 / 81-21 
Accessi nel vano e protezioni. 
Per descrizione fare riferimento allôAppendice IX. 

ƶ 
Ƹ 
ƹƷ 

 
aumenta 
diminuisce 

Scelta 

 

  

 

Fermata forzata 
Se programmato, ad ogni passaggio lôimpianto si fermer¨ ad 
un piano specifico (funzione richiesta in alcuni hotel). 

ƶ 
Ƹ 
ƹƷ 

 
aumenta 
diminuisce 

Scelta 

 

  

 

Piano protetto 

Programmando un piano come protetto, allôarrivo al piano le 
porte non vengono aperte ma viene collegata al monitor la 
videocamera corrispondente. Per aprire le porte si deve 
premere il pulsante apriporta altrimenti lôimpianto torna al 
piano precedente prima di uscire dalla modalità protetta (in 
abbinamento ad un sistema di monitoraggio DMG). 

ƶ 
Ƹ 
ƹƷ 

 
aumenta 
diminuisce 

Scelta 

 

  

 
Prioritaô LOP 

Abilitazione della funzione di chiamata prioritaria da piano.  
Abbinamento a scheda 16 IN (o ingressi chiavi da BDU) 

ƹƷ Scelta 
No; 
Si 

No 

 

Abilitazione 
piano 

Abilitazione della funzione di abilitazione chiamata (es: CARD 
Reader). In abbinamento a scheda 16 IN. 

Tipo 1: Abilitazione LOP: per abilitare le chiamate si deve 
avere il corrispondente ingresso della scheda 16 IN chiuso. 

Tipo 2: Abilitazione COP per abilitare le chiamate si deve avere 
il corrispondente ingresso della scheda 16 IN chiuso 

ƶ 
Ƹ 

Scelta 

No ; 

Tipo 1 
Tipo 2 
Tipo 3 

No 
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 Parametro Descrizione Navigazione Valori ammessi 
Valori di 
default 

Tipo 3: Abilitazione COP + LOP: per abilitare le chiamate si 
deve avere il corrispondente ingresso della scheda 16 IN 
chiuso (disabilitazione del piano). 

 

 

Protezione vano  
Protezione del vano e delle porte. 

Per descrizione fare riferimento allôAppendice X. 

ƶ 
Ƹ 

Scelta 

No ; 

Tipo 1 
Tipo 2 
Tipo 3 

No 

 
Pesacarico 
Integrato 

Abilitazione della funzione di pesacarico Integrato.  

Per la funzione è necessario effettuare la procedura di taratura 
(§ Test 22). 

ƹƷ Scelta 
No; 
Si 

No 

 

  
























































































































































