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Bu belge kullanicilar i¢in kilavuz olmasi amaciyla hazirlanmistir. Btelevator, bu belgede tanimlanan herhangi
bir tirinde 6nceden bildiride bulunmaksizin degisiklik ve yenilik yapmahakkina sahiptir.

Btelevator, bu kilavuzun bilgi igeriginde olabilecek hatalardan ve yanlis bilgilerden dolay: sorumluluk kabul etmez.
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1. GIRIS
BTDRIVER asansorler i¢in 6zel olarak tasarlanmis yiiksek performansli bir motor

stirticiisiidiir. Asenkron (kapali veya agik ¢evrim) motorlara uyumludur.

Elektrik kesintisinde uygun gerilim ve kapasitede harici besleme (akii veya UPSile) ile motor
stirerek kurtarma yapabilmektedir.

Asenkron motorlar i¢in duragan (motoru ¢evirmeden) oto ayar yapilabilmektedir.
Farkl1 bir¢ok tiirde artimsal (incremental) enkoderi desteklemektedir.
BTDRIVER fonksiyonlar1 6zellikle asansoriin durus ve kalkislarin olabildigince
konforlu olabilmesi igin gelistirilmistir. Tam yiikli ve bos kabin i¢in durus kalkis

hassasiyetinde(enkoderli uygulamalarda) bir degisiklik olusmaz.

Vektor kontrolii sayesinde sifir hizdan son hiza kadar motora tam olarak hakim olur ve %200
kalkis momenti saglayabilir.

Kisa katlar i¢in seyahat egrisini otomatik olarak ayarlar yavas hizda sikici kisa kat seyahatlerine
engel olur.

Ayar parametreleri asansore uygun birimlerle (metre, cm, m/sv.s.) ayarlanur.

Gerek mekanik fan giiriiltiisii gerek elektriksel anahtarlama giiriiltiisii en aza indirilerek, makine
dairesine yakin meskenler i¢in rahatsiz edici bir ses olusmasina izin verilmez.
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2. EMC (ELEKTROMANYETIK UYUMLULUK) AGIKLAMALARI

Bu iiriin asagidaki standartlara:

- Endistriyel ortamlar igin genel bagisiklik standardi EN 61000-6-2,

- Endiistriyel ortamlar igin genel yayinim standardi EN 61000-6-4,

- Radyo frekanslar1 kullanan sanayi, bilim ve tip cihazlarinin radyo bozulma
karakteristiklerini 6lgme metotlar1 ve sinir degerleri standardi EN 55011,

- Faz basina 16A ve 75A giris akiml algak gerilim sistemlerine baglanan cihazin neden
oldugu harmonik akimlar i¢in sinir degerler standardi EN 61000-3-12

Asagidaki kosullar saglandig taktirde uygundur:

e Cihaz besleme girisinde uygun AC sebeke reaktorii kullanilmalidir.

e Cihaz besleme girisinde uygun EMI filtre kullanilmalidir.

e Cihaz motor ¢ikisinda uygun RFI filtre kullanilmalidir.

e Cihaz ¢ikisindaki motor, enkoder ve fren direnci baglantisi ekranli kablo ile
yapilmalidir.
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3. GUVENLIK UYARILARI
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Giicti kapattiktan sonra, giic kondansatorleri bosalana kadar (en az 5 dakika) hi¢bir
elektronik karta ya dapacaya dokunmayiniz.

Siirtictiye elektrik verili haldeyken higbir kablo baglantis1 yapmayiniz. Siiriicii isler
durumdaiken elektronik kartlarda pargalar1 kontrol etmeyiniz.

Ana devre baglantilarinin dogrulugundan emin olunuz. L1, L2 ve L3 gii¢ giris
terminalleri olup ve U, V ve W motor ¢ikis terminalleri ile karistirilmamalidir. Aksi
takdirde, siiriicii zarar gorebilir.

Frenleme direnci kesinlikle kumanda panosunun herhangi bir yerine monte
edilmemelidir. Direng {izerinde olusan 1s1 kumanda panosuna zarar vererek, ariza ve
yangina neden olabilir.

Yangina mahal vermemeX i¢in, siiriiciiyti ates alabilir nesnelerin yakinina
yerlestirmeyiniz.

Cihazin pano igerisinde asir1 1sinmaya, arizaya ve yangina sebep olmamasi i¢in
panonun yeterli havalandirmaya sahip oldugundan emin olunuz.

Cihazi asir1 1s1, asirt soguk, asirt nem, su, metal parcaciklari ve tozdan uzak tutunuz.

Motor sargilari, VVVF invertor cihazi ile ¢alistirilmak igin yeterli izolasyona sahip
olmalidir.
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4. CIHAZ ILE BIRLIKTE GELENLER

e Kullanmakilavuzu (Bu tiriin)

e PC yazilimlarinin ve dokiimanlarin bulundugu CD (Opsiyonel)
e USB / RS-232 PC baglant1 kablosu (Opsiyonel)

e Parametre transferi i¢in anahtar (Opsiyonel)

e RFI filtresi (Toroidal ferit niive)

e Fren direnci (Opsiyonel)

e EMI sebeke filtresi (Opsiyonel)

e AC sebeke reaktorii (Opsiyonel)

4.1. MALZEMELERIN KONTROLU

Kurulumabaslamadan once yukarida verilen listeye gore elinizdeki tirinlerin dogru olup
olmadigim kontrol ediniz.

Uriin sipariste belirttiginiz model degil mi?
® Eksik bir iiriin var mi1?

*® Zarar gdrmiis bir iiriin var m1?
®

Eger bu sorulardan birisinin cevabi “EVET” iseiiretici firmaileirtibata geginiz.

BTELEVATOR 8

BTDRIVER




BTELEVATOR OTOMASYON INS.SAN.TIiC.LTD.STI.

www.btelevator.com

5. TEKNIK OZELLIKLER
Tip Boy-B Boy-C Boy-D
Model BT-055 | BT-075 | BT-110| BT-150| BT-185 | BT-220

Uygun Motor Kapasites

55kwW | 75kW | 11kW | 15kW | 18.5kW| 22 kW
7.5HP | 10HP 15HP | 20HP | 25HP | 30HP

Nominal ¢ikis akimi (Inom)

14 A 17A 26 A 31A 39A 45 A

Maksimum ¢ikis akimi (< 6 9)

28 A 34 A 52 A 62 A 78 A 0A

Giris giig faktorii (Cos Q)

> 0.97

Giris Gerilimi (V)

AC 3 Faz, 340-420V, 50/60 Hz %5

Cikis Gerilimi (V)

AC 3 Faz, 0-400V, 0-100Hz

Ozellik

Aciklama

Kontrol tipi

e Kapili ¢evrim vektor kontrol
e Acik ¢evrim V/F (Asenkron motor siirmede)

Dijital ¢ikis frekans ¢coziintirliigi

0,004 Hz

PWM modiilasyon teknigi

Uzay vektor modiilasyonu (Space vector modulation)

Cikis dalga sekli Siniis
Tasiyic frekans 10Khz
Artimsal HTL veyaTTL, 512 — 8192 Darbe/devir artimsal
Enkoder tipi (asenkron motor) | (incremental) enkoder
Pl "Mutiak Cotivtiome acamannda | END@L, SSI, SinCos ve BIS arayiizli
(senkron motor) ; ; tek turlu mutlak enkoder

Enkoder simiilasyon ¢ikist

Artimsal enkoder i¢in simiilasyon ¢ikiglari

TURKCE

Cihaz koruma Dahili DC Reaktor (Dc sok)

Giris-¢ikis yalitimi Tamami elektriksel yaliimli kontrol giris ve ¢ikiglar
Sogutma 2 adet fan

Seri komut giris termina ® Yazilim giincelleme igin USB portu

baglantllarl e Encoder kart1 baglantisi icin CANbus portu (yeni version cihazda)

Elektrik kesintisinde kurtarma

Kontrol Harici 24Vdc beslemeile elektrik
beslemesi kesintisinde aktif kalabilme

Gii¢ e 60-120VDC gerilimli akii beslemesi ile
bedemes e 220VAC tek faz UPS bedemesi ile

Senkron siirme i¢in 6zel

e Motor ve fren direnci ptc kontrolii

fonksiyonlar e Mekanik fren geri besleme kontrolii
e Elle kurtarmamodu aktif girisi ve 6zel kurtarma ekrani
Hata kaydi Son 50 hata

Kullanicr arayiizii

LCD ekran ve 5-tus klavye

Uzaktan cihaz kumandasi

BTDRIVER Remote Keypad baglantisi (yeni version cihazda)

PC Haberlesme baglantisi

USB arayiizii (BTDRIVER FW Update yazilimi i¢in PC
baglantisi)

Cihaz parametrelerinin transferi

Parametre anahtar:

Yazilim giincelleme

Tiim versiyon cihazlarda

BTELEVATOR
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6. UYGUN ELEMANLAR

Uygun Sigortalar (Amper) 55kW | 7.5kW | 11kW | 15kW | 18.5kW| 22kW
Giris besleme sigortasi (Tip B) 20 25 32 38 42 48
Akt sigortas1 (Tip C) 1.5 x Akii_kapasitesi (Ah)

UPS sigortasi (Tip B) 1.5x (UPS_giicii (W) / 220V)

Uygun Kontaktorler 55kW | 7.5kW | 11kW | 15kW | 22kW | 37kW
(Amper, AC-3 kategorisi)
Anakontaktorler (KPA, KPB) >=12 |>=18 >=25
Sebeke aktif kontaktorii (KSAK) >=9 >=12 >=18
Kurtarma aktif kontaktorii (KKAK) | >=9 >=9 >=12
Uygun Kablolar (mm?) 55KW | 75kW | 11kW | 15kW | 22kW | 37TkW
Giris besleme kablolari >=25 |>=4
Motor kablolar1 >=25 |>=4
Fren direnci kablolar1 >=1 >=15
Akt gii¢ baglant1 kablolar1 >=15 | >=25
UPS gii¢ baglant1 kablolar1 *1 [>=1 >=15
*2 | >=15 |>=25
Kontrol sinyalleri kablolari >=0.5

*1: Kolay yone kurtarma yapiliyor ise
*2: Komut yoniine kurtarma yapiliyor ise
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7. BTDRIVER Fiziksel Boyutlari ve Montaj

BTDRIVER siiriicii cihazi diisey monte edilmelidir. Montgj sirasinda siirticiiniin iistiinde ve
altindal0 cm bosluk birakiniz. Bu bosluk iiniteyi sokmek i¢in ve ayni zamanda havalandirma
icin gereklidir. Montg deliklerinden maksimum 12 mm’lik M6 civatalarla montg) yapiniz.

7.1. BTDRIVER Boy-B ve Boy-C Fiziksel Boyutlari

BTDRIVER Boy-B (5.5kW / 7.5 kW / 11 kW) BTDRIVER Boy-C (15 kW / 22 kW)

Boyutlar BTDRIVER
HI (mm) Boy-B

210

325

172

312

185

30

20

6

15

10

_n
® mow>§EUI§

5

Not : Boy-C heniiz satisa sunulmamugtir.

Wi B

sunulmasi planlanmustir.
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8. BTDRIVER EMI Filtre

BTDRIVER modélleri i¢in kullanilmas1 tavsiye edilen EMI filtreleri asagida gosterilmistir.

BTDRIVER Tavsiye edilen EM] Filtre Moddli Ozellik

Boy-B | 5.5kW | EMC-30 3x400VAC, 50-60HZ, 30A
7.5 kW
11 KW

Boy-C | 15KW | EMC-50
22 KW

Boy-D | 37kKW | -

EMI Filtre dikey veya yatay olarak monte edilebilir. Ancak kablolu tarafin BTDRIVER
cihaz girislerine yakin olacak bigimde monte edilmesi uygundur.

8.1. BTDRIVER EMI Filtre Fiziksel Boyutlari

BTDRIVER besdeme
girislerine(L1, L2, L3, E)

+

Yik / Load

105 mm ——

135 mm

G0 mm i
LN Y& Sebeke / Line

Anasebeke girisinden
(L1, L2, L3, PE)

Kablo uzunlugu: 550 mm

BTELEVATOR 12 BTDRIVER
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9. BTDRIVER Frenleme Direncgleri

BTDRIVER modelleri igin kullanilmasi tavsiye edilen frenleme direngleri asagida gosterilmistir.

BT Tgvsiye edilen Frenleme Direnci
DRIVER Dilreng: (Q) / Giig (kW) _
(KW) Tip-A Tip-B Tip-C
55 50Q / 1kW

7.5 50Q / 1.5kwW

11 40Q / 1.5kW

15 25Q / 2kW 25Q / 2kW

185 **Q) [ **kW

22 18Q / 3kW

>P>P> B> PP

BTELEVATOR 13 BTDRIVER

Frenleme direnci terminallerinde ve kablolarinda insan hayati igin tehlikeli yiiksek
gerilim bulunmaktadir.

Frenleme direnci, 1sinin dengeli olarak atilabilmesi i¢in mutlaka yatay olarak monte
edilmelidir.

Frenleme direnci kesinlikle kumanda panosunun i¢ine herhangi bir yerine monte
edilmemelidir. Direng lizerinde olusan 1s1 kumanda panosuna zarar vererek, ariza ve
yangina nheden olabilir. Frenleme direnci 1s1s1 100 °C’ye ulasabilir.

Montg i¢in rutubet veyaslakligin olmayacagi uygun bir yer secilmeli ve titresimlere
kars1 uygun bi¢gimde sabitlenmelidir.

Havalandirmanin engellenmemesi i¢in fren direncinin altinda ve iistiinde en az 30
cm’lik bos bir havalandirma aralig1 birakilmalidir.

Fren direnci kapasitesi, asansor ¢alisma sikligina , maksimum seyir siiresine ve
katlar aras1 seyir sikligina bagli olarak artabilir.

www.btelevator.com
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9.1. BTDRIVER Frenleme Direngleri Fiziksel Boyutlari
9.1.1. FrenlemeDirenci Tip-A (5.5 kW, 7.5 kW, 11 kW)

365 mm

www.btelevator.com

o

9% mm
L5

ST 5

405 mm

9.1.2. Frenleme Direnci Tip-B (15 kW, 22 kW)

365 mim
o a
q"g
|
0 ? ‘...‘;
= =
E =
E
: [} o
T — T — T o ———— — — —
0 P L LA A O O L LY Y O L LA LA N LA L L R LS
40% rmim
9.1.3. Frenleme Direnci Tip-C (37 kW)
HENUZ URETILMEMISTIR.
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10. BTDRIVER RFI Filtresi

BTDRIVER cihaz ile birlikte verilen toroidal niive, motor kablolarindan gelen RF
giiriiltiilerininbastirilmasi i¢in kullanilir.

<L> A=35mm
' ) B=22mm
1 : | C=15mm

Toroidal ntve

10.1. BTDRIVER Boy-B ve Boy-C igin RFI Filtre Baglantisi

Motor baglantisi i¢in kullanilan 3 damarl ekranli kabloyu, asagida gosterildigi gibi, niive
icerisinden 2 tur dolayip siiriicliniin motor ¢ikisi terminallerine (U, V, W) baglayiniz. Toroidal
niiveyi, Cihaza miimkiin oldugunca yakin tutunuz.

BTDRIVER U, V, W
motorgikislarindan e /
gelen . ., T Motor termindlerine
' N giden

RF giiriiltiilerini filtreleme

10.2. BTDRIVER Boy-D i¢in RFI Filtre Baglantisi

Motor baglantisi i¢in kullanilan 3 damarli ekranli kabloyu, asagida gosterildigi gibi, 2 adet niive
icerisinden 1 kez dolayip siiriiciiniin motor ¢ikis1 terminallerine (U, V, W) baglayiniz. Toroidal
niiveyi, cihaza miimkiin oldugunca yakin tutunuz.

BTDRIVERU, V, W
motorg¢ikislarindan : ,
gelen < W WY T~ Motor terminallerine
- giden

RF giiriiltiilerini filtreleme

BTELEVATOR 15 BTDRIVER
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11. AC sebeke reaktoru (Hat reaktoru)

Cihaz sebeke girisinde, EN 61000-3-12 Akim harmonikleri yayilimi standardinin izin verdigi
harmonik akim sinirlarinin karsilanmasi i¢in, 3-faz AC sebeke reaktori kullanilmalidir.

Not: BTDRIVER cihazimin tiim modellerinde dahili DC reaktor bulunmaktadir.

Faz-faz aras1 380V, 50Hz i¢in 3-faz AC sebeke reaktorii se¢imi

BT Siirekli akim (A) | Anlik mak. akim (A)

DRIVER %3 empedans | %5 empedans
(kW)

55 >=14 >= 28 1.6 2.7

7.5 >=17 >=34 13 2.2

11 >= 26 >=52 0.9 15

15

22

37

Not: Standart uygulamalar i¢in %3 (%Z) empedans degerinde AC sebeke reaktdriiniin
kullanilmasi tavsiye edilir. %Z empedans degeri ayn1 zamanda sebeke reaktoriiniin lizerindeki
gerilim diistimiidiir (6rnegin %5 empedansli sebeke reaktorii tizerinde %35 voltaj diistimii
olacaktir). Sebeke gerilimi dengeli sistemlerde (fazlar aras1 gerilimde %35’ten fazla azalma
olmayan sistemlerde), %5 empedansli AC sebeke reaktorii kullanilmasi harmoniklerin
azaltilmasi agisindan daha iyi sonug verecektir.

Cihaz girisinde, 3-faz AC sebeke reaktorii kullanilmasi, akim harmoniklerinin azaltilmasi
yaninda, asagidaki faydalari da saglayacaktir:

- Cihazi, giristeki anlik yliksek akim sigramalarindan korur.

- Cihaz igerisindeki gii¢ kondansatorlerinin ¢alisma siiresini arttirir.
- Giug faktoriinii arttirarak, sebekeden ¢ekilecek elektrik akimini azaltir.

BTELEVATOR 16 BTDRIVER
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12. BTDRIVER Baglanti Girigleri

12.1. Boy-B ve Boy-C Baglanti Girigleri

www.btelevator.com

KONTROL TERMINAL
BAGLANTILARI

SEBEKE GIRISi

FAN GRUBU

MOTOR CIKISI

Cihazin 6n alttan goriiniimi

12.2. Boy-D Baglanti Girigleri

KONTROL TERMINAL
BAGLANTILARI

SEBEKE GIRISI MOTOR CIKISI

l FAN GRUBU

Cihazin 6n alttan goriiniimii

BTELEVATOR 17

BTDRIVER




BTELEVATOR OTOMASYON INS.SAN.TIiC.LTD.STI. www.btelevator.com

12.1. BTDRIVER GUG BAGLANTILARI

Sembol | A¢iklama

L1

L2 Sebeke girigleri

L3

E Topraklamaterminali

B Fren direnci transistor ¢ikisi (-)

P DC Bara Pozitif gerilim, Fren direnci transistor ¢ikisi (+)
N DC BaraNegatif gerilim (Boy-D cihazinda bu klemens bulunmaz)
U

V Motor ¢ikislar

wW

12.1.1. Sebeke Gii¢ Baglantilari:

B Serisi Trifaze ~ AC Sebeke EMI
Sebeke W-otomat sigorta~ reaktori Filtre BTDRIVER
LL(R) —< oA — =
3-Faz AC Gii¢ Kaynag1 | 5 N NN =
340v-420V, PE, 50/60Hz -2 ) /_\°_\/\ 2
L3(T) — oA - B
PE ST T T T - ——

& Uygun kablo kesiti ve eleman segimi i¢in bkz. Béliim 6.

12.1.2. Frenleme Direnci Baglantilari:

Frenleme direnci BTDRIVER
5 A
Ij ||' '| I| || “R B
[ Hop i
150% | J o
1 1
b |
- — == — - & o G

Frenleme direnci baglantisi igin uygun kesitte topraklamali kablo kullaniniz.
(Bilgi i¢in bkz. Boliim 6).

BTELEVATOR 18 BTDRIVER
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12.1.3. Motor Baglantilari:

13.1.3.1. Asenkron Motor Baglantist:

www.btelevator.com

KPA BTDRIVER
L 2 -1 T
Motor . ’_GL” ! !
\u s - o KPR KPA o
Moo . 2 P30
3™ N N U
| o I KPB |
PEK‘— 'l_'ll ———————— |—]'-—| . |[ |[
\ e I S - W
é_) é_) | W1 - s
- b Y
Lo - -
12.1.3.2. Senkron Motor Baglantist:
KP4 BTDRIVER
Ir“l 2 1 A
Motor R IBCIE ! L - U
I o1 KPA KPB kPa |
Moy D e o > 7 1 i 3 1 v
Iyl || Y LA po |
! - |t KkPB KPR L
PE™— -t q—-—-— - — g - L
naf é) [ 1 2 4 3 L W
Wl -
& / :
L-—oP—E-+ ------------------- _— —J:—
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12.1.3.3. Motor Baglantisinda Dikkat Edilecek Hususlar

A\

> BB B P

BTELEVATOR

EN81-20‘c gore motor devresinde seri 2 adet kontaktor kullanilmalidir.

KPA ve KPB kontaktorlerinin agik kontaklarindan mutlaka siiriicii etkinlestirme
sinyalini gegiriniz. Aksi taktirde cihaz kontaktorlerin diistiigiinii anlamayip motor ¢ikist
vermeye devam edecektir. Bu sirada kontaktorlerin aniden yeniden devreye girmesi
durumdaise cihaz ¢ikislart asir1 akima maruz kalip arizalanabilir.

Senkron motorlar igin motor devresinde kullanilan kontaktdrler, 2 agik 2 kapali ana
kontaga sahip olmalidir. Kapali kontaklar ile motor siiriilmedigi zaman, motor sargilari
kisa devre edilerek, asansoriin kontrolstiz bir ivme ile hareket etmes onlenir.
Baglantilar1 yukaridaki semaya uygun olarak yapiniz.

Senkron motorlar i¢in siiriicii etkinlestirme devresinden ana kontaklara seri olarak

yardimci bir réle kontagi gegirilmesi tavsiye edilir. Yardimei réle ana kontaktorlere
paralel baglanmalidir. (Bilgi i¢in bkz. Boliim 13.2.1.1).

Motor kablosunun uzunlugu 15 metre’yi gegmemelidir. Eger 15 metre’den daha uzun
motor kablosu gerekli ise cihaz ¢ikisinda uygun AC reaktor kullaniimalidir.

Motor baglantisi i¢in uygun kesitte topraklamali kablo kullanilmalidir.
(Bilgi igin bkz. Bolim 6).

Motor kablosu, hem siiriicii hem motor tarafinda topraklanmalidir.
Motor kablosu, diger kablolardan miimkiin oldugunca uzak ¢ekilmelidir.

Motor kablolarinin diger kablolara paralel yerlestirilmesinden kaginilmalidir. Eger
gerekli ise motor kablolari, diger kablolar1 90°C’lik agiyla gegmelidir.

Kablolar, en az +60 °C’lik sicaklik dayanikliligina sahip olmalidir.

Uygun bir topraklama baglantisi i¢in, motor kablosu blendaji toprak plakasina metal
kelepge ile sabitlenmelidir.

20 BTDRIVER
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12.2. KONTROL TERMINAL BAGLANTILARI

12.2.1. Siiriicii Komut Girisleri:

; -
Vo v s
V2 o . f
V3 2 = !
EN =46 e o~
UpP . UP -~
[DWN £ DWH .
PIN - PIN - .
| 12-24vdc,
+15 +15 —— min. 100mA
pep 15\/_QC, maks. 100mA o s T- harici beseme
dahili besleme
a) Dahili gerilim kaynagi ile kullanim b) Harici gerilim kaynag: ile kullanim
Giris 6zellikleri:
Giris gerilimi Maks. 26Vdc
Kablo kesiti Maks. 2,5 mm?
Siiriicii Komut Terminalleri:
V1 HIZ-0 Revizyon hiz1
V2 HIZ-1 Arahiz
V3 HIZ-2 Yiiksek hiz
V4 HIZ-3 Arahiz
EN ENABLE Siiriicii etkinlestirme (Anakontaktorlerin agik kontaklarindan seri
olarak gecirilmelidir)
UP UP Yukar1 yon
DWN | DOWN Asag1 yon
PIN Programlanabilir | Programlanabilir sayisal giris. ‘
giris Meniiden: “Hata Resetleme” - “Mekanik Fren Izleme” - “Regiilator
Izleme” girisi olarak ayarlanabilir.
+15 +15V Referans | Siiriicii komut terminalleri igin referans gerilimi (Imaks: 100 mA)
Gerilimi

e Ayni andal den fazlahiz sinyalinin gelmesi halinde biiyiik olan hiz aktif olur.

e Cihaz girisleri roleler ile siiriiliiyor ise diigiik hiz bilgisinin yiiksek hiz ile beraber verilmesinde
fayda vardir. Aksi takdirde role gecikmelerinden dolay1 hiz gegisleri sirasinda hatali hiz bilgisi
algilanabilir. Ozellikle mesafe kontrollii duruslar icin bu hiz sinyal gegislerinde kesiklik
olmamas1 6nemlidir.

BTELEVATOR

21 BTDRIVER

www.btelevator.com




BTELEVATOR OTOMASYON INS.SAN.TIiC.LTD.STI. www.btelevator.com

12.2.1.1. SENKRON Motorlarda Siiriicii Etkinlestirme (ENABLE) Sinyali I¢in
Tavsiye Edilen Baglanti:

BTDRIVER motor siiriiciisii, ENABLE sinyali ile ana kontaktorlerin (KPA, KPB) cekip-

cekmedigini kontrol eder. Cihazin motora ¢ikis verebilmesi i¢in ana kontaktorlerin ¢ekili olmasi
gereklidir. Aynisekilde ana kontaktorler biraktigi zaman cihaz motora ¢ikis vermeyi durdurmalidir.
Ancak motor siiriildiigii sirada, ana kontaktorleri besleyen emniyet devresi kesilirse, ana
kontaktorlerin birakmasibelirli bir zaman alacagindan, ENABLE sinyalinin kesilmesi de gecikecek
ve motor heniiz siiriilmeye devam ederken ana kontaktorler motor devresini agacaktir. Bu durum
cihazin asir1 akimamaruz kalmasina neden olur. Siirticii bu gibi durumlarda |PM hatas1 verecektir.

Cihazin dmriinii kisaltan bu hatay1 6nlemek icin senkron uygulamalarda ENABLE devresinden ana
kontaklara seri olarak yardimeci bir role kontagi gegirilmesi tavsiye edilir. Yardimer role (REN) ana
kontaktorlere paralel baglanmalidir. Yardimci réle motor kontaktdrlerine nazaran daha hizli birakip,
kontaktdrlerin diismesini beklemeden motor akiminin kesilmesini saglayacaktir.

o T REN KPA kpB TDRIVER
Ana kontaktdr 41 141 Al hO ha Na EN
bedemesive  [kpa|  [KPB|  |REN|
miistereginden A2 142 A2 +15
A

Yardimei réle i¢in her markarole uygun olmayabilir. Kontak birakma siiresi 25ms’yi
gecmeyen rdlelerin kullanilmast uygundur.
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12.2.2. Kontrol Giris-Cikislar::

12.2.2.1. Role Cikislar:

{
ok___9—RHK|

—_—

www.btelevator.com

o—RHA| Hatardlesi ¢ikislar
RHO
4 {ppal Siiriicii galistyor sinyali ¢ikisi
RP(){
BRAKE
| RFAl Mekanik fren rélesi cikisi
RFO
Cikis ozellikleri:
Cikas tipi Potansiyelsiz kontak
Maks. Anahtarlama akimi 10A/250VAC, 10A/30V DC
Kablo kesiti Maks. 2,5 mm?
Role Cikis Terminalleri:
RHK Hatarolesi kapali kontak Hatarolesi ¢ikislaridir.
1kis1
il atz rolesi acik kontak Hata olmadig siirece role ¢ekili durumdadir. Hata
RHA cikst olustugunda ise rdle birakir. Hata rélesinden
Hata rolesi kontak ortas: gecirilecek devre normalde agik kontaktan alinarak
RHO 8 (RHO-RHA), hata durumunda devrenin kesilmesi
saglanir.
RPA E:)l;ltl;l:l gf‘klllgllyor sinyali agik | giiriicii calistyor sinyai ¢ikislaridir.
Siiriicii calistyor sinyali Kumanda karti, hiz kontrol cihazindan gelen komut ile
kontak ortag1 ana kontaktorleri diisiirecek ise bu ¢ikis
RPO kullanmilmalidir. BTpR|VER motoru siirdiigii siirece
role ¢ekilidir.
REA Mekanik fren rolesi agik Mekanik fren rolesi i¢in kontak ¢ikislaridir.
kontak ¢ikisi . . . NPT .y -
MekaniK fren rolesi Cihaz mekanik frenleri agtirmak istediginde roleyi
RFO cektirir.

Not: Role kontaklarini korumak ve dmiirlerini arttirmak icin, endiiktif yiiklerin giiriiltii azaltici
devrelerle (AC gerilimler i¢in varistorler veya RC filtreleri, DC gerilimler icin diyotlar ile)
korunmasi onerilir.

BTELEVATOR
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Mekanik Fren i¢in Tavsiye Edilen Baglanti:

EN 81-’e gore mekanik frenin elektrik akiminin kesilmesi, birbirinden bagimsiz en az iki
kontaktor ile saglanmalidir. Bu amagla, motor akimini kesen ana kontaktorler de kullanilabilir.

Asagida mekanik fren i¢in uygun baglanti semasi gosterilmektedir.

L
L 21 § <3 4 -3 I
RFO KFR KP4 KPE
P ] A1
BTDRIVER \ = vl
RF% A2 b
N———
A1
LKFR |
12 KFR: Mekanik fren kontaktorii

N KPA, KPB: Anakontaktorler

Ana kontaktorler (KPA ve KPB) mekanik fren beslemesinin dc devresini, fren kontaktorii ise ac
devresini ayirmak i¢in kullanilmalidir. Gerilim altindaki beslemenin dc devre tizerinden
kesilmesi kontaklarda ark olugmasina neden olur ve bu da kontaklarin dmriinii azaltir. Normal
caligmada ana kontaktdrler, fren kontaktdriinden sonra birakir. Frenin enerjisi kesilirken, besleme
once ac devreiizerinden kesilmeli, ardindan dc devre tizerindeki kontaklar devreyi kesmelidir.
Bu durumda kontaklar sadece acil durdurma hallerinde dc devreyi kesmek i¢in kullanilmis olur.

& Mekanik fren devresinde kontaktorlerin ana kontaklar: kullanilmalidir.

Fren bobininde olusacak anlik yiiksek gerilimleri siizmek i¢in uygun bir varistor
kullanilmalidr.
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12.2.2.2. Ilave Transistor Cikislart:

WT[H
+24Y 102

\/

Not : BTDRIVER dabu ¢ikislar heniiz aktif degildir.

www.btelevator.com

Cikis ozellikleri:

Cikas tipi Agik kollektor

Cikas gerilimi 24vDC

Koruma Her cikis i¢in 200mA sigorta
Kablo kesiti Maks. 2,5 mm?

BTDRIVER ilave Transistor Terminalleri:

TO1

[lave transistor ¢ikist 1

Kolay hareket yonii ¢ikisidir. Bu ¢ikis mekanik frenin her
acilmasi sirasinda yenilenir.

Cikis 24V: Yukar1 yon (Kabin kars1 agirliktan daha hafif)
Cikis acik devre: Asagi yon (Kabin karsi agirliktan daha agir)

TO2

[lave transistor ¢ikist 2

V <0.3m/s ¢ikisidir.

Cikis 24V:V <0.3m/s
Cikis agik devre: V >= 0.3 m/s

Not: Transistor ¢ikislarinin ortak ucu (GND) olarak BTDRIVER islemci kart1 iizerindeki O veya

-24V terminalleri kullanilabilir.

12.2.2.3. Ilave Dijital Girisler:

{

24Vdc dahili besleme

Giris ozellikleri:

Giris gerilimi Maks. 26Vdc

Kablo kesiti Maks. 2,5 mm?

BTDRIVER ilave Dijital Giris Terminalleri:

Cl1

Ilave giris 1

Akiilii kurtarma modu aktif girisidir. Bu girise +24V
geldiginde, cihaz akiilii kurtarma moduna geger.

& Cihaz girislerinde 3~ sebeke var iken bu giris kesinlikle
aktif edilmemelidir. Akiilii kurtarma ile ilgili detayh bilgiler
icin bakiiz boliim 13.3.

Cl2

llave giris 2

Ileriki versiyonlar igin yedek birakilmustir.

Not: flave girisler (CI1, CI2) ve ¢ikislar (TO1, TO2) islemci kart: versiyonu V2.5 ve iistii
cihazlarda bulunmaktadir.

BTELEVATOR
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12.2.3. Asenkron Motorlar i¢cin Artimsal Enkoder Baglantilar::

Asenkron motorlar i¢in kapali ¢evrim ¢alismada artimsal (incremental) enkoder baglantisi
BTDRIVER tizerindeki enkoder terminallerine yapilir.

www.btelevator.com

Encoder Terminalleri:
n Enkoder -A Enkoder —A faz1 darbe girisi
A Enkoder A Enkoder A fazi1 darbe girisi
E Enkoder -B Enkoder —B fazi1 darbe girisi
B Enkoder B Enkoder B fazi darbe girisi
Enkoderde kullanilmayan girisler (A veya B fazinda) bu terminale
P Jumper (+7.5V) |45 rilenir (HTL enkoderler icin).
+15V | +15V Beseme | HTL enkoder i¢in besleme gerilimi (Imax: 200 mA)
+5V +5V Bedeme TTL enkoder igin besleme gerilimi (Imax: 400 mA)
ov OV Besleme Enkoder i¢gin kullanilacak besleme ortagi

N\
A\
JAN
N\

Enkoder baglantilarin1 yapmadan 6nce enkoderin ¢alisma gerilimini kontrol ediniz.
Baglant1 sirasinda siiriicti kapal1 tutulmalidir.

Enkoder baglantisi i¢in ekranli kablo kullaniniz. Enkoder motor tarafinda gévdeden
topraklanmiyorsa, enkoder kablosunun ekranlamasini siiriicii tarafinda topraklaymiz.

Motor kablosu ile enkoder kablosu ayr1 kanallardan gecirilmelidir. Kablolar arasinda en az
10cm uzaklik olmasi tavsiye edilir.

Enkoder kablosunu miimkiin oldugunca kisa tutmaya c¢alisiniz. Kablo uzadik¢a enkoder
sinyalleri giiriiltiiye daha fazla maruz kalacaktir.

12.2.3.1. Artimsal Enkoder Simulasyon Cikislari:

BTDRIVER cihazi iizerinde, kuyu bilgisinin artimsal enkoder ile okundugu kumanda kartlari
icinenkoder simiilasyon ¢ikislar1 mevcuttur.

TURKCE

BTELEVATOR

Artimsal Enkoder Simulasyon Terminalleri:
OA Enkoder A Enkoder A fazi izleme ¢ikisi
OB Enkoder B Enkoder B faz1 izleme ¢ikisi
BTDRIVER
OA | | | | | |
Cikis sinyali min. iist degeri: 14V/10mA
0B | : | | | | Cikis sinyali maks. alt degeri: 1V/10mA

¢ Enkoder simiilasyon ¢ikiglarinin ¢oziiniirliigii enkoderin ¢oziiniirliigline baghdir.
¢ Enkoder simiilasyon ¢ikislarinin baglantilari i¢in ileride gosterilen BTDRIVER
cihazinin enkoder simiilasyon ¢ikis1 devresine bakiniz.

BTDRIVER
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12.2.3.2. Ornek Artimsal Enkoder Baglantilar:

www.btelevator.com

Asagidaki semalarda en yaygin kullanilan enkoderlerin baglanti 6rnekleri verilmistir. Bunlarin
disindaki enkoderlerin baglantisi i¢in liitfen yetkili saticinizla baglantiya geciniz. Ayrica enkoder giris
devresinin elektrikseal ¢izimi de farkli enkoderleri uyarlamaniza yardimci olacaktir.

-;v;?gg-:-:m::
— =
Fr7
e W

5V TTL ENCODER
ESLENIK CIKISLI

'y
+5
+ 1%
Lk

30

12-24V HTL ENCODER
YALIN CIKISLI
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12-24V HTL ENCODER
ESLENIK CIKISLI
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12.2.3.3. BTDRIVER Artimsal (Incremental) Enkoder Giris Devres

10-15V 10-15V
R14
_B S _’AVAVA
. o L
| s JR23 4 U1A 1K
o 080 - _2 BCO —
N R15 | 5
B ‘v‘v‘v‘ + JP/
O LM339N X2 >
©
o o &
HJL I;l 19 T _ltcs
K A
o —_—
I0-GND W -
I0-GND
10-15V
R16
A \ ‘VVAV
/x4 33 | ™
J,st 8 uic
(0%] < -
£10nF ‘FSO 14 ACO
R17
N LAl 9] 4
Sx1 33 LM339N
N
-
|0-GND

12.2.3.4. BTDRIVER Artimsal (Incremental) Enkoder Simiilasyon Cikis1 Devres

NI = S
i 13

T A e

A ¥
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12.2.4. Enkoder Baglantisinda Dikkat Edilecek Husular

A
A

A

A
A

A

BTELEVATOR 29 BTDRIVER

Enkoder baglantisi sirasinda siiriicti kapali tutulmalidir.
Enkoder baglantisindan 6nce motor kesinlikle topraklanmig olmalidir.

Enkoderin hem motor tarafinda hem de cihaz tarafinda topraklanmas1 uygun degildir.
Enkoder kablosunun ekranlamasi ile toprak arasi direnci Ol¢iiniiz. Eger 6l¢ii aletinde
govdeden temas Olciilmiiyor ise kablo ekranini en yakin yerden topraklayiniz. Eger kablo
ekran1 motor tarafinda topraga degiyor ise, cihaz tarafinda topraklama yapmayiniz.

Enkoder kablo baglantisinin BTDRIVER cihazina tam olarak uyup uymadigini
kontrolediniz. Hatal1 bir baglant1 enkoderde hasara neden olabilir.

Enkoder baglant1 kablosu, sistemde enerji varken kesinlikle sokiilmemelidir. Enkoder
baglant1 soketi veya klemensleri yerlerine tam olarak oturmus olmalidir. Baglantilari
yaptiktan sonrasaglamligini kontrol ediniz.

Motor kablosu ile enkoder kablosu ayr1 kanallardan gegirilmelidir. Kablolar arasinda en az
20cm uzaklik olmasi tavsiye edilir.

Enkoder kablosu miimkiin oldugunca kisa tutulmalidir. Kablo uzadik¢a enkoder sinyalleri
giiriiltiiye daha fazla maruz kalacaktir.
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12.2.5. Mekanik Fren Geri Besleme Baglantilari:

Senkron motorlarda kabinin kontrolsiiz hareketlere maruz kalmasini 6nlemek i¢in mekanik fren geri
besleme kontaklar siiriicii tarafindan kontrol edilmelidir. Mekanik fren kontak baglantilari
BTDRIVER kartindaki PI1 girigine yapilir.

BR1 BRZ
Pl 1 )

2Ly Giris aktif: Mekanik frenler kapali
Girig pasif: Mekanik frenler agik

BTDRIVER

BR1: 1. Mekanik fren normalde kapali (NC) geri besleme kontagi
BR2: 2. Mekanik fren normalde kapali (NC) geri besleme kontagi

e Mekanik fren geri besleme kontrolii kullanilacak ise BTDRIVER meniisiinde “11.6-Fren
izleme”parametresi “ACIK” olarak ayarlanmalidir.

12.2.6. Motor ve Frenleme Direnci PTC Baglantilari:

Motor ve frenleme direnci PTC sicaklik kontroliiniin BTDRIVER cihazi tarafindan yapilabilmesi
icinileriki versionlara planlama yapilmistir.

PTC1 TH
'
PIZ # JE{ Giris aktif: PTC devres veriyor
BTDRIVER 24N Giris pasif: PTC devresi kesik
I nput

PTC1: Motor termistori
TH : Frendirenci termostati

o PTC kontroli kullanilacak ise BTDRIVER mentisiinde “11.12-PTC kontrol”
parametresi“ACIK” olarak ayarlanmalidir.

BTELEVATOR 30 BTDRIVER




BTELEVATOR OTOMASYON INS.SAN.TiC.LTD.STI. www.btel evator.com
12.2.7. Elle Kurtarma Modu Aktif Girisi:

Senkron uygulamalarda BTDRIVER cihazi, aktif edilen bir giris ile elle kurtarma moduna
gecildiginianlar. Elle kurtarma modu aktif girisi baglantist BTDRIVER kontrol girisleri PI3
girisine yapilir. Bu 6zelligin ¢alisir duruma getirilmes yakin zamana planlanistir. Hentiz bu
ozellik aktif degildir.

PI3 S-EY S-EV: Elle kurtarma salteri
50y normalde agik (NO) kontagi

BTDRIVER Input

Giris aktif edildiginde cihaz ekraninda 6zel bir kurtarma modu ekrani belirir. Kurtarma modu
ekraninda asagidaki bilgiler gosterilir:

e Kabinin hareket yonii
e Kabinin hiz1
¢ Asirt hiz uyaris1 (Kurtarmahizi 0.63m/s tistiine ¢gikmamalidir!)

HIZ: 0.4 m/s Elle kurtarma kurtarma aktif edildiginde ekranin st satirinda hiz
YON: 1 bilgisi (m/s), at satirinda ise yon bilgisi (1 veya |) gosterilir.

HIZ: 0.65 m/s Kurtarma hiz1 0.63m/s iistiine ¢iktiginda ekranin alt satirinda uyari
DUR!!! (V>0.63) mesaj1 gosterilir. Boyle bir durumda hareket derhal durdurulmalidir.

EN 81-20’e gore acil durum ¢alismasinda, tahrik makinesinindogrudan
& gozlenemedigi durumlarda asagidaki bilgilerin gosterilmesi gereklidir:

- kabinin hareket yonii
- kabinin hiz1
- kilit agilma bolgesine ulasildigi

Kabinin kilit agilma bolgesinde oldugunu gostermek igin, firmamiz “kabin katta” gostergesinin
tiretimini planlamaya almstir.
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12.2.8. 24V Harici Bedeme:

BTDRIVER cihazina uygulanan 24V harici besleme, sebeke kesintis durumunda UPSile pano beslemesi
devam edeceginden, panodan alinan 24V ile beslenir. 24V harici beslemebaglantisi cihaz tizerindeki
+24V ve -24V terminallerine yapilir.

Senkron uygulamalarda 24V harici besleme zorunludur!
Elle ve otomatik kurtarma modlarinda enkoder bilgisinin alinabilmesi ve kurtarma
ekraninin aktif olabilmesi i¢in 24V harici besleme sebeke kesintisinde dahi var olmalidir.

22-26V harici besleme kaynagi

BTDRIVER i £ __|+_ Boy-B: min 600mA
O | = Boy-C: min 800mA
Boy-D: min 1.2A

24V ile harici beslemede asagidaki fonksiyonlar ¢calismaya devam edecektir:

e BTDRIVER islemci kartinda:
0 Siiriicii komut girisleri ve roleler
0 Incremental enkoder girigleri ve simiilasyon ¢ikiglari
0 CANbus seri haberlesme baglantis1 (01 Ocak 2018 de sonra iiretilen cihazlarda)

¢ BTMRL kartinda:
o Dijital girisler ve transistor ¢ikislari
0 Absolute enkoder girisleri ve simiilasyon ¢ikiglari

12.2.9. BTMRL Kartinin BTDRIVER Cihazina Baglantisi:
BTDRIVER cihazi ile BTMRL kart1 arasindaki baglant1 4 uglu, iki tarafi da soketli kablo
ileyapilir. Baglantt CANbus seri haberlesme protokolii iizerinden saglanir.

SENDA Senda-Plus
X—ENLC K—ENC

I m— | L™ p—

1y 4Ll

X-ENC soketi pin agiklamalari:
5\2/4\/ 24V besleme uglart (+24V: Kirmizi, OV: Siyah)
CANL
CANH

CANDbus haberlesme uglari (CANL: Yesil, CANH: Sar1)
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12.3. ELEKTRIK KESINTISINDE OTOMATIK KURTARMA

BTDRIVER cihaz elektrik kesintisi durumlarinda, uygun gerilimli bir akii grubu veya uygun
giicte1-faz 220V AC ¢ikigh bir UPS baglantisi ile motor siirerek otomatik kurtarma
yapabilmektedir.

Elektrik kesintisinde yedek gii¢ ile kurtarmafonksiyonu BTDRIVER’da agik ve
kapaligevrim sistemler i¢in gegerlidir.

& Bu 6zellik islemci kart1 versiyonu V2.88 ve iistii cihazlarda bulunmaktadir.

13.3.1. Genel aciklamalar:

Elektrik kesintisinde kurtarma yapilabilmesi i¢in BTDRIVER cihazinin yan1 sira asansor
iiniteleri de(asansor kumanda sistemi, mekanik frenler, kap1 operatort, ...) uygun giicte harici
bir kaynak ilebeslenmelidir. Dolayisiyla sistemde her zaman bir UPS ihtiyaci bulunmaktadir. Bu
nedenle BTDRIVER cihazi ile kurtarma yapilan bir asansér kumanda panosunda iki farkli
besleme yontemi oldugu sdylenebilir:

l.yontem | Motor gii¢ beslemesi i¢in: Minimum 60V dc akii grubu
Motor disindaki diger iinitelerin beslemesi i¢in: 1-faz 220VAC UPS
2.yontem | 1-faz 220VAC UPS (motor dahil tiim sistemi besleyecek giigte)

Kurtarmaigin uygun beslemenin se¢imi, kolay yone kurtarma yapilip-yapilmamasina baglidir.

Kolay yone kurtarma yapilacak ise minimum 60Vdc akii beslemesi kurtarma i¢in yeterli
olacaktir.

Kolay yone kurtarma yapilmayacak ise kabini hareket ettirmek icin gerekli motor giicii ihtiyaci

artacagindan, daha yiiksek gerilimli bir akii grubu (72-120Vdc) veya uygun giigte 1-faz 220VAC
UPS kullanmak gerekecektir.

12.3.2. Yedek Gii¢ Girisleri:

Elektrik kesintisinde kurtarma islemi i¢in cihaza 2 farkli besleme girisi yapilmalidir:

Kurtarmaigin gerekli baglantilar ilgili boliimde detayli olarak agiklanmustir.
a) Gii¢ devres bedemes:

Kurtarma sirasinda motoru siirmek i¢in gerekli gii¢ bu kaynaktan saglanir. Besleme kaynagi, akii
grubu veya 220VAC ¢ikishi 1-faz UPS ol abilir.

Yedek gii¢ beslemesi, L 1 ve L 3 girislerine baglanmalidir.

Cihazabaglanan yedek gii¢ tinitesi “12.1 Akii voltaji” parametresi ile ayarlanir.

b) Kontrol devreleri beslemes (24Vdc):

Cihazin kontrol devreleri beslemesidir. Elektrik kesintisi durumunda cihaz igerisindeki kontrol

iiniteleri bu kaynaktan beslenir. Bu besleme sebeke kesintisinde dahi var olmalidir. Besleme
baglantis1 cihaz tizerindeki +/-24V terminallerine yapilir.
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12.3.3. Kolay Yone Kurtarma:

Kurtarma isleminin kolay yone yapilmasi, kurtarma i¢in gerekli yedek besleme giiciiniin
azaltilmasina yardimci olur. Kurtarma yoniiniin 6nemli olmadig: tiim uygulamalarda kolay yone
kurtarma yapilmasi tavsiye edilir.

BTDRIVER her hareket esnasinda kabin ve kars1 agirlik arasindaki yiik durumuna gére kolay
hareketyoniinii belirler ve bu yonii TO1 ¢ikisina yansitir.

Kolay yone kurtarma yontemi cihaz tizerinden “12.2-YON SECIMI” parametresi ile ayarlanir.

- 12.2 parametresi “BD: KOLAY YONE?” olarak ayarlanirsa, BTDRIVER kumanda kartindan
gelenhareket yoniinii dikkate almaz ve kurtarma islemini otomatik olarak kolay yone yapar.

- 12.2 parametresi “BD: KOMUT YONUNE” olarak ayarlanir ise kolay yone kurtarma
yapilabilmesi i¢in, TO1 kolay hareket yonii ¢ikist kumanda kart1 tarafindan okunmalidir.
Kumandakarti, kurtarma yonii kolay yon olacak sekilde siirticiiye yon komutu géndermelidir.

Kolay yone kurtarmasirasinda kalkis ve durus kabinin yiik durumunabaglidir. Duruslarda kat
seviyesinde ufak sapmalar olabilir.

12.3.3.1. Kolay Yone Kurtarmada Y edek Besleme Giicii Hesabi:

Asansor kolay yone hareket edecegi icin, yedek besleme aslinda asansoriin seyir sirasinda
frenlenmes i¢in yadaagirlik dengeli ise kalkista kabini hareket ettirebilmek icin kullanilir.

Seyir hizinin diisiik olmasi kurtarma siiresinin uzamasina ve frenleme i¢in uzun miiddet yedek
beslemeden gii¢ ¢ekilmesine neden olur. Bu sebeple kurtarma hizinin, nominal motor hizinin
%15’1 ile %35°1 arasinda olmasinda fayda vardir. Kurtarma hiz1 “12.3 Akii ile hiz” parametresine
girilen V4 hizi ile sinirlandirilmigtir. Sistem daha yiiksek hizlarda kurtarma yapilmasina miisaade
etse dahi cihaz V4 hizinin Ustiine ¢ikmaz.

Kat mesafelerinin uzun olmasi durumunda, kurtarma stiresi de artacagindan, yedek beslemelerden
cekilecek giic miktar1 da artacaktir. Yedek beslemelerin gii¢c hesabinda bu durum dikkate
alinmalidir.

Cihazabaglanan yedek gii¢ tinitesi “12.1 Akii voltaji” parametresi ile ayarlanir.

a) Akii beslemesi ile:

Minimum 60Vdc akii gerilimi yeterli olacaktir. Kullanilan akiilerin kapasitesi, motor nominal
akiminin en az 3’te biri olacak sekilde segilebilir. Ornegin 21A motor igin en az 7Ah akii
kullanilabilir.

b) UPSbedemesi ile:
Motor giiciiniin 5’te biri degerinde UPS kullanilmasi yeterli olacaktir. Ornegin 5.5kW motor icin
1.1kW giictinde UPS kullanilabilir.

Cihazin motor siirmek i¢in UPS’ten ¢ekecegi gii¢ “12.4 UPS Giicli” parametresi ile
siirlandirilmalidir. UPS gii¢ limitlemesi yapilmaz ise UPS cihazi asirt yiiklenebilir.

UPS cihazi, kurtarma sirasinda hem motoru hem de kumanda devrelerini besleyecek ise, UPS
giicii hesaplanirken, bu giice kumanda devreleri (asansor kumanda sistemi, mekanik frenler, kapi
operatort, ...) i¢in gerekli gii¢ de ilave edilmelidir.
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12.3.4. Komut Yoniine Kurtarma:

Elektrik kesintisi sirasinda asansoriin belirli bir katakurtarilmasi gerekli ise bu yontem
kullanilmalidir.

Komut yoniine kurtarma yapilabilmesi i¢in “12.2-YON SECIMI” parametresi “BD: KOMUT
YONUNE” olarak ayarlanmalidir. Siiriicii, kumanda kartindan verilen komut yoniinde motoru
hareket ettirir.

Komut yoniine kurtarma sirasinda hareket yonii kabinin ylik durumundan bagimsizdir. Asansor
istenen yonde hareket ettirilerek, tam kat seviyesinde durdurulmasi saglanir.

12.3.4.1. Komut Yoniine Kurtarmada Y edek Besleme Giicii Hesabu:

Komut yoniine kurtarmada, kabin tam yiiklii oldugunda yukari, kabin yiiksilizken asag1 yonde
kurtarma yedek beslemeden en ¢ok gii¢ ¢ekilen durumlardir. Dolayisiyla yedek besleme giic
hesab1 bu kosullar gz oniine alinarak yapilmalidir.

Diisiik hizlarda kurtarma anlik gii¢ ihtiyacin1 azaltacak ancak kurtarma siiresini uzatacaktir.
Yiiksek hizlarda kurtarma anlik gii¢ ihtiyacini arttiracak ancak kurtarma siiresini kisaltacaktir.
Kurtarma hiz1 “12.3 Akii ile h1z” parametresine girilen V4 hizi ile sinirlandirilmistir. Sistem daha
yiiksek hizlarda kurtarma yapilmasina miisaade etse dahi cihaz V4 hizinin {istiine ¢ikmaz.

Kat mesafelerinin uzun olmasi durumunda, kurtarma stiresi de artacagindan, yedek beslemelerden
cekilecek giic miktar1 da artacaktir. Yedek beslemelerin gii¢c hesabinda bu durum dikkate
alinmalidir.

Cihazabaglanan yedek gii¢ tinitesi “12.1 Akii voltaji” parametresi ile ayarlanir.

a) Akii besemesi ile:

Akii beslemesi olarak 72V-120Vdc akii gerilimi uygulanmasi tavsiye edilir. Kullanilan akiilerin
kapasitesi, motor nominal akimimin en az 3’te biri olacak sekilde secilebilir. Ornegin 21 A motor
icin en az 7Ah akii kullanilabilir.

b) UPS beslemesi ile:

Kurtarma hizi, asansér nominal hizinin 4’te 1’ine ayarlandig1 durumlar i¢in, pratikte motor
giiciiniin yaris1 giiciinde UPS kullanilmasi yeterli olacaktir. Ornegin 10kW motor igin SkW
giictinde UPS kullanilabilir.

Gergekte, kullanilacak UPS’in giicii: kuyu verimine, kurtarma hizina ve motor plaka degerlerine
baghidir. Gerekli UPS giiciiniin hesaplanmasi i¢in yapilacak en dogru islem 6l¢iim yapmaktir. Bu
ol¢lim icin asagidaki yontem uygulanabilir:

- Kurulu sistemde, UPS yerine sebeke beslemesi baglanr.

- Kabin yiikii tamamen bosaltilir.

- “12.3-Akii ile hiz” parametresi ile kurtarma hiz1 ayarlanir (nominal motor hizinin yaklasik
4’te 1’1 tavsiye edilir).

- Asagi yonde kurtarmasirasinda sebekeden g¢ekilen akim olgiiliir.

Gerekli minimum besleme giicii (W) = 230V x Olgiilen_kurtarma_akimi (A)
Gerekli minimum beseme giicii (VA) = 230V x Olgiilen_kurtarma_akimi (A) x 1.4
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UPS giicii, glivenlik pay1 da dikkate alinarak, gerekli minimum besleme giiciiniin 1.3 kat1
biiytikliigiinde secilebilir.

Cihazin motor siirmek i¢in UPS’ten ¢ekecegi giic “12.4 UPS Giicii” parametresi ile
sinirlandirilmalidir. UPS gii¢ limitlemesi yapilmaz ise UPS cihazi asirt yiiklenebilir.

UPS cihazi, kurtarma sirasinda hem motoru hem de kumanda devrelerini besleyecek ise, UPS
giicii hesaplanirken, bu giice kumanda devreleri (asansér kumanda sistemi, mekanik frenler, kapi
operatort, ...) i¢in gerekli gii¢ de ilave edilmelidir.

12.3.5. Kurtarma I¢in Gerekli Baglantilar:

Bu boliimde elektrik kesintisinde kurtarma yapilabilmesi i¢in cihazi besleyecek yedek gii¢
tinitelerinin baglantilar1 gosterilmistir.

12.3.5.1. Akiilii Beslemede Gerekli Baglantilar:
Akii beslemesinin + ucu L 1 girisine, - ucu L 3 girisine baglanmalidir.

AKkii baglantis1 kesinlikle bu baglantidan farkli yapilmamalidir. Aksi takdirde cihaz zarar

gorebilir.
LF
PE—-—-—-—-—-f-—- e E
EM KSAK
L1 = 5 ) - + L1
L2 = J/ L2
J/ AKS
L3 = L3
o
FAKU KE?“ L ‘
AKU—E o KAk
- 1 e 7 ksak ]
L 207
CH
L — +24V J- FR4Y KSAK KK
M — 24V 24 | | |
———
UPS AKS

FM: Giris besleme sigortasi LF: Sebeke filtresi
AKU: Akii beslemesi UPS: 1-faz 220VAC kesintisiz gii¢ kaynagi
AKS: Asansor kumanda sistemi FAKU: Akii besleme sigortasi
KSAK: Sebeke aktif kontaktori KKAK: Kurtarma aktif kontaktorii

*1: KSAK ve KKAK kontaktorleri birbirlerinin kapalilarindan gegmelidir.
*2: ClI1 girisine yapilacak baglanti ile BTDRIVER akiilii kurtarmamoduna gegirilir.

& Uygun sigorta, kontaktor ve kablo kesitleri igin bkz. Boliim 6.
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12.35.2. 1-faz 220VAC UPSile Beslemede Ger ekli Baglantilar:

1-faz 220VAC UPS ¢ikist BTDRIVER cihaziin L1 ve L 3 girislerine baglanmalidir.

LF
S e H{E]
M K5 AK
L1 = = o2 T 1]
L2 = e L2
J, :I AKS
L3 = 13 |
x
KEAK |
ng "If E *1
T s KKak [ ksak f
L s2H
]
L — +24V - 244] KSAK Kk kK
N — -24V Z4Y | | |
UPS AKS

FM: Giris besleme sigortasi

LF: Sebeke filtres

UPS: 1-faz 220V AC kesintisiz gii¢ kaynagi
AKS: Asansor kumanda sistemi

FUPS: UPS besleme sigortasi

KSAK: Sebeke aktif kontaktorii

KKAK: Kurtarma aktif kontaktori

*1: KSAK ve KKAK kontaktorleri birbirlerinin kapalilarindan gegmelidir.
*2: ClI1 girisine yapilacak baglanti ile BTDRIVER akiilii kurtarmamoduna gegirilir.

& Uygun sigorta, kontaktor ve kablo kesitleri igin bkz. Boliim 6.
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12.3.6. Kurtar ma Prosediirii:

BTDRIVER cihazinin yedek gii¢ destegi ile kurtarma yapabilmesi i¢in, kumanda kart1
asagidakiislemleri sirastyla yerine getirmelidir:
e Kumandakarti1 elektrik kesintisini tespit eder.
e Siiriiciiniin besleme hatasina gectigini anlar.
e Elektrigin yeniden gelmesi veyavarsajeneratoriin devreye girmesi icin belirli bir siire bekler.
o KSAK kontaktoriinii diisiirerek sebekeyi cihaz girislerinden ayirir.
e Bdlirli bir siire (t1: minimum 2s) bekledikten sonra KKAK kontaktoriinii gektirir.
= Y edek besleme BTDRIVER cihazinin L1 ve L 3 girislerine baglanir.
= CI1 girisi aktif edilerek cihaz kurtarma moduna gegirilir. Siiriicti hatadan ¢ikar.
e Kumandakart1 siiriictiniin hatadan ¢iktigini anlar.
e Anakontaktorleri ¢ektirerek stiriiciiniin ENABLE sinyalini aktif eder.
e Kumandakart1 hiz ve yon sinyalini siiriiciiye bildirir.
= “12.2-YON SECIMI” parametresi “BD: KOLAY YONE” olarak ayarliysa:

o Siirticti hiz ve yon girislerini dikkate almaz. Motoru kolay yone dogru, V4 kurtarma
[imit hiziyla siirmeye baslar.

= “12.2-YON SECIMI” parametresi “BD: KOMUT YONUNE” olarak ayarliysa:

o Siirticti hiz girisini dikkate almaz. Kumanda kartindan verilen komut y6niinde motoru V4
kurtarma limit hiziyla siirmeye baslar.

e Kumandakart1 kurtarmaislemi sonunda kurtarma modunu iptal eder.
» KKAK kontaktoriinii diistiriir.
o Y edek beslemeyi cihaz girislerinden ayirir.
o CI1 girisi kesilerek cihaz kurtarma modundan ¢ikarilir. Siirticii tekrar hataya geger.

= Belirli bir siire (t2: minimum 1s) bekledikten sonra KSAK kontaktoriinii ¢ektirerek
sebekeyi tekrar cihaz girislerine baglar.

Elektrik kesintisi

Sebeke 1 t1 t2 Sebeke
modu Kurtarma modu modu
KSAK |
KKAK I |
EN —__
UP/DWN —__,__
VX (Vl/V2/V3/V4) N —
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13. PC Baglantisi

BTDRIVER hiz kontrol cihazina PC baglantis1 yapmak miimkiindiir. BTDRIVER cihazi ile
birlikte verilen (opsiyonel) USB Traciver seri haberlesme cihazi ile BTDRIVER cihaz1 ve PC
arasina baglayarak haberlesme saglanir (Tranciver cihazi RS-232’den USB’ye doniistiiriicii
cihazdir.Bu baglant1 yapilmadan yazilimlar ¢alistirilamaz. Asagida bu baglantinin nasil
yapilacag gosterilmistir:

pC L——]
USB .90
ILo 00
J :
USB FW
) Update Soketi
BTDRIVER BTDRIVER
TRANCIVER

13.1. Cihaz Yazilimini Gilincelleme

Giincelleme iglemi i¢in cihazinizin yazilim versiyonu v3.75 ve {istii olmalidir. Daha eski versiyon
cihazlarda gilincelleme islemi yapilamaz.

Cihaza giincel yazilim1 yiiklemek i¢cin BTDRIVER Yazilim Giincelleme programi kullanilir. Ayrica
cihaza yiikleyeceginiz en son versiyon yazilim dosyasini (SFW uzantil1) edinmelisiniz. Bu dosyalar1
www.btelevator.com adresinden indirebilirsiniz.

Yazilim giincellemesi ileilgili detayl bilgi i¢in Yazilim Giincelleyici Kullanim Kilavuzu’na bakiniz.
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14. Parametre Anahtari

BTDRIVER cihazi ile birlikte verilen (opsiyonel) parametre anahtar1 kullanilarak, BTDRIVER
igerisindeki tiim parametreler bu parametre saklama anahtarina kayit edilebilir. Gerektiginde bu
parametreler ayni cihazda veya bagka bir cihazda yeniden okutulabilir. Parametre anahtari
BTDRIVER cihazindaki Usb Keysoketine takilir.

L 1
000
v
Usb Key
soketi
Parametre BTDRIVER
Anahtari
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15. LCD Ekran ve Tus Takimi
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BTDRIVER
wwvf-380V

PRG  KEY
_ ==

$
£

E

BTDRIVER kullanici 6n paneli

BTDRIVER cihazinda 2-satir 16-karakter LCD ekran ve 5-tus klavye bulunmaktadir.

Panelde yeralan butonlarin fonksiyonlar1 asagidaki gibidir:

Menii/alt menti giris
Parametre etkinlestirme

Menti/alt menii ¢ikis

Bilgi ekran1 degistirme
Parametre degistirme
Parametre degerini arttirma/azaltma

Parametre degerinde hane degistirme

DO2@®
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15.1. AGILIS EKRANI

BTDRIVER  75KW | ACILIS EKRANI

vvvf-380V v3.81 | Sisteme enerji verildiginde LCD ekranda“ACILIS EKRANI” olarak
adlandirdigimiz ekran belirir. Bu ekranda cihazin motor giicii,
yazilim siirtimii (v), giris gerilimi gosterilmektedir.

Ekran iki saniye bekledikten sonra, “ANA EKRAN” olarak
adlandirilan bilgi ekranina gegcilir.

15.2. BILGI EKRANLARI
(Mved) tuslar1 kullanilarak bilgi ekranlar1 degistirilebilir.

HAZIR ANA EKRAN (KAPALI CEVRIM)
RPM: 0 I 0.0A Bu ekranda motor devri (RPM) ve motor akimai (I) bilgileri
verilmektedir.
HAZIR ANA EKRAN (ACIK CEVRIM)
Vout: 0 - 0.0A Bu ekranda, motor ¢ikis gerilimi (Vout) ve motor akimi (1) bilgileri
verilmektedir.

‘ VBUS:550 F:0.0 ‘ DC BARA /MOTOR SURME FREKANSI EKRANI

Slip: 0.0 Hz Bu ekranda cihaz DC bara gerilimi (VBUS), motor siirme frekansi
(F) ve rotor kayma frekansi (Slip) bilgileri verilmektedir. Agik ¢evrimde
Slip: - - - Hz olarak goriintiilenir, slip motor siirmeye etki etmez.

‘ Nominal : 300 rpm ’ MOTOR DEVIR EKRANI (Encoder bagh ise)

Mevcut : 298 rpm Bu ekranda, Nominal (hedeflenen) ve Mevcut (gergeklesen)
motor devri bilgisi verilmektedir. Encoder bagli ise Acik ve Kapali
¢evrimde devir goriintiilenecektir.

Dir-Ref - 0 TEKNIK SERVIS EKRANI (KAPALI CEVRIM)
Tork-Ref : 0 Bu ekrandateknik servis gorevlisi i¢in gerekli cihaz bilgileri
bulunmaktadir

MOTOR SICAKLIGI MOTOR SICAKLIGI EKRANI

%0 Bu ekranda, tahmini motor sicakligi bilgisi verilmektedir
CS 002 003. 002 TEKNIK SERVIiS EKRANI
IT:0000 -FL 11KW Bu ekrandateknik servis gorevlisi i¢in gerekli cihaz bilgileri
bulunmaktadir
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TOPLAM SEYAHAT:
00000358 DUR/KALK

TOPLAM YOL:
00003581 Metre

TOPLAM CALISMA:
00004197 Dakika

Vref : 1.60 m/s
Vact: 1.59 m/s

F. Direnci : % 4

**IIIIIIIIIIIIII

www.btelevator.com

TOPLAM SEYAHAT SAYACI EKRANI

Bu ekranda, asansoriin ¢alismasi sirasinda yapilan toplam seyahat
say1s1 verilmektedir.

TOPLAM YOL SAYACI EKRANI

Bu ekranda, metre cinsinden kabinin kat ettigi toplam yol bilgisi
verilmektedir.

TOPLAM CALISMA SAYACI EKRANI

Bu ekranda, dakika cinsinden cihazin toplam caligma stiresi
verilmektedir.

HI1Z EKRANI

Vref: Istenen referans hizdir.
Vact: Anlik gergek hizdir.

FRENLEME DIiRENCi KULLANIM EKRANI
Frenleme sirasinda, fren direncinin kullanim orani bilgisidir.

ASAGIDAKI EKRANLAR , 01 OCAK 2018 TARIHINDEN SONRA URETILECEK OLAN
CIHAZLARDA YER ALACAKTIR.

CAN_BUS: 1200 p/s
R$485 : 512 pls

BTMRL PI:01000
Enc pos: 002B4f88

BTDRIVERSW: V3.81
BTMRL SW:V0.00

BTELEVATOR

SERi HABERLESME EKRANI

CAN_BUS: BTDRIVER ile BTMRL arasindaki CANbus seri
haberlesmesinin saniyedeki paket sayisidir.

R$S485: RS485 seri haberlesmesinin (kumanda kartlariyla haberlesme)
saniyedeki paket sayisidir.

BTMRL iZLEME EKRANI

BTMRL PI: BTMRL kart1 tizerindeki 5 adet dijital girisin(Pl1-
PI5) durumlaridir. (1: giris aktif/ 0: giris pasif)

PI1|PI2 | PI3|PI4 | PI5
| BTMRL O (1 ([0 (O |O

Enc_pos: Absolute enkoderden okunan 21 bitlik pozisyon bilgisinin
hexadecimal degeridir.

YAZILIM VERSIYON EKRANI
BTDRIVER cihazi ve BTMRL kartinin yazilim versiyonlaridir.
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16. BTDRIVER Parametreleri

www.btelevator.com

Siiriicii parametreleri cihaz tizerindeki butonlar yardimiyla veya BTDRIVER-Win yazilimi
yikli bir kisisel bilgisayar yardimiyla ayarlanabilir. Parametreler fonksiyonlarina gore

gruplandirilmistir. Gruplarina gore parametreler agagida gosterilmistir:
1- SEYAHAT EGRIS|
2- MOTOR AYARLARI
3- KONTROLOR AYAR
4- ANAHTAR OKUYAZ
5- HATA KAYITLARI
6- KONTROL TIPI
7- LISAN (LANG)
8- FABRIKA AYARLARI
9- AUTOTUNING
10- SIFRE
11- GELISMIS AYAR
12- AKULU CALISMA

13- FIRMWARE UPDT
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EN
V3
Vo
RB

1-SEYAHAT EGRISI

1.1-Yiiksek hiz (V3)

1.2-Arahiz (V2)

1.3-Revizyon hiz1 (V1)

1.4-ARA hiz (V4)

1.5-Hizlanma ivmes (Pa)

1.6-Hizlanma bas1 yumusatmasi (S1)
1.7-Hizlanma sonu yumusatmasi (S2)
1.8-Yavaslama mesafesi (X _SLW)
1.9-Durmamesafesi (X_STP)
1.10-Durmatipi

1.11-Yavaglama (Na)

1.12-Yavaslarken yumusatma (S3)
1.13-Yavaglarken yumusatma ($4)
1.14-Mekanik fren agma zaman1 (MB_ON)
1.15-Mekanik fren kapama zamani (MB_OFF)
1.16-Hazirlik ivmesi (AS)

1.17-Hazirlik hiz1 (Vs)

1.18-Hazirlik hizi siiriikleme zamani (Ts)
1.19-Seviye yenileme hiz1 (V5)

1.20-Akii veya UPS ile kurtarmahizi (V6)

www.btelevator.com
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1.1-1.4-Yiiksek iz / Arahiz / Revizyon hiz1 / Diisiik iz (V3,V2, V1, V4)

Stiriictiniin V3, V2, V1 ve V4 giris terminali ile se¢ilen hizdir. Ayn1 anda 1 den fazla hiz
sinyalinin gelmesi halinde biiylik olan hiz aktif olur. Cihaz girisleri réleler ile siiriiliiyor ise diisiik
hiz bilgisinin yiiksek hiz ile beraber verilmesinde fayda vardir. Aksi taktirde réle
gecikmelerinden dolay1 hiz gegisleri sirasinda hatali hiz bilgisi algilanabilir. Ozellikle mesafe
kontrollii duruslar igin bu hiz sinyal gegislerinde kesiklik olmamasi1 énemlidir.

1.5 - Hizlanma ivmes (PA: 0.10 m/s? — 5.00 m/s?)

Asansoriin hizlanma ivmesidir. Ivme artik¢a hizlanma ¢abuklasir. Azaldik¢a gecikir.

1.6 - Hizlanma basi yumusatmasi (S1: 0.10 - 5.00 m/s?)

Asansor diisiik bir hizdan daha yiiksek bir hiza gecerken direk olarak parametre PA ile
hizlanmaya baslamaz. S1 ile ivmeyi de kademesiz bir sekilde artirarak ani ivme degisiklikleri
olusmasini engeller. Dolayisiyla daha az hissedilir bir hizlanma saglanir.

1.7 - Hizlanma sonu yumusatmasi (S2: 0.10 -5 .00 m/s?)

Asansor hizlanmay1 bitirip sabit hiza gecerken ivmeyi kademesiz bir sekilde azaltarak ani
ivme degisiklikleri olusmasini engeller ve dolayisiyla daha az hissedilir bir hizlanma saglanir.

1.8-Yavaslama mesafes (X_SLW: 10- 500 cm)

Parametre 1.10°da durma tipi olarak “Mesafeye Gore” se¢ilmis ise. Asansor V3 hizindan
V0 hizina gecgerken otomatik olarak S rampalarini ayarlayarak V3-V1 gecis mesafesini bu
parametre ile ayarlanan degere denk getirir. Ekstra olarak S3-S4 ve Yavaslama ivmelerini

belirtmeye gerek yoktur.

1.9-Durma mesafes (X_STP: 1-50cm)

Parametre 1.10°da durma tipi olarak “Mesafeye Gore” se¢ilmis ise. Asansor VO hizindan
durana kadar olan mesafede otomatik olarak S rampalarini ayarlayarak durma mesafesini bu
parametre ile ayarlanan degere denk getirir. Ekstra olarak S3-S4 ve Yavaslama ivmelerini
belirtmeye gerek yoktur.

1.10-Durmatipi (“DIREK DURUS” veya “NA/S3/S4 ile Dur”)

Asansoriin V3 hizindan VO hizina ve VO hizindan sifir hiza gegis egrileri mesafeye gore
mi yoksa parametrelerce belirlenmis ivmelere gore mi oldugunu belirler.

1.11 - Yavaslama ivmes (NA: 0.10 — 5.00 m/s?)

Asansdriin yavaslama ivmesidir. ivme artik¢a yavaslama cabuklasir. Azaldikca gecikir.

1.12 - Yavaslama bas1 yamusatmasi (S3: 0.10 -5 .00 m/s?)

Asansor yliksek bir hizdan daha diisiik bir hiza gecerken direk olarak parametre NA ile
yavaglamaya baglamaz. S3 ile ivmeyi de kademesiz bir sekilde artirarak ani ivme degisiklikleri
olusmasini engeller. Dolayisiyla daha az hissedilir bir yavaslama saglanir.
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1.13 - Yavaslama sonu yumusatmasi ($4: 0.10 -5 .00 m/s?)

Asansor yavaglamay1 bitirip sabit hiza gegerken ivmeyi kademesiz bir sekilde azaltarak
ani ivme degisiklikleri olusmasini engeller ve dolayisiyla daha az hissedilir bir yavaslama
saglanir.

1.14-Mekanik fren agma zamanm (MB_ON: 0.1 - 3.0 Sn)

Mekanik fren agma zamanidir. Bu siire boyunca motor sifir hizda bekletilir ve siire
sonunda asansor hizlandirilmaya baglanir. Cok kisa siireler daha fren agmadan motorun
zorlanmas1 durumunu dogurur ki kabinde ziplamalara yol acar. Cok uzun siireler ise sikici
gereksiz beklemeler olusturur.

1.15-Mekanik fren kapama zaman1 (MB_OFF: 0.1 - 3.0 Sn)

Mekanik fren kapama zamanidir. Asansor durduktan sonra bu siire boyunca motor sifir
hizda stiriilmeye devam edilir. Cok kisa zamanlar daha fren kapamadan motor giicliniin
kesilmesine sebep olur. Bu durumlarda kabinin agirlik yoniinde dogru istemsiz kisa bir kayma

yapabilir.
1.16-Hazirhk ivmes (As: 0.01 — 4.00 m/s?)

Istenildigi taktirde asansor direk olarak S rampas ile kaldirilmaz belli bir Vs hizina kadar
As ivmesi ile hizlandirilir ve halat gergilerinin ve ataletsizliklerin yenilmesi i¢in TS zaman
beklenilip dyle asil rampaya gegilir. Bu fonksiyonu yiiksek katli binalarda halat yaylanmasini
almak i¢in kullanmak uygun olur. (Vs=0 ise fonksiyon devre disidir.)

1.17-Hazirhk iz (Vs: 0— 1.00 m/s)

Bakiniz parametre 1.16.

1.18-Hazirhk iz siiriikkleme zamani (Ts: 0— 3.00 Sn)

Bakiniz parametre 1.16.
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2-MOTOR AYARLARI

2.0— Motor tipi

2.1 — Nomina motor hizi

2.2 —Nominal hizda motor devri
2.3 — Artimsal enkoder darbe sayisi
2.4 — Motor nominal gerilimi

2.6 — Motor nominal akimi

2.7 — Motor nominal frekansi

2.8 — Motor gii¢ faktorii

2.9 — Rotor kayma frekanst

2.10 — Motor yiiksiiz akim

2.11 — Rotor zaman sabiti

2.12 — Arafrekans degeri

2.13 — Arafrekans gerilimi

2.14 — Minimum frekans degeri
2.15 — Minimum frekans gerilimi
2.16 — Termik Ayar

2.17 — Motor yonii

2.18 — Enkoder yonii

2.19 — Motor kutup sayist

Motor ayarlari siiriicliniin performansini direkt olarak etkiler. Bu sebeple motor
ayarlar1 anlatilan bilgiler uyarinca dikkatli bir bicimde girilmelidir.
2.0—Motor tipi (ASENKRON-Dislili / SENKRON-Dislisiz)

Asansor tahrik motorunun tipidir. SENKRON-Dislisiz motor segildiginde 6.1 kontrol tipi
parametresi sadece kapali ¢evrim olarak ayarlanabilir.

2.1 — Nominal hiz (VN: 0.10 — 5.00 m/s)

Asansor makine motorun nominal hizidir. Bu deger makine iireticisi tarafindan
belirlenmis ve makine etiketinde belirtilmistir.

Bu degerin belirlenmesinde aski1 oranin1 géz ardi etmeyiniz. Ornegin asansdrde 2:1 aski
sistemi (palangali sistem) uygulanacaksa bu hiz yariya diisecektir.

Nominal hiz asagidaki formiil ile de bulunabilir.

2* 7 * KasnakYarCapt* MotorNomDevir
60* DisliOrani* AskiOrani

Vnom=

Ornegin Kasnak yaricapt 40cm, Nominal motor devri 1430, Disli oran1 1’e 60 ve Ask1
orani 1:1 olsun.
* * *
Vnom— 2* r*0.4*1430 —1m/s
60*60*1
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2.2 —Nominal hizda motor devri (Rpm_Motor: 100 — 5000 rpm)

Nominal hizin saglandigi motor devridir. Motor etiketindeki motor devir sayisini giriniz.

2.3 — Artimsal enkoder darbe sayis1 (Pulse: 100 — 5000 Darbe/Devir)

Artimsal (incremental) enkoderin bir devirde lirettigi darbe sayisidir. Bu parametre
mutlak (absolute) enkoder i¢in kullanilmaz.

2.4 — Sebeke besleme voltaji (Vline: 300 — 420 Volt)

L1, L2, L3 Anabesleme terminallerine uygulanan sebeke gerilimi.

2.5—Motor nominal gerilimi (Vmotor: 100 — 400 Volt)

Motora uygulanmasi gereken tam hiz gerilimidir. Bu deger motor etiketinde iiretici
firmaca belirtilmistir. Y1ldiz ve tiggen baglantilar i¢in gerilimler farklidir motor sargilarinin
baglant1 seklini kontrol etmeyi unutmayiniz.

2.6 — Motor nominal akim (Imotor)

Motor tam giigte calisirken ¢ektigi akimdir. Bu deger motor etiketinde iiretici firmaca
belirtilmistir.

2.7 —Motor nominal frekansi1 (Fmotor: 10 — 100 Hz)

Motorun tam hizda c¢alisabilmesi i¢in uygulanmasi gereken frekanstir. Bu deger motor
etiketinde iiretici firmaca belirtilmistir.

2.8 - Motor gii¢ faktorii (COSQ: 0.1-1.0)
Motor gii¢ faktorii. Bu deger motor etiketinde tiretici firmaca belirtilmistir.

2.9 — Rotor kayma frekansi (R_dlip: 1.0 - 9.0 Hz)

Asenkron motorlarda statoruna uygulanan elektriksel doner alan ile rotor arasinda belli bir
kayma olusur. Bu kaymanin miktar1 bu parametre ile cihaza tanitilir. Eger kayma ¢ok diisiik
verilirse motor asir1 akim g¢ekip gereksiz yere 1sinabilir. Eger kayma olmas1 gerekenden biiyiik
verilir ise de motor akimlar1 sabitlenemez bir salinim ve dolayisiyla vibrasyon meydana gelir. Bu
parametrenin fabrika degeri gerekmedigi siirece degistirilmemesi tavsiye edilir. Kayma frekansi
asagidaki formiil ile motor etiketinden de bulunabilir.

_ (StatorNomRpm- Motor NomRpm)

Fdlip * Fnom
(StatorNomRpm)
SatorNomRpm= Fnom* 60
~ (MotorKutupSayisi/ 2)

Ornegin : 50Hz , 1440 Devir/dak , 4 kutuplu bir motor i¢in nominal kayma asagidaki gibidir.

50* 60

SatorNomRpm = =1500 Rpm
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~ (1500-1440)

Fdip (1500)

*50=2 Hz

2.10 — Motor yiiksiiz akim (Inoload: %20 - %80)

Motorun bosta ¢ektigi akimin nominal akima oranidir. Bu deger olmasi gerekenden
biiyiik girilir ise motora fazla akim verilir. Dolayisi1 ile motor gereksiz 1sinir ve enerji ¢ceker. Eger
cok kiigtik girilir ise tork kaybi olusur kendisini vibrasyon seklinde gosterir. Parametre 2.9 ve
2.10 degerleri motor siirlis performansi agisindan kritik degerlerdir. Vibrasyonsuz en diisiik
motor akimini saglayan degerler idealdir. Bu degerler i¢in birkag kez asansore hareket verip
motor akimi izlenmelidir.

2.11 — Rotor zaman sabiti (T_rotor: 1- 999 ms)

Rotor zaman sabitidir. Siiriiciinii bu degere bagimliligi olabildigince azaltilmistir, gerekli
olmadigi siirece degeri degistirilmemelidir. Vektor kontrolii i¢in gerekli olan bu deger motor
tiretici firmasindan 6grenilebilir.

2.12 - 2.15 Motor V/F grafik degerleri (Fmiddle, Vmiddle, Fmin, Vmin)

Siiriicii acik ¢evrimde ¢alisirken ¢ikis frekansina karsilik gelen ¢ikis gerilimini bu
parametreler yardimi ile bulur. Asagida V/F grafigi gosterilmistir.

4 V(Valt)
Vmax
Vhom
Vmid
Vmin
F (H2)
Fmin Fmid Fnom g

Motor V/F Grafigi

2.16 — Termik Ayar (Motor_Ther: %20 - %250)

Motor sicakligi girilen motor parametreleri ile olusturulan 1s1 modeli ile tahmin edilir. Is1
modeli motorun ¢ektigi akim ve devir sayisini1 kullanarak motor sicakligini belirler. Bu
parametrenin fabrika degeri %100’diir. Daha biiyiik degerler motora daha fazla yiiklenilmesine
izin verirken. Dahakiigiik degerler 1s1l koruma hassasiyetini artirir.
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2.17 —Motor Yonii (Diiz yon / Terslenmis yon)

Motor yoniinii degistirmek icin kullanilir. Motor ters yone doniiyor ise motorun herhangi
iki fazin degistirmek gerekir. Motor uclarinin baglantilarin1 degistirmeden, bu parametreyi
kullanarak motor yoniinii degistirebilirsiniz.

2.18 — Enkoder Yonii (Diiz yon / Terslenmis yon)

Enkoder yoniinii degistirmek icin kullanilir. Kapali ¢evrim ¢alismada enkoder baglantilari
dogru bir bigimde yapildiktan sonra eger cihaz ters yone hareket hatas1 veriyor ise enkoder
fazlarin1 degistirmek gereklidir. Enkoder uglarinin baglantilarini degistirmeden, bu parametreyi
kullanarak enkoder yoniinii degistirebilirsiniz.

2.19 - Motor kutup sayis1 (M_Poles: 2, 4, 6, ..., 64)
Senkron motorun kutup sayisidir. Motor etiketinde belirtilen degeri giriniz.

Not: Bu deger kutup ¢ifti sayisi degildir.
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3-KONTROLOR AYAR

3.1 — Pl hiz kontrolorii KPO kazanci

3.2 — Pl huz kontrol6rii KI0 kazanci

3.3 — Pl hiz kontrolorii KP1 kazanci

3.4 — Pl hiz kontrolorii KI1 kazanci

3.5 — Kalkis tutma pozisyon kontrolorii

3.6 — Kalkis tutma pozisyon kontrolorii Kp kazanct
3.7 — Kalkis tutma pozisyon kontrolorii Kd kazanct
3.8 — Enkoder filtresi

3.1- 3.4 Pl Hiz Kontrolorii Kp ve Ki Kazanclar (KPO, KI0, KP1, KI1)

PI hiz kontroldrii integral ve fark carpanlar seyir hizina gore otomatik olarak kademesiz bir
sekilde degistirilir. Sifir hizda KIO integral ¢arpani ile PI hiz kontroldrii islem yapar tam hiza ulasildiginda
carpan KI1’e kadar ilerlemis olur.

Asansoriin kalkisi sirasinda en ufak hiz degisimlerine bile PI hiz kontroldriiniin tepkisini
¢abuklastirmak i¢in KI0, KPO biiyiik tutulur. Asansor hizini aldiginda ise PI hiz kontroloriiniin bu kadar
hassas olmasina gerek yoktur aksi taktirde motorda gereksiz zorlamalara yol agar. (Ornegin kalkis
esnasinda sifir devirde 5-10 devirlik hataya tepki hizli olmasi gerekirken 1400 devirde donen bir motorda
5-10 devir hatai¢in ¢ok ani tork degisiklikleri olusturmak anlamsiz olur.)

Integral garpani hatalarin toplami garptig1 i¢in KP ye gére ¢ok daha kiigiik segilmeli aksi taktirde
vibrasyon ve seyir grafiginde tepeler (Overshoot) olusturur. KP’yi genelde KI’nin 10 katindan daha biiyiik
segmekte fayda vardir.

KI ve KP ¢ok biiyiik olur ise motordan giiriiltii duyulur. Cok kiiciik olur ise istenilen referans
hizint (istenilen hiz) motorun yakalamasinda gecikmeler dolayisi ile hassasiyet kaybi olusur.

+ 1 Cikis
Hiz KP+ ~ *KIl > | Tork
Referansi S | Referansi
Limitor
Enkoder

Geri Besleme sinyali

KPKI
KPO,K10

KP1,K11

Fout

Fnom
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3.5 - Kalkis tutma pozisyon kontrolorii (Kapali / Agik)
Bu fonksiyon sadece kapali ¢evrim uygulamalarda kullanilir.

Mekanik fren acildiktan sonra asansor motoru agirlik yoniine dogru istemsiz bir harekette
bulunur. Dislisiz motorlarda bu kayma ¢ok daha belirgindir. Bu istemsiz kaymalar1 en aza
indirmek i¢in kalkis tutma fonksiyonu kullanilir.

Mekanik fren agilma noktasi referans kabul edilir. Bu noktadan saga sola olan sapmalar,
pozisyon kontrolorii sayesinde istemsiz hareket yoniiniin tersine kuvvet uygulanarak durdurulur.

Kalkis tutma pozisyon kontroldriiniin kazang ayarlar1 3.6 ve 3.7 parametreleri ile belirlenir.
Kalkis tutma kazanglarinin arttirilmasi kaymalara daha ¢abuk tepki verilmesini saglar. Azaltilmasi
ise daha geg¢ tepki verilmesine yol agar. Kalkis tutma kazanglarina asir1 biiyiik degerler girilmesi
kalkista motordan giiriiltiiler ¢ikmasina ve sarsintili bir kalkisa neden olur. Asiri kiigiik degerler ise
kabinde hissedilir bir kaymaya yol agar. Uygun kalkis tutmaayarlari i¢in bakiniz boliim 19.4.
Kalkiglarin ayarlanmasi.

3.6- Kalkis tutma pozisyon kontrolorii Kp kazanci (KP_ARB: 10— 2000)

Kalkis tutma parametresi agik olarak ayarlandiginda kalkis tutma pozisyon kontrol6riiniin
propagasyon kazancidir.

3.7- Kalkis tutma pozisyon kontrolorii Kd kazanci1 (KD_ARB: 10 — 2000)

Kalkis tutma parametresi acik olarak ayarlandiginda, kalkis tutma pozisyon kontroldriiniin
diferansiyel kazancidir.

3.9- Enkoder filtresi (Enc_filter: 1-4)
Enkoderden okunan hiza uygulanacak filtrelemedir.
1:2ms
2:4ms
3:8ms
4:16 ms

Bu parametrenin kapali ¢evrim asenkron motorlarda 1, senkron motorlarda 2 veya 3 olarak
ayarlanmasi tavsiye edilir.
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4-ANAHTAR OKUYAZ

BTDRIVER igerisindeki tiim parametreler bir parametre saklama anahtarina kayit edilip,
sonragerektiginde yeniden okutulabilir.

4.1 — Anahtar1 Oku

Anahtar igerisindeki tiim parametreler siiriiciiye aktarilir. Parametreleri aktarmak
istediginiz BTDRIVER cihazinin versiyonu, anahtara parametreleri kopyaladiginiz cihazdan daha
eskiveya dahayeni olabilir. Her iki durumda da cihazda bulunmayan parametreler yerine fabrika
degerleri kullanilir.

Dahayeni versiyon bir cihaza eski versiyon anahtardan parametre okuttuktan sonra,
parametre degerlerini kontrol ederek, yeni eklenmis olabilecek parametreleri kontrol etmenizde
faydavardir. Parametre anahtarini siirekli giincel tutmanizi tavsiye ederiz.

Anahtardan okuma sirasinda, anahtarin bos olmasi veya arizali olmasi durumunda cihaz
hata uyaris: verecektir.

4.2 - AnahtaraYaz
Siiriicii igerisindeki tiim parametreler anahtarakayit edilir.
5-HATA KAYITLARI

BTDRIVER karsilastig1 son 10 adet arizay1 hafizasina kayit eder. Bu sayede iiriin ile
ilgilibakim ve ariza tespitinde kolaylik saglanmis olur.

5.1 - Listeye Bak

Hafizaya kayith arizalarin listesi ekrana yazdirilir. Son olusan ariza listede 1. sirada
gosterilirken, en eski hata ise 10. sirada gosterilir. Hata kayit listesi doldugunda, listenin en
sonundaki yani en eski hatakaydi otomatik olarak silinir ve olusan yeni hatakaydi ilk siraya
eklenir.
52— Listeyi S

Hafizaya kayitl tiim arizalar Siler.
6-KONTROL TiPi

Motor kontroliiniin acik ¢evrim (enkodersiz) veya kapali ¢cevrim (enkoderli) olacagini
belirler.

6.1-Kontrol Tipi (CT: ACIK CEVRIM / KAPALI CEVRIM)

Senkron motor segildiginde bu parametre sadece kapali ¢evrim olarak ayarlanabilir.
7-LISAN

Lisan se¢imi bu parametre ile yapilir.

7.1-LISAN (TURKCE/ ENGLISH / FRANCAIYS)
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8-FABRIKA AYARLARI

Cihazin tiim parametrelerini fabrika degerlerine geri dondiirebilirsiniz. Bunun i¢in
“Fabrika verileri yiiklensin?” sorusuna “EVET” se¢enegini se¢ip, Enter tusu ile onaylayiniz.
Bu segenegi onayladiginizda, yaptiginiz biitiin degisikliklerin kaybolacagini unutmayiniz.

9-OTOMATIK AYAR
9.1- OTOAYAR (IPTAL / AKTIF/ AKTIF_DURARAK)
ASENKRON MOTORLAR iCiN OTOAYAR

Motor V/F degerlerinin otomatik olarak belirlenmesi i¢in motor etiket degerlerini
girdikten sonra bu parametreyi “AKTIF” yapiniz. Cihaz verilen ilk hareket sinyali ile
birlikte motoru taniyacak V/F grafigini olusturacaktir.

Ayrmtili bilgi “ACIK CEVRIM ICIN PRATIK AYARLAR” béliimiinde
anlatilmastir.

SENKRON MOTORLAR ICIN OTOAYAR

Bu bolim BTDRIVER’a Senkron motor siirme kabiliyeti kazandirildiktan sonra
eklenecektir.

10-SIFRE

BTDRIVER cihazinin meniisiine erisim istenirse sifre ile korunabilir. Bu sayede
istenmeyen veya yetkisiz kigilerin asansoriin sistem ayarlarini degistirebilmesi engellenmis olur.
Kullanic sifresi 4 haneden olusur. Fabrika ayarlarinda bu sifre “0000” olarak ayarlanmigtir.
Eger herhangibir sifre degisikligi yapilmadiysa bu sifre ile herhangi bir onay gerekmeden
meniiye giris yapilabilir. Cihazinizin giivenligi i¢in bu sifreyi kendiniz belirleyiniz.
Ayarladiginiz sifreyi unutmayiniz.

10.1 - SIFRE (0000)
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11-GELiISMIiS AYAR

11.1 — Sebeke Voltaji

11.2 — Akim Kontrolorii KP kazanci
11.3 — Akim Kontrolorii Kl kazanci
11.4 — PIN programlanabilir giris fonksiyonu
11.5 - Mekanik frenizleme

11.6 - APRE izleme

11.7 — Frekans Limiti

11.8 — Hata Imax

11.9 - HataImaxT

11.10 — Seyahat akim kazanci

11.11 - Limit Akim

11.12 - PTC Kontrol

11.13 — Salinim Kontrol

11.14 — RPA Role kontrol

11.15 — RPA Role kontrol gecikmesi

11.1 — Sebeke Voltaji (Vline: 380V / 220V)

Cihazin sebeke klemens giriglerine uygulanan Voltaj 380V veya 220V olarak bu menuden
tanimlanir. Bu menude segilmis olan deger tiretici tarafindan belirlenir ve aksi belirtimedikge
380V olarak secili kalmalidir. Aksi takdirde Fren Direnci asir1 1sinacak ve zarar gorecektir.
Fren direncinin asir1 1sinmasi yangin riski de dogurabilir.

11.2 — Akim Kontrolorii K| kazanei (KI-cur: 10 — 1000)

Akim kontrolorii K| kazancidir. Fabrika degerinde 75 olarak ayarlidir.

11.3 — Akim Kontrolorii KP kazanci1 (KP-cur: 1000 — 30000)
Akim kontrolorii KP kazancidir. Fabrika degerinde 4000 olarak ayarlidir.

11.4 - PIN programlanabilir giris fonksiyonu (Hata Resetleme / Kuyu Limit Kontrolii)
BTDRIVER cihaz1 lizerindeki PIN girisinin fonksiyonunu belirler.

Hata resetleme: Girise sinyal verildiginde cihaz hatas1 resetlenir.

Fren izleme : Mekanik frenin dogru zamandaacilip kapanmasi denetlenir.
APRE Izleme : Regiilatoriin dogru galisip calismadig denetlenir.

11.5 - Mekanik fren izleme (Kapali / Agik)

Asenkron motorlar i¢in mekanik fren izleme fonksiyonu agik/kapali ayaridir.
Mekanik fren kontak baglantilar1 PIN girisine baglanir.

11.6 — APRE izleme (Kapali / Agik)

Regiilator kilit mekanizmasinin dogru pozisyonda olup olmadigiin denetimi i¢in kullanilir.
Regiilator kilit izleme fonksiyonu agik/kapali ayaridir. APRE kontak baglantilar1 PIN girisine
baglanir.

11.7 — Frekans Limiti (Flim: 1 — 100)

Motor stirme max. frekans limitini tanimlanir.
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11.8 - Hata Imax (Err_Imax: 4- 99 A), 11.9 — Hata ImaxT (Err_Imaxt: 0,1-9,9 )

Motor akiminin belirli bir degeri tanimlanan bir siire boyunca agsmas1 durumunda, cihazin
hata vermesi isteniyor ise bu parametreler kullanilir. 11.8 parametresine girilen akim, 11.9
parametresindeki siire boyunca ¢ekilirse, siiriicti “Imax Hatalimiti" hatas1 verir.

Cihaz motora gore kapasite olarak biiyiik oldugunda, cihazin akim limitleri motor icin tehlike
olusturabilir. Bu gibi durumlarda bu parametreler ile akim limitlemesi yapmak uygun
olacaktir.

11.10 — Seyahat akim kazanci (%10 - %100)

Motor akim kontroldriiniin kazang degerlerinin (11,2 KI cur ve 11,3 KP_cur) kalkis aninda
olabildigince biiyiik tutulmasinda fayda vardir. Ciinkii fren acilirken, halatlarin asilmast ile
motor kasnaginda olusan dondiirme kuvveti ¢cok kisa bir slirede fren balatalarindan motora
aktarilir. Bu aktarma sirasinda motor akimi ¢ok ani artirilabilmelidir ki motor hareketsiz
kalabilsin. Fakat seyahat sirasinda motorda ani akim degisiklikleri istenmeyen titresimlere
sebep olacaktir. Bu yiiksek akim kazanglar1 seyahat sirasinda motordan homurtuya benzer
sesler ¢cikarmasina sebep olur. Bu parametre ile kazanglar seyahat sirasinda istenildigi kadar
azaltilabilir. Ornegin bu parametre %25 ise seyahat kazanlar1 kalkisa gére 4’de 1 daha ufak
olacaktir.

11.11 — Limit akim (I_lim)

Cihazin motora verebilecegi maksimum akim degeridir. Oto-ayar islemi sonunda motor
akiminin 2 kat1 degere ayarlanir. Bu parametrenin alabilecegi en fazla deger, siiriiciin
maksimum akimidir. Asagida bu degerler belirtilmistir:

BTDRIVER | Limit Akim (A)
(kW)

55 28,2

7.5 35.3

11 53

15

18.5

22

TURKCE

11.12 - PTC kontrol (Kapali / Agik)

Senkron motorlar i¢cin PTC kontrol fonksiyonu agik/kapali ayaridir. Bu denetim ileriki versionlar

icin konulmustur, heniiz aktif degildir.

11.13 — Salimim Kontrol (Kapali / A¢ik)

Kullanilan motor ve yiikii i¢in uygun KP ve K1 degerleri belirlenememis iSe, motorun
salinima girmesi muhtemeldir. Motorun salinima girip girmedigini denetleyen ve salinim
olusmasi halinde cihazin salinimi s6ndiirmesini saglayan denetimin kontrol segenegidir.
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11.14 — RPA Role Kontrol (Acik/Kapali)

www.btelevator.com

Kumandakartinda RPA motor kontaktoriinii kontrol etme kabiliyeti mevcut degilse,
BTDRIVER nin RPA-RPO kontrol ¢ikislari ile motor kontaktorii agilip kapatilabilir.

11.15 - RPA Kontaktor Kontrol Gecikesi (mS)

Bu meniide belirlenen deger ile RPA motor kontaktoriiniin birakma gecikmesi milisaniye

cinsinden belirlenir.
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12-AKULU GALISMA

12.1 — AKii voltaji (BAT_Volt: 60-120V, 220V UPS)

Cihaza kurtarma i¢in uygulanacak beslemenin se¢imidir. Cihaz girisine 60-120V gerilimli
bir akii grubu baglanabilecegi gibi, uygun giigte 1-faz 220V AC ¢ikigh bir UPS de baglanabilir.

12.2 — Yon se¢imi (BD: Kolay yone / Komut yoniine)

Kurtarmasirasinda hangi yone kurtarma yapilacaginin segimidir.

Kolay yone: Siiriicii verilen yon girislerini dikkate almaz. Motoru kolay yone dogru limit
hizda siirer.

Komut yoniine: Siiriicii, UP/DWN terminallerine uygulanan komut yoniinde motoru limit
hizda siirer.

12.3 - AKkii ile hiz (V4: 0.05 - 5.00 m/s)
Kurtarmasirasinda izin verilen maksimum hizdir.

Kurtarma sirasinda siiriicti hiz girislerini dikkate almaz. Seyir hiz1 asansér motorunun
yapisina ve kurtarma sirasindaki yiik dengesine gére olusturulur. izin verilen maksimum hiz bu
parametre ile belirlenen V4 hizidir. Sistem daha yiiksek hizlarda kurtarma yapilmasina miisaade
etse dahi cihaz bu hizin {istiine ¢gikmaz.

12.4 — UPS giicii (UPS_pw: 0,5 — 20 kW)

Bu parametre UPS cihazini koruma maksatlidir. “12.1 Akt voltaj1” parametresi “220V
UPS” olarak se¢ilmis ise etkin olacaktir. Kurtarma sirasinda, UPS cihazindan ¢ekilecek
maksimum gii¢ degeridir. Siiriicii, UPS’ten bu parametreye girilen de§erden daha fazla gii¢
cekmeyerek, UPS’in agir1 yliklenmesini onler.

Oncelikle cihaza baglanacak UPS gii¢ degeri kW cinsinden hesaplanmalidir. Bu

hesaplamalarin nasil yapilacagi, boliim 13.3.3.1 (kolay yone kurtarma yapilacak ise) ve boliim
13.3.4.1’te (komut yoniine kurtarma yapilacak ise) anlatilmstir.

BTELEVATOR 59 BTDRIVER

TURKCE

ENGLISH



ENGLISH

TURKCE

BTELEVATOR OTOMASYON INS.SAN.TIC.LTD.STI. www.btelevator.com

17. ASENKRON MOTORLARDA ACIK CEVRIM iCiN PRATIK AYARLAR

Cihazi acik ¢cevrim (Enkodersiz) calistirmak i¢in asagidaki adimlar sirasi ile uygulayimiz.

e Motor Etiket degerlerini okuyarak bu bilgileri motor ayarlari meniisiinii kullanarak cihaza
giriniz. Motor etiket akimi, devir sayisi, voltaj1 v.s.

e Otoayar secenegini aktif yapin ve bir kez revizyonda kumanda panonuzdan hareket verin.
Cihaz ekraninda otomatik ayar bitti yazana kadar revizyon butonundan parmaginizi ¢cekmeyiniz.
Otomatik ayar yaptirmak i¢in motor etiket akimin dogru bir sekilde dnceden girilmis olmasi
gerekir. (Eger motor akimi1 normalden fazla girilir ise cihaz motora daha fazla akim vereceginden
motor gereksiz 1sinir. Eger motor akimi normalden diisiik verilir ise bu seferde diisiik hizlarda
yeterli tork saglanamadigindan durus hassasiyetleri bozulur.)

e Revizyon hareket butonlari ile yeniden hareket vererek asansoriin dogru yonde gittiginden
emin olun. Eger kumanda kartinin gosterdigi yon ile asansor hareket yonii ters ise 2.16-M otor
yonii parametresinden motor yoniinii tersleyiniz.

e Asansorii en yavas hizda VO hizinda hareket ettirin. Kabin ve kars1 agirlik dengede iken
motor akim1 motor etiket degerinin %75°1 olacak sekilde motor ayarlarindan 2.12-Ara frekans
voltajim ayarlayiniz. Eger akim fazlaise deger voltaji diigiirmeli, az ise artirilmalidir.

e AsansoOr nominal hizi ve devri motor parametrelerine dogru olarak girilmis oldugundan emin
olun. (Ornegin tek hizl1 eski asansor ise Nominal h1iz=0.6m/s Nominal Devir=830, veya 1ms bir
makine motor i¢in Nominal hiz=1.0m/s Nominal Devir=1430 gibi).

Asansorii hizlandirmak ya da yavaslatmak icin bu parametreleri degistirmeyiniz. Bunlar
sadece makine motor tamitim bilgileridir.

e Seyahat egrisinden seyahat hizlarini giriniz. Eger asansorii nominal hizin {izerine ¢ikarmak
istiyorsaniz yiiksek hiz1 en fazla nominal hizin %30’u kadar artirmaniz1 tavsiye ederiz. Orn:
0.6m/s olan eski bir asansor i¢in yiiksek hiz 0.8 tavsiye edilir. Veya 1 metre hizli bir makine
motor grubu i¢in 1.3 gibi. (Dikkat yeni hiz icin asansoriin mekanik emniyetinin yeterli
oldugundan mutlaka emin olunuz. Motor frenleri — kabin frenleri - kuyu alt iist giivenlik
bosluklari v.s.)

e Yavaslama mesafesini giriniz. Yavaslama miknatislarin kata olan mesafesinden 10 — 20 santim
eksigini yavaslama mesafesine giriniz ki asansoriin yavas hiza gecip yavasta kata yaklasacagi bir
emniyet mesafesi kalsin (Ornegin. 170 cm miknatis mesafesi ise yavaslama yolunu 155 cm
giriniz). Eger kabin erkenden yavasliyor daha sonra yavas hizda uzun siire gidiyor ise yavaglama
mesafesini artiriniz. Aksine eger kabin yavaslamakta ge¢ kaliyor kat seviyesini gegiyor ise
yavaglama mesafesini kisaltiniz.

e Katta durdurucu miknatislarinin kata olan mesafelerini cihaza durma mesafesi olarak giriniz.
(Orn. 7cm) bu mesafe ¢ok uzun veya kisa olmamali. Ornegin 1cm gibi bir deger gercekei
olmayacaktir ¢iinkii yavas hizda giderken 1cm iginde asansorii durdurmak motor giicii sinirlarini
astigindan duruslar dengesiz olacaktir. 30cm gibi uzun mesafelerde ise dolu bos durus
keskinligini ayarlamak zor olur.

Ornek bir ayar:

Imot: 16,0A V3:1,0m/s X_Slw: 165 Cm
Vmot: 380 Volt VO0: 0.15m/s X_Stp: 8Cm
Rpm_nom: 1450
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No | Hata Kodu

Aciklamasi

Olas1 hata sebepleri

01 | IPM HATASI

Cihaz IPM transistor
blogundan hata sinyali geliyor.

1- U,V,W motor ¢ikislarinda kisa devre olabilir.
Motor baglantilarin1 kontrol ediniz.

2- Fanlar bozuk oldugu i¢in IPM asir1 1sinmig
olabilir. Fanlarin déniip dénmediklerini kontrol
ediniz.

3-Parametre ayarlar1 yanlis oldugu i¢in motor agiri
akim ¢ekip |PM 1siniyor olabilir. Parametre ayarlari
kontrol ediniz.

4- IPM besleme voltaji diistik olabilir. Sebeke
voltajin1 kontrol ediniz.

5- Motor ¢ikiglarindaki kontaktor cihaz motoru
stirerken konum degistirmemeli. Cihaz asansorii
durdurup fren gecikmesi kadar daha motoru sifir
hizda stirerken eger kontaktor diistiyor ise kontaktor
gecikmesini artiriniz. Y olda giderken kontaktor bir an
birakip yeniden ¢ekiyorsa kontaktorii besleyen seri
glivenlik devresini kontrol ediniz.

02 | DUSUKDC
BARA

Cihaz kondansator gerilimleri
(Vbus) kritik degerin altina
diistii.

Sebeke beslemesi aktif ise:
Vbus < 400V

Akl kurtarma aktif ise;
Vbus < (Vbat X %70)

UPSile kurtarma aktif ise:
Vbus < 200V

1- Sebeke beslemesi aktif ise: Sebeke voltaji diisiik
olabilir. L1, L2, L3 terminallerindeki gerilimleri
kontrol ediniz.

2- Akuli kurtarma aktif ise: L1 ve L3
terminallerindeki akii besleme devresini kontrol
ediniz.

03 | YUKSEK DC
BARA

Cihaz kondansator gerilimleri
(Vbus) agir1 yiikseldi.

Sebeke beslemesi aktif ise:
Vbus> 715V

UPSile kurtarma aktif ise:
Vbus > 420V

1- Fren direnci bagl olmayabilir. Fren direncinin B
ve P terminallerine bagli oldugunu kontrol ediniz.
2- Frenleme direng degeri yanlis olabilir. Cihaz ve
motor giicline uygun degerde direng takildigindan
emin olunuz.

04 | ASIRIAKIM

Cikis akimi cihaz
kapasitesinin iizerine ¢ikt1.

1- Hizlanma ¢ok ani oldugu i¢in motor akimlar1
yiikseliyor olabilir. PA hizlanma ivmesini diisiiriiniiz.
2- V/F tablosu yanlis ayarlanmis olabilir. Ara frekans
voltaji ve min. frekans voltajimi diigiiriiniiz.

3- Cihaz giicti motora gore kiigiik olabilir. Motor i¢in
uygun kapasitede cihaz kullanildigin1 kontrol ediniz.

05 | PARAMETRE
BIiLGIi KAYIBI

Cihaz bellegindeki parametre
verileri silinmis veya bozuk.

Cihazi fabrikaayarlarina getirip ayarlarinizi yeniden
giriniz.

06 | MOTOR ASIRI

Motor 1s11 koruma fonksiyonu

1- Motor akimlarmi kontrol ediniz.

YUK devreye girdi. 2- Motor termik ayar parametresi diisiik ayarlanmis
olabilir. Dogru olup olmadigini kontrol ediniz.
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No | Hata Kodu | Agiklamasi Olasi1 hata sebepleri
07 | BESLEME L1, L2, L3 sebeke beseme 1- Besleme gerilimi diisiik olabilir.
HATASI giriglerinde problem var. 2- Bedleme giris fazlarindan biri eksik olabilir.
3- Besleme girislerinde kisa siireli kesinti olabilir.
4- Besleme hattinda gevsek kablo veya baglantilar
olabilir.
5- Fazlar arasinda ¢ok biiyiik farkliliklar olabilir.
08 | OTOAYAR Acik gevrimde otomatik ayar 1- Motor bagli olmadigi i¢in Oto ayar
HATAS islemi tamamlanamadi. tamamlanamamus olabilir.
2- Motor kontaktorii cekmiyor olabilir. Cihaz devreye
girdiginde ¢ektiginden emin olunuz.
09 | ASIRIHIZ Enkoderden asir1 hiz bilgisi 1- Motor hiz1 istenen referans hizin tizerine ¢ikmig
geldi. olabilir. Motor ayarlarini kontrol ediniz.
2- Enkoder ¢oziintirliigi yanlis girilmis olabilir,
kontrol ediniz.
10 | DENGESIZ Enkoderden gelen veriler 1- Enkoder baglantilarini ve voltajini kontrol ediniz.
ENKODER diizgiin degil. Verilerde 2- Enkoderin motora baglantisini kontrol ediniz.
tutarsizliklar var. 3- Enkoder kablosu blendajli degilse, blendajli kablo
kullaniniz.
4- Motor kablosu blendajli degilse, blendajli kablo
kullaniniz.
5- Enkoder kablosu motor ve gii¢ kablolariin
yakinindan gegiyor olabilir. Enkoder kablosunu ayri
bir kanaldan gegiriniz.
6- Enkoder kablosu her iki taraftan da topraklanmas
olabilir. Enkoder kablosu motor tarafinda
topraklaniyor ise cihaz tarafindaki topraklamay1
sokiiniiz.
12 | KONTAKTOR Motor ¢ikiglarindaki kontaktér | Kontaktorii beseyen seri giivenlik devresini kontrol
DUSTU cihaz motoru siirerken diistii. | ediniz.
13 | KONTAKTOR Cihazahiz sinyali geldikten Kontaktor tizerindeki cihaz aktif (EN) sinyalinin
CEKMEDI sonraki 5 saniye igerisinde gectigi yardimer kontak blogunu kontrol ediniz.
cihaz aktif sinyali (EN)
gelmedi.
14 | DUSUK MOTOR | Motor sargilarina akim 1- Motor baglantilarin1 kontrol ediniz. Kablolarda
AKIMI verilemiyor. kopukluk veya temassizlik olmadigindan emin
olunuz.
2- Kontaktor ayaklarinin baglantilarini kontrol ediniz.
15 | TERSYONE Asansor istenen yonde hareket | 1- Enkoder uglar ters baglanmis olabilir. Enkoder
HAREKET etmiyor. Enkoderden gelen baglantilarin1 kontrol ediniz.
hareket yonii ile cihazin 2- U,V,W motor uglar1 ters baglanmig olabilir. Motor
gotlirmek istedigi yon farkli. baglantilarin1 kontrol ediniz.
16 | DENGESIZ Motor U,V,W uglarindan 1- Kontaktor ayaklar1 gecirmiyor olabilir. Kontaktor
AKIM dengesiz miktarda akim ayaklarinin baglantilarini kontrol ediniz.
¢ekiliyor. Fazlardan bir veya 2- Motor sargilarinda problem olabilir. Motor
ikisine agir1 yiikklenme var. sargilarinin omik direnglerini 6l¢iin, birbirlerine esit
olmalidirlar. Senkron motorlarin siiriilmedigi stirece
ana kontaktdrlerin kapali kontaklari ile kisa devrede
tutuldugunu unutmayiniz.
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No| Hata Kodu | A¢iklamasi Olas1 hata sebepleri
17 | YUKARI/ASAGI | Yukari ve asag1 hareket Yon giris sinyallerinin baglantilarimi kontrol ediniz.
BERABER sinyalleri ayn1 andageldi. UP terminaline yukar1 yonde hareket, DWN
terminaline ise asag1 yonde hareket sinyalleri
baglanmis olmalidir.
18 | PARAMETRE 2.2 Motor nominal devir Senkron motorlarda nominal motor devri 400 ve alti
22HATALI parametresi ¢ok diisiik veya olmali. Asenkronlardaise 400 ve iizeri olmalidir.
¢ok yiiksek.
19 | DUSUKHIZ Motor istenilen devire 1- Motor mekanik freninin agtigindan emin olunuz.
ulagmiyor. 2- Enkoder baglantisin1 kontrol ediniz.
3- Asenkron motorlarda rotor kaymasi ¢ok diistik
girilmig olabilir. Bu degeri kontrol ediniz.
4- Senkron motorlarda ofset agis1 yanlis ya da motor
enkoder yonii ters iken duragan oto ayar yaptirilmig
olabilir. Enkoder yoniinii degistirip (2.18) tekrar oto
ayar yapiniz.
5- Senkron motorlarda motor kutup sayisi
(2.19)yanlis girilmis olabilir.
20 | CiHAZ Hiz referans degeri V3 1- VO, V1, V2 hizlarinin V3 hizindan biiyiik
HATAS 2 hizindan dahafazla girilmedigini kontrol ediniz.
2- S2 hizlanma sonu yumusatmasi fazlabiiyiik
olabilir.
21 | CIHAZ Motor ¢ikiglarinda 1- Kontaktorlerin yiikte iken ¢ekip-birakmadigindan
HATASI 3 beklenmedik bir durum var. emin olunuz.
2- ENABLE sinyalinin baglantisin1 kontrol ediniz.
3- Motor kontaktor baglantilarinda bir gevseklik olup
olmadigini kontrol ediniz.
4- Fren bobini, kontaktdr bobini gibi elektriksel
giriiltii olusturabilecek elemanlardauygun filtreleme
yapilmalidir.
22 | Fout > Flim Izin verilmeyen bir bélgede 1- PIN girisinin gereksiz yere kuyu limit kontroli
(kuyu at veya iist sinirinda) olarak ayarlanmadigindan emin olunuz.
stiricti ¢ikis frekans1 11.5 2- PIN girisi kuyu limit kontrolii olarak ayarli ve
parametresinde ayarlanan kuyu alt/iist sinir koruma salteri kesti.
limit degerin tizerinde. 3- 11.5 Flim frekans degerinin ¢ok kiiciik
girilmedigini kontrol ediniz.
23 | BTMRL BTMRL kartiile 1- Cihaz iizerinde BTMRL kartinin
YOK haberlesme oldugundan emin olunuz.
saglanamadi. 2- BTDRIVER ile BTMRL kart1
arasindakibaglantilar1 kontrol ediniz.
24 | ENKODER Enkoder baglantis1 veya Enkoder baglantilarini kontrol ediniz.
HATAS enkoderden okunan bilgi
hatal1.
25 | OTOAYAR Kapali ¢gevrimde otomatik 1- Motor bagli olmadig igin oto ayar
HATAS ayar islemi tamamlanamadi. tamamlanamamis olabilir.
2- Enkoder baglantilarin1 kontrol ediniz.
3- Motor kontaktorii gekmiyor olabilir. Cihaz devreye
girdiginde gektiginden emin olunuz.
4- Senkron motorlarda oto ayar isleminin motor bosta
iken veya dengeli yiikle yapildigindan emin olunuz.
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No | Hata Kodu Aciklamasi Olas1 hata sebepleri
26 | MEKANIK FREN Mekanik fren geri besleme 1- Fren geri besleme kontrolii aktif edilmis
HATAS kontrolii hatas1 durumda, fren izleme kontaklarinin BTMRL
kartina (PI1 girigi) dogru baglandigindanemin
olunuz.
2- Mekanik fren baglantilarini ve frenlerin gekip
biraktigini kontrol ediniz.

27 | MOTOR PTC Motor PTC kontrolii hatast. 1- Motor PTC kontrolii aktif edilmis durumda,

HATASI PTC devresinin BTMRL kartina (P12 girisi)
dogru baglandigindan emin olunuz.
2- Motor PTC devresi kesmis olabilir.

28 | Imax Hata limiti Motor, 11.10 parametresine 1- Parametrelerin dogru ayarlandigini kontrol

girilen maksimum akimi, ediniz.
11.11 parametresindeki siire 2- Motorda mekanik bir zorlanma olup-
boyunca agmistir. olmadigint kontrol ediniz.
3- Mekanik frenin agip-agmadigini kontrol
ediniz.

29 | YETERSIZ AKU Akiilii kurtarma sirasinda 1- Cihaza baglanan akiilerin uygun gerilim ve
motoru siirmek i¢in gereken kapasitede oldugunu kontrol ediniz.
enerji akiilerden saglanamiyor. | 2- Akiiler sarjsiz olabilir. Belirli bir siire sarjda

tutulmalidir.

30 | DIRENC ASIRI YUK | Frenlemedirenci ¢ok yogun Frenleme direng degeri yanlis olabilir. Cihaz ve
olarak kullanildi. Direng motor giiciine uygun degerde direng
kavrulmariski altinda. takildigindan emin olunuz.

31 | DUSUK CPU Islemci kart1 beslemesi diisiik. | 1- 3 faz giris besleme gerilimi 340V ’tun altina

VOLTAJ (Sadece Boy-D cihazi i¢in) diismiis olabilir. L1, L2, L3 terminallerindeki

gerilimleri kontrol ediniz.
2- Cihaz harici bir 24V dc kaynak ile besleniyor
ise, bu kaynagin geriliminin diismediginden
emin olunuz.
3- Gerilimler normal ise cihazi devreden gikarip
teknik servisileirtibata geciniz.
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20. BTDRIVER PARAMETRE LISTESI

BTDRIVER MENU PV Asenkron-dislili Senkron-dislisiz
5EKW [ 75KW [LIKW | I5KW [22kKW | 37KW | 55KW | 7,5KW [ 1IKW [15kW | 18KW | 22kW
Yiiksek hiz (V3) 1,0m/s
12 | Arahiz(v2) 0,5m/s
13 Revizyon hiz1 (V1) 0,2m/s
14 | Diisiik hiz (V0) 0,13 m/s
15 | Hizlanma ivmesi (Pa) 0,4 m/s?
16 | Hizlanma bas1y (SD) 0,3m/s?
17 Hizlanma sonu yumusatmasi (S2) 0,4 m/s®
1.8 Yavaslama mesafesi (X_SLW) 165cm
19 Durma mesafesi (X_STP) 8,0cm
1.10 | Durmatipi Mesafeile dur
1.11 | Yavaslama (Na) 0,7 m/s?
1.12 | Yavaslarkeny ma (S3) 0,8 m/s?
1.13 | Yavaslarken yumusatma (S4) 0,8 m/s*
114 | Mekanik fren agma zamam (MB_ON) 08s
1.15 | Mekanik fren kapama zamam (MB_OFF) 05s
1.16 | Hazrhk ivmesi (As) 0,03 m/s2
1.17 | Hazirhik hiz1 (Vs) 0,0m/s
1.18 | Hazirlik hizi siiriikleme zamani (Ts) 00s
MOTOR AYARLARI
20 Motor tipi Asenkron | Senkron
21 Nominal hiz 1,0m/s
22 Nominal hizda motor devri 60
23 Artimsal enkoder darbe sayisi 1024 | -
24 Sebeke besleme voltaji. 380V
25 Motor nominal gerilimi 380V
2.6 | Motor nominal akimi 90A  [140A [190A [250A [350A [500A [90A 140A  [190A [250A [350A [500A
2.7 Motor nominal frekansi 50 Hz -
28 Motor gii¢ faktorii 08
29 | Rotor kayma frekans: 20Hz  [17Hz [15Hz [12Hz [1Hz |07Hz |-
210 Motor yiiksiiz akim %40 -
211 | Rotor zaman sabiti 150ms [ 150ms [ 250ms | 300ms |400ms | 500ms | -
212 | Arafrekansdegeri 4,0Hz -
213 | Arafrekansgerilimi 0V -
2.14 | Minimum frekans degeri 0,5Hz -
215 | Minimum frekans gerilimi 2V -
216 | Termik ayar %100
2.17 | Motor yonii Diiz yon
2.18 | Enkoder yonii Diiz yon
219 | Motor kutup sayist - 16
2.20 Enkoder offset agist - 0,0
221 | Mutlak enkoder tipi - SC.-ENDAT 2048
KONTROLOR AYAR
31 KPO 900
32 K10 12
33 KP1 750
34 Ki1 10
35 Kalkis tutma pozisyon kontrolorii Agik
3.6 Kalkig tutma pozisyon kontrolorii K p kazanc 60
37 Kalkis tutma pozisyon kontrolorii Kd kazanc 30
39 Enkoder filtresi 3
3.10 | Dinamik filtre Agik
KONTROL TiPi
6.1 | Kontrol Tipi | Kapali gevrim
SIFRE
101 | sifre [ 0000
GELISMI$ AYAR
111 | Anahtarlama frekansi 10 Khz
11.2 | Akim Kontrolorii KI kazanci 75
11.3 Akim Kontrolorii KP kazanci 4000
114 | PIN programlanabilir giris fonksiyonu Hataresetleme
115 | Cikis limit frekansi 50 Hz
116 | Mekanik frenizleme Kapali
117 | PTC kontrol Kapali
11.8 | OGD. Fonksiyonu Acik
11.10 | Hatalmax 20A [29A [45A  Je5A [o5A  [99A [20A [20A  [45A [65A [95A [99A
1111 | HatalmaxT 50s
1112 | S_Akim kaz %100
11.13 | Limit Akim 282A  [353A  [530A [700A [101,1A [140A [282A [353A [530A [700A [10L1A [140A
AKULU CALISMA
12.1 | AKii voltaji 220-UPS
12.2 | Yon segimi Kolay yone
12.3 | Akiiile hiz 0,1m/s
12.4 | UPS giicii 20,0 kW
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