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1 Giris ve Guvenlik

1.1 Giris
isbu kilavuzun amaci

Bu kilavuz, Griinle birlikte verilen kilavuzlarin yerine gegmez ve bu kilavuzlari tamamlar. Asagida
belirtilenlerin dogru uygulanmasiyla ilgili gerekli bilgileri saglar:

e Kurulum

e Calisma

e Programlama.

Kilavuzda kullanilan terimler

e hydrovar X: HVX tahrikli EXM motor
e hydrovar X+: HVX+ tahrikli EXM motor

Ek talimatlar

Bu kilavuzda bulunan talimat ve uyarilar, satis belgelerinde agiklanan standart tnite igin
gecerlidir. Ozel pompa versiyonlari ek talimat kilavuzlarnyla verilebilir. Kilavuzda veya ticari
belgelerde dikkate alinmayan durumlar icin Xylem veya Yetkili DistribGtor ile iletisime gecin.

1.2 Tehlike seviyeleri ve giivenlik sembolleri

Uniteyi kullanmadan &nce, kullanici asagidaki riskleri dnlemek icin tehlike uyarilarini okumals,
anlamali ve bunlara uymaldir:

e Yaralanmalar ve saglik tehlikeleri

e Urliniin hasar gérmesi

o Unite arizasi.

Tehlike seviyeleri

Tehlike seviyesi Gosterge

TEHLIKE: Onlenmedigi takdirde ciddi yaralanmalara, hatta 6lime neden olan
tehlikeli bir durumu tanimlar.

UYARI: Onlenmedigi takdirde ciddi yaralanmalara, hatta 6liime neden
olabilecek tehlikeli bir durumu tanimlar.

DIKKAT: Onlenmedigi takdirde kiigiik veya orta seviyeli yaralanmalara neden
olabilecek tehlikeli bir durumu tanimlar.

NOT: Onlenmedigi takdirde insanlara zarar vermeyen ancak maddi
hasara neden olabilecek bir durumu tanimlar.

6 EXM - Ek Kurulum, Calisma ve Programlama Talimatlari
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Tamamlayici semboller

Sembol Agiklama

Elektrik Tehlikesi

Sicak yiizeyler tehlikesi

Patlayici atmosfer tehlikesi

AN

Iyonlagtirici radyasyon tehlikesi

»

Manyetik tehlike

>

1.3 Kullanicr guvenligi

Mevcut saglik ve glivenlik diizenlemelerine kesinlikle uyulmalidir.
Kalifiye personel

Unitenin kurulumu, calistirilmasi, bakimi ve tniteye yénelik ariza giderme islemleri yalnizca
kalifiye personel tarafindan gergeklestirilir. Kalifiye kullanicilar, Gnitenin kurulumu, kullanimi,
bakimi ve ariza giderme esnasinda riskleri algilayabilecek ve tehlikeleri 6nleyebilecek kisilerdir.

Kisisel koruyucu ekipman

Unitenin taginmasi, kurulumu, calistirilmasi, bakimi ve cihazla ilgili ariza giderme iglemleri
esnasinda gerekli kisisel koruyucu ekipmanlari kullanin. Ornek kisisel koruyucu ekipmanlardan
bazilar baret, eldiven ve emniyet ayakkabisidir.

lyonlastirici radyasyona maruz kalan yerler

UYARI: iyonlastirici radyasyon tehlikesi

Unite iyonlastirici radyasyona maruz kalmissa, kisilerin korunmasi icin gerekli gtvenlik
onlemlerini uygulayin. Unitenin sevk edilmesi gerekiyorsa, uygun givenlik 6nlemlerinin
alinabilmesi icin tastyiciyi ve aliciyr uygun sekilde bilgilendirin.

1.4 Cevrenin korunmasi

Ambalaj ve Griiniin atilmasi

Siniflandinimis atiklarin atilmasina iliskin mevcut kanunlara uyun

EXM - Ek Kurulum, Calisma ve Programlama Talimatlari 7
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2 Ellecleme ve Depolama

2.1 Onlemler

Herhangi bir ise baglamadan 6nce, Girig ve Glivenlik bolimuindeki tim glvenlik talimatlarini
okuyup anladigiizdan emin olun.

DIKKAT: Yiiklerin elle tasinmasindan kaynaklanan riskler

Omurga yaralanmasi riskine neden olabilecek istenmeyen ergonomik durumlari 6nlemek igin,
Uniteyi "mandel yuk tasima" konusundaki mevcut yénetmeliklere uygun sekilde tutun.

UYARI: Kesilme ve ezilme tehlikeleri

Her zaman kisisel koruyucu ekipman kullanin.

2.2 Teslimatta Unite denetimi

Ambalaj denetimi

—_

w N

. Miktarin, agiklamalarin ve trlin kodlarinin siparigle eslestigini kontrol edin.
. Ambalajda herhangi bir hasar veya eksik bilesen olup olmadigini kontrol edin.

Hemen tespit edilebilir hasar veya eksik parca olmasi durumunda:

e TUm bulgular tasima belgesinde belirterek Griinleri sartli olarak kabul edin veya

o Gerekgeyi tagima belgesinde belirterek trinleri reddedin.

Her iki durumda da derhal Xylem'e veya Urliniin satin alindigi Yetkili Distribltore bagvurun.

Ambalajin agilmasi ve linitenin denetimi

arwn =

Ambalajin ¢ikariimasi.

Tim ambalaj malzemelerinin gecerli dizenlemelere uygun olarak tasnif edilmesini saglayin.
Vidalari s6kerek ve/veya takiliysa kayislari keserek tiniteyi serbest birakin.

Unitenin bitiinligini kontrol edin ve eksik bilegsen olmadigindan emin olun.

Hasar veya eksik bilesenler varsa, derhal Xylem veya Yetkili DistribGtorle irtibata gecin.

2.3 Vincle kaldirma

UYARI: Ezilme tehlikesi

Yirurlukteki ydonetmeliklere ve spesifik kullanima uygun halatlar, kancalar, kaldirma kayislari,
aski cubuklari ve kenetler kullanin.

Motora vidali olan halka civatalari, yalnizca motorun kendisini kaldirmak icin kullanin.

rwn =

oo

Halatlari, motordaki halka civatalara takin.

Halatlari vince sabitleyin.

Vinci kaldirin ve Uniteyi kaldirmadan halatlari gerin.

Uniteyi kaldirip yavasca hareket ettirin. Bunu yaparken, motor saftini bir elinizle tutarak yiikii
dengeleyin.

Uniteyi yavasca yere birakin.

Halatlari halka civatalardan ayirin.

EXM - Ek Kurulum, Calisma ve Programlama Talimatlari
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Sekilde Unitenin nasil kaldirnlacagi gosterilmektedir.

=
S
o
@
=
=
=}
=
%}
[a]
o

2.4 Depolama

Ambalajli Ginitenin depolanmasi

Unite sdyle depolanmalidir:

e Kapali ve kuru bir yerde

Ist kaynaklarindan uzakta

Pislikten korunmus halde

Titresimlerden korunakli halde

-40°C ile +70°C (-40°F ile 158°F) arasindaki ortam sicakliginda ve 30°C'de (86°F) maksimum
%90 bagil nemde.

NOT:

. l:.:Jnitenin Uzerine agir yukler koymayin.
e Uniteyi carpismalardan koruyun.

Unitenin uzun siireli depolanmasi

Ambalajli Gnitenin depolanmasi icin ayni talimatlari izleyin.
Uzun slreli depolama hakkinda daha fazla bilgi icin Xylem satis sirketi veya Yetkili DistribGtor
ile iletisime gegin.

EXM - Ek Kurulum, Calisma ve Programlama Talimatlari 9
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3Urln

tanimi

3.1 Ozellikler

Ongorilen kullanim

Yanhs kullanim

3.2 Parca ad

Bu Griin, HVX veya HVX+ elektronik degisken hiz siirlictli ve sabit miknatis destekli bir

reliktans senkron motordur.

Uriin, asagidaki konfiglirasyonlarda temin edilebilir:

e Entegre pompa montajli

e Aynitip bir EXM motor icin uyumlu yedek parca olarak

e Bir Xylem pompasina baglanmak lzere kullanilan bir bilesen olarak: bu durumda ilgili
aksam, entegrasyonu tamamlayan tarafin her yoniyle tim yasal sorumlulugu tstlendigi yeni
bir Grin teskil eder.

Bu Griin, performansi gereksinimler dogrultusunda degistirilmesi gereken Xylem elektrikli
ylzey pompalarini siirmek amaciyla, ticari amaglarla, profesyonel amaclarla, girisimcilik veya
zanaatkarlk ile ilgili amaglarla kullanilmak Gzere tasarlanmistir.

Her zaman Teknik Ozellikler bélimiindeki calisma limitlerini dikkate alin.

TEHLIKE: Potansiyel patlayici atmosfer tehlikesi
Uniteyi patlama tehlikesi olan veya yanici tozlar bulunan ortamlarda calistirmak yasaktir.

o Farkli tipteki ve/veya farkli Ureticilere ait elektrikli pompalarin yaninda kullanim amaci
kapsaminda yer almayan ekipman veya cihazlarin tahrik edilmesi
o EXM motorun bir elektrikli pompadaki klasik asenkron motorun yerine kullaniimasi.

lar

_Aph

PDS_MO0001_A

HVX veya HVX+ tahrik

Calistirma paneli

HVX veya HVX+ tahrik telsiz ekipmani onay etiketi
HVX veya HVX+ tahrik uyari etiketi

Gug kaynagdi ve sinyal kablosu girisleri

EXM motor tertibatinin bilgi plakasi

EXM motor

Tahrik veri plakasi

©ONOo A WN =

10
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3.3 Veri plakalar

EXM motor tertibatinin bilgi plakasi

Vn: PY kW /____HP —
@%n ; h T om —@

laja

PF 1 |IE5-IES2 (IEC 61800-9-2)

TG795

@6@ &5 @ & oo

Model

Cikistaki anma degerleri
Tanimlama kodu

Markalar

Seri numarasi

Unitenin tam yiik verimliligi
Giristeki anma degerleri

IP koruma sinifi

NEMA muhafaza tirt

10. Unitenin kitlesi

11. Oda sicakligi arahig

12. Rulman modeli

13. Servis faktori

14. Koruma sigortalarinin maks. kapasitesi

WO NorWN =

Tanimlama kodu

Seri adi

Aks yliksekligi 90, 112, 132, 160 veya 180 mm

Flans turd B3, B5, B14, HM, CEA veya CA

Anahtar turd SV, HA, HB veya normallestirilmis [ ]

Ozel saft uzantisi tiiri S1, S2, S3 veya S4 veya normallestirilmis [ ]
Gug kaynagi voltaji 3x208 V, ...,
kWx10 degerinde nominal motor guicl
Model boyutu B, C veya D

hydrovar X [S] veya hydrovar X+ [H] tahrik

VRN WN =

240V [03] veya 3x380V, ..., 480 V [04]

PDS_MO0004_A_sc

10. 3000 ile 4000 min" veya 3600 ile 4000 min"' [2] veya 1500 ile 2000 min™" arasi nominal giigte hiz araligi [4]

11. Standart tahrik [ ] veya filtresiz [W]
12. Ayakli [F] veya ayaksiz motor [ ]
13. Standart motor [ ] veya blyik motor [R]

EXM - Ek Kurulum, Calisma ve Programlama Talimatlari
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HVX veya HVX+ tahrikin bilgi plakasi

XM_M0022_A_ot

Model

Girig caligma limitleri
Tanimlama kodu
Cikis calisma limitleri
Seri numarasi

Oda sicakligi aralig

cuhALWN =

HVX veya HVX+ tahrik uyari etiketi

S CAUTION WARNING WARNING
A -p ATTENT ION AVERTISSEMENT&
“9 RIS OF ELECTRIC SHock z. AVERTISSEMENT

SEE MANUAL FOR SPECIAL RESIDUAL CHARGE.
H‘ CONDITIONS / MAIN FUSES. | WAIT 2 MINUTES. ‘ HOT SURFACE
g VOIR MANUEL DE CONDITIONS | RISOUE DU CHOC ELECTRIQUE. RISK OF BURN
SPECIALES / FUSIBLES. UNE TENSION DANGEREUSE PEUT ETRE | SURFACE CHAUDE
orr ‘ PRESENTEE JUSQU“A 2 MINUTES APRES | RISQUE DE BRULURE
2 nin. O B AVOIR COUPE L“ALINENTAT 10N

HVX veya HVX+ tahrik telsiz ekipmani onay etiketi
o%

1. Amerika Birlesik Devletleri
2. Kanada
3. Diger llkeler

XM_M0024_B_ot

XM_MO0025_A ot
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tr - Orijinal talimatlarin terciimesi

4 Kurulum
4.1 Onlemler

Herhangi bir ise baglamadan 6nce, Girig ve Glivenlik bolimuindeki tim glvenlik talimatlarini
okuyup anladigiizdan emin olun.

TEHLIKE: Elektrik Tehlikesi

Calismaya baslamadan 6nce, Unitenin, kontrol panelinin ve yardimci kontrol devresinin istem
digi yeniden baglamasini 6nlemek igin, elektrik besleme kaynaginin baglantisinin kesilmis ve
kilittenmis oldugunu kontrol edin.

UYARI: Fiziksel ve termal tehlikeler

e Her zaman kisisel koruyucu ekipman kullanin.
e Daima uygun is arac ve gereclerini kullanin.

Not

EXM motor asagidaki pompa modelleri icin saglanmaz:
o HMK/HMX

o 1..22SVI...E....

4.2 Mekanik kurulum

4.2.1 izin verilen pozisyonlar

Sekillerde, yalnizca tahrik igin izin verilen konumlar gosterilmistir. Ayrica, elektrikli pompanin
kilavuzundaki izin verilen konumlara da g6z atin.
Diger pozisyonlar icin Xylem veya Yetkili DistribGtor ile iletisime gegin.

_B_ph

PDS_MO0007_B

EXM - Ek Kurulum, Calisma ve Programlama Talimatlari 13



tr - Orijinal talimatlarin tercimesi

g%%ﬁ“@@

PDS_MO0008_A_ph

4.2.2 Kurulum alani
1. Sayfa Calisma ortami 122'de bulunan hikidmleri uygulayin.

NOT:
Nem belirtilen limitleri asarsa, Xylem veya Yetkili Distribitor ile iletisime gecin.

Uniteyi zemine nazaran yikseltilmis bir konuma yerlestirin.

Herhangi bir sizintinin kurulum alaninda su baskinina neden olmayacagindan veya lniteyi
batirmayacagindan emin olun.

4. Dis mekan kurulumunda, tniteyi dogrudan giines 1sigina, yagmura ve kara karsi korumak
icin uygun ortdler kullanin.

w N

_A _ph

PDS_MO0006_A

Duvar ile Ginitenin dig ylizeyleri arasindaki hava boslugu

¢ Uygun havalandirma saglamak i¢in: = 100 mm (4 in)
e Motorun incelenmesini ve ¢ikarilmasini saglamak i¢in: = 300 mm (12 in)
o Kullanilabilir alan daha azsa lutfen elektrikli pompanin teknik dokiimantasyonuna bakin.

Yogusmaya yatkin ortamlar

YoJusmaya yatkin ¢cevre kosullarinda, otomatik motor isitma modunu etkinlestirin. Daha fazla
bilgi icin bkz. S07.2 Motor Isitma.

14 EXM - Ek Kurulum, Calisma ve Programlama Talimatlari



tr - Orijinal talimatlarin terciimesi

4.3 Xylem pompalarla mekanik baglanti

hydrovar X veya hydrovar X+ Unitesinin Xylem katalogundaki pompalarla mekanik baglantisi.

4.3.1 NSCEK ve NSCEX pompalarla baglanti

_A_ph

PDS_MO0017_A

On calismalar

1. Emme ve tahliye valflerini kapatin.
2. Tahliye tapasini ¢ikararak tniteyi bosaltin.

W NGO A~WN =

hydrovar X veya hydrovar X+ Unitesi
Pompa gdvdesi tespit vidalari
Pompa-motor adaptéri
Pompa-motor adaptdri tespit vidalari
Pervane anahtar

Conta muhafazasi

Mekanik conta

Rondela

. Tahliye tapasi

. O-ring

. Pervane

. Pervane kilitleme somunu
. Pompa goévdesi

EXM - Ek Kurulum, Calisma ve Programlama Talimatlari
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tr - Orijinal talimatlarin terciimesi

Unitenin sékiilmesi

Tespit vidalarini sékerek pompa gdévdesini sokiin.

Motoru kaydirarak ¢ikarin.

Gark somununu sokiin ve pulu ¢ikarin.

Carki ve kamayi sokin.

Mekanik contayi levye yardimiyla dikkatli bir sekilde sokin.
Conta mahfazasini sékin.

Vidalari gevseterek pompa-motor adaptdrind sékin.

Noohswh =

Yeni Unitenin montaji

1. Pompa-motor adaptériind motora monte edin.
Vida torklar:
e M8 — 15Nm (133 Ibfin) + 15%
¢ M10 — 32 Nm (283 Ibfin) = 15%
e M12 — 45 Nm (398 Ibf-in) = 15%.
O-ringin dogru sekilde yerlestirildiginden emin olacak sekilde conta mahfazasini flansa
takin.
Mekanik contayi alkolle yaglayin.
Mekanik contayi dikkatli bir sekilde milin Gzerine yerlestirin.
Kamayi konumlandirin ve ¢arki mil Gzerine yerlestirin.
Pulu yerlestirin ve somunu sikin.
Sikma torklari:
e 7/16" - 20UNF — 25 Nm (221 Ibf-in) + %15
e M12 - 45 Nm (398 Ibfin) = 15%
e M16— 110 Nm (974 Ibfin) + 15%.
7. Motor tertibatini pompa gévdesine monte edin.
Vida torklar:
o M10X25 — 32 Nm (283 Ibf-in) + 15%
¢ M10X30 ve M10X35 — 40 Nm (354 Ibf-in) + %15
e M12 — 70 Nm (620 Ibf-in) £ 15%.

N

kW

Son igslemler

1. Tahliye tapasini takin.
Sikma torku: 40 Nm (354 Ibf-in) £ 25%.
2. Calistirmadan 6nce elektrikli pompanin havasini alin. Elektrik pompasi kilavuzuna bakin.

16 EXM - Ek Kurulum, Calisma ve Programlama Talimatlari



tr - Orijinal talimatlarin terciimesi

4.3.2 NSCSK ve NSCSX pompalarla baglanti

_A_ph

PDS_MO0018_A

On calismalar

1. Emme ve tahliye valflerini kapatin.

2. Tahliye tapasini ¢ikararak tniteyi bosaltin.

WXENO AW =

hydrovar X veya hydrovar X+ Unitesi
Motor flangini adaptére tespit vidalar
Motor flangi

Kaplin kilitli saplama vidalari

Pompa gdvdesi tespit vidalari
Pompa-motor adaptdri tespit vidalari
Motor mili kamasi

Motor tarafi adaptéri

Rijit kaplin

. Pervane anahtar

. Pompa tarafi adaptéri
. O-ring

. Mekanik conta

. Rondela

. Tahliye tapasi

. Conta muhafazasi

. Pervane

. Pervane kilitteme somunu
. Pompa gdvdesi

EXM - Ek Kurulum, Calisma ve Programlama Talimatlari
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tr - Orijinal talimatlarin terciimesi

Unitenin sékiilmesi

Tespit vidalarini sékerek pompa gdévdesini sokiin.

Motoru kaydirarak ¢ikarin.

Gark somununu sokiin ve pulu ¢ikarin.

Carki ve kamayi sokin.

Mekanik contayi levye yardimiyla dikkatli bir sekilde sokin.

Conta mahfazasini sékin.

Vidalari sékerek flangi sékan.

Flansi adaptore sabitleyen vidalardan birini kismen sokiin ve digerlerini tamamen sokin.
. Adaptori, kismen sokilmis vidanin basina bir ¢ekicle hafifce vurarak ¢ikarin.
10.Vidayi tamamen sokin.

11.Kaplinin saplama vidalarini gevsetin.

12.Cektirmeyi kullanarak kaplini disari ¢ekin.

VONO VAWM=

Yeni Unitenin montaji

1. Kamayi konumlandirin ve kaplini mil Gzerine yerlestirin.
2. Saplama vidalarini sikarak kaplini sabitleyin.
Sikma torku: 13 Nm (115 Ibf-in) + 15%.
3. Motor tarafi adaptérini motor flangina monte edin.
Vida torku:
¢ M10 — 32 Nm (283 Ibfin) = 15%
e M12 — 45 Nm (398 Ibfin) + 15%
e M16— 110 Nm (974 Ibfin) + 15%.
4. Pompa tarafi adaptdrini motor tarafi adaptdrine takin.
Vida torku:
e M8 — 15Nm (133 Ibfin) = 15%
e M10 — 32 Nm (283 Ibf-in) £ 15%.
5. O-ringin dogru sekilde yerlestirildiginden emin olacak sekilde conta mahfazasini adaptére
takin.
Sikma torku: 20 Nm (177 Ibf-in) + 25%.
Mekanik contayi alkolle yaglayin.
Mekanik contayi dikkatli bir sekilde milin Gzerine yerlestirin.
Kamayi konumlandirin ve ¢arki mil Gzerine yerlestirin.
Pulu yerlestirin ve somunu sikin.
Sitkma torklari:
o 7/16"-20UNF — 25 Nm (221 Ibf-in) + %15
e M12 — 45 Nm (398 Ibfin) + 15%
e M16— 110 Nm (974 Ibfin) + 15%.
10.Motor tertibatini pompa gévdesine monte edin.
Vida torklari:
e M10 — 40 Nm (354 Ibf-in) = 15%
e M12 — 70 Nm (620 Ibf-in) £ 15%.
11.Tahliye tapasini takin.
Sikma torku: 40 Nm (354 |bf-in) = 25%.

0 0 ~NoOo

Son islemler

1. Tahliye tapasini takin.
Sikma torku: 40 Nm (354 Ibf-in) = 25%.
2. Calistirmadan 6nce elektrikli pompanin havasini alin. Elektrik pompasi kilavuzuna bakin.
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tr - Orijinal talimatlarin terciimesi

4.3.3 ESHEX pompalarla baglanti

On calismalar

N —

Unitenin sokiilmesi

Nouokwn =

Emme ve tahliye valflerini kapatin.
Tahliye tapasini ¢ikararak Uniteyi bosaltin.

_A_ph

PDS_MO0019_A

WENO AW =

hydrovar X veya hydrovar X+ Unitesi
Pompa gévdesi tespit vidalar
Pompa-motor adaptdri pompa flansi
Pompa-motor flang adaptéri tespit vidalar
Pervane anahtari

Conta muhafazasi

Mekanik conta

Rondela

. Tahliye tapasi

. O-ring

. Pervane

. Pervane kilitteme somunu
. Pompa gévdesi

. Ayak

Tespit vidalarini sékerek pompa gévdesini sokin.

Motoru kaydirarak ¢ikarin.

Cark somununu sékiin ve pulu ¢ikarin.

Carki ve kamayi sékin.

Mekanik contayi levye yardimiyla dikkatli bir sekilde sékin.
Conta mahfazasini sékin.

Pompa-motor adaptorini sdkmek icin vidalari sékin.

EXM - Ek Kurulum, Calisma ve Programlama Talimatlari
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tr - Orijinal talimatlarin terciimesi

Yeni tinitenin montaji

1. Pompa-motor adaptdriinii motora monte edin.
Vida torklar:
e M8 — 15 Nm (133 Ibfin) £ 15%
e M10 — 32 Nm (283 Ibfin) = 15%
e M12 — 45 Nm (398 Ibf-in) £ 15%.
O-ringin dogru sekilde yerlestirildiginden emin olacak sekilde conta mahfazasini pompa-
motor adaptoriine takin.
Mekanik contayi alkolle yaglayin.
Mekanik contayi dikkatli bir sekilde milin tGzerine yerlestirin.
Kamayi konumlandirin ve ¢arki mil Gzerine yerlestirin.
Pulu yerlestirin ve somunu sikin.
Sikma torklar:
e 7/16"-20UNF — 25 Nm (221 Ibf-in) = %15
e M12 — 45 Nm (398 Ibfin) + 15%
e M16 — 110 Nm (974 Ibf-in) = 15%.
7. Motor tertibatini pompa gévdesine monte edin.
Vida torklar:
e M10X25 — 32 Nm (283 Ibf-in) + 15%
e M10X30 ve M10X35 — 40 Nm (354 Ibf-in) + %15
e M12 — 70 Nm (620 Ibf-in) = 15%.
8. Tahliye tapasini takin.
Sikma torku: 40 Nm (354 Ibf-in) £ 25%.

N

o hew

Son islemler

1. Tahliye tapasini takin.
Sikma torku: 40 Nm (354 |bf-in) + 25%.
2. Gahlstirmadan 6nce elektrikli pompanin havasini alin. Elektrik pompasi kilavuzuna bakin.
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tr - Orijinal talimatlarin terciimesi

4.3.4 ESHSX pompalarla baglanti

hydrovar X veya hydrovar X+ Unitesi
Flangi adaptére tespit vidalan
Motor flangi

Kaplin kilitli saplama vidalari
Pompa govdesi tespit vidalari
Flans tespit vidalari

Motor mili kamasi

Motor adaptori

Kuplaj

10. Pervane anahtari

11. Pompa flangi

12. O-ring

13. Mekanik conta

14. Rondela

15. Tahliye tapasi

16. -

17. Conta muhafazasi

18. Pervane

19. Pervane kiliteme somunu

20. Pompa govdesi

21. Ayak

WX NO AW =

_A_ph

PDS_MO0020_A

On calismalar

1. Emme ve tahliye valflerini kapatin.
2. Tahliye tapasini ¢ikararak tniteyi bosaltin.

EXM - Ek Kurulum, Calisma ve Programlama Talimatlari 21



tr - Orijinal talimatlarin terciimesi

Unitenin sékiilmesi

VONO VAWM=

Tespit vidalarini sékerek pompa gdévdesini sokiin.

Motoru kaydirarak ¢ikarin.

Gark somununu sokiin ve pulu ¢ikarin.

Carki ve kamayi sokin.

Mekanik contayi levye yardimiyla dikkatli bir sekilde sokin.

Conta mahfazasini sékin.

Vidalari sékerek flangi sékan.

Flansi adaptore sabitleyen vidalardan birini kismen sokiin ve digerlerini tamamen sokin.
Adaptorl, kismen sékilmis vidanin basina bir ¢ekicle hafifce vurarak gikarin.

10.Vidayi tamamen sokin.
11.Kaplinin saplama vidalarini gevsetin.
12.Cektirmeyi kullanarak kaplini disari ¢ekin.

Yeni Unitenin montaji

Son islemler

1.
2.

3.

0 0 ~NoOo

Kamayi konumlandirin ve kaplini mil Gzerine yerlestirin.
Saplama vidalarini sikarak kaplini sabitleyin.

Sikma torku: 13 Nm (115 Ibf-in) + 15%.

Adaptori motora takin.

Vida torku:

¢ M10 — 32 Nm (283 Ibfin) = 15%

e M12 — 50 Nm (443 Ibfin) + 15%

e M16— 110 Nm (974 Ibfin) + 15%.

Flangi adaptore takin.

Vida torku:

e M8 — 15Nm (133 Ibfin) = 15%

e M10 — 32 Nm (283 Ibf-in) = 15%.

O-ringin dogru sekilde yerlestirildiginden emin olacak sekilde conta mahfazasini flanga
takin.

Sikma torku: 20 Nm (177 Ibf-in) + 25%.

Mekanik contayi alkolle yaglayin.

Mekanik contayi dikkatli bir sekilde milin Gzerine yerlestirin.
Kamayi konumlandirin ve ¢arki mil Gzerine yerlestirin.
Pulu yerlestirin ve somunu sikin.

Sikma torklar:

o 7/16"-20UNF — 25 Nm (221 lbf-in) = %15

e M12 — 45 Nm (398 Ibfin) + 15%

e M16— 110 Nm (974 Ibfin) + 15%.

10.Motor tertibatini pompa gévdesine monte edin.

Vida torklar::
e M10 — 40 Nm (354 Ibf-in) = 15%
e M12 - 70 Nm (620 Ibfin) = 15%.

11.Tahliye tapasini takin.

Sikma torku: 40 Nm (354 |bf-in) = 25%.

. Tahliye tapasini takin.

Sikma torku: 40 Nm (354 Ibf-in) = 25%.

. Calistirmadan 6nce elektrikli pompanin havasini alin. Elektrik pompasi kilavuzuna bakin.

22
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tr - Orijinal talimatlarin terciimesi

4.3.5 LNEEK, LNEEX, LNTEK ve LNTEX pompalarla baglanti

On calismalar

Unitenin séktlmesi

;
Z(o

p

N —

N W=

R
6

_A_ph

PDS_MO0021_A

Emme ve tahliye valflerini kapatin.

. Tahliye tapasini gikararak tniteyi bosaltin.

Emniyet valfini sokin.

WO NO AW =

hydrovar X veya hydrovar X+ Unitesi
Pompa gdvdesi tespit vidalari
Pompa-motor adaptori
Pompa-motor adaptdri tespit vidalari
Pervane anahtari

Tahliye valfi

Conta muhafazasi

Mekanik conta

Rondela

. Tahliye tapasi

. O-ring

. Pervane

. Pervane kilittleme somunu
. Pompa gdévdesi

Tespit vidalarini sékerek pompa gdévdesini sokiin.

Motoru kaydirarak ¢ikarin.
Cark somununu sékin ve pulu ¢ikarin.
Carki ve kamayi sokin.

Mekanik contayi levye yardimiyla dikkatli bir sekilde sékin.

Conta mahfazasini sokun.

Vidalari gevseterek pompa-motor adaptorini sékin.

EXM - Ek Kurulum, Calisma ve Programlama Talimatlari
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tr - Orijinal talimatlarin terciimesi

Yeni tinitenin montaji

1. Pompa-motor adaptdriinii motora monte edin.

Vida torklar:

e M8 — 15 Nm (133 Ibfin) £ 15%
e M10 — 32 Nm (283 Ibfin) = 15%
e M12 — 45 Nm (398 Ibf-in) £ 15%.

2. O-ringin dogru sekilde yerlestirildiginden emin olacak sekilde conta mahfazasini pompa-
motor adaptoriine takin. Emniyet valfi baglanti deligi flanstaki delikle karsi karsiya
gelmelidir.

3. Emniyet valfi disine biraz teflon sirln ve valfi yerine vidalayin.

Sitkma torku: 20 Nm (177 Ibf-in) + 25%.

Mekanik contayi alkolle yaglayin.

Mekanik contayi dikkatli bir sekilde milin Gzerine yerlestirin.

Kamayi konumlandirin ve ¢arki mil Gzerine yerlestirin.

Pulu yerlestirin ve somunu sikin.

Sitkma torklari:

e 7/16"-20UNF — 25 Nm (221 Ibf-in) = %15

e M12 — 45 Nm (398 Ibfin) + 15%

e M16 — 110 Nm (974 Ibf-in) = 15%.

8. Motor tertibatini pompa gévdesine monte edin.

Vida torklar:
e M10X25 — 32 Nm (283 Ibf-in) + 15%
e M10X30 ve M10X35 — 40 Nm (354 Ibf-in) + %15
e M12 — 70 Nm (620 Ibfin) = 15%.
9. Tahliye tapasini takin.
Sikma torku: 40 Nm (354 Ibf-in) £ 25%.

No s

Son islemler

1. Tahliye tapasini takin.
Sikma torku: 40 Nm (354 Ibf-in) + 25%.
2. Gahlstirmadan 6nce elektrikli pompanin havasini alin. Elektrik pompasi kilavuzuna bakin.
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4.3.6 LNESK, LNESX, LNTSK ve LNTSX pompalarla baglanti

<
o

PDS_M0022_A

On calismalar

1. Emme ve tahliye valflerini kapatin.

2. Tahliye tapasini ¢ikararak tniteyi bosaltin.

WO NO AW =

hydrovar X veya hydrovar X+ Unitesi
Motor flangini adaptére tespit vidalar
Motor flangi

Kaplin kilitli saplama vidalari

Pompa gdvdesi tespit vidalari
Pompa-motor adaptdri tespit vidalar
Motor mili kamasi

Motor tarafi adaptéri

Rijit kaplin

. Pervane anahtar

. Pompa tarafi adaptéri
. O-ring

. Mekanik conta

. Rondela

. Tahliye tapasi

. Tahliye valfi

. Conta muhafazasi

. Pervane

. Pervane kilitteme somunu
. Pompa gévdesi

EXM - Ek Kurulum, Calisma ve Programlama Talimatlari
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tr - Orijinal talimatlarin terciimesi

Unitenin sékiilmesi

Emniyet valfini sékin.

Tespit vidalarini sokerek pompa goévdesini sokiin.

Motoru kaydirarak ¢ikarin.

Cark somununu sékin ve pulu ¢ikarin.

Carki ve kamayi sokin.

Mekanik contayi levye yardimiyla dikkatli bir sekilde sékin.

Conta mahfazasini sékin.

Vidalari sokerek flangi sokin.

Flansi adaptore sabitleyen vidalardan birini kismen sékiin ve digerlerini tamamen sékin.
'IO Adaptord, kismen sékilmis vidanin basina bir cekicle hafifce vurarak ¢ikarin.
11.Vidayi tamamen sokin.

12.Kaplinin saplama vidalarini gevsetin.

13.Cektirmeyi kullanarak kaplini disari gekin.

VENO VAW =

Yeni tinitenin montaiji

1. Kamayi konumlandirin ve kaplini mil Gzerine yerlestirin.

2. Saplama vidalarini sikarak kaplini sabitleyin.
Sikma torku: 13 Nm (115 Ibf-in) £ 15%.

3. Adaptdri motora takin.

Vida torku:

e M10 — 32 Nm (283 Ibfin) = 15%

e M12 — 45 Nm (398 Ibfin) = 15%

e M16 — 110 Nm (974 Ibfin) = 15%.
4. Flangi adaptore takin.

Vida torku:

e M8 — 15Nm (133 Ibfin) = 15%

e M10 — 32 Nm (283 Ibf-in) = 15%.

5. O-ringin dogru sekilde yerlestirildiginden emin olacak sekilde conta mahfazasini flansa
takin. Emniyet valfi baglanti deligi flanstaki delikle karsi karsiya gelmelidir.
Sikma torku: 20 Nm (177 Ibf-in) £ 25%.

6. Emniyet valfi disine biraz teflon sirlin ve valfi yerine vidalayin.

Sikma torku: 20 Nm (177 Ibf-in) = 25%.

Mekanik contayi alkolle yaglayin.

Mekanik contayi dikkatli bir sekilde milin Gzerine yerlestirin.

Kamayi konumlandirin ve carki mil Gzerine yerlestirin.

O Pulu yerlestirin ve somunu sikin.

Sikma torklari:
e 7/16" - 20UNF — 25 Nm (221 Ibfin) = %15
e M12 — 45 Nm (398 Ibfin) = 15%
o M16 — 110 Nm (974 lbfin) £ 15%.
11.Motor tertibatini pompa gdvdesine monte edin.
Vida torklar:
e M10 — 40 Nm (354 Ibfin) £ 15%
e M12 — 70 Nm (620 Ibf-in) £ 15%.
12.Tahliye tapasini takin.
Sikma torku: 40 Nm (354 |bf-in) = 25%.

S0 @

Son islemler

1. Tahliye tapasini takin.
Sikma torku: 40 Nm (354 Ibf-in) = 25%.
2. Calistirmadan 6nce elektrikli pompanin havasini alin. Elektrik pompasi kilavuzuna bakin.
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4.3.7 SVK, SVX, SVIK ve SVIX pompalarla baglanti

1...22 SVI...E... modelleri diginda

SVK, SVX

_A_ph

PDS_MO0023_A

hydrovar X veya hydrovar X+ Unitesi
Motor flangi

Kuplaj korumasi

Baglanti vidalar

Pompa

Kuplaj

Adaptor

Motor sabitleme vidalari

Pervane yigit simi

WO NorWN =
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tr - Orijinal talimatlarin tercimesi

SVIK, SVIX

ph

PDS_MO0024_A

hydrovar X veya hydrovar X+ Unitesi
Motor flangi

Kuplaj korumasi

Baglanti vidalar

Pompa

Kuplaj

Adaptor

Motor sabitleme vidalari

Pervane yigit simi

WO NorWN =

Unitenin sokiilmesi

Korumalari kaldirin.

Elektrikli pompa ile birlikte verilen ¢atal ara pargasini yerlestirin.
Vidalari sokerek kaplini sékin.

Flangi adaptore tespit eden vidalar sékin.

Motoru kaydirarak ¢ikarin.

arwN =

28 EXM - Ek Kurulum, Calisma ve Programlama Talimatlari



~

Yeni Ginitenin montaji

1.

Motoru adaptdre monte edin.

Vida torku:

e M8 — 15 Nm (133 Ibfin) £ 15%
e M12 — 50 Nm (442 Ibf-in) + 15%
e M16 — 75 Nm (664 Ibf-in) = 15%.
Mafsali monte edin.

Vida torku:

e M8 — 25Nm (221 Ibfiin) = 15%
¢ M10 — 50 Nm (442 Ibfin) = 15%
e M12 — 75 Nm (664 Ibfin) + 15%.
Catal simini sékin.

Kaplin korumalarini monte edin.
Vida torku:

e M4 — 1.5Nm (13 Ibfin) + 25%

e M5 — 3 Nm(27 Ibfin) + 25%.

4.4 Elektrik baglantilan

4.41 Gereksinimler

1.

2.

izole tip aglar (IT)

Elektrik kablolarinin sunlara karsi korundugunu kontrol edin:

e VYiksek sicaklik

e Titresimler

e Carpigmalar

e Swilar.

Gug kaynagi hattinda asagidakilerin saglandigini kontrol edin:

e Uygun boyutta bir kisa devre koruma cihazi

e Agiri gerilim lll kategorisi kosullari icin baglantinin tamamen kesilmesini saglayan kontak
aciklik mesafesine sahip bir sebeke baglanti kesme cihazi.

Notrin topraklamadan yalitildigr dagitim sebekelerinde kurulum (BT sistemleri):

Beyan edilen kagak akima ve baglanacak tnite sayisina gore degerlendirilmelidir;
ilgili Griin standartlari EN 61800-3:2004+A1:2012 ve EN IEC 61800-3:2018'de tanimlandig
sekilde C4 kategorisindeki uygulamalara 6zel ‘W' varyantindaki (EMI filtreleri olmayan)
hydrovar X ve hydrovar X+ Unitelerinin kullaniimasini gerektirebilir.

Ayrintih bilgi almak igin Xylem veya Yetkili Distribitorle iletisime gegin.

4.4.2 Topraklama

TEHLIKE: Elektrik Tehlikesi

Baska elektrik baglantilari yapmayi denemeden 6nce, harici koruma iletkenini (toprak)
daima toprak terminaline baglayin.

Unitenin tim elektrikli aksesuarlarinin topraklamasini gerceklestirin.

Harici koruma iletkeninin (toprak) faz iletkenlerinden daha uzun oldugunu kontrol edin.
Unitenin faz iletkenlerinden yanlishkla ayrilmasi durumunda, koruma iletkeni terminalden
ayrilacak son iletken olmalidir.

Oliimciil elektrik carpmalarini dnlemek tizere dolayli temasa karsi koruma saglamak icin
uygun sistemler kurun.
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4.4.3 Kumanda paneli bilgileri

NOT:
Kumanda paneli, elektrikli pompa degerleriyle eslesmelidir.

Sigortalar ve/veya otomatik anahtarlar

e Elektronik olarak etkinlestirilen bir slirict islevi, motorda agir yik korumasi saglar. Asiri yik
koruma islevi, tetikleme fonksiyonunun (motor durdurma) zamanlamasini etkinlestirmek icin
artis seviyesini hesaplar.

Giris akimi ne kadar yiiksek olursa, tepki o denli hizli olur. islev, motor icin Sinif 20 koruma
saglar.

e Surlcl, glic kaynagi kablolarinin asiri isinmasini dnlemek igin asiri akim ve kisa devre
korumasi ile donatilmalidir. Bu korumayi saglamak icin hat sigortalari veya otomatik
anahtarlar takilmalidir. Kurulumu yapan taraf, kurulumun bir parcasi olarak sigortalar ve
otomatik anahtarlar temin etmelidir.

e Dahili tahrik bilegeni arizasi durumunda (ilk ariza) koruma olarak gii¢ kaynag tarafinda
énerilen sigortalari ve/veya otomatik anahtarlari kullanin. Onerilen sigortalarin ve otomatik
anahtarlarin kullanilmasi, surlclye gelebilecek olasi hasarin stirtictiniin i¢ kismiyla sinirli
kalmasini saglar. Diger koruma tiirleri igin, gegen enerjinin 6nerilen modellerdekilerle esit
veya daha az oldugundan emin olun.

o UL gereklilikleri ile uyum, yalnizca JDDZ.2/8 tipi T onayli sigortalar kullanilarak, ayrica
asagida ve tabloda belirtilen 6zelliklerle saglanabilir.

e Tablodaki sigortalar, 5000 Arms (simetrik), maksimum 480 V serbest birakabilen bir
devrede kullanima uygundur. Belirtilen sigortalarla stricinin kisa devre akim degeri
(SCCR) 5000 Arms'dir.

e Koruma cihazini segerken bilgi levhasinda gosterilen akima bakin, boyutlandirmasina iligkin
yerel ve ulusal yonetmeliklere uygun hareket edin.

Sekilde dnerilen sigortalar ve anahtarlar gosterilmektedir.

HVXveya |Xylem motor |Ugfazl gii¢ |UL olmayan |UL sigortalar, tip T, iiretici ve model MCB S203

HVX+ kaynag sigortalar, |Byssmann  [Edison Littelfuse | Ferraz- modeli ABB
tahriklerin voltaji, Vac  |tip gG, A Shawmut  [Anahtarlan
boyutu

B EXM.../3....B.. |200-240 16 JIN-15 TIN(15) JUN 15 A3T15 C16

C EXM.../3....C. 30 JIN-30 TIN(30)  |JLLN 30 A3T30 (32

D EXM.../3...D.. 63 JIN-60 TIN(60) JLIN 60 A3T60 Co3

B EXM.../4...B.. |380-480 16 JJS-15 TJS(15) JUS 15 A6T15 C16

C EXM.../4...C.. 30 JJS-30 TJS(30) JLLS 30 A6T30 (32

D EXM.../4...D.. 63 JJS-60 TJS(60) JLLS 60 A6T60 Co3

Kacak akim devre kesicisi

o Kisileri toprak kagagina karsi korumak icin bir anahtar kullaniliyorsa su hususlari kontrol
edin:
Sistem yapilandirmasi ve kullanim ortami igin uygun boyutta olmalidir
Gegici topraklama akimlarinin neden oldugu arizalari nlemek igin bir baglatma
gecikmesine sahip olmalidir
Alternatif veya dogru akimlari algilayabilmeli ve sekilde gdsterilen sembollerle
isaretlenmis olmalidir.
e Otomatik toprak kagcagi anahtari veya toprak ariza anahtari kullanirken, sistemin tim
elektrikli cihazlarinin toplam topraklama kacagr akimini géz éniinde bulundurun.
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_A_ph

PDS_MO0005_A

4.4.4 Sirici bilgileri

NOT:

Kablonun capraz kesiti, Gnitenin anma akimina gére boyutlandirilmis olmalidir. Kablo
boyutlarina iligkin yerel ve ulusal yénetmeliklere uygun hareket edin.

Kablo giris 6zellikleri

Surlct boyutunu belirlemek icin bkz. Veri plakalan

Kablo rakoru tipi Kablo capi, Destek plakasindaki  |Kablo rakoru torku, Nm [HVX veya HVX+ tahriklerin
mm (in) sikama torku, (Ibf-in) boyutuna gére girig sayisi

Nm (Ibf-in) B C D

M12 3-6.5(0.1-0.26) 2.7(24) 1.5(13) 3 3 5

M16 5-10(0.2-0.4) 5(44) 3(27) 3 3 3

M25 11-17(0.4-0.7) 7.5(66) 7(62) 1 1

M40 19-28(0.7-1.1) 14(124) 12(106) . . 1

NOT:

e Kurulum sirasinda, destek plakasindaki kablo rakorlarinin, tablodaki degerlere gére sikilmig
oldugunu kontrol edin.

o Kablo rakorlarini degistirirken ve/veya adaptor takarken, IP55 ve NEMA 4 koruma siniflarina
uymak icin uygun ve onayli bilesenler kullanin.

Glic terminallerinin ve iletkenlerin 6zellikleri

Sirlcl boyutunu belirlemek icin bkz. Veri plakalari

HVX veya HVX+ Baglanti tipi Takilabilir iletkenlerin tipi ve capraz kesiti Siyirma uzunlugu,
tahriklerin boyutu mm (in)
BveC Yay e Rijit: 1.5-10 mm? 15(0.6)

o Esnek: 1.5-6 mm?

o Plastik kilifi olmayan kablo terminalleri: 1.5-6 mm?

o Plastik kilifli kablo terminalleri: 1.5-4 mm?

o UL/CSA uyumlu: AWG 16-8

D Vidali Rijit: 2.5-35 mm?

Esnek: 2.5-25 mm?

Plastik kilifi olmayan kablo terminalleri: 2.5-25 mm?
Plastik kilifli kablo terminalleri: 2.5-25 mm?

UL/CSA uyumlu: AWG 14-2
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Suriicl baglantis

A ph

DS_MO012_A

g

Siraci

Terminaller

Kapak vidalar

Faz iletkenleri

Kablo Rakoru

Gii¢ besleme kablosu
Koruma iletkeni (toprak)
Kapak

Ek toprak baglantisi

VRN RWN =

. Kapagi ¢ikarin ve icerideki kablolama diyagramlarina bakin.
. SUriicl boyutunu belirleyin; bkz. Veri plakalari.
3. Gug kablosunu, glic beslemesi kablo rakoruna takin:

N —

HVX veya HVX+ tahriklerin  |Kablo rakoru tipi

boyutu

B M20

C M25

D M40

4. lletkenleri sikica baglayin, korumanin faz olanlardan daha uzun olmasini saglayin. Model

boyutlar::

e Bve Cicin, maksimum genisligi 2.5 mm (0.98 in) olan diiz bir tornavida kullanarak yaylar
agin

e Dicin, Pozidriv tornavida ve sikma torku 4 Nm (35 Ibf-in) kullanarak terminal vidalarini
sikin.

Not: D boyutu modellerde, plastik kilifa sahip kablo terminalleri kullanmaniz énerilir.
5. Kablo rakorunu sikin.

Sikma torku:

e M20 — 6 Nm (53 Ibf-in)

e M25—7Nm (71 Ibfin)

e M40 — 12 Nm (106 Ibf-in).
6. Kapagi takin ve vidalari sikin.

Sikma torku: 2.5 Nm (22 Ibf-in) £ 15%.

32 EXM - Ek Kurulum, Calisma ve Programlama Talimatlari



tr - Orijinal talimatlarin terciimesi

4.5 Yardimci baglantilar

TEHLIKE: Elektrik tehlikesi:
Role 1 gerilim seviyesi 30 V'nin Uzerinde olan bir voltaja bagliysa réle 2'yi kullanmayin.

Sinyal terminallerinin yakinindaki yayli metal terminalleri kullanarak sinyal kablosu tellerini
topraga baglamaniz énerilir.

_A_ph

PDS_MO0009_A

NOT:

e Sinyal kablolarini gli¢ kablosundan en az 200 mm (8 in) uzakta tutun

e Gug kaynagdi kablolarini birbiri Gizerinden gegirmeyin; bu miimkiin degilse 90°lik kesisim
agisina izin verilir.

Terminallerin 6zellikleri

Konum Adi Takilabilir kablolann tipi |Styirma uzunlugu, Sikma torku,
ve capraz kesiti mm (in) Nm (Ibf-in) £ 15%
1-39 Analog ve dijital giriglerve | 0.2-1.5 mm? 6-7(0.2-0.3) 0.2(1.7)
gkislar o AWG28-16
40-45 Role o 0.34-25mm? 0.5(4)
o AWG24-12

4.5.1 Sinyal terminalleri, hydrovar X+

RS 4851 | Rs 4852
T>0m>0
Tt T

282930131 2 B

250 VAC

w0
30 VAC
30VDC

_A_ph

PDS_MO0010_A
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Konum Adi Agklama Varsayilan ayar
numarasi

1 Analog girig 1 Giig kaynagji +24 VDC, maks. 60 mA (toplam, terminaller 1 + 5) Basing sensorii 1
2 Yapilandinlabilir analog giris 1

3 Elektronik GND

4 Aynilmig Dahili kullanim icin, baglamayin -

5 Analog giris 2 Giig kaynagj +24 VDC, maks. 60 mA (toplam, terminaller 1 + 5) Secili degil

6 Yapilandinlabilir analog giris 2

7 Elektronik GND

8 Harici Dijital start/stop girisi, dahili pull-up +24 VDC, kontak akimi 6 mA

9 Baslat/Durdur Elektronik GND

10 Harici SuKithgr  |Disiik su seviyesi dijital girisi, dahili pull-up +24 VDC, kontak akimi 6 mA |-

" Elektronik GND

12 Dijital Giris 3 Yapilandinlabilir dijital giris 3, dahili pull-up +24 VDC, kontak akimi 6 mA {Maksimum hizda acil
13 Elektronik GND aligtirma

14 Analog cikis Yapilandinlabilir analog ¢ikis Motor Hizi
15 Elektronik GND

16 Analog giris 3 Giig kaynadi +24 VDC, maks. 60 mA (toplam, terminal 16 ve 19) Secili degil
17 Yapilandinlabilir analog giris 3

18 Elektronik GND

19 Analog giris 4 Giig kaynadi +24 VDC, maks. 60 mA (toplam, terminal 16 ve 19) Secili degil
20 Yapilandinlabilir analog giris 4

21 Elektronik GND

22 Dijital Giris 4 Yapilandinlabilir dijital giris 4, dahili pull-up +24 VDC, kontak akimi 6 mA {Secili degil
23 Elektronik GND

24 Dijital Girig 5 Yapilandinlabilir dijital girig 5, dahili pull-up +24 VDC, kontak akimi 6 mA |Secili degil
25 Elektronik GND

26 10VDC giig Giig kaynagi +10VDC, maks. 3 mA

27 kayna Elektronik GND

28 iletisim Veri Yolu 1 |RS485 baglanti noktasi 1: R5485-1B N (-) Coklu pompa
29 RS485 baglanti noktasi 1: RS485-1AP (+)

30 RS485 baglanti noktasi 1: RS485-COM

31 Iletisim Veri Yolu 2 |RS485 baglanti noktasi 2: R5485-2B N (-) Modbus

32 RS485 baglanti noktasi 2: RS485-2AP (+)

33 RS485 baglanti noktasi 2: RS485-COM

34 lletisim Veri Yolu 1 |RS485 bagjlanti noktasi 1: RS485-1B N (-) Coklu pompa
35 RS485 baglanti noktasi 1: RS485-1AP (+)

36 RS485 baglanti noktasi 1: RS485-COM

37 lletisim Veri Yolu 2 |RS485 bagjlanti noktasi 2: RS485-2B N (-) Modbus

38 RS485 baglanti noktasi 2: RS485-2AP (+)

39 RS485 baglanti noktasi 2: RS485-COM
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Konum Adi Agklama Varsayilan ayar
numarasi

40 Réle 1 Yapilandinlabilir réle 1: normalde agik Hata Bildirimi
41 Yapilandinlabilir role 1: normalde kapali

42 Yapilandinlabilir role 1: ortak kontak

43 Réle 2 Yapilandinlabilir réle 2: normalde agik Motor caligtirma
44 Yapilandinlabilir role 2: normalde kapali

45 Yapilandinlabilir réle 2: ortak kontak

iletisim Veri Yolu 1

Coklu pompa yapilandirmalarinda 8 adede kadar hydrovar X+ Gnitesinin baglanabilmesi igin
onceden yapilandirimistir. Anahtar (1) RS485 sonlandirma direncini etkinlestirir; gerekirse

ACIK olarak ayarlayin.
iletisim Veri Yolu 2

Modbus RTU protokoli icin yapilandirilmis olmasi sayesinde, harici cihazlara (PLC, BMS, PC)
baglantiya ve Xylem Firmware Tool kullanilarak trlin yazilimi glincellemesi yapilmasina olanak
tanir. Anahtar (2) RS485 sonlandirma direncini devreye alir; gerekirse ACIK olarak ayarlayin.

4.5.2 Sinyal terminalleri, hydrovar X

RS 4851 | Rs 4852
T>0m>0
Tt T

282930131 2 B

_A ph

PDS_MO0011_A

Konum Adi Agiklama Varsayilan ayar
numarasi

1 Analog giris 1 Gii¢ kaynagi +24 VDC, maks. 60 mA (toplam, terminaller 1 + 5) Basing sensori 1
2 Yapilandinlabilir analog giri 1

3 Elektronik GND

4 Aynilmig Dahili kullanim icin, baglamayin -

5 Analog girig 2 Giig kaynagji +24 VDC, maks. 60 mA (toplam, terminaller 1 + 5) Secili degil

6 Yapilandinlabilir analog giris 2

7 Elektronik GND

8 Harici Dijital start/stop girisi, dahili pull-up +24 VDC, kontak akimi 6 mA

9 Baslat/Durdur Elektronik GND

10 Harici SuKithgi  |Disiik su seviyesi dijital girisi, dahili pull-up +24 VDC, kontak akimi 6 mA |-

" Elektronik GND
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Konum Adi Agklama Varsayilan ayar
numarasi

12 Dijital Girig 3 Yapilandinlabilir dijital giris 3, dahili pull-up +24 VDC, kontak akimi 6 mA {Maksimum hizda acil
13 Elektronik GND aligtirma

14 Analog ¢ikis Yapilandinlabilir analog ciki Motor Hizi

15 Elektronik GND -

28 lletisim Veri Yolu 1 |RS485 bagjlanti noktasi 1: RS485-1B N (-) Coklu pompa
29 RS485 baglanti noktasi 1: RS485-1AP (+)

30 RS485 baglanti noktasi 1: RS485-COM

31 lletisim Veri Yolu 2 |RS485 bagjlanti noktasi 2: RS485-2B N (-) Modbus

32 RS485 baglanti noktasi 2: RS485-2AP (+)

33 RS485 baglanti noktasi 2: RS485-COM

34 lletisim Veri Yolu 1 |RS485 bagjlanti noktasi 1: RS485-1B N (-) Coklu pompa
35 RS485 baglanti noktasi 1: RS485-1AP (+)

36 RS485 baglanti noktasi 1: RS485-COM

37 Iletisim Veri Yolu 2 |RS485 baglanti noktasi 2: R5485-2B N (-) Modbus

38 RS485 baglanti noktasi 2: RS485-2AP (+)

39 RS485 baglanti noktasi 2: RS485-COM

40 Réle 1 Yapilandinlabilir réle 1: normalde agik Hata Bildirimi
41 Yapilandinlabilir role 1: normalde kapali

42 Yapilandinlabilir role 1: ortak kontak

43 Réle 2 Yapilandinlabilir réle 2: normalde agik Motor caligtirma
44 Yapilandinlabilir role 2: normalde kapali

45 Yapilandinlabilir réle 2: ortak kontak

iletisim Veri Yolu 1

Coklu pompa yapilandirmalarinda 8 adede kadar hydrovar X Unitesinin baglanabilmesi igin
onceden yapilandinilmistir. Anahtar (1) RS485 sonlandirma direncini etkinlestirir; gerekirse
ACIK olarak ayarlayin.

iletisim Veri Yolu 2

Modbus RTU protokoli icin yapilandirilmis olmasi sayesinde, harici cihazlara (PLC, BMS, PC)
baglantiya ve Xylem Firmware Tool kullanilarak triin yazilimi glincellemesi yapilmasina olanak
tanir. Anahtar (2) RS485 sonlandirma direncini devreye alir; gerekirse ACIK olarak ayarlayin.
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5 Kullanim ve isletim

Uniteyi baglatmadan &nce asagidakileri kontrol edin:

e Giris ve Guvenlik bélimundeki ve

e Elektrik pompasi kilavuzundaki kullanma ve isletme talimatlari

bolimindeki glivenlik talimatlarini okuyup anladigmizdan ve Kurulum bolumindeki talimatlar
dogru sekilde uyguladiginizdan emin olun.

Not: Unite otomatik sifirlanan termal korumaya sahiptir.

UYARI: Yaralanma tehlikesi
Unite soguduktan sonra yanlislikla yeniden calismaya baglayabilir: fiziksel yaralanma riski.
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6 Kontrol

Giris

TEHLIKE: Elektrik Tehlikesi
Calistirma paneli hasarliysa, Xylem veya Yetkili Distribitorle iletisime gegin.

UYARI: Sicak ylizeyler tehlikesi

Sadece calistirma panelinin diigmelerine dokunun. Unite tarafindan salinan yiiksek sicaklhiga
dikkat edin.

Modele bagli olarak, litfen Calistirma paneli, hydrovar X+ 38.sayfadaki veya Calistirma paneli,
hydrovar X 41.sayfadaki paragraflarindaki talimatlara uyun.

6.1 Calistirma paneli, hydrovar X+

@

4)»

O

-

®)
=
Konum .
Adi Fonksiyonu
numarasi
1 Ekran
2 ON/OFF diigmesi |o  Uniteyi baslatir ve durdurur
o 5saniye siireyle basarak hatalar sifirlayin.
3 YUKARI ve ASAGI o Menil secenekleri arasinda dikey hareket edin
ok tuglar o ASAGI oka (uzatilmig basing) basarak coklu pompa sisteminde manuel gecis gerceklestirin
o ENTER ve YUKARI ok (uzatilmig basing) tuslarina basarak ekrani 180° déndiiriin.
4 SAG ve SOL ok o Anaekranlarda ve meniilerde gezinmek igin yatay hareket edin
tuglan o SAG ve SOL oklara basarak (uzatilmig basinc) ekran kilitleyin ve kilidini acin.
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Konum
numarasl

Adi

Fonksiyonu

5

GONDERME .
digmesi .

Mendi seviyeleri arasinda ilerleme
Bir parametre secimini onaylayin
Bir parametre degerini onaylayin

Unite LED'i agik

Uniteye giic verildigini belirtir.

Unite durumu LED'i

Sunlan belirtir:

Motor calismiyor (kapali)

Alarm etkin ve motor durdu (san)

Unite hatas ve motor durdu (kirmizi)

Motor calistinildi (yesil)

Alarm etkin ve motor calistinildi (san ve yesil dondisiml).

Baglanti durumu
LED'i o

Sunlan belirtir:

BMS iletisimi devre digi (kapal)

BMS iletigimi etkin (yesil)

Mobil cihazla kablosuz iletisim kuruldu (sabit mavi)

Mobil cihazla kablosuz iletisim kuruluyor (yanip sénen mavi)
Kablosuz iletisim ve BMS iletisimi etkin (mavi yesil dondisiml).

Cokislevli diigme

Ekrandaki gGre parametre mendsiine veya ek islevlere erigim.
Unitenin bir mobil cihazda etkinlestirilmesi (uzatiimig basing)

6.1.1 Grafik ekrani

X

A | Home - Real Time Data

System Configuration

[ 9.10 \*

Single Pump
Control Mode
Constant Pressure 0 bar 100%
Motor Speed
2300 rpm 8‘
o Run ;\
% - :
P o10barl 65% | Move @ Menu @ ;‘
Konurm Adi Agiklama
numarasl
1 Baglik cubugu Calisma kosullanyla ilgili statik bilgileri ve mesajlan gdsterir, rnegin:
o Alarmlar
o Hatalar
o Coklu pompa alismasi.
2 Ana ekran Ana bilgileri gosterir ve alisma parametrelerinin degistirilmesine izin verir.
SAG ve SOL ok tuslarina basilarak en fazla 5 ekrana kadar gezilebilir.
Bir girisin yanindaki semboli [ diizenlenebilir bir parametreyi gosterir.
3 Alt cubuk Sunlar gbsterir:
o Solda, gercek ayar degeri ve dinitenin calistigi hiz yiizdesi gibi temel calistirma bilgilerini
o Sagda, ana ekranda etkilesim icin kullanilabilen diigmeleri.
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6.1.2 Parametre mends, hydrovar X+

3.0 - Actual Measured Values

1
‘ 3.0.01  Actual Pressure 9.10 bar|
3.0.02  Actual Flow 320.0 I/m
3.0.03 55.0 °C

Actual Fluid Temp.

3.0.10  Effective Req. Val. 9.10 bar
3.020  Required Val. 8.90 bar £
3.030  Pump Status Run Z\
g
E\
910bar| 165% | Move @ edit @) Home @ =
Konum
Adi Agiklama
numaras|
1 Baslik cubugu Menii ve alt menii diizeyinde parametre yolunu gdsterir.
2 Parametre listesi  |Sunlar gdsterir:
o Icerigi,
o Ad,

o Degerin n izlemesini
gegerli mendi seviyesi icin parametrelere dair. )
Bir seviye ilerlemek veya degeri degigtirmek icin GONDER'e veya SAG ok tusuna basin.

3 Alt cubuk Sunlan gdsterir:
o Solda, gercek ayar degeri ve iinitenin calistig hiz ylizdesi gibi temel calistirma bilgilerini
o Sagda, ana ekranda etkilesim icin kullanilabilen diigmeleri.

Menu 3 seviyeye ayrilmistir:
e Ana

e AltmenU

e Parametreler.

Bir parametreyi gorintilemek veya degistirmek igin:

1. Ana ekranda iglev digmesine basin.

2. Ok tuglarini kullanarak sifreyi girin.

3. GONDER digmesine basin.
Not: 10 dakika islem yapilmadiginda sifrenin yeniden girilmesi gerekir.

4. Seviyeler arasinda ilerlemek icin SAG ok tusuna veya GONDER diigmesine veya geri
dénmek icin SOL ok tusuna basin.

6.1.3 hydrovar X+ calistirma panelini kullanarak tiniteyi calistirma

1. Terminal panosunda START/STOP ve GND girigleri arasindaki baglantiyi kontrol edin.
2. Uniteyi baslatmak icin ON/OFF diigmesine basin.
Not: 1.0.45 Otomatik baslatma parametresi "Evet" olarak yapilandiriimissa, bir sonraki
calistirmada tekrar ON/OFF diigmesine basmak gerekli olmaz.
3. Unite caligirken, ikinci ekrana gecis calisma ayar noktasini degistirebilir.

6.1.4 Calisma modunu degistirme, hydrovar X+

Unite parametreleri fabrikada ayarlanmistir ve tnite kullanima hazirdir.
Parametreleri ve gelismis 6zellikleri degistirmek icin yapilandirma menistine girin.
. Cokislevli digmeye basin.

2. Ok tuglarini kullanarak sifreyi girin.

3. GONDER digmesine basin.

4. Degistirilecek parametreyi veya islevi bulmak icin meniler arasinda gezinin.

—_
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6.1.5 Hata sifirlama, hydrovar X+

Error E11 (©) Press for details

System Configuration
Single Pump

Control Mode
Constant Pressur

A

9.10bar| A0%

0.00

e 0% bar

Motor Speed
0rpm

Error

Move °

a°°s

o

100%

XM_MO0007_A_tc

Menu °

Bir hata durumunda, izin verildigi takdirde, Gnite kendini sifirlamak icin otomatik olarak birkag
girisimde bulunur. Denemeler basarisiz olursa, inite durur ve ekranda hata kodu gérintilenir.

Hatayi ortadan kaldirmak igin:

1.
2.
3.
4.

duruma

doéner.

GONDER diigmesine basarak ilk ana ekrani acin.

Ekrandaki hatanin acgiklamasini okuyun.

Nedeni belirleyin ve sorun giderme talimatlarii uygulaym.

ON/OFF digmesini 3 saniye sireyle basili tutarak hatay sifirlayin: Gnite hatadan dnceki

6.2 Calistirma paneli, hydrovar X

<
=
Konum .
Adi Fonksiyonu
numarasi
1 Meni gbstergesi | Sunlan belirtir:
o Menii dgeleri arasinda gezinme (sabit 151k)
o Bir parametre degerinin gdrintiilenmesi (yanip sénen igik).
2 Yedi bolimli ekran
3 Hiz cubugu
4 Coklu pompa
iletisim gostergesi
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Konurm Adi Fonksiyonu
numarasl
5 Olcii birimi
gostergesi
6 ON/OFF digmesi o Uniteyi baglatir ve durdurur
o 5saniye siireyle basarak hatalar sifirlayin.
7 YUKARI ve ASAGI | o Ana ekranda ayar noktasinin hizla degistirilmesi
oktuslan o Alt meniilerde gezinme ve parametre meniisiinde griintiilenen parametreyi degistirme
o ASAGI oka (uzatilmig basing) basarak coklu pompa sisteminde manuel gecis gerceklestirin
o ENTER ve YUKARI ok (uzatilmig basing) tuslanna basarak ekrani 180° dondiiriin.
8 SAG ve SOL ok o Ana ekranda dondisiimlii olarak hiz ve basincin gésterilmesi
tuglan o Parametre mendisii dizeylerinde gezinme
o Yalnizca SOL ok, degistirilen degeri onaylama
o SAG ve SOL oklara basarak (uzatilmis basing) ekrani kilitleyin ve kilidini agin.
o VYalnizca SAG ok, birden fazla varsa etkin hata kodlar arasinda gezinme
9 GONDERME o Menil seviyeleri arasinda ilerleme
digmesi e Bir parametre degjerini onaylama
o Parametre yapilandirma meniisiine girme (uzatilmig basing).
10 Unite LED'iack ~ |Uniteye giic verildigini belirtir.
11 Unite durumu LED'i | Sunlar belirtir:
o Motor calismiyor (kapalr)
o Alarm etkin ve motor durdu (san)
o Unite hatast ve motor durdu (kirmiz))
o Motor calistinldi (yesil)
o Alarm etkin ve motor calistirildi (sari ve yesil dondstimli).
12 Baglanti durumu | Sunlar belirtir:
LED'i o BMSiletisimi devre digi (kapalr)
o BMSiletisimi etkin (yesil)
o Mobil cihazla kablosuz iletisim kuruldu (sabit mavi)
o Mobil cihazla kablosuz iletigim kuruluyor (yanip snen mavi)
o Kablosuz iletisim ve BMS iletisimi etkin (mavi yesil déntisiimli).
13 Kablosuz teknoloji | Uniteyi bir mobil cihaza baglama.

iletisim digmesi
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6.2.1 Ana gorsellestirme

Sembol  |Adi Agiklama

In== |OFF Unite ON/OFF diigmesi veya BMS ile durduruldu.
Not: STOP'a nazaran daha diisiik 6ncelik.

N (e START/STOP ve GND dijital girileri agilir.

= |Calistirmatalebi |ON/OFF digmesiyle tniteyi calistirma talebi. Birka saniye etkin kalir, ardindan agagidakiler gorinar:
o Unite caligiyor veya

o Alarmveya
o Hata.

=y [Marmlar Ana ekran ile doniisim|d olarak alarm durumundaki dnitenin alarm kodu.
Unite durum LED'i sunlar olabilir:
e Sari=motor durdu
o Yesil ile doniisiimlii olarak san = motor caligt.

=i [Hata Hata durumundaki tinitenin hata kodu.

= =1'=,  [Etkin birim Etkin birim ve secilen 6l¢ii birimi ekrant:

) o Hiz, 10:RPM

o Barveya psi cinsinden basing.

-14+- |Ekanengellendi | Operatdr ekrani kilitledi ve diigme islemi engellendi.

6.2.2 Parametre mendusu, hydrovar X

Menu 3 seviyeye ayrilmistir:
e Ana

e Altmeni

e Parametreler.

Bir parametreyi gorintlilemek veya degistirmek igin:

1. GONDER diigmesine basin (uzatilmis basing).

2. Ok tuglarnni kullanarak sifreyi girin.

3. GONDER digmesine basin.
Not: 10 dakika islem yapilmadiginda sifrenin yeniden girilmesi gerekir.

4. Mendler arasinda gezinmek icin YUKARI ve ASAGI ok tuslarina basin.

5. Parametre deJeri bulunana kadar menii alt seviyelerine gitmek icin GONDER digmesine
veya SAG ok tusuna basin.

6. Parametre degerini artirmak veya azaltmak icin YUKARI ve ASAGI ok tuslarina basin.

7. Onaylamak icin GONDER diigmesine veya SOL ok tusuna basin.
Not: 5 saniye siireyle islem yapilmadiginda, parametre daha 6nce ayarlanan degere geri

doner.
Sembol  |Adi Notlar
Vit [Anameni o 1'den 9'a kadar numaralandinlmig meniiler.
o Menii gostergesi: sabit isik.
=)' |Altmend o 1'den 9'a kadar numaralandinlmig alt meniiler.
o Menii gostergesi: sabit isik.
- :::: Parametre Parametre diizeyinde gezinme.

o ('den 99'a kadar numaralandinimig parametreler
o 1'den 9'a kadar numaralandinlimig alt meniler.
o Menii gostergesi: sabit isik.

iy [Parametre degeri | Parametre degeri degjisiklig
o Menii gdstergesi: yanip sonen Isik.
o Diizenleme sirasindaki parametre degeri: yanip sonme.

EXM - Ek Kurulum, Calisma ve Programlama Talimatlari 43




tr - Orijinal talimatlarin terciimesi

6.2.3 hydrovar X calistirma panelini kullanarak tniteyi calistirma

1. Terminal panosunda START/STOP ve GND girigleri arasindaki baglantiyi kontrol edin.

2. Uniteyi baslatmak icin ON/OFF diigmesine basin.
Not: 1.0.45 Otomatik baglatma parametresi "Yes" (Evet) olarak yapilandiriimigsa, bir sonraki
calistirmada tekrar ON/OFF diigmesine basmak gerekli olmaz.

3. Unite caligirken, kontrol ayar noktasi YUKARI ve ASAGI ok tuslari kullanilarak aninda devreye
girecek sekilde degistirilebilir.

6.2.4 Calisma modunu degistirme, hydrovar X

Unite parametreleri fabrikada ayarlanmistir ve tnite kullanima hazirdir.

Parametreleri ve gelismis 6zellikleri degistirmek igin yapilandirma parametrelerine girin.
1. GONDER diigmesine basin (uzatilmig basing).

2. Ok tuglarini kullanarak sifreyi girin.

3. GONDER digmesine basin.

4. M0O1 menUsiinde degistirilecek parametreyi segin.

6.2.5 Hata sifirlama, hydrovar X

Bir hata durumunda, izin verildigi takdirde, Unite kendini sifirlamak i¢in otomatik olarak birkag

girisimde bulunur. Denemeler basarisiz olursa, tnite durur ve ekranda hata kodu gérintilenir.

Hatayi ortadan kaldirmak icin:

1. Nedeni belirleyin ve sorun giderme talimatlarini uygulaymn.

2. ON/OFF digmesini 3 saniye slreyle basili tutarak hatayi sifirlayin: tnite hatadan énceki
duruma doner.

6.3 Xylem X Uygulamasi

Girisg

Kablosuz teknoloji isletim sistemine sahip mobil cihazlarda kullanilabilir.
Uygulamayi su amaclarla kullanin:

e Unitenin durumunu kontrol etme

Parametreleri yapilandirma

Kurulum ve bakim sirasinda tnite ile etkilesim kurma ve veri alma
Calisma raporu olusturma

Yardim servisiyle iletisime gegme.

Uygulamayi indirme ve mobil cihazi Gniteye baglama

1. QR kodunu tarayarak App Store 'veya Google Play ? yoluyla Xylem X Uygulamasini mobil
cihaza indirin:

E-'."

1Siirlim 15.0 ve lizeri i0S® igletim sistemleriyle uyumlu
2Siiriim 10.0 ve Gizeri Android isletim sistemleri ile uyumlu
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2. Kaydi tamamlayin.

ot -

< Register

Create your account
Insert your email
Insert your password show
Country

Phone number

Insert here your company (optional)

XM_MOO09_A_tc

3. Calistirma panelinde kablosuz iletisim digmesine basin.
4. Uniteyi kullanici profiline ekleyin.

941 " -

< xylem

Choose how to connect to the pump

Connect with biuetooth

Connect with QR Code

Add offiine pump.

XM_MOO008_A_tc

5. Baglanti kuruldugunda, 15tk maviye déner ve sabitlenir: artik tniteyi mobil cihaz kullanarak
kontrol etmek mimkin olur.

941 i -

xyemvicenzs
< Home unit

()

4.5..
o oo
s
" [E=en]
W
S ting” e
QRun
|
<

Connected | & 75% | 4.5 bar

aD -

@ Report

XM_MOO10_A_tc
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7/ Programlama

Donanim Yazilimi strima

Donanim yazilimi strim, P03.4.19 parametresi araciligiyla gorintilenebilir.
Burada agiklanan parametrelendirme kapaktaki versiyonu ifade etmektedir.

Kullanilan semboller

Sembol  |Agiklama

(G) Global. Coklu pompa sisteminin bir iinitesindeki bu parametrenin degisimi diger tim tnitelere iletilir. Sembol yoksa,
parametre sadece goriintilendigi birime uygulanir.

(X+) Yalnizca HVX+'de mevcuttur

(X) Yalnizca HVX'de mevcuttur

(A) Yalnizca Xylem X uygulamasi kullanilirken HVX'te mevcuttur.

(R) Salt okunur. Parametre degistirilemez.
Sembol yoksa, parametre degistirilebilir.

7.1 M0O1 Ana Menu

Sik kullanilan parametreler veya ikinci adlar.

7.1.1 S01.0 Uygulama

Parametre  Tip Adi Agiklama Deger
P01.0.01 (X+) Dil Ekran dilini segin. Default = English
P01.0.05  (G) Sistem Tipi Sistem tipini secin. Default = Basinglandirma
0-Basinglandirma (Pr5): Agik devre sistemler igin (yani
yiiksek bir binaya su takviye etme)
1-Sirkiilasyon (HV eski): Hydrovar Rampa Kontroliinii
kullanan Sirkiilasyon HVAC sistemi igin
2-Dolagim (€ w): Pl kontroltini kullanan Sirkiilasyon HVAC
icin
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Parametre  Tip Adi Agiklama Deger
P01.0.06 (G) Kontrol modu Pompa kontrol modunu segin. Default = Sabit basing

0-Aktiiatdr (RCE): Unite, sabit hizli aktiiatdr olarak caligir.
Tek islemde sadece bir iinite icin kullanilabilir.

1-Sabit basing (£P): Unite, akis degjisiminden bagimsiz
olarak sabit basinci korur.

2-Oransal Basing (PP): Unite basing ayar noktasini akisla
dogru orantili bir sekilde artirr.

3-Oransl 2. Drc. Bsng: Unite, basing ayar noktasini (istenen
gercek deger) akisla ikinci derece orantili olarak artirir.
4-Sabit akis: Unite, sabit akigi siirdiirmek icin motor hizini
degistirir.

5-Sabit sicaklik: Unite, sicakliji sabit tutmak icin motor
hizini degistirir.

6-Sabit Seviye: Unite, sabit bir seviyeyi korumak icin motor
hizini degistirir (6rnegin, bir tankta veya kuyuda).
7-Genel: Unite, sabit bir genel dlciilen miktan siirdiirmek
icin hizini degistirir.

P01.0.10  (G) Sistem Yapilandirmasi Sistem yapilandirmasini segin. Default = Tek pompa

0-Tek pompa (SnE): nite, diger Unitelerle etkilegime
girmeden tek basina calisacak sekilde ayarlanmistir.

1- Seri Kademeli (SE): bu yapilandirmada, RS485
araylizii Gzerinden baglanan birkag Gnite birlikte caligir.
Uniteler zaten tam hizda calisirken, sadece en son
baglatilan Ginite hizini degistirir.

2-Senkron Kademeli ("54): bu yapilandirmada, RS485
arayiizli tizerinden baglanan birkag tinite birlikte caligir.
Cahigan tiim Gniteler ayni degisken hizda caliir.

P01.0.11 Coklu pompa Adresi Coklu pompa sisteminde pompanin adresini segin. Min =1
Bir coklu pompa sisteminde her bir Gnite, 1 ile 8 arasinda  Max = -
bir degere sahip 6zgtin bir adrese sahiptir. Default =1
P01.0.15  (G) Baslangic Degeri Sistem talep yokken durduktan sonra degeri, ayar noktasi  Min = 0%
ylzdesi olarak tanimlayin. Max = 100 %

Bir basinglandirma sistem tipinde, ayar noktasina ulagilirsa Default = 100 %
ve daha fazla tiiketim yoksa pompa durur. Basing, Yeniden

Baglatma Degerinin altina diistigiinde pompa yeniden

baglatilir (6rn. Ayar noktasi 10 bar'a ayarlanirsa %90'lik bir

Yeniden Baslatma Degeri pompayi 9 bar'da baglatir).

Dikkat: Deger cok diisiik ayarlanirsa (6rnegin gelen

basincin altinda) pompa calismayacaktir. %100'liik deger

bu parametreyi gecersiz birakr.

P01.0.20 (G) Eksik Su Gecikmesi Su kesintisi koryn@a siiresi gecikmesini (LOW) segin. Min=1s
Bu gecikme, DUSUK kontagin agilmast ile "E21 Su eksikligi Max =100s
(LOW)" hatasinin gercek anlamda etkinlestirilmesi Default=2s

arasinda gegen stiredir.
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Parametre  Tip Adi Agiklama Deger
P01.0.31 (G) Basing - Minimum Esik Minimum esik sinirini segin: Degere Parametre P0.1.0.40  Min = P05.0.11
"Minimum esik gecikmesi" icinde ulagiimazsa iinite "E22  Max = P05.0.12
Minimum esik" hatasini vermeyi durdurur. Default = 0 bar
P01.0.32  (G) Akig - Minimum Esik Minimum esik sinirini segin: Degere Parametre P0.1.0.40  Min = P05.0.21
(X+) "Minimum esik gecikmesi" icinde ulagiimazsa iinite "E22  Max = P05.0.22
Minimum esik" hatasini vermeyi durdurur. Default = 0 I/min
P01.0.33  (G) Basing - Minimum Esik Minimum esik sinirini segin: Degere Parametre P0.1.0.40  Min = P05.0.31
(X+) "Minimum esik gecikmesi" icinde ulagiimazsa iinite "E22  Max = P05.0.32
Minimum esik" hatasini vermeyi durdurur. Default =-50 °C
P01.0.34  (G) Seviye - Minimum Esik Minimum esik sinirini segin: Degere Parametre P0.1.0.40  Min = P05.0.41
(X+) "Minimum esik gecikmesi" icinde ulagiimazsa iinite "E22  Max = P05.0.42
Minimum esik" hatasini vermeyi durdurur. Default=0m
P01.0.35  (G) Genel -Min. Esik Minimum esik sinirini sein: Degere Parametre P0.1.0.40  Min = P05.0.51
(X+) “Minimum esik gecikmesi" icinde ulagiimazsa iinite "E22  Max = P05.0.52
Minimum esik" hatasini vermeyi durdurur. Default = P05.0.51
P01.0.40  (G) Minimum Esik Gecikmesi  Minimum esik korumasi gecikme siiresini secin. Min=1s

Bu gecikme, sistemin minimum esik degerine ulasmasi ~ Max =100
icin verilen siiredir: aksi takdirde iinite "E22 Minimum Default=2s
esik" hatasi vermeyi durdurur.

P01.0.45 (G) Otomatik Baslatma Bir giic kesintisinden sonra pompanin durumunu segin.  Default = Evet

0-Hayir (R0): Elektrik geldiginde Ginite KAPALI konuma
gelir.

1-Evet (SES): Elektrik geldiginde Gnite, gii¢ kesintisinden
dnce aktif olan duruma gelir.

P01.0.46 Acik/Kapali Ayan Pompanin ACIK/KAPALI durumunu secin. ACMA/KAPAMA  Default = Kapali
diigmesi Gzerinde yapilan islemi ifade eder.
0-P3
1-Av
P01.0.50 (G) Tarih Unite takvim tarihini secin.
(X+)
P01.0.51 (G) Zaman Unite saatini ayarlayin.
(X+)
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7.1.2 S01.1 Sensorler

Parametre  Tip Adi Aciklama Deger
P01.1.00  (G) Olcii Birimi Secimi Unite tarafindan kullanilan 6lciim birimi setini segin. Default = SI Uniteleri
0-SI Uniteleri
1-Ingiliz Ol¢ii Birimleri
P01.1.01  (X+) Akttiator - Sifir Degeri Regiilasyon geri bildirim sensdriiniin sifir degerini secin. ~ Min = 0 rpm
Max = 9999 rpm
Default =0 rpm
P01.1.02  (X+) Aktiiatdr - Tam Boyut Regiilasyon geri bildirim sensériiniin tam araligini segin. ~ Min =0 rpm
Max = 9999 rpm
Default = 3600 rpm
P01.1.11  (G) Basing - Sifir Degeri Regiilasyon geri bildirim sensériiniin sifir degerini secin. ~ Min = -5 bar”
Max = 10 bar”
Default = 0 bar"
P01.1.12  (G) Basing - Tam Boyut Regilasyon geri bildirim sensérinin tam araliini secin. ~ Min = 0 bar”
Max = 100 bar"
Default = 10 bar"
P01.1.21  (G) Akis - Sifir Degeri Regiilasyon geri bildirim sensériiniin sifir degerini secin. ~ Min = 0 l/min®
(X+) Max = 9999 l/min”
Default = 0 I/min®
P01.1.22  (G) Akis - Tam Boyut Regiilasyon geri bildirim sensériiniin tam araligini secin. ~ Min = 0 l/min®
(X+) Max = 9999 |/min™
Default = 100 I/min®
P01.1.31  (G) Sicaklik - Stfir Degeri Regiilasyon geri bildirim sensdriiniin sifir degerini secin. ~ Min =-100°C
(X+) Max = 9999 °C
Default = 0°C
P01.1.32  (G) Sicaklik - Sifir Degeri Regiilasyon geri bildirim sensériiniin tam araligini se¢in. ~ Min =-100°C
(X+) Max = 9999 °C
Default = 100 °C
P01.1.41  (G) Seviye - Sifir Degeri Reglasyon geri bildirim sensérinin sifir degerini secin. ~ Min =-999 m”
(X+) Max = 9999 m"
Default =0 m"
P01.1.42  (G) Seviye - Tam Boyut Reglasyon geri bildirim sensériinin tam araliini segin. ~ Min =-999 m”
(X+) Max = 9999 m*
Default =10 m"
P01.1.51  (G) Genel - Sifir Degeri Regiilasyon geri bildirim sensériintin sifir degerini secin. ~ Min =-1000
(X+) Max = 1000
Default=0
P01.1.52  (G) Genel - Tam Boyut Regiilasyon geri bildirim sensériiniin tam arali§ini se¢in. ~ Min =-1000
(X+) Max = 1000
Default = 100
P01.1.61 (G) SPS Basinci Sifir Degeri Ayar Noktasi Degistirme islevi icin kullanilan basing Min = -1 bar
(X+) sensoriintin sifir degerini secin. Max = 99 bar
Default = 0 bar
P01.1.62  (G) SPS Basinci Tam Boyut Ayar Noktasi Degistirme islevi icin kullanilan basing Min = 0 bar
(X+) sensoriiniin tam boyutunu segin. Max = 999 bar

Default = 10 bar

%), pompa modeline bagli olarak
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7.1.3 S01.2 Ayar noktalari

Parametre

Tip

Adi

Agiklama

Deger

P01.2.01

(G)

Hiz Ayar Noktasi 1

Ayar Noktasi degerini secin.

Min = P04.2.31
Max = P04.2.32
Default = 2000 rpm"

P01.2.02

Hiz Ayar Noktasi 2

Ayar Noktasi degerini segin.

Min = P04.2.31
Max = P04.2.32
Default = 2000 rpm”

P01.2.03

Hiz Ayar Noktasi 3

Ayar Noktasi degerini segin.

Min = P04.2.31
Max = P04.2.32
Default = 2000 rpm"

P01.2.04

Hiz Ayar Noktasi 4

Ayar Noktasi degerini secin.

Min = P04.2.31
Max = P04.2.32
Default = 2000 rpm*

P01.2.11

Basing Ayar Noktasi1

Ayar Noktasi degerini segin.

Min = P05.0.11
Max = P05.0.12
Default = 3.5 bar?

P01.2.12

Basing Ayar Noktasi2

Ayar Noktasi degerini secin.

Min = P05.0.11
Max = P05.0.12
Default = 3.5 bar?

P01.2.13

Basing Ayar Noktasi3

Ayar Noktasi degerini secin.

Min = P05.0.11
Max = P05.0.12
Default = 3.5 bar?

P01.2.14

Basing Ayar Noktasi4

Ayar Noktasi degerini segin.

Min = P05.0.11
Max = P05.0.12
Default = 3.5 bar?

P01.2.21

Akis Ayar Noktasi 1

Ayar Noktas degerini secin.

Min = P05.0.21
Max = P05.0.22
Default = 0 [/min*

P01.2.22

Akis Ayar Noktas! 2

Ayar Noktasi degerini segin.

Min = P05.0.21
Max = P05.0.22
Default = 0 [/min®

P01.2.23

Akis Ayar Noktas! 3

Ayar Noktasi degerini segin.

Min = P05.0.21
Max = P05.0.22
Default = 0 [/min*

P01.2.24

Akis Ayar Noktasi 4

Ayar Noktasi degerini secin.

Min = P05.0.21
Max = P05.0.22
Default = 0 /min®

P01.2.31

Sic. Ayar Noktas 1

Ayar Noktasi degerini segin.

Min = P05.0.31
Max = P05.0.32
Default = 25 °C

P01.2.32

Sic. Ayar Noktasi 2

Ayar Noktasi degerini segin.

Min = P05.0.31
Max = P05.0.32
Default = 25 °C

P01.2.33

Sic. Ayar Noktasi 3

%), pompa modeline bagli olarak

Ayar Noktasi degerini secin.

Min = P05.0.31
Max = P05.0.32
Default = 25 °C
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Parametre  Tip Adi Agiklama Deger
P01.2.34 (G) Sic. Ayar Noktasi 4 Ayar Noktasi degerini secin. Min = P05.0.31
(X+) Max = P05.0.32
Default = 25°C
P01.2.41 (G) Seviye Ayar Noktasi1 Ayar Noktasi degerini segin. Min = P05.0.41
(X+) Max = P05.0.42
Default=0m"
P01.2.42  (G) Seviye Ayar Noktasi2 Ayar Noktasi degerini secin. Min = P05.0.41
(X+) Max = P05.0.42
Default=0m"
P01.2.43  (G) Seviye Ayar Noktasi3 Ayar Noktasi degerini segin. Min = P05.0.41
(X+) Max = P05.0.42
Default=0m"
P01.2.44  (G) Seviye Ayar Noktasi4 Ayar Noktasi degerini segin. Min = P05.0.41
(X+) Max = P05.0.42
Default=0m"
P01.2.51 (G) Genel Ayar Noktasi 1 Ayar Noktas degerini secin. Min = P05.0.51
(X+) Max = P05.0.52
Default = P05.0.51
P01.2.52  (G) Genel Ayar Noktasi 2 Ayar Noktasi degerini segin. Min = P05.0.51
(X+) Max = P05.0.52
Default = P05.0.51
P01.2.53 (G) Genel Ayar Noktasi 3 Ayar Noktasi degerini secin. Min = P05.0.51
(X+) Max = P05.0.52
Default = P05.0.51
P01.2.54 (G) Genel Ayar Noktasi 4 Ayar Noktasi degerini secin. Min = P05.0.51
(X+) Max = P05.0.52

%), pompa modeline bagli olarak

7.1.4 S01.3 Olciilen Gercek Degerler

Default = P05.0.51

Parametre  Tip Adi Agiklama Deger
P01.3.01 R) Gercek Basing Halihazirda dlctilen BASINC degeri
P01.3.02 (R Gergek Akis Halihazirda 6lciilen AKIS degeri
P01.3.03 (R) Gercek Sivi Sicaklg Halihazirda élctilen SIVI SICAKLIK degeri
(X+)
P01.3.04 (R) Gergek Seviye Halihazirda 6lciilen SEVIVE degeri
(X+)
P01.3.05 (R) Gercek Genel Halihazirda dlctilen GENEL deger
(X+)
P01.3.10  (G) Gerekli Etkin Deger Halihazirda hesaplanan ayar noktasi.
(R) Bu deger, orantili veya ikinci derece basing kontrold, yiik

kayiplar telafisi ve Ayar Noktasi Degistirme islevinden
kaynaklanir.
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7.1.5 S01.4 Jog modu

Parametre  Tip Adi Agiklama Deger

P01.4.01 Jog Hizi Jog modu icin hizi secin. Min =0 rpm
Jog modu, tahrik veya minimum hiz dogrulamasi amaciyla Max = P04.2.32
pompay! belirli hizda calistirmak icin kullanilir. Default = 0 rpm

P01.4.02  (G) Min Hiz Pompanin minimum hizini segin. Min =0 rpm"

Max = 2000 rpm"
Default = 800 rpm®
"), pompa modeline bagl olarak

7.1.6 S01.5 Giivenlik

Parametre  Tip Adi Agiklama Deger

P01.5.10 Sifre Girisi Sifreyi girin. Varsayilan kullanici sifresi 66'dir. Min=0
Max = 999
Default=0

P01.5.11 (R) Cikis Logout

P01.5.12 Sifre Belirleme Yeni bir sifre belirleyin. Meniiye erismek icin sifre Min=0

gereklidir. Max = 999

Default = 66

7.2 M02 Hata Kaydi

7.2.1 S02.0 Hatalar
Parametre  Tip Adi Aciklama Deger

P02.0.01 (G) Hata 1 (En Yeni)
(R)

P02.0.02 (G) Hata 2
(R)

P02.0.03 (G) Hata 3
(R)

P02.0.04  (G) Hata 4
(R)

P02.0.05 (G) Hata 5
(R)

P02.0.06  (G) Hata 6
(R)

P02.0.07 (G) Hata 7
(R)

P02.0.08  (G) Hata 8
(R)

P02.0.09  (G) Hata 9
(R)

P02.0.10  (G) Hata 10
(R)
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7.2.2 S02.9 Bitfield

Parametre  Tip Adi Agiklama Deger
P02.9.01 (R) Hata Bitfield 1 Hata 1 Bitalani:
(A) 0-1GBT Asini Sicaklik

1-IGBT Dahili Agirt Sicaklik
2-1GBT Asin Akim

3-Motor Agir Akim

4-Asin Gerilim DC-Veri Yolu
5-Diisiik Gerilim DC-Veri Yolu
6-Motor Baglatma Hatasl
7-Coklu Pompa Protokolii Uyumsuzlugu
8-Harici Flas Hatasi
9-Harici-Eeprom Hatas!
10-Motor Asin Sicakhg
11-12T Hatas!

12-Giig Sintfi Sinirlamasi
13-Invertor Asin Sicakligi
14-*Ayrilmig

15-Motor Baglantisi
16-*Ayrilmig

17-Harici Hata

18-Sensor1 Hatasl
19-Sensor2 Hatasl
20-Sensor3 Hatas!
21-Sensord Hatas!

22-Ayar Noktasi 1 Hatasl
23-Ayar Noktasi 2 Hatasl
24-Ayar Noktasi 3 Hatasl
25-Ayar Noktasi 4 Hatas!
26-*Aynimig

27-Coklu Pompa Veri Yolu Zaman Agimi
28-Dahili iletisim MOC
29-A0C Donanim Hatasi
30-*Aynimig

31-*Ayrilmig

P02.9.02 (R) Hata Bitfield 2 Hata2 Bit Alani:
(A) 0-*Ayriimig

1-Toprak Kacag
2-*Aynilmig
3-Sebeke Asint Gerilimi
4-Elektrik Kesintisi
5-Minimum Esik
6-Su Eksikligi
7-*Aynimig
8-Eksik Yapilandirma dosyalan
9-Sebeke Diigiik Gerilimi
10-Yanlis Geri Bildirim Konfigtirasyonu
11-Yapilandirma dosyalarinin uyumsuzlugu
12-Drive yedek parcadir
13-Kontrol Karti yedek parcadir
14-Hydrovar X, X+'a bagh
15-Eksik Hidrolik Egriler
16+31-*Aynimig
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Parametre  Tip Adi Agiklama Deger
P02.9.05 (R) Alarm Bitfield 1 Alarm1 Bit alani:
(A) 0-Genel Donanim Yazilimi Alarmi
1-Harici Alarm
2-*Aynlmig

3-Coklu Pompa lletisim Kaybi
4-Coklu Pompa Adres Cakismasi
5-Coklu Pompa Uyumsuzlugu
6-Dahili iletisim MOC

7-Yanlis Geri Bildirim Yap.

8-Yanlis Geri Bildirim Yap.

9-End. Ag ilts. Kaybi

10-Boru Dolum Alarmi

11-IGBT sicaklik deger kaybi
12-Dahiliiletisim UI-AOC

13-Al1 Alarm

14-A12 Alarm

15-AI13 Alarm

16-Al4 Alarm

17-Dahili iletisim UI-BLE

18-Harici Bellekte Olmayan Fab. Dos.
19-Dil dosyasi yanlis

20-Kontrol karti giincellemesi mimkiin
21-Ul'da Klonlama Hatasl

22-Coklu Pompa Veriyolunda Klonlama Hatasl
23-+31-*Aynimig

7.3 M03 Pompa Bilgisi

7.3.1 S03.0 Olciilen Gercek Degerler

Parametre  Tip Adi Agiklama Deger

P03.0.00 (R) Tahmini Gercek Deger Gercek deger, Unitede kayith hidrolik egriler kullanilarak ve -
harici sensorler kullanilmadan hiz ve giic tiiketimi kontrol
edilerek tahmin edilir.

P03.0.01 (R) Gergek Basing Halihazirda 6lctilen BASINC degeri
P03.0.02 (R) Gercek Akis Halihazirda dlciilen AKIS degeri
P03.0.03 (R) Gergek Sivi Sicakhigi Halihazirda élciilen SIVI SICAKLIK degeri
(X+)
P03.0.04 (R) Gergek Seviye Halihazirda dlciilen SEVIYE degeri
(X+)
P03.0.05 (R) Gercek Genel Halihazirda dlctilen GENEL deger
(X+)
P03.0.06 (R) Gercek degisim Gegerli 6lciilen ayar noktasi degisim giris degeri
(X+)
P03.0.10  (G) Gerekli Etkin Deger Halihazirda hesaplanan ayar noktasi.
(R) Bu deger, orantili veya ikinci derece basing kontroli, yiik

kayiplar telafisi ve Ayar Noktasi Degistirme islevinden
kaynaklanir.
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Parametre  Tip Adi Agiklama Deger
P03.0.20 (G) Gerekli deger Mevcut ayar noktas!.

R) Bu deger, orantili veya ikinci derece basing kontroli, yiik
kayiplar telafisi veya Ayar Noktasi Degistirme iglevini
hesaplamadan dnceki mevcut ayar noktasidir.

P03.0.30 (G) Pompa durumu Unitenin mevcut durumunu gériintiler.

(R)
0-Kapali (BFF): Unite hareketsiz konumdadir.
1-Caligtir (~un): Ginite caligir.
2-Alarm, Ginite durmugtur (RLS): START/STOP dijital girisi
acik ve alarm etkin oldugu icin tinite su anda calismiyor.
3-Alarm, Ginite calismaktadir (RLr): Unite caligiyor ve bir
alarm etkin. )
4-Alarm, (inite agtk konumdadir: Unite calismiyor ancak
¢alismaya hazir konumdadir ve bir alarm etkindir.
5-Alarm, iinite kapali konumdadir: Unite hareketsiz olarak
ayarlanmistir ve bir alarm etkindir.
6-Hata (E-r): Etkin bir hata oldugu icin iinite calismiyor.
7-Dur (S&P): START/STOP dijital girisi agik oldugu icin iinite
caligmiyor.
8-Acik: Unite calismiyor ama calismaya hazir konumdadir.

7.3.2 S03.1 Sayaclar
Parametre  Tip Adi Agiklama Deger
P03.1.01 (G) Unite Calisma Siiresi Unitenin giice bagliyken harcadigi toplam siireyi
(R) gorintiler.
(A)
P03.1.02  (G) Motor Calisma Stiresi Motorun calistigi toplam siireyi goriintiler.

(R)

(A)

P03.1.05  (G) Enerji Sayaci Unitenin kullandigi toplam enerjiyi gériintiiler.

(R)

(A)

7.3.3 503.2 Motor
Parametre  Tip Adi Agiklama Deger
P03.2.01 (G) Motor Hizi Motorun gercek hizini rpm cinsinden gdriintiler

(R)

P03.2.02  (G) Motor Hizi % Motorun gergek hizini yiizde cinsinden gériintiiler

(R)

P03.2.05 (G) Motor akimi Motorun aldigi gercek gerilimi gdriintiiler
(R)

P03.2.06  (G) Motor Giicii Motorun aldig elektrik giiciini gdriintler
(R)

P03.2.07  (G) Motor Gerilimi Motora saglanan gercek gerilimi gortintiiler.

(R)

P03.2.08  (G) Sebeke Gerilimi Glig sebekesi tarafindan saglanan gercek gerilimi

(R) gorintiler.

P03.2.09  (G) DC Bara Gerilimi Gercek DC bara gerilimini gdsterir.
(R)
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Parametre  Tip

Adi

Agiklama Deger

P03.2.20  (G) Gli¢ Modiilii Sicakhgr Gli¢ modaltniin gercek sicakligini goriintiiler. Bu, motora -
(R) akim saglamaktan sorumlu olan elektrikli parcanin
sicakhgidir.
P03.2.21 (G) Invertér Sicakhign Gercek siirlicti i¢ sicakligini goriintiler. Siiriiciiniin icindeki -
(R) havanin elektronik panoda dl¢iilen gercek sicakligidir.
7.3.4 S03.3 Girig/Cikis Durumu
Parametre Tip Adi Aciklama Deger
P03.3.01 (R) Dijital G/C Durumu Dijital girislerin ve ¢ikislanin durumunu gériintiler
(A)
P03.3.11  (R) Analog Girig 1 Degeri Analog girisin ham degerini goriintiiler.
P03.3.12 (R) Analog Giris 2 Degeri Analog girisin ham degerini gorintiler.
P03.3.13 (R) Analog Girig 3 Degeri Analog girisin ham degerini gériintiler.
(X+)
P03.3.14 (R) Analog Giris 4 Degeri Analog girisin ham degerini gorintiler.
(X+)
P03.3.20 (R) Analog Cikis Degeri Analog ¢ikigin degerini gorintiler

7.3.5 S03.4 Uriin Bilgileri

Parametre  Tip

Adi

Agiklama Deger

P03.4.01 (R) Unite Parca Numaras! Komple pompanin parca numarasini (PN) gdriintler
(A)

P03.4.02 (R) Unite Uretim Tarihi Komple pompanin iiretim tarihini (PD) gdriintler
(A)

P03.4.03 (R) Unite Seri Numarasi Komple pompanin seri numarasini (SN) gériintiler
(A)

P03.4.05 (R) Siiriicti Uretim Tarihi Stirliciiniin Gretim tarihini (PD) gorintiler
(A)

P03.4.06 (R) Siirlicii Seri Numarasi Stirliciniin seri numarasini (SN) gériintiler
(A)

P03.4.10 (G) Hmi Donanim Yazilimi Kullanici arayiizii panosu donanim yazilimi siirimanii
(R) Strimii gorlntiler
(A)

P03.4.11 (G) Hmi-Bt Donanim Yazilimi Kablosuz iletisim panosu donanim yazilimi siiriimiinii
(R) Strimi gorintiler
(A)

P03.4.12  (G) Glig Panosu Donanim Glig panosu donanim yazilimi siirdmiini gériintiiler
(R) Yazilimi Stirimii
(A)

P03.4.13 (G) Kumanda Panosu Donanim  Kontrol panosu donanim yazilimi siirdmiinG gériintiiler
(R) Yazilimi Stirimii
(A)

P03.414 (R Map Dosyasi Siiriimii Map dosyasi stirimiinii goriinttiler
(A)
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Parametre  Tip Adi Agiklama Deger
P03.415 (R) Varsayilan Dosya Stiriimii ~ Varsayilan dosya stirimGnii gortintiiler

(A)
P03.416 (R Parametre Dosyasi Siirimii ~ Parametre dosyasi siirimiin{i gériintiler

(A)
P03.4.17 (R Dil Dosyasi Siirtimi Dil dosyasi siiriimiinti goriinttiler

(X+)
P03.419 (R) Donanim Yaziimi siiriimé~ Cihazin kiimiilatif donanim yazilimi sirimind gorintiler -
P03.425 (R) Kaydedilen Hidrolik Egriler  Bu parametre hidrolik egrilerin hafizada saklanip

saklanmadigini gosterir.

7.4 M04 Pompa Kontrolu

7.4.1 S04.0 Yapilandirma

Parametre  Tip Adi Agiklama Deger

P04.0.01  (G) Sistem Tipi Sistem tipini secin. Default =
Basinclandirma

0-Basinclandirma (Pr5): Agik devre sistemler igin (yani yiiksek bir binaya su
takviye etme)

1-Sirkiilasyon (HV eski): Hydrovar Rampa Kontroliinii kullanan Sirkiilasyon
HVAC sistemi icin

2-Dolagim (£ «): Pl kontroliinG kullanan Sirktilasyon HVAC igin

P04.0.02 (G) Kontrol modu Pompa kontrol modunu segin. Default = Sabit
basing

0-Aktiiatdr (RCE): Unite, sabit hizli aktiiator olarak calisir. Tek islemde sadece
bir tinite icin kullanilabilir.

1-Sabit basing (CP): Unite, akis degisiminden bagimsiz olarak sabit basinci
korur.

2-Oransal Basing (PR): Unite basinc ayar noktasini akigla dogru orantili bir
sekilde artirir.

3-Oransl 2. Drc. Bsng: Unite, basing ayar noktasini (istenen gercek deger)
akigla ikinci derece orantili olarak artinir.

4-Sabit akig: Unite, sabit akigi siirdiirmek icin motor hizini degistirir.
5-Sabit sicaklik: Unite, sicakligi sabit tutmak icin motor hizini degistirir.
6-Sabit Seviye: Unite, sabit bir seviyeyi korumak icin motor hizini degistirir
(6rnegin, bir tankta veya kuyuda).

7-Genel: Unite, sabit bir genel lciilen miktan siirdiirmek icin hizini
degistirir.
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Parametre  Tip Adi Agiklama Deger
P04.0.03 (G) Diizenleme Modu Diizenleme modunu segin. Default = Normal
(X+)
0-Normal: Oliilen deger, ayar noktasinin altindayken motor hizi artar ve
dlciilen deger, ayar noktasinin tizerindeyken azalir.
1-Ters: Olctilen deger, ayar noktasinin tizerindeyken motor hizi artar ve
olcllen deger, ayar noktasinin altindayken azalir.

P04.0.05 (G) Baslangi¢ Degeri Sistem talep yokken durduktan sonra degeri, ayar noktasi yiizdesi olarak ~ Min = 0%
tanimlaym. Max =100 %
Bir basinglandirma sistem tipinde, ayar noktasina ulagilirsa ve daha fazla ~ Default = 100 %
tiiketim yoksa pompa durur. Basing, Yeniden Baglatma Degerinin altina
diistiigiinde pompa yeniden baglatilir (6rn. Ayar noktasi 10 bar'a ayarlanirsa
%9011k bir Yeniden Baglatma Degeri pompay 9 bar'da baslatir). Dikkat:

Deger ¢ok diisiik ayarlanirsa (6rnegin gelen basincin altinda) pompa
calismayacaktir. %100'liik deder bu parametreyi gecersiz birakir.

P04.0.06  (G) Otomatik Baslatma Bir gii¢ kesintisinden sonra pompanin durumunu segin. Default = Evet
0-Hayir (M3): Elektrik geldiginde @inite KAPALI konuma gelir.
1-Evet (3ES): Elektrik geldiginde Ginite, gii¢ kesintisinden énce aktif olan
duruma gelir.

P04.0.07  (G) Minimum Hiz Minimum hiza ve ayar noktasina ulagildiginda pompanin davranigini secin. - Default = Sifir Hiz

Yapilandirmasi AKTUATOR modu secilirse bu parametre, hiz ayar noktast minimum hizdan
diisiik oldugunda pompanin davranigini secer.
0-Sifir Hiz (3): Pompa 0'a ulasir ve durur
1-Min hiz (7 »n): Pompa minimum hizi sirdiirmeye devam eder.

P04.0.09  (G) Olcii Birimi Secimi Unite_z_ tarafindan kullanilan 6lciim birimi setini segin. Default =S|
0-St Uniteleri Uniteleri
1-Ingiliz Ol¢t Birimleri

P04.0.11  (G) Basing Olcme Birimi Olcme birimini secer. Default = bar
0-bar
1-psi
2-ft
3-kPa
4-MPa
5-mbar
6-m
7-cm
8-in

P04.0.12  (G) Akis Olcme Birimi Olcme birimini seger. Default = m3/h

(X+) 0-l/min
1-m3/s
2-m3/h
3-g/min
4-ls
P04.0.13  (G) Sicaklik Olcme Birimi~ Ol¢me birimini secer. Default =°C
(X+) 0-°C
1-°F
2K
P04.0.14  (G) Seviye Olcme Birimi Olcme birimini seger. Default=m
(X+) 1-m
2-ft
3-tm
4-in
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Parametre

Tip

Adi

Agiklama

Deger

P04.0.15

(G)
(X+)

Gii¢ Olcme Birimi

Ol¢me birimini seger.

1w
2-kw
3-MW
4-Hp

Default = kW

P04.0.16

(X+)

Enerji Olgme Birimi

Olcme birimini secer.

0-kWh
1-MWh
2-BTU
3-HPh
4-MJ
5-KJ

Default = kWh

P04.0.21

Ayar noktasi 1 Se¢imi

Ayar noktasi 1 icin kaynag segin.

0-Analog (RnR): Ayar noktasi referansi, analog girislerden biri aracihgiyla

saglanir

1-Parametre (PRr): Ayar noktas referansi, atanmig parametrelerden biri

aracihgyla saglanir

Default = Parametre

P04.0.22

Ayar noktasi 2 Se¢imi

Ayar noktasi kaynagini segin.

0-Kapali (3FF): Ayar noktasi kullaniimaz
1-Analog (RnR): Ayar noktasi referansi, analog giriglerden biri araciligiyla

saglanir

2-Parametre (PRr): Ayar noktasi referans, atanmis parametrelerden biri

aracihgyla saglanir

Default = Parametre

P04.0.23

Ayar noktasi 3 Secimi

Ayar noktasi kaynagini segin.

0-Kapalr: Ayar noktasi kullanilmaz
1-Analog: Ayar noktas referans, analog girislerden biri araciligiyla saglanir
2-Parametre: Ayar noktas referansi, atanmig parametrelerden biri

aracihgyla saglanir

Default = Parametre

P04.0.24

Ayar noktasi 4 Secimi

Ayar noktasi kaynagini segin.

0-Kapalr: Ayar noktasi kullanilmaz
1-Analog: Ayar noktas referansl, analog girislerden biri araciligiyla saglanir
2-Parametre: Ayar noktas referansi, atanmig parametrelerden biri

aracihgyla saglanir

Default = Parametre
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7.4.2 S04.1 Ayar noktalari

Parametre  Tip Adi Agiklama Deger
P04.1.01 (G) Hiz Ayar Noktasi 1 Ayar Noktasi degerini segin. Min = P04.2.31
Max = P04.2.32
Default = 2000 rpm”
P04.1.02  (G) Hiz Ayar Noktasi 2 Ayar Noktasi degerini segin. Min = P04.2.31
Max = P04.2.32
Default = 2000 rpm”
P04.1.03  (G) Hiz Ayar Noktasi 3 Ayar Noktasi degerini segin. Min = P04.2.31
(X+) Max = P04.2.32
Default = 2000 rpm”
P04.1.04  (G) Hiz Ayar Noktasi 4 Ayar Noktasi degerini segin. Min = P04.2.31
(X+) Max = P04.2.32
Default = 2000 rpm"
P04.1.11 (G) Basing Ayar Noktasi1 Ayar Noktasi degerini segin. Min = P05.0.11
Max = P05.0.12
Default = 3.5 bar
P04.1.12  (G) Basing Ayar Noktasi2 Ayar Noktasi degerini segin. Min = P05.0.11
Max = P05.0.12
Default = 3.5 bar
P04.1.13  (G) Basing Ayar Noktasi3 Ayar Noktasi degerini segin. Min = P05.0.11
(X+) Max = P05.0.12
Default = 3.5 bar
P04.1.14  (G) Basing Ayar Noktasi4 Ayar Noktasi degerini segin. Min = P05.0.11
(X+) Max = P05.0.12
Default = 3.5 bar"
P04.1.15  (G) Basing Ayar Noktasi Tipi Bu parametre, ayar noktasinin Sifir Akista mi (bkz. Default = Sifir Akista Ayar
parametre 4.2.06) yoksa maksimum akigta mi (Maks E§ri) Noktas
olmasi gerektigini belirtir. Maksimum Egri secenegi
yalnizca Ginitenin hafizasinda kayithi hidrolik egriler varsa
kullanilabilir
P04.1.16 (G) HO Basing "Basing Ayar Noktasi Tipi" (Parametre 04.1.15) "Maksimum Min = P05.0.11
Egride Ayar Noktasi" olarak ayarlanmigsa ve dogrusal veya Max = P05.0.12
karesel kompanzasyon etkinlestirilirse, bu parametre sifir -~ Default = 0.5 bar
akigta basing ayar noktasini hesaplamak igin kullanifir.
P04.1.21 (G) Akig Ayar Noktas! 1 Ayar Noktasi degerini segin. Min = P05.0.21
(X+) Max = P05.0.22
Default = 0 1/min®
P04.1.22  (G) Akis Ayar Noktasi 2 Ayar Noktasi degerini segin. Min = P05.0.21
(X+) Max = P05.0.22
Default = 0 1/min®
P04.1.23  (G) Akis Ayar Noktasi 3 Ayar Noktasi degerini segin. Min = P05.0.21
(X+) Max = P05.0.22
Default = 0 |/min®
P04.1.24  (G) Akis Ayar Noktasi 4 Ayar Noktasi degerini segin. Min = P05.0.21
(X+) Max = P05.0.22
Default =0 |/min®
P04.1.31 (G) Sic. Ayar Noktas 1 Ayar Noktasi degerini segin. Min = P05.0.31
(X+) Max = P05.0.32
Default = 25 °C
P04.1.32  (G) Sic. Ayar Noktasi 2 Ayar Noktasi degerini segin. Min = P05.0.31

(X+) Max = P05.0.32
Default = 25 °C

"), pompa modeline bagli olarak
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Parametre  Tip Adi Agiklama Deger
P04.1.33 (G) Sic. Ayar Noktasi 3 Ayar Noktasi degerini secin. Min = P05.0.31
(X+) Max = P05.0.32
Default = 25 °C
P04.1.34  (G) Sic. Ayar Noktasi 4 Ayar Noktasi degerini secin. Min = P05.0.31
(X+) Max = P05.0.32
Default = 25°C
P04.1.41  (G) Seviye Ayar Noktasi 1 Ayar Noktas degerini secin. Min = P05.0.41
(X+) Max = P05.0.42
Default=0m"
P04.1.42  (G) Seviye Ayar Noktasi2 Ayar Noktasi degerini segin. Min = P05.0.41
(X+) Max = P05.0.42
Default=0m"
P04.1.43  (G) Seviye Ayar Noktasi3 Ayar Noktasi degerini segin. Min = P05.0.41
(X+) Max = P05.0.42
Default=0m"
P04.1.44  (G) Seviye Ayar Noktasi4 Ayar Noktas degerini secin. Min = P05.0.41
(X+) Max = P05.0.42
Default=0m"
P04.1.51 (G) Genel Ayar Noktasi 1 Ayar Noktasi degerini segin. Min = P05.0.51
(X+) Max = P05.0.52
Default = P05.0.51
P04.1.52 (G) Genel Ayar Noktasi 2 Ayar Noktasi degerini secin. Min = P05.0.51
(X+) Max = P05.0.52
Default = P05.0.51
P04.1.53 (G) Genel Ayar Noktasi 3 Ayar Noktasi degerini secin. Min = P05.0.51
(X+) Max = P05.0.52
Default = P05.0.51
P04.1.54  (G) Genel Ayar Noktasi 4 Ayar Noktasi degerini segin. Min = P05.0.51
(X+) Max = P05.0.52
Default = P05.0.51
P04.1.60  (G) Ayar noktasi kaydetmeyi Bu islev dahili bellekteki kayit sayisini sinirlar. Ayar Default = Hayir

sinirlama

%), pompa modeline bagli olarak

7.4.3 S04.2 Duzenleme

Parametre  Tip

Adi

noktasinin fieldbus tarafindan siirekli yazilmas
durumunda etkinlestirilecektir.

Agiklama

Deger

P04.2.00 (G) Diizenleme veya kontrol tiirii Bu parametre, diizenlemenin Hydrovar Rampa kontroliine Default = Hidrovar
mi yoksa Pl kontroliine mi dayali oldugunu belirtir. 04.2.xx
alt mentisiindeki parametreye bakin

P04.2.01 (G) Pencere Diizenleme penceresini seger. Min=1%
Bu parametre, ayar noktasinin bir yiizdesi olarak ayar Max =100 %
noktasinin etrafinda bir bant tanimlar. Olciilen deger Default =20 %
pencere digindayken sistem 1. ve 2. rampalari
kullanacaktir; 8lciilen deger pencerenin icinde oldugunda
sistem 3. ve 4. rampalar kullanacaktir.

P04.2.02 (G) Histerezis Diizenleme histerezisini segin. Min=1%
Bu parametre, pencerenin yiizdesi olarak ayar noktasinin -~ Max = 100 %

cevresinde bir bant tanimlar. Histerezis bandinin sinirlari,
hizlanma ve yavaslama rampalari arasindaki degisimi
tanimlar.

Default =90 %
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Parametre  Tip Adi Agiklama Deger
P04.2.06  (G) Kaldirma Hizi Bir kaldirma degeri ayarlanmissa, ayar noktasi dederinin -~ Min = P04.2.31
artmaya basladii hiz degerini secin. Max = P04.2.32
Default = 2000 rpm”
P04.2.07  (G) Lineer Kaldirma Miktan Surtinme kayiplarini telafi etmek icin ayar noktasinin Min =0 %
ylizdesi olarak maksimum hizda ayar noktasi dogrusal artig Max = 200 %
miktarini segin. Default=0%
Artis dogrusal olur ve motor hizinin KALDIRMA HIZINA esit
oldugu %0'dan baslayip motor hizinin maksimumda
oldugu DOGRUSAL KALDIRMA ORANINA kadar siirer.
P04.2.08  (G) 2.Der.KldirmMktr Surtinme kayiplarini telafi etmek icin ayar noktasinin Min =0 %
(X+) ylizdesi olarak maksimum hizda ayar noktasi ikinci derece  Max = 999 %
artig miktarini segin. Default = 0%
Artig ikinci derece olur ve motor hizinin KALDIRMA HIZINA
esit oldugu %0'dan baglayip motor hizinin maksimumda
oldugu IKINCI DERECE KALDIRMA ORANINA kadar siirer.
P04.2.11 (G) Rampa 1 Hizli hizlanma siiresini segin. Min=1s"
Bu rampa, motor hizi MINIMUM HIZIN iizerinde ve dlciilen Max = 250"
deger PENCERE tarafindan tanimlanan araligin diginda Default = 10"
oldugunda kullanilir.
P04.2.12  (G) Rampa 2 Hizli yavaslama siiresini segin. Min=1s"
Bu rampa, motor hizi MINIMUM HIZIN iizerinde ve dlciilen Max = 250"
deger PENCERE tarafindan tanimlanan araligin diginda ~ Default=10"
oldugunda kullanilir.
P04.2.13 (G) Rampa 3 Yavas hizlanma stiresini segin. Min= 15"
Bu rampa, 6lciilen deger PENCERE tarafindan belirlenen  Max = 999 5"
araligin icindeyken kullanilir. Default =70 5"
P04.2.14  (G) Rampa 4 Yavag yavaslama siiresini segin. Min=1s"
Bu rampa, 6lgiilen deger PENCERE tarafindan belirlenen  Max =999 s”
araligin icindeyken kullanilir. Default=70s"
P04.2.15 (G) Rampa Hizi Min Hizlanma ~ Minimum hizlanma rampa siresini segin. Min=0.15"
Bu rampa motor hizt MINIMUM HIZIN altinda oldugunda ~ Max = 25"
kullanilir Default =2
P04.2.16  (G) Rampa Hizit Min Yavaglama ~ Minimum hiz yavaglama rampa siiresini segin. Min=0.1s"
Bu rampa motor hizt MINIMUM HIZIN altinda oldugunda ~ Max = 25"
kullanilir Default=2"
P04.2.21 (G) Pi Kontrolii - Kp Pl kontroliiniin orantisal sabitini segin. Min = 0"
Max = 10000"
Default = 0.5"
P04.2.25 (G) Pi Kontrolii - Ti Ti, Pl (Orantili-integral) diizenlemesini ayarlamak icin Min =05

%), pompa modeline bagli olarak

kazang (Kp) ile birlikte kullanilan integral zaman
degiskenidir.

- Kontrol sistemi "saliniyor" (salinim yapiyor) veya
kararsizsa, kazanci (Kp) azaltarak veya integral stiresini (Ti)
artirarak sistemi dengeleyebilirsiniz.

- Sistem tepki veremeyecek kadar yavagsa kazanci (Kp)
artirarak sistemin daha duyarli olmasini saglayabilirsiniz.

Max = 10000 s*
Default=0.55"
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Parametre  Tip Adi Agiklama Deger
P04.2.31 (G) Min Hiz Pompanin minimum hizini segin. Min =0 rpm"
Max = 2000 rpm"
Default = 800 rpm*
P04.2.32  (G) Maks. Hiz Pompanin maksimum hizini segin. Min = 2000 rpm”
Max = 4100 rpm"
Default = 3600 rpm”
P04.2.35 (G) Minimum Hiz Siiresi Motorun tamamen durmadan 6nce minimum hizda Min=0s
kalacagi gecikme siiresini segin. Max =100s
Bu parametre sadece MIN. HIZ YAPILANDIRMASI"Sifir Hiz"  Default=1s
olarak ayarlanirsa etkindir.
"), pompa modeline bagl olarak
7.4.4 S04.3 Esikler
Parametre  Tip Adi Agiklama Deger
P04.3.00 (G) Otomatik Hata Sifirlama Hata sifirlama tipini segin. Default = Evet
0-Hayir (18): Hata durumunda Gnite durur ve kullanicinin
komut verdigi bir hata sifirlamasini bekler.
1-Evet (SES): Uinite, miimkiinse 1 saat icinde maksimum 5
defaya kadar hatayi otomatik olarak sifirlar.
P04.3.01 (G) Basing - Minimum Esik Minimum egsik sinirini segin: Degere Parametre P0.1.0.40  Min = P05.0.11
“Minimum esik gecikmesi" icinde ulagiimazsa iinite "E22  Max = P05.0.12
Minimum esik" hatasini vermeyi durdurur. Default = 0 bar
P04.3.02  (G) Akis - Minimum Esik Minimum esik sinirini segin: Degere Parametre P0.1.0.40  Min = P05.0.21
(X+) "Minimum egik gecikmesi" icinde ulagilmazsa tinite "E22  Max = P05.0.22
Minimum esik" hatasini vermeyi durdurur. Default = 0 I/min
P04.3.03  (G) Basing - Minimum Esik Minimum esik sinirini segin: Degere Parametre P0.1.0.40  Min = P05.0.31
(X+) “Minimum esik gecikmesi" icinde ulagiimazsa iinite "E22  Max = P05.0.32
Minimum esik" hatasini vermeyi durdurur. Default =-50°C
P04.3.04 (G) Seviye - Minimum Esik Minimum esik sinirini segin: Degere Parametre P0.1.0.40  Min = P05.0.41
(X+) “Minimum esik gecikmesi" icinde ulagiimazsa iinite "E22  Max = P05.0.42
Minimum esik" hatasini vermeyi durdurur. Default=0m
P04.3.05 (G) Genel -Min. Esik Minimum esik sinirini segin: Degere Parametre P0.1.0.40  Min = P05.0.51
(X+) "Minimum esik gecikmesi" icinde ulagiimazsa iinite "E22  Max = P05.0.52
Minimum esik" hatasini vermeyi durdurur. Default = P05.0.51
P04.3.10  (G) Minimum Esik Gecikmesi  Minimum esik korumasi gecikme siiresini secin. Min=1s
Bu gecikme, sistemin minimum egik degerine ulasmasi ~ Max =100
icin verilen siiredir: aksi takdirde iinite "E22 Minimum Default=2s
esik" hatasi vermeyi durdurur.
P04.3.11 (G) Eksik Su Gecikmesi Su kesintisi korynp siiresi gecikmesini (LOW) segin. Min=1s
Bu gecikme, DUSUK kontagin agilmast ile "E21 Su eksikligi Max =100s
(LOW)" hatasinin gercek anlamda etkinlestirilmesi Default=2s

arasinda gegen stiredir.
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7.4.5 S04.4 Test Calistirmasi

Parametre  Tip Adi Agiklama Deger
P04.4.01 (G) Test Calistirmasi Hizi Test calistirmasi icin motor hizini segin. Min =0 rpm"
Max = P04.2.32
Default = 1200 rpm®
P04.4.02  (G) Test Calistirmasi Zaman Test calistirmasi baslamadan 6nce ge¢mesi gereken siireyi Min=0h
Asimi segin. Max = 255 h

Test calistirmasini baglatmak icin pompa, bu parametrede  Default = 100 h
belirlenen siire boyunca ¢alismamalidir. TEST
CALISMASINA izin vermek icin START/STOP dijital girisi

kapatilmalidir
P04.4.03  (G) Test Calistirmasi Siiresi Test calistirmast icin zaman siiresini segin. Min=0s
Max=180s
Default=5s
P04.4.05 Test Calistirmasi Komutu ~ Test calistirmasini manuel olarak baglatmak igin ACIK"i Default = Kapali
secin.
"), pompa modeline bagl olarak
7.4.6 S04.5 Ayar Noktasi Degistirme
Parametre  Tip Adi Aciklama Deger
P04.5.01 (G) SP Degistirme lslevi Ayar Noktasi Degistirme islevini secin. Default = Kapali
(X+) 0-Kapalr: Ayar Noktasi Degistirme islevi devre disi birakilir
1-SSV1: Ayar Noktasi Degistirme islevi etkinlestirilir ve
sadece SSV1 (Ayar Noktasi Degistirme Degeri 1) kullanilir
2-SSV2: Ayar Noktasi Degistirme islevi etkinlestirilir ve
sadece SSV2 (Ayar Noktasi Degistirme Degeri 2) kullanilir
3-Tam: Ayar Noktasi Degistirme iglevi etkinlegtirilir ve SSV1
ve SSV2 kullanihir
P04.5.02 (G) SP Degistirme Girigi Ayar Noktasi Degistirme islevi icin referans olarak Default = Ayar Noktasi
(X+) kullanilan bayiikligi segin. Degistirme Basinci
0-Ayar Noktasi Degistirme Basinci: Analog girisi Ayar
Noktasi Degistirme Basincina ayarlanir
1-Basing: Analog girisi Basinca ayarlanir
2-Akis: Analog girisi Akisa ayarlanir
3-Sicaklik: Analog girigi Sicaklija ayarlanir
4-Seviye: Analog girisi Seviyeye ayarlanir
5-Genel: Analog girisi Genele ayarlanir
P04.5.05 (G) SP Degistirme DEGERI 1 Ayar Noktasi Degistirme islevinin ilk bolimdi icin istenen ~ Min = -
(X+) ayar noktasi degerini secin Max = -
Default=0
P045.06 (G) SP Degjistirme DEGERI 2 Ayar Noktasi Degistirme islevinin ikinci bolim igin Min =-
(X+) istenen ayar noktasi degerini secin Max = -
Default=0
P04.5.10  (G) SP Degistirme X 1 Ayar Noktasi Degistirme Degeri 1'in Ayar Noktasina Min = -
(X+) gegmeye basladi§i Ayar Noktasi Degistirme giris degerini  Max = P04.5.11
seqin Default=0
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Parametre  Tip Adi Agiklama Deger
P04.5.11 (G) SP Degistirme X 2 Ayar Noktasinin kullanildigi Ayar Noktasi Degistirme giris ~ Min = P04.5.10
(X+) degerini segin Max = P04.5.12
Default=0
P04.5.12  (G) SP Degistirme X 3 Ayar Noktas degerinin, Ayar Noktasi Degistirme Degeri ~ Min = P04.5.11
(X+) 2'ye gecmeye bagladigi Ayar Noktasi Degistirme girig Max = P04.5.13
degerini segin Default =0
P045.13  (G) SP Degistirme X 4 Ayar Noktasi Degistirme Degeri 2'nin kullanildigi Ayar Min = P04.5.12
(X+) Noktasi Degistirme giris degerini segin Max = -
Default=0

7.4.7 S04.6 Boru Doldurma

Su ¢ekiciyi dnlemek icin basingsiz iken hidrolik sistemin dolumunu kontrol edin.

Etkinlestirildiginde, l¢llen basing Boru Doldurma Esiginin altindaysa ve asagidaki

durumlardan biri gerceklesirse bu islev devreye girer:

e Unite acik konumdaysa

e Baslatma/durdurma kontagr aciktan kapaliya gegerse

e Unite ACIK olarak ayarlanmissa

® Bir hata sifirlanmissa.

islev etkin iken (inite boru do/durma stabilizasyon siiresinde minimum hizda calisir ve basing

izlenir:

e Stabilizasyon stiresiboyunca basincin sabit oldugunu varsayalim. Bu durumda hiz, boru
dolum hizrartig degeri kadar artirilir ve basing tekrar bir stabilizasyon siiresivb. igin izlenir.

e  Basing sabit degilse hiz artmaz

e Boru doldurma siiresinde boru doldurma esigine ulasilirsa, lnite ayarlanan standart
kontrole geger

Boru doldurma islevi parametresi, boru doldurma sdiresiicinde boru doldurma esigine

ulasilmazsa, islevin devre disi birakilmasina veya Unitenin durumunun secilmesine izin verir.

Parametre  Tip Adi Agiklama Deger

P04.6.01 (G) Boru Doldurma islevi Bu parametre ile Boru Doldurma iglevini devre digi Default = Devre Digi
birakabilir veya Boru Doldurma Esigine ulasiimadi§inda
{initenin durumunu secebilirsiniz.

0-Devre Digi (d !5): Boru Doldurma islevi devre disi birakilir
1-Alarm: Boru Doldurma islevinin anizalanmasi, A29 Boru
Doldurma Alarmini verir ve iinite, islevi calistirmaya devam
eder.

2-Hata (Err): Boru Doldurma islevinin arnzalanmasi, E29
Boru Doldurma Hatasini verir ve iinite durur.

Boru Doldurma iglevi calisirken Minimum Egik devre disi

birakilir.
P04.6.03  (G) Boru Doldurma Esigi Boru doldurma islevinden ¢ikmak igin sistemin ulagmasi ~ Min = P05.0.11
gereken basinci segin. Max = P05.0.12

Default = 2 bar
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Parametre  Tip Adi Agiklama Deger
P04.6.05  (G) Boru Doldurma Siiresi BORU DOLDURMA ESIGINE ulagmak icin boru doldurma ~ Min =05
islevine verilen maksimum siireyi secin. Max =999 s
Default=180's
P04.6.06  (G) Max Boru Dolum Pompalan  Boru doldurma islevi sirasinda ayni anda calisacak pompa  Min =1
sayisini segin. Max = P06.0.02
Default = 1
P04.6.10  (G) Boru Doldurma Sabit Siiresi  Olciilen basincin stabil olup olmadigini dogrulamakicin =~ Min=1s
iiniteye verilen siireyi sein. Eger deger, mevcut Max = P04.6.05
stabilizasyon siiresinin baglangicinda 6lciilen basinca Default="5s

sabitlenmis ve ayar noktasinda hesaplanan PENCERE
dahilindeyse, basing stabil olarak kabul edilir.

P04.6.15  (G) Boru Dolum Hizi Adimi Olgiilen basing BORU DOLUM SABIT SURESI boyunca Min=5%
ayniysa, iinitenin mevcut hiza ekleyecedi maksimum hizin - Max = 100 %
ylizdesi cinsinden hiz miktarini segin. Default=10%
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7.5 MO5 Girig/Cikis Ayarlari
7.5.1 S05.0 Olciim araliklar

Parametre  Tip Adi Agiklama Deger
P05.0.00 Gercek Deger Kaynagi Kontrollii deger icin girisi secin. Default = Otomatik Al
0-Otomatik Al (RUt): Gercek Deger, Kontrol Modunun
kontrollii miktarina otomatik olarak ayarlanan Analog
Girige baglanir.
1-Delta Al (g #):Gercek Deger, Kontrol Modunun kontrollii
miktarina otomatik olarak ayarlanan iki Anlog Girigin
mutlak farkina esittir
2-0tomatik Al - Diisiik (3u): Gercek Deger, Kontrol
Modunun kontrollii miktarina ayarlanan Analog Giriglerin
en diisiik degerine esittir.
3-Otomatik Al - Yiiksek (n 15): Gercek Deger, Kontrol
Modunun kontrollii miktarina ayarlanan Analog Giriglerin
en yiiksek degerine eittir.
4-DI Secimi (d #1): Analog Deger, "Sensor Secimi 1/2"
islevine ayarlanan Dijital Girisin durumuyla segilir
5-Sensorsiiz Delta Basinci veya Akisi (Snt): Varsa hafizada
saklanan hidrolik egriler kullanilarak gercek deger tahmin
edilir.
6-Sensorlii veya Sensdrsiiz Delta Basinci (SoF): Gergek
deger otomatik olarak "Basing" olarak ayarlanan analog
girige baglanir. Analog giris mevcut degilse, mevcut deger,
hafizada saklanan hidrolik egriler kullanilarak tahmin
edilecektir.
P05.0.01 Akttiator - Sifir Degeri Regiilasyon geri bildirim sensériiniin sifir degerini secin.  Min = 0 rpm
Max = 9999 rpm
Default = 0 rpm
P05.0.02 Akttiatdr - Tam Boyut Regiilasyon geri bildirim sensériintin tam araligini secin. ~ Min =0 rpm
Max = 9999 rpm
Default = 3600 rpm
P05.0.11  (G) Basing - Sifir Degeri Regilasyon geri bildirim sensériinin sifir degerini secin. ~ Min = -5 bar”
Max = 10 bar
Default = 0 bar"
P05.0.12  (G) Basing - Tam Boyut Regiilasyon geri bildirim sensériiniin tam araligini secin. ~ Min = 0 bar"
Max = 100 bar"
Default = 10 bar"
P05.0.21  (G) Akis - Sifir Degeri Reglasyon geri bildirim sensériinin sifir degerini secin. ~ Min = 0 1/min®
(X+) Max = 9999 |/min®
Default = 0 I/min®
P05.0.22  (G) Akis - Tam Boyut Regiilasyon geri bildirim sensériiniin tam araligini secin. ~ Min = 0 1/min®
(X+) Max = 9999 |/min®
Default = 100 I/min®
P05.0.31 (G) Sicaklik - Sifir Degeri Regiilasyon geri bildirim sensériintn sifir degerini secin. ~ Min =-100 °C
(X+) Max = 9999 °C
Default = 0°C
P05.0.32  (G) Sicaklik - Stfir Degeri Regiilasyon geri bildirim sensériiniin tam araligini segin. ~ Min =-100 °C
(X+) Max = 9999 °C

Default = 100 °C

"), pompa modeline bagl olarak
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Parametre  Tip Adi Agiklama Deger
P05.0.41 (G) Seviye - Sifir Degeri Regiilasyon geri bildirim sensériiniin sifir degerini secin. ~ Min =-999 m*
(X+) Max = 9999 m"
Default=0m"
P05.0.42  (G) Seviye - Tam Boyut Regiilasyon geri bildirim sensériintin tam araliini secin. ~ Min =-999 m"
(X+) Max = 9999 m"
Default=10m"
P05.0.51 (G) Genel - Sifir Degeri Regiilasyon geri bildirim sensériintin sifir degerini secin. ~ Min =-1000
(X+) Max = 1000
Default =0
P05.0.52  (G) Genel - Tam Boyut Regiilasyon geri bildirim sensériiniin tam arali§ini secin. ~ Min =-1000
(X+) Max = 1000
Default = 100
P05.0.61 (G) SPS Basinci Sifir Degeri Ayar Noktasi Degistirme islevi icin kullanilan basing Min = -1 bar
(X+) sensoriiniin sifir degerini secin. Max = 99 bar
Default = 0 bar
P05.0.62  (G) SPS Basinci Tam Boyut Ayar Noktasi Degistirme islevi icin kullanilan basing Min = 0 bar
(X+) sensoriinlin tam boyutunu segin. Max = 999 bar

Default = 10 bar

%), pompa modeline bagli olarak

7.5.2 S05.1 Analog girisler

Parametre

Tip

Adi

Agiklama

Deger

P05.1.01

Analog Giris 1 islevi

Analog girigin islevini segin.

0-Kapali (8FF): analog giris devre disi birakilir

1-Basing (P£): analog girise bir basing sensdri baglanir
2-Ayar noktasi (SEt): analog girige bir ayar noktasi
referansi baglanir

3-Akis: analog girise bir akig sensorii baglanir

4-Sicaklik: analog girige bir sicaklik sensérii baglanir
5-Seviye: analog girise bir seviye sensorii baglanir
6-Genel: analog girise bir Genel giris sensdri baglanir
7-Ayar Noktasi Degistirme: Ayar Noktasi Degistirme iglevi
icin kullanilan bir giris, analog girise baglanir.

Default = Basing

P05.1.02

Analog Giris 1 Tip

Analog girige bagli analog sinyalin tipini secin.

0-0+20 mA
1-4+20 mA
2-0=10V
3210V

Default = 4+20 mA
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Parametre  Tip Adi Agiklama Deger
P05.1.11 Analog Giris 2 islevi Analog girigin islevini segin. Default = Kapali

0-Kapali (GFF): analog girig devre digi birakilir

1-Basing (P-£): analog girise bir basing sensorii baglanir
2-Ayar noktasi (SEt): analog girige bir ayar noktasi
referansi baglanir

3-Akig: analog girise bir akig sensérii baglanir

4-Sicaklik: analog girise bir sicaklik sensérii baglanir
5-Seviye: analog girise bir seviye sensorii baglanir
6-Genel: analog girise bir Genel giris sensdri baglanir
7-Ayar Noktasi Degistirme: Ayar Noktasi Degistirme islevi
icin kullanilan bir giris, analog girige baglanir.

P05.1.12 Analog Giris 2 Tip Analog girige bagli analog sinyalin tipini secin. Default = 4+20 mA

0-0+20 mA
1-4+20 mA
2-0+10V
3-2+10V
P05.1.21 (X+) Analog Girig 3 Islevi Analog girigin islevini segin. Default = Kapali

0-Kapalr: analog giris devre digi birakilir
1-Basing: analog girige bir basing sensorii baglanir
2-Ayar noktasi: analog girige bir ayar noktasi referansi
baglanir
3-Akig: analog girise bir akig sensérii baglanir
4-Sicaklik: analog girise bir sicaklik sensérii baglanir
5-Seviye: analog girise bir seviye sensorii baglanir
6-Genel: analog girise bir Genel giris sensdri baglanir
7-Ayar Noktasi Degistirme: Ayar Noktasi Degistirme islevi
icin kullanilan bir girig, analog girise baglanir.

P05.1.22  (X+) Analog Giris 3 Tip Analog girige bagli analog sinyalin tipini secin. Default = 4+20 mA

0-0+-20 mA
1-4+20 mA
2-0=10V
3-2+10V
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Parametre  Tip Adi

Agiklama

Deger

P05.1.31  (X+) Analog Giris 4 Islevi

Analog girigin islevini segin.

0-Kapalr: analog giris devre digi birakilir

1-Basing: analog girige bir basing sensorii baglanir
2-Ayar noktasi: analog girige bir ayar noktasi referansi
baglanir

3-Akis: analog girise bir akig sensérii baglanir

4-Sicaklik: analog girise bir sicaklik sensérii baglanir
5-Seviye: analog girise bir seviye sensdrii baglanir
6-Genel: analog girise bir Genel giris sensdri baglanir
7-Ayar Noktasi Degistirme: Ayar Noktasi Degistirme islevi
icin kullanilan bir giris, analog girige baglanir.

Default = Kapali

P05.1.32  (X+) Analog Giris 4 Tip Analog girige bagli analog sinyalin tipini secin. Default = 4+20 mA
0-0+20 mA
1-4+20 mA
2-0=10V
3210V
P05.1.50 Analog Aktuator Tipi Aktiiatdr modunun ayar noktasi analog giris olarak Default = Hydrovar HVL
ayarlandiginda kullanilacak akttiator profili tipini segin.
0-Hydrovar HVL (n-'L): Profil, Hydrovar HVL'de kullanilanla
aynidir; ilgili diyagrama bakin.
1-Manuel: Profil, zel parametreler kullanilarak
ayarlanabilir.
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7.5.3 S05.2 Dijital Girigler

Parametre Tip  Adi Agiklama Deger
P05.2.03 Dijital Giris 3 islevi Dijital Girigin islevini secin. Default = Solo calistirma

0-Devre Digi (d !5): islev kullaniimaz

1-Ayar Noktasi Gegisi: Ayar noktalari arasinda gegis yapmak icin dijital girigi
kullanim.

2-Sensor se¢imi 1/2 (5 i2): Analog Sensorii 1 ve Analog Sensérii 2 arasinda
gecis yapmak icin dijital girisi kullanin.

3-Min. Hiz (7 n): Motoru minimum hizda ¢alistirmak icin dijital girisi
kapatin

4-Maks. Hiz (AR=): Motoru maksimum hizda calistirmak icin dijital girisi
kapatin

5-Solo calistirma (Srn): Hatalarin cogunu atlayarak motoru maksimum hizda
calistirmak icin dijital girisi kapatin.

6-Hata sifirlama (-£5): Hata kosulunu sifilamak icin dijital girisi kapatin
7-Harici hata (E2E): "E16 Harici D.I. hatasi" hata kosulunu etkinlestirmek icin
dijital girigi agin

8-Harici alarm (E2R): "A16 Harici D.I. alarmi" alarm kosulunu etkinlestirmek
icin dijital girisi agin

9-Parametre Seti Secimi: Parametre setini degistirmek icin dijital girisi
kapatin

P05.2.04  (X+) Dijital Girig 4 islevi Dijital Girisin islevini secin. Default = Devre Digi

0-Devre Digi: islev kullaniimaz

1-Ayar Noktasi Gegisi: Ayar noktalari arasinda gecis yapmak icin dijital girisi
kullanin.

2-Sensor secimi 1/2: Analog Sensérii 1 ve Analog Sensorii 2 arasinda gecis
yapmak icin dijital girisi kullanin.

3-Min. Hiz: Motoru minimum hizda calistirmak icin dijital girisi kapatin
4-Maks. Hiz: Motoru maksimum hizda calistirmak icin dijital girisi kapatin
5-Solo Caligtirma: Hatalarnin ¢o§unu atlayarak motoru maksimum hizda
calistirmak icin dijital girisi kapatin.

6-Hata Sifirlama: Hata kogulunu sifirlamak icin dijital girigi kapatin
7-Harici Hata: "E16 Harici D.I. hatasi" hata kogulunu etkinlegtirmek igin
dijital girigi agin

8-Harici Alarm: "A16 Harici D.I. alarmi" alarm kosulunu etkinlestirmek icin
dijital girigi agin

9-Parametre Seti Secimi: Parametre setini degistirmek icin dijital girisi
kapatin
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Parametre Tip  Adi Agiklama Deger

P05.2.05  (X+) Dijital Girig 5islevi Dijital Girisin islevini secin. Default = Devre Digi

0-Devre Digi: islev kullaniimaz

1-Ayar Noktasi Gegisi: Ayar noktalari arasinda gecis yapmak icin dijital girisi
kullanin.

2-Sensor secimi 1/2: Analog Sensérii 1 ve Analog Sensorii 2 arasinda gecis
yapmak icin dijital girisi kullanin.

3-Min. Hiz: Motoru minimum hizda calistirmak icin dijital girisi kapatin
4-Maks. Hiz: Motoru maksimum hizda calistirmak icin dijital girisi kapatin
5-Solo Calistirma: Hatalarnin ¢o§unu atlayarak motoru maksimum hizda
calistirmak icin dijital girisi kapatin.

6-Hata Sifirlama: Hata kogulunu sifirlamak icin dijital girigi kapatin
7-Harici Hata: "E16 Harici D.I. hatasi" hata kogulunu etkinlegtirmek igin
dijital girigi agin

8-Harici Alarm: "A16 Harici D.I. alarmi" alarm kosulunu etkinlestirmek icin
dijital girigi agin

9-Parametre Seti Secimi: Parametre setini degistirmek icin dijital girisi

kapatin
7.5.4 S05.3 Analog Cikisi
Parametre  Tip Adi Agiklama Deger
P05.3.01 Analog Cikis islevi Analog Cikis islevini secin. Default = Motor hizi
0-Gercek deger (UAL): Analog Cikisi, mevcut dlciilen degeri
kopyalar
1-Etkin gerekli deger: Analog Cikisi, Etkin Gerekli Degeri
kopyalar
2-Motor hizi (SPd): Analog Cikisi, mevcut motor hizini
kopyalar
3-Motor yikii (PUr): Analog Cikist, mevcut motor gliciini
kopyalar

4-Motor akimi (Cur): Analog Cikisi, motordan gikan gercek
akimi kopyalar

5-ANT degeri: Analog Cikigl, bir analog giris 1'de okunan
degeri kopyalar

6-AN2 degeri: Analog Cikigl, bir analog giris 2'de okunan
degeri kopyalar

7-AN3 degeri: Analog Cikigl, bir analog girig 3'de okunan
degeri kopyalar

8-AN4 degeri: Analog Cikigl, bir analog giris 4'de okunan
degeri kopyalar

9-Sicaklik: Analog Cikisi, 8lciilen sivi sicakhiginin degerini
kopyalar

10-Akis hizi: Analog Cikisi, mevcut dlcilen akisi kopyalar
11-SPS Giris Degeri: Analog Cikigi, Ayar Noktasi Degistirme
isleviicin kullanilan analog giriginin mevcut degerini
kopyalar
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Parametre  Tip Adi

Agiklama Deger

P05.3.02 Analog Cikis Tipi

7.5.5 S05.4 Dijital cikislar
Parametre  Tip Adi

Analog Cikis tipini secin. Default = 4+20 mA
0-0+20 mA

1-4+20 mA

2-0+10V

3-2+10V

Agiklama Deger

P05.4.01 Réle 1 islevi

Rélenin islevini secin. Default = Hata

0-Kapali (3FF): Role devre digi birakilir.

1-Giig (Pur): Unite gii¢ kaynagina baglandiginda réle
etkindir

2-Calistirma (~un): Motor calisirken réle etkindir
3-Motor Isitma (fhE): Motor isitma islevi aktif
durumdayken réle etkindir.

4-Hata (Err): Hichir hata aktif durumda degilken réle
etkindir.

5-Alarm veya Hata (RLR): Bir alarm veya hata aktif durumda
degilken role etkindir.

6-Agik: Unite ACIK konumdayken (durdurulmug ancak
calismaya hazir) réle etkindir.

7-Hata sifirlama (~£5): "Otomatik Hata Sifirlama"
parametresi "EVET" olarak ayarlandiginda ve maksimum
otomatik sifirlama sayisina ulagildiginda role etkindir.

P05.4.02 Réle 2 islevi

7.5.6 S05.8 Kalibrasyonlar

Rélenin iglevini secin. Default = Calistirma
0-Kapali (3FF): Role devre digi birakilir.

1-Giig (Pur): Unite giic kaynagina baglandiginda réle
etkindir

2-Calistirma (~un): Motor calisirken role etkindir

3-Motor Isitma (fhE): Motor isitma islevi aktif
durumdayken réle etkindir.

4-Hata (Err): Hicbir hata aktif durumda degilken réle
etkindir.

5-Alarm veya Hata (RLR): Bir alarm veya hata aktif durumda
degilken role etkindir.

6-Acik: Unite ACIK konumdayken (durdurulmus ancak
calismaya hazir) réle etkindir.

7-Hata sifirlama (~£5): "Otomatik Hata Sifirlama"
parametresi "EVET" olarak ayarlandiginda ve maksimum
otomatik sifirlama sayisina ulagildiginda role etkindir.

Bu menudeki parametreler, analog girislere bagli sensérlerin dlgtimlerini ve analog ¢ikisin
calismasini kalibre etmek icin kullanilir.

Analog girigler - hydrovar X, hydrovar X+

Analog giris kalibrasyon proseddrd, tnite (hydrovar X veya hydrovar X+) tarafindan &l¢ilen
degerin harici bir referans sensor tarafindan 6lglilen degerle karsilastirilmasindan olusur.
Olglim, ideal olarak analog sinyalin tam 6lgeginin %10 ve %90'ina karsilik gelen iki noktada

yapilmaldir.

Yapilandirma &rnegi:

e PO05.1.01 =1-Basing
e P05.0.11 =0 bar

e P05.0.12 =10 bar
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Tanimlar:

o “Gergek Degerler 1 ve 2": harici sensor tarafindan tam 6lgegdin %10 ve %90'inda dlculen
basing degerleri

e "Okunan Degerler 1 ve 2": hydrovar X veya hydrovar X+ tarafindan “P03.0.1 - Gegerli
Basing” parametresi Uzerinden ayni noktalarda okunan degerler.

Yapilmasi gereken ayarlar:

e P05.8.02 (Al 1 Kazanci) = (Gergek Deger 2 - Gergek Deger 1) + (Okunan Deger 2 - Okunan
Deger 1)

. P05.8.01 (Al 1 Ofseti) = Gercek Degder 1 - (Okunan Deger 1 x P05.8.02).

Analog cikis - hydrovar X+

Analog c¢ikig icin kalibrasyon prosediri, AO1 (14) ve GND (15) terminallerinde &l¢iilen gercek

voltaj veya akim degerinin P03.3.20 parametresi araciligiyla okunan degerle

karsilastinlmasindan olusur.

Kalibrasyon ornegi:

e P05.8.45 (Analog Cikis Kazanci) = (Gergek Deger 2 - Gergek Deger 1) + (Okunan Deger 2
- Okunan Deger 1)

e P05.8.44 (Analog Cikis Ofseti) = Gercek Degder 1 - (Okunan Deger 1 x P05.8.45).

Parametre Tablosu

Parametre  Tip Adi Agiklama Deger
P05.8.01 Analog Giris 1 Ofseti Analog Giris icin sifir degerinde ofseti secin. Min =-100
Max = 100
Default=0
P05.8.02 Analog Giris 1 Kazanimi Analog Giris kazanimini secin. Min=0
Max =15
Default = 1
P05.8.11 Analog Giris 2 Ofseti Analog Girig icin sifir degerinde ofseti secin. Min =-100
Max = 100
Default=0
P05.8.12 Analog Giris 2 Kazanimi Analog Giris kazanimini secin. Min=0
Max =15
Default = 1
P05.8.21 (X+) Analog Giris 3 Ofseti Analog Giri icin sifir degerinde ofseti secin. Min =-100
Max = 100
Default=0
P05.8.22  (X+) Analog Giris 3 Kazanimi Analog Giris kazanimini segin. Min =0
Max = 1.5
Default = 1
P05.8.31  (X+) Analog Giris 4 Ofseti Analog Giri icin sifir degerinde ofseti secin. Min =-100
Max = 100
Default=0
P05.8.32  (X+) Analog Giris 4 Kazanimi Analog Giris kazanimini segin. Min =0
Max = 1.5
Default = 1
P05.8.44 Offset AO 1 OFFSET parametresi, analog cikis sinyaline uygulananve ~ Min =-100 mA
tim cikis araligini degistiren ilave bir sabittir. OFFSET'in -~ Max = 100 mA
ayarlanmasi ¢ikig sinyalindeki sifir noktasi hatalarini Default = 0 mA
diizeltir
P05.8.45 Gain AO 1 KAZANC parametresi analog ¢ikig sinyaline uygulananve  Min=0
¢ikisin egimini kontrol eden bir carpandir. KAZANIMI Max = 1.5
ayarlamak gikig sinyalindeki 8lceklendirme hatalarini Default =1
diizeltir.
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7.6 M06 Coklu pompa

7.6.1 S06.0 Yapilandirma
Parametre  Tip Adi

Agiklama

Deger

P06.0.01 (G) Sistem Yapilandirmasi

Sistem yapilandirmasini segin.

0-Tek pompa (SnE): Unite, diger Gnitelerle etkilegime
girmeden tek bagina calisacak sekilde ayarlanmistir.

1- Seri Kademeli (MSE): bu yapilandirmada, RS485
arayiizli tizerinden baglanan birkag tinite birlikte caligir.
Uniteler zaten tam hizda calisirken, sadece en son
baglatilan tinite hizini degistirir.

2-Senkron Kademeli (1153): bu yapilandirmada, RS485
araylizii Gzerinden baglanan birkag Gnite birlikte caligir.
Calisan tiim Gniteler ayni degisken hizda caligir.

Default = Tek pompa

P06.0.02  (G) Maks Uniteler Coklu pompa sisteminde ayni anda ¢alisan maksimum Min =1
Unite sayisini segin. Max = -
Default =6
P06.0.03 Coklu pompa Adresi Coklu pompa sisteminde pompanin adresini segin. Min =1
Bir coklu pompa sisteminde her bir Gnite, 1 ile 8 arasinda  Max = -
bir degjere sahip 6zgtin bir adrese sahiptir. Default = 1
P06.0.04 (R) Coklu Pompa Haritas! Coklu pompanin bir parcasi olabilecek tinitelerin haritasini -
(A) gorintiler
P06.0.05 (R) Coklu pompa Onceligi Coklu pompa 6nceligini goriinttiler
7.6.2 S06.1 Diizenleme
Parametre  Tip Adi Agiklama Deger
P06.1.11 (G) Basing - Art. degeri Coklu pompa gercek deger artisini secin. Min = 0 bar”
Gercek azalma degeriyle baglantili olarak bu deger, coklu  Max = P05.0.12

pompa sisteminde etkin gerekli dederi hesaplamak icin
kullanilir.

Default = 0.35 bar”)

P06.1.12  (G) Basing - Azl. degeri Coklu pompa gercek deger azalmasini segin. Min = 0 bar”
Gercek artis degeriyle baglantili olarak bu deger, coklu Max = P05.0.12
pompa sisteminde etkin gerekli degeri hesaplamak icin ~ Default = 0.15 bar”
kullanilir.
P06.1.21 (G) Akis - Art. degeri Coklu pompa gercek deger artigini secin. Min =0 I/min®
(X+) Gergek azalma degeriyle baglantili olarak bu deger, coklu  Max = P05.0.22
pompa sisteminde etkin gerekli degeri hesaplamak icin -~ Default = 0.35 I/min®
kullanilir.
P06.1.22  (G) Akis - Azl. degeri Coklu pompa gercek deger azalmasini segin. Min =0 I/min®
(X+) Gercek artis degeriyle baglantili olarak bu deger, coklu Max = P05.0.22

%), pompa modeline bagli olarak

pompa sisteminde etkin gerekli dederi hesaplamak icin
kullanilir.

Default = 0.15 I/min®
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Parametre  Tip Adi Agiklama Deger
P06.1.31 (G) Sicaklik - Art. degeri Coklu pompa gercek deger artigini secin. Min =0°C
(X+) Gergek azalma degeriyle baglantili olarak bu deger, coklu  Max = P05.0.32
pompa sisteminde etkin gerekli degeri hesaplamakicin ~ Default =1.5°C
kullanihr.
P06.1.32  (G) Sicaklik - Azl. degeri Coklu pompa gercek deger azalmasini segin. Min=0°C
(X+) Gercek artis degeriyle baglantili olarak bu deger, coklu Max = P05.0.32
pompa sisteminde etkin gerekli degeri hesaplamakicin -~ Default =1.5°C
kullanihr.
P06.1.41  (G) Seviye - Art. degeri Coklu pompa gercek deger artisini secin. Min =0 m"
(X+) Gercek azalma degeriyle baglantili olarak bu deger, coklu ~ Max = P05.0.42
pompa sisteminde etkin gerekli degeri hesaplamak icin -~ Default = 0.35 m”
kullanilr.
P06.1.42  (G) Seviye - Azl. degeri Coklu pompa gercek deger azalmasini segin. Min=0m"
(X+) Gergek artis degeriyle baglantili olarak bu deger, coklu Max = P05.0.42
pompa sisteminde etkin gerekli degeri hesaplamak icin -~ Default =0.15 m”
kullanilr.
P06.1.51 (G) Genel - Art. degeri Coklu pompa gercek deger artigini secin. Min=0
(X+) Gergek azalma degeriyle baglantili olarak bu deger, coklu  Max = P05.0.52
pompa sisteminde etkin gerekli degeri hesaplamakicin ~ Default=1.5
kullanihr.
P06.1.52  (G) Genel - Azl. degeri Coklu pompa gercek deger azalmasini segin. Min=0
(X+) Gercek artis degeriyle baglantili olarak bu deger, coklu Max = P05.0.52
pompa sisteminde etkin gerekli degeri hesaplamakicin ~ Default=1.5
kullanihr.
P06.1.61  (G) Coklu Pompa Etkinlestirme  Asagidaki pompalar icin istenen serbest birakma hizini Min = P04.2.31
Hizi secin. Max = P04.2.32
Bir sonraki pompa, agagidaki kosullar eslestiginde baglar: ~ Default = 3000 rpm”)
-motor hizt COKLU POMPA ETKINLESTIRME HIZINA ulagir
- gercek deger, AYAR NOKTASI-GERCEK DEGER
AZALMASI'nin altina diger.
P06.1.71 (G) Senkron Limit Coklu pompa kademeli senkronize modu igin hiz sinimni~ Min = 0 rpm®
segin. Max = 3600 rpm"
P2 6nceligine sahip pompa, bu degerin altina inen hizini  Default = 840 rpm®
keser.
P06.1.72  (G) Senkron Pencere Coklu pompa kademeli senkronize modu icin hiz Min =0 rpm
penceresini segin. Max = P04.2.32

"), pompa modeline bagl olarak

P3 6nceligine sahip pompa, hizi SENKRON LIMIT +
SENKRON PENCERENIN altina diistiigiinde kapanir; P4
énceligine sahip pompa, hizi SENKRON LIMIT + 2 x
SENKRON PENCERENIN altina diistiigiinde kapanr, gibi.

Default = 150 rpm
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Parametre  Tip Adi Agiklama Deger

P06.1.81 (G) Otomatik Atlama Araligi Otomatik atlama zaman asimini secin: ANA pompaninve  Min=0h
yardimci pompalarin otomatik olarak atlamasina olanak ~ Max =250h
tanir. Default =24 h

Zaman asimi gecer gecmez bir sonraki pompa, ANA pompa
olur ve sayac yeniden balatilir; bu da tim pompalara esit
yipranma ve benzer ¢alisma saatlerini verir. ANA pompa
durmadigi stirece atlama arali§ etkindir.

"), pompa modeline bagl olarak

7.7 MO7 invertdr

7.7.1 S07.0 Anahtarlama Frekansi Ayarlari
Parametre  Tip Adi Agiklama Deger

P07.0.01 Maks. Anahtarlama Frekansi invertér modiilasyonunun maksimum anahtarlama Default = 16 KHz
frekansini segin.
Aralik: 2 + 16 KHz

P07.0.02 Min Anahtarlama Frekansi  Unitenin kullanaca§i minimum anahtarlama frekansini -~ Default = 4 KHz
segin. Asirt 1sinma durumunda, Ginite anahtarlama
frekansini otomatik olarak bu degere dustriir.

7.7.2 S07.1 Hiz Atlama islevi

Parametre  Tip Adi Agiklama Deger
P07.1.01 (G) Hiz Atlama Noktasi Motorun kaginacagi hiz bandi merkez noktasini secin. Min = P04.2.31
Max = P04.2.32
Default = 2000 rpm"
P07.1.02  (G) Hiz Atlama Aralig Motorun kaginacagi hiz bandi arali§ini segin. Min =0 rpm
Max = 300 rpm

Default = 0 rpm
"), pompa modeline bagl olarak

7.7.3 S07.2 Motor Isitma
Parametre  Tip Adi Agiklama Deger

P07.2.01 (G) Motor 1sitma islevi Motor 1sitma islevini etkinlestirmeyi secin. Bu islev Default = Kapali
etkinken motor calismiyorsa ve invertor sicakli§i, motor
Isitma sicakhi§inin altina iniyorsa (7.2.03) buzlanmay!
dnlemek icin motora bir akim gelir. Bu akim akigi, motoru
déndiirmez.

0-Kapali (3FF): Motor 1sitma iglevi devre digi birakilir
1-Agik: Motor 1sitma islevi etkinlestirilir ve motor
calismadiginda ve invertdr sicakligi, Motor Isitma
Sicakhiginin altindayken (7.2.03) calismaya baslar.
2-Hep ACIK: Motor, invertér sicakligindan ba§imsiz olarak
calismadiginda motor isitma islevi daima caligtinlir

), pompa modeline bagli olarak
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Parametre  Tip Adi

Agiklama

Deger

P07.2.02 Motor isitma akimi

Motor isitma fonksiyonu caligirken motordan gelecek olan

akim miktarini maksimum akimin yiizdesi olarak segin.

Min =0 %"
Max = 100 %"
Default = 50 %"

P07.2.03  (G) Motor isitma sicakligi Motor isitma islevinin calistigi sicakhigin altinda bir sicaklik Min =-5°C
secin. Bu parametre yalnizca Motor 1sitma iglevi (7.2.01) ~ Max = 30°C
ACIK olarak ayarlanmigsa etkindir. Default = 0°C

"), pompa modeline bagl olarak

7.7.4 S07.3 Ozel fonksiyonlar

Parametre  Tip Adi Agiklama Deger

P07.3.01 Ileri Besleme islevi ileri Besleme islevi Default = Kapali

7.8 MO8 iletisim

7.8.1 S08.0 Portlar
Parametre  Tip Adi

Agiklama

Deger

P08.0.01 Com 1 islevi

iletisim portu 1'in (RS 485.1) islevini secin.

0-Devre Digi (3 !5): iletisim portu etkin degildir

1-Modbus RTU (flad): Secilen protokol MODBUS RTU'dur

ve Uinite, Modbus slave'i olarak hareket eder

2-BACnet MS/TP (5RE): Secilen protokol BACnet MS/TP'dir
3-Coklu pompa (7P): Segilen protokol Hydrovar X Coklu

Pompa protokoliidiir

Default = Coklu pompa

P08.0.02 Com 2 islevi

7.8.2 S08.1 Modbus RTU

iletisim portu 2'in (RS 485.2) islevini secin.

0-Devre Digi (g 15): iletisim portu etkin degildir

1-Modbus RTU (7ad): Segilen protokol MODBUS RTU'dur

ve Uinite, Modbus slave'i olarak hareket eder

2-BACnet MS/TP (bRC): Segilen protokol BACnet MS/TP'dir

Default = Modbus RTU

Parametre  Tip Adi Agiklama Deger
P08.1.01 Modbus RTU Adresi Modbus RTU agindaki @inite adresini segin. Min=0
Max = 127
Default = 1
P08.1.02 Modbus RTU Baud hizi Modbus RTU master baud hizina uymasi icin Ginite a§ baud Default = 115200
hizini segin.
P08.1.08 Modbus RTU Formati Modbus RTU master'in formatiyla eglesmesi icin tiniteag ~ Default = 8N1
formatini segin.
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7.8.3 S08.2 Bacnet MS/TP

Parametre  Tip Adi Agiklama Deger
P08.2.01 BACnet MS/TP Mac Adresi  RS-485 agindaki linite adresini segin. Min=0
Max = P08.2.05
Default = 1
P08.2.02 BACnet MS/TP Baud hizi Agdaki diger BACnet MS/TP cihazlarinin formatiyla Default = 38400
eslestirmek igin Ginite a§ formatini segin.
P08.2.03 BACnet MS/TP Formati Agdaki diger BACnet MS/TP cihazlarinin formatiyla Default = 8N1
eslestirmek icin Ginite a§ formatini segin.
P08.2.04 BACnet MS/TP Cihaz Kimli§i BACnet MS/TP cihaz kimligini secin Min = -
Max = 4194304
Default = 84003
P08.2.05 BACnet MS/TP Maks Master  BACnet MS/TP icin maksimum master sayisini secin Min = P08.2.01
Max = 127
Default = 127
7.8.4 S08.3 Kablosuz iletigimi
Parametre  Tip Adi Agiklama Deger
P08.3.01 Kablosuz letisimi Kablosuz iletisim hizmetinin etkinlestirmesini secin. Default = On
Etkinlestirme
0-Kapali (BFF): Kablosuz iletisim devre digi birakilir ve
iinite bir akilli telefona baglanamaz
1-Acik: Kablosuz iletisim etkindir ve Gnite 6zel uygulamay
calistiran bir akilli telefona baglanabilir
7.9 M09 Genel Ayarlar
7.9.1 S09.0 Yerellestirme
Parametre  Tip Adi Agiklama Deger
P09.0.01 (X+) Dil Ekran dilini segin. Default = English
P09.0.11 (G) Tarih Unite takvim tarihini secin.
(X+
P09.0.12  (G) Zaman Unite saatini ayarlayin.
(X+
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7.9.2 S09.1 Ekran

Parametre  Tip Adi Agiklama Deger
P09.1.01 Ekran Enerji Tasarrufu Ekran enerji tasarrufu iglevinin durumunu segin. Default = On
0-Kapal (GFF): Unite, ekrani daima etkin tutar
1-Acik: ENERJI TASARRUFU ZAMANI gectikten sonra Ginite,
ekrani loslastirir
P09.1.02 Enerji Tasarruf Siresi Ekran kararmadan énceki son klavye eyleminden itibaren  Min =60
gecmesi gereken dakikalari secin. Max = 3600 s
Default = 600 s
P09.1.10 Ekran Oryantasyonu Ekran oryantasyonunu segin. Default = 6 Saat"
0-6 Saat (5): Ekranda yatay bir pompa i¢in dogru
oryantasyon gdsterilir
1-12 Saat ( '2): Ekranda dikey bir pompa i¢in dogru
oryantasyon gdsterilir.
P09.1.11 Maks. Ondaliklar Ana sayfada gésterilecek degerler icin maksimum ondalik  Min =0
nokta sayisini ayarlayin Max =3
Default = 3
"), pompa modeline bagl olarak
7.9.3 S09.2 Parametre Profilleri
Parametre  Tip Adi Agiklama Deger

P09.2.01  (G)
(X+)

P09.2.02  (X+)

Etkin Parametre Ayarini segin Etkinlestirilecek parametre ayarini secin. Default = Param Ayari 1

Etkin Parametre Ayarini Etkin parametre ayarini kaydedin. Default = Kaydetme

kaydedin

Eylemini bekleyin

P09.2.03  (X+)

Parametre Ayarini yiikleyin

7.9.4 S09.3 Fabrika Ayarlan

Parametre  Tip

Adi

Varsayilan parametre ayarini yiikleyin.

Agiklama

Default = Yiikleme Eylemini

bekleyin

Deger

P09.3.01 Hata Kaydi Sifirlama Hata kaydini sifirlamak icin EVET'i secin. Default = Hayir
P09.3.02 Calisma Stiresi Sayacini Caligma siiresi sayacini sifirlamak icin EVET'i secin Default = Hayir
Sifirlama
P09.3.03 Motor Calisma Sayacini Motor calisma stiresi sayacini sifirlamak icin EVET'i secin -~ Default = Hayir
Sifirlama
P09.3.04 Enerji Sayacini Sifirlama Enerji sayacini sifirlamak igin EVET'i secin Default = Hayir
P09.3.05 Fabrika Geri Yiikleme Uniteyi fabrika varsayilan parametrelerine geri yiiklemek ~ Default = Hayir
icin EVET'i segin
P09.3.06  (G) Devreye Alma Tamamlandi  Genie prosediiriiniin tamamlanip tamamlanmadigini Default = Hayir
(X+) segin.
P09.3.07 Bagli Cihaz Listesi Sifilama  Bluetooth baglantili cihaz listesini sifirlamak icin Evet'i Default = Hayir
secin
P09.3.10 Kontrol kartini yiikselt Yapilandirma dosyasini HMI'dan kontrol kartina indirin -~ Default = Hayir
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7.9.5 S09.4 Guvenlik

Parametre  Tip Adi Agiklama Deger
P09.4.01 Sifre Girisi Sifreyi girin. Varsayilan kullanici sifresi 66'dir. Min=0
Max = 999
Default=0
P09.4.02 (R Cikis Logout
P09.4.03 Sifre Belirleme Yeni bir sifre belirleyin. Meniiye erismek icin sifre Min=0
gereklidir. Max = 999
Default = 66
P09.4.10 Anahtar Kilidi Anahtar kilidini etkinlestirmeyi segin. Default = Hayir

Olabilecek secimler:

0-Hayir (73): Anahtar butonlan daima etkindir.

1-Evet (YES): Enerji Tasarruf Siiresi gectikten sonra ok ve
kablosuz iletisim diigmeleri kilitlenir. AC/KAPA digmesi
yine de etkindir.

2-Evet - Sifre (4-P): Enerji Tasarruf Siiresi gectikten sonra
tim digmeler kilitlenir. Dagmelerin kilidini agmak igin

sifre girmek gereklidir. Dikkat: Ayrica A¢/Kapa diigmesi

kilitlendigi icin bir harici Baslat/Durdur kontag dnerilir.

7.9.6 S09.5 Klonlama

Parametre  Tip Adi Aciklama Deger

P09.5.01 (X+) Baglangig KLONLAMAnIn baslatilmasi, bu spesifik tinitenin donanim  Default = Hayir
yazimini bagli tiim diger Gnitelere indirecektir.
Islem, bu iinitenin donanim yazilimi siiriimiiniin diger
iinitelerin asagi yukan yeni olmasindan bagimsiz olarak
gerceklestirilecektir.

P09.5.02 (R) Donanim Yaziimi siiriimé~ Cihazin kiimiilatif donanim yazilimi siriimiind gorintiler -
(X+)

P09.5.03 (R) ilerlemek Bu deger, islem baglatildiktan sonra KLONLAMA isleminin -
(X+) ilerleme ylizdesini gosterir
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8 Modbus RTU

8.1 iletisim

8.2 iletim

Unite, asagidakileri tanimlayan RS485 seri arayiiziinii kullanir:

Baglanti pimleri

Kablo tesisati

Sinyal seviyeleri

iletim baud hizlari

Parite kontrolu.

Denetleyiciler, yalnizca yoneticinin bir aktarim veya tarama baslatabilecegi bir ana istemci
¢bzimiuyle iletisim kurar. Diger cihazlar (istemciler), yoneticiye istenen verileri saglayarak veya
sorguda istenen eylemi sonlandirarak yanit verir.

islev desteklenmez.

8.3 Veri Korumasi

Standart Modbus seri aglar iki tir hata denetimi kullanir:

e Her karaktere istege bagh olarak uygulanabilen parite kontrolu (¢ift veya tek)

e Mesajin tamamina uygulanan cergeve kontroli (LRC veya CRC).

Eslik ve cerceve kontrolleri ana cihazda olusturulur ve iletimden 6nce mesaj icerigine
uygulanir.

istemci cihaz, alim sirasinda her karakteri ve tim mesaj cercevesini kontrol eder.

8.4 Protokol iletim modlari

Unite tarafindan yonetilen verilere, tiim degerler icin Tutulan Kayitlardan olusan Modbus sanal
bellegi dikkate alinarak erisilebilir.

Modbus RTU protokol iletim modu, S08.0 Ports menlsiinin parametreleri ayarlanirken
kullanilabilir.

Seri port iletisim parametreleri:

e P08.0.01 Adres

e P08.0.02 Baud hizi

e P08.0.08 Format

yukaridakiler ag yapilandirmasina goére secilmelidir.

NOT:
Modbus agindaki tim cihazlar icin mod ve seri parametreleri ayni olmalidir.

P08.0.08 Format parametresini ayarlarken asagidaki modlar kullanilabilir:
e 8N1 1 baslangic biti, 8 veri biti, 1 durdurma biti, parite yok

e 8N2 1 baslangic biti, 8 veri biti, 2 durdurma biti, parite yok

e 8N1 1 baslangic¢ biti, 8 veri biti, 1 durdurma biti, ¢ift parite

e 8N1 1 baslangic biti, 8 veri biti, 1 durdurma biti, tek parite

Seri port varsayilan yapilandirmasi soyledir:

e P08.0.01 Adres=1

e P08.0.02 Baud hizi=115200

e P08.0.08 Format=8N1.
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8.5 Desteklenen islev kodlari

Unitede uygulanan Modbus protokolii islev kodlari sunlardir:

8.5.1 Ornek 1

e Tutulan Kayitlar Okumasi (onaltilik kod 0x03). Bu, Parametreleri ve Bilgileri temsil eden

Tutulan Kayitlarin okunmasi icindir

e Parametreleri temsil eden Tutulan Kayitlar yazdirmak icin Coklu Kayitlar Yazdirmasi
(onaltilik kod 0x10).

0x03 Tutulan Kayitlar Okumasi - READ COMMAND, istemcide tutulan kayitlarin ikili icerigini

okur.

Not: Modbus kayitlari sifirdan baslayarak adreslenir; 6rnegin, OxBBA olarak endekslenen bir

Tutma Kaydi, 0XBB9 olarak adreslenmelidir.

Ornek: Mevcut Basing Okumasi

Sorgu

Istemci adresi

islev

Baslangic adresi Yiiksek
Baslangic adresi Diisiik
Nokta sayisi Yiiksek

Nokta sayisi Diistik

CRC Hata Kontrolii-Yiiksek
CRC Hata Kontrolii-Diisiik

0x01

0x03 Tutma Kaydi Okumasi

0x0B

0xB9 => 3001 DEC => Mevcut basincin Modbus adresi (FLOAT32)
0x00

0x02 iki kaydin FLOAt32 olarak okunmasi

0x17

0xCA CRC-Olusturulan saglama toplami

CRC Hata Kontroli-Yiiksek
CRC Hata Kontrolii--Diisiik

Yanit
stemci adresi 0x01
islev 0x03
Bayt sayis 0x04
Veri Yiiksek 0x40
Veri Diisiik 0xA0
Veri Yiiksek 0x00
Veri Diisiik 0x00

OxEF => 0x40A00000 HEX = 5.0f FLOAT32 => Gercek deger = 5.0 bar
0xD1 CRC-Olusturulan saglama toplami
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8.5.2 Ornek 2
0x10 Coklu Kayit Yazdirma - WRITE COMMAND degerleri bir bitisik kayitlar bloguna yazar.
Not: Modbus kayitlari sifirdan baslayarak adreslenir. Ornegin. 0x1074 olarak endekslenen bir
Tutma Kaydi, 0x1073 olarak adreslenmelidir.
Ornek: Rampa 1 ve Rampa 2'yi 25 saniyeye, Rampa 3 ve Rampa 4'i 100 saniyeye ayarlayin.
Sorgu
Istemci adresi 0x01
Islev 0x10 Coklu Kayit Yazdirma
Baglangic adresi Yiksek 0x10
Baglangig adresi Diisiik 0x74 => 4211 DEC => ilk kayit Rampa 1'dir
Kayit Sayisi Yiiksek 0x00
Kayit Sayisi Diisiik 0x04 yazdinlacak toplam 4 kayit (Rampa 1 - 4)
Bayt Sayisi 0x08 2 * Kayit Miktan
Kayit Degeri Yiiksek 0x00
Kayit Degeri Diisiik 0x19 => 19 HEX = 25 DEC => rampa 1'i 25 saniyeye ayarla
Kayit Degeri Yiiksek 0x00
Kayit Degeri Diistik 0x19 => 19 HEX = 25 DEC => rampa 2'i 25 saniyeye ayarla
Kayit Degeri Yiiksek 0x00
Kayit Degeri Diistik 0x64 => 64 HEX = 100 DEC => rampa 3'i 100 saniyeye ayarla
Kayit Degeri Yiiksek 0x00
Kayit Degeri Diisiik 0x64 => 64 HEX = 100 DEC => rampa 4'i 100 saniyeye ayarla
CRC Hata Kontroli-Yiiksek ~ 0x18
CRC Hata Kontrolii-Diistik ~ 0x6A CRC-Olusturulan saglama toplami
Yanit
Istemci adresi 0x01
Islev 0x10
Baglangic adresi Yiksek 0x10
Baglangig adresi Diisiik 0x73
Kayit Sayisi Yiiksek 0x00
Kayit Sayisi Diigiik 0x04 yazdinlacak toplam 4 kayit (Rampa 1 - 4)
CRC Hata Kontroli-Yiiksek ~ 0x34
CRC Hata Kontrolii-Diisiik ~ 0xD1 CRC-Olusturulan saglama toplami
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8.6 Baglantilar ve veri yonetimi, Modbus RTU

e Tahrik ile harici bir cihaz arasinda Modbus RTU iletisimi aktif oldugunda, ¢alistirma paneli
baglanti durum 1131 yanar.

e Gegici bellek alanina yazmak ve kalict EEPROM belleginin 6mrind uzatmak igin PO4. 7.60
Ayar Noktas: Tasarrufunu Sinirla parametresini Evetolarak ayarlayin.

NOT:

Kontrol panosu terminalini (C) farkl voltaj potansiyellerine veya PE'ye baglamayin.

Tek bir elektrikli pompayi harici bir cihaza baglama

1. Slrtcinin kapagini ¢ikarin ve icerideki kablo tesisati diyagramlarina bakin.
2. 31(B), 32 (A) ve 33 (C) terminallerini harici cihaza, 6rnegin PLC, BMS, vb. baglayin.

Ext.

“ XM_MO0018_B_sc

Coklu pompa sistemini harici bir cihaza baglama

Coklu pompa modu, Multi-Master Multi-Pompa yapilandirmasi iki veya li¢ motor strlcisinin

baglanmasina izin verir.

e Guglendirici setin her bir tnitesinin kendi 6zgtiin Modbus adresi vardir ve harici cihaza tam
bir kayit listesi saglar

e Parametre P08.1.01 Adres, hidrofor setinin her bir tinitesinde 6zgiin bir degere
ayarlanmalidir. Parametre P08.1.01 Adres, Modbus agindaki Gnite kimlik numarasindan
olusur.

e 31(B), 32 (A) ve 33 (C) terminalleri varsayilan olarak harici bir kontrol cihaziyla (6rn. PLC,
BMS, vb.) iletisim icin kullanilir.

e RS485 port sinyallerinin kademeli baglantilarini kolaylastirmak igin, her bir portun
terminalleri iki konektor sirasinda ¢ogaltilir.

e RS485.2 port sinyalleri, 31-31-33 terminal kombinasyonunda ve 37-38-39 terminal
kombinasyonunda ¢ogaltilir.
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Ext.

» 34> 560 7—»8

XM_MOO19_A_sc

Sirlcl ¢oklu pompa sistemine de bagli oldugu icin, harici bir cihaz (Modbus protokoli
araciligiyla) strlicl parametrelerini okumak ve yazmak isterse 6zel olarak dikkat edilmelidir.
Ozellikle:

o Coklu pompa sisteminde, Modbus'taki "Kayitlari Oku" talebine yanit olarak, her nite harici
cihaza yalnizca kendi parametrelerini donddrir, buster setindeki diger bagli srtcilerin
parametrelerini degil.

e Coklu pompa sisteminde, yazilacak parametreler "Global" (buster seti icin) olsa bile,
Modbus lGzerindeki "Yazma Kayitlan" isteklerinin harici cihazdan tim bagh tnitelere
gonderilmesi gerekir.

8.7 Kayit listesi

VeriYolu Menii  Adi RIW Tip Boyut Dk Maks
Kaydi  KIMLIGI
0 Pompanin ACIK/KAPALI durumunu
secin. ACMA/KAPAMA diigmesi
lizerinde yapilan iglemi ifade eder. RIW ENUM - 0 1
0-Pa
1-Av
1 - Hata Sifirlama Komutu RIW ENUM - 0 1
2001 P02.0.01 Hata 1(En Yeni) R UINT16
2002 - Hata 1-Tarih R UINT32
2004 - Hata 1-Zaman R UINT32
2006 - Hata 1 - Bitis Tarihi R UINT32
2008 - Hata 1 - Bitig zamani R UINT32
2010 - Log: Hata Sayaci R UINT16
2011 - Log: Hata 1 Bitalani R UINT32
2013 - Log: Hata 2 Bitalani R UINT32
2015 - Log: Alarm 1 Bit alani R UINT32
2017 - LogSpeed R UINT32
2019 - Log: Hata kodu R UINT32 - -
2021 - Log: Akis R FLOAT32 P04.0.12 - Akis Olcme Birimi -
2023 Log: Basma yiiksekligi R FLOAT32 Eﬂfmol” - Basing Olgme
05 Log: Giig Modiili Scakl R FLOAT3 {7013 StcoklicOlgme
2027 - Log: Motor akimi R FLOAT32 A
2029 - Log: Motor Gerilimi R FLOAT32 V
2031 Log: invertér Sicaklig R FLoarsz F04-0-13-Sicaklik Olgme

Birimi
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2033 LogPower R FLOAT32

2035 Log: DC Bara Gerilimi R FLOAT32 V

2037 - Log: Sebeke Gerilimi R FLOAT32 V

2039 P02.0.02 Hata?2 R UINT16

2040 Hata 2 - Tarih R UINT32

2042 Hata 2 - Zaman R UINT32

2044 Hata 2 - Bitis Tarihi R UINT32

2046 Hata 2 - Bitig zamani R UINT32

2048 Log: Hata Sayaci R UINT16

2049 Log: Hata 1 Bitalani R UINT32

2051 Log: Hata 2 Bitalani R UINT32

2053 Log: Alarm 1 Bit alani R UINT32

2055 LogSpeed R UINT32

2057 Log: Hata kodu R UINT32 - -
2059 Log: Akis R FLOAT32 P04.0.12 - Akis Olcme Birimi -
2061 Log: Basma yiiksekligi R FLOAT32 Eﬂfmol” -Basing Olcme
2063 Log: Giig Modiilii Sicaklig R FLOAT32 El():m()|13 -Sicaklik Oleme
2065 Log: Motor akimi R FLOAT32 A

2067 Log: Motor Gerilimi R FLOAT32 V

2069 Log: invertér Sicakli{ji R FLOAT32 E?rlllmolw -Sicaklk Olgme
2071 LogPower R FLOAT32 -

2073 Log: DC Bara Gerilimi R FLOAT32 V

2075 - Log: Sebeke Gerilimi R FLOAT32 V

2077 P02.0.03 Hata3 R UINT16

2078 Hata 3 - Tarih R UINT32

2080 Hata 3 - Zaman R UINT32

2082 Hata 3 - Bitis Tarihi R UINT32

2084 Hata 3 - Bitig zamani R UINT32

2086 Log: Hata Sayaci R UINT16

2087 Log: Hata 1 Bitalani R UINT32

2089 Log: Hata 2 Bitalani R UINT32

2091 Log: Alarm 1 Bit alani R UINT32

2093 LogSpeed R UINT32

2095 Log: Hata kodu R UINT32 - -
2097 Log: Akis R FLOAT32 P04.0.12 - Akis Olcme Birimi -
2099 Log: Basma yiikseklig R FLOAT32 Eﬂfmol” - Basing Olgme
2101 Log: Gilg Modili Sicaklg R roars [0 Sicaklik Olgme
2103 Log: Motor akimi R FLOAT32 A

2105 Log: Motor Gerilimi R FLOAT32 V

2107 Log: invertor Sicakli{ji R FLOAT32 E?rlllmolw -Sicaklk Olgme
2109 LogPower R FLOAT32 -

211 Log: DC Bara Gerilimi R FLOAT32 V

2113 - Log: Sebeke Gerilimi R FLOAT32 V

2115 P02.0.04 Hata4 R UINT16

2116 Hata 4 - Tarih R UINT32

2118 Hata 4 - Zaman R UINT32

2120 Hata 4 - Bitis Tarihi R UINT32

2122 Hata 4 - Bitis zamani R UINT32

2124 Log: Hata Sayaci R UINT16

2125 Log: Hata 1 Bitalani R UINT32

2127 Log: Hata 2 Bitalani R UINT32
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2129 - Log: Alarm 1 Bit alani R UINT32

2131 - LogSpeed R UINT32

2133 - Log: Hata kodu R UINT32 -
2135 - Log: Akig R FLOAT32 P04.0.12 - Akis Olgme Birimi_ -
237 Log: Basma yiiksekligi R FLOAT32 Eﬂ?molﬂ -Basing Olcme
a9 Log: Giig Modiili Sicakl R FLOAT3y 013 StcoklicOleme

2141 - Log: Motor akimi R FLOAT32 A

2143 - Log: Motor Gerilimi R FLOAT32 V i}

2145 Log: invertdr Sicakiii R FLOAT3? Eiorﬁ;noi'w's'cak“k()'@me
2147 - LogPower R FLOAT32 -

2149 - Log: DC Bara Gerilimi R FLOAT32 V

2151 - Log: Sebeke Gerilimi R FLOAT32 V

2153 P02.0.05 Hata5 R UINT16

2154 - Hata 5 - Tarih R UINT32

2156 - Hata 5 - Zaman R UINT32

2158 - Hata 5 - Bitig Tarihi R UINT32

2160 - Hata 5 - Bitis zamani R UINT32

2162 - Log: Hata Sayaci R UINT16

2163 - Log: Hata 1 Bitalani R UINT32

2165 - Log: Hata 2 Bit alani R UINT32

2167 - Log: Alarm 1 Bit alani R UINT32

2169 - LogSpeed R UINT32

2171 - Log: Hata kodu R UINT32 - -
2173 - Log: Akig R FLOAT32 P04.0.12 - Akis Olgme Birimi -
2175 Log: Basma yiikseKligi R oars 0T -Basing Olgme
an Log: Giig Modiilii Sicakl g R FLOAT32 Eiorﬁ;noi'w's'cak“k()'@me
2179 - Log: Motor akimi R FLOAT32 A

2181 - Log: Motor Gerilimi R FLOAT32 V i}

2183 Log: invertdr Sicakiiji R FLOAT3? Eiorﬁ;noi'w's'cak“k()'@me
2185 - LogPower R FLOAT32 -

2187 - Log: DC Bara Gerilimi R FLOAT32 V

2189 - Log: Sebeke Gerilimi R FLOAT32 V

2191 P02.0.06 Hata 6 R UINT16

2192 - Hata 6 - Tarih R UINT32

2194 - Hata 6 - Zaman R UINT32

2196 - Hata 6 - Bitig Tarihi R UINT32

2198 - Hata 6 - Bitis zamani R UINT32

2200 - Log: Hata Sayaci R UINT16

2201 - Log: Hata 1 Bit alani R UINT32

2203 - Log: Hata 2 Bitalani R UINT32

2205 - Log: Alarm 1 Bit alani R UINT32

2207 - LogSpeed R UINT32

2209 - Log: Hata kodu R UINT32 - -
2211 - Log: Akis R FLOAT32 P04.0.12 - Akis Olg__me Birimi -
2213 Log: Basma yiiksekligi R FLOAT32 Eﬂfmol” - Basing Olgme
a2 Log: Giig Modiilii Sicakl g R FLOAT32 Eiorﬁ;noi'w's'cak“k()'@me
2217 - Log: Motor akimi R FLOAT32 A

2219 - Log: Motor Gerilimi R FLOAT32 V
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2221

P04.0.13 - Sicaklik Olcme

Log: invertor Sicakli{ji R FLOAT32 Birimi
2223 LogPower R FLOAT32 -
2225 Log: DC Bara Gerilimi R FLOAT32 V
2227 - Log: Sebeke Gerilimi R FLOAT32 V
2229 P02.0.07 Hata7 R UINT16
2230 - Hata 7 - Tarih R UINT32
2232 Hata 7 - Zaman R UINT32
2234 Hata 7 - Bitis Tarihi R UINT32
2236 Hata 7 - Bitis zamani R UINT32
2238 Log: Hata Sayaci R UINT16
2239 Log: Hata 1 Bitalani R UINT32
2241 Log: Hata 2 Bitalani R UINT32
2243 Log: Alarm 1 Bit alani R UINT32
2245 LogSpeed R UINT32
2247 Log: Hata kodu R UINT32 - -
2249 Log: Akis R FLOAT32 P04.0.12 - Akis Olcme Birimi -
2251 Log: Basma yiiksekligi R FLOAT32 Eﬂfmol” - Basing Olgme
2253 Log: Giig Modli Sicaklig R FLOAT3 {7013 StcoklicOlgme
2255 Log: Motor akimi R FLOAT32 A
2257 Log: Motor Gerilimi R FLOAT32 V
2259 Log: invertor Sicakli{ji R FLOAT32 E?r?molw -Sicaklik Olgme
2261 LogPower R FLOAT32 -
2263 Log: DC Bara Gerilimi R FLOAT32 V
2265 - Log: Sebeke Gerilimi R FLOAT32 V
2267 P02.0.08 Hata 8 R UINT16
2268 - Hata 8 - Tarih R UINT32
2270 Hata 8 - Zaman R UINT32
2272 Hata 8 - Bitis Tarihi R UINT32
2274 Hata 8 - Bitig zamani R UINT32
2276 Log: Hata Sayaci R UINT16
2277 Log: Hata 1 Bitalani R UINT32
2279 Log: Hata 2 Bitalani R UINT32
2281 Log: Alarm 1 Bit alani R UINT32
2283 LogSpeed R UINT32
2285 Log: Hata kodu R UINT32 - -
2287 Log: Akig R FLOAT32 P04.0.12 - Akig Olcme Birimi -
2289 Log: Basma yiiksekligi R FLOAT32 Eﬂ?molﬂ -Basing Olgme
2291 Log: Gii Modili Sicaki R FLOAT3 {7013 StcoklicOlgme
2293 Log: Motor akimi R FLOAT32 A
2295 Log: Motor Gerilimi R FLOAT32 V
2291 Log: invertér Sicakli R oars 01 Sicaklik Olgme
2299 LogPower R FLOAT32 -
2301 Log: DC Bara Gerilimi R FLOAT32 V
2303 - Log: Sebeke Gerilimi R FLOAT32 V
2305 P02.0.09 Hata 9 R UINT16
2306 - Hata 9 - Tarih R UINT32
2308 Hata 9 - Zaman R UINT32
2310 Hata 9 - Bitis Tarihi R UINT32
2312 Hata 9 - Bitis zamani R UINT32
2314 Log: Hata Sayaci R UINT16
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2315 Log: Hata 1 Bitalani R UINT32
2317 Log: Hata 2 Bit alani R UINT32
2319 Log: Alarm 1 Bit alani R UINT32
2321 LogSpeed R UINT32
2323 Log: Hata kodu R UINT32 - -
2325 Log: Akig R FLOAT32 P04.0.12 - Akis ()Igme Birimi -
2321 Log: Basma yiiksekligi R FLOAT32 Eﬂ?molﬂ -Basing Olgme
2329 Log: Giig Modiili Sicakligs R FLoTsy n 013 SicoklicOleme
2331 Log: Motor akimi R FLOAT32 A
2333 Log: Motor Gerilimi R FLOAT32 V i}
2335 Log: invertdr Sicaklig R FLOAT32 Eiorf[;noi'w's'cak“k()'@me
2337 LogPower R FLOAT32 -
2339 Log: DC Bara Gerilimi R FLOAT32 V
2341 - Log: Sebeke Gerilimi R FLOAT32 V
2343 P02.0.10 Hata 10 R UINT16
2344 - Hata 10 - Tarih R UINT32
2346 Hata 10 - Zaman R UINT32
2348 Hata 10 - Bitis Tarihi R UINT32
2350 Hata 10 - Bitis zamani R UINT32
2352 Log: Hata Sayaci R UINT16
2353 Log: Hata 1 Bitalani R UINT32
2355 Log: Hata 2 Bitalani R UINT32
2357 Log: Alarm 1 Bit alani R UINT32
2359 LogSpeed R UINT32
2361 Log: Hata kodu R UINT32 - -
2363 Log: Akig R FLOAT32 P04.0.12 - Akis ()Ig_me Birimi -
2365 Log: Basma yiiksekligi R FLOAT32 Eﬂfmol” - Basing Olgme
2367 Log: Giic Modiilii Sicakli R FLOAT32 Eiorf[;noi'w's'cak“k()'@me
2369 Log: Motor akimi R FLOAT32 A
2371 Log: Motor Gerilimi R FLOAT32 V i}
2373 Log: invertér Sicakli{ji R FLOAT32 Ei()riﬂfrh()i.B-SlcakllkOIgme
2375 LogPower R FLOAT32 -
2377 Log: DC Bara Gerilimi R FLOAT32 V
2379 Log: Sebeke Gerilimi R FLOAT32 V
2381 Toplam Hata Sayaci R UINT16
2382 - Toplam Alarm Sayaci R UINT16
2383 P02.9.01 Hata Bitfield 1 R UINT32
2385 P02.9.02 Hata Bitfield 2 R UINT32
2387 P02.9.05 Alarm Bitfield 1 R UINT32
3000 P03.0.00 Tahmini Gercek Deger R ENUM - )
3007 p03.0.01 Gercek Basing R FLOAT3? Eﬂf‘moln - Basing Olgme
3003 P03.0.02 Gercek Akis R FLOAT32 P04.0.12 - Akis Olcme Birimi -
3005 P03.0.03 y P04.0.13 - Sicaklik Olcme
X+] Gergek Sivi Sicaklig R FLOAT32 Birimi
3007 P03.0.04 : P04.0.14 - Seviye Olcme
X+] Gergek Seviye R FLOAT32 Birimi
3009 P03.0.10 Gerekli Etkin Deger R FLOAT32
3011 P03.0.20 Gerekli deger R FLOAT32
3013 P03.0.30 Pompa durumu R ENUM
90 EXM - Ek Kurulum, Calisma ve Programlama Talimatlari



tr - Orijinal talimatlarin terciimesi

3014 P03.0.05

Gergek Genel R FLOAT32
[X+]

3016 [P)?_fjo'% Gercek degisim R FLOAT32
3101 P03.1.01 Unite Caligma Siiresi R UINT32 s
3103 P03.1.02 Motor Caligma Siiresi R UINT32 s ]
3105 p031.05 Enerji Sayac R FLOAT3? Eior?l;noi%'E”e”'o'gme
3201 P03.2.01 Motor Hizi R UINT16  rpm
3202 P03.2.02 Motor Hizi % R FLOAT32 %
3204 P03.2.05 Motor akimi R FLOAT32 A
3206 P03.2.06 Motor Giicii R FLOAT32 P04.0.15 - Giic Olcme Birimi
3208 P03.2.07 Motor Gerilimi R FLOAT32 V
3210 P03.2.08 Sebeke Gerilimi R UINT16 V
3211 P03.2.09 DC Bara Gerilimi R UINT16 V i}
3220 p03220  Giig Modiilii Sicakirgi R FLOAT3? Eﬂ?ﬁ“?"s'cak“ko'@me
3222 P04.0.13 - Sicaklik Olcme

P03.2.21 invertdr Sicakhi FLOAT32

Birimi

3224 P03.2.22  Motor Ptc FLOAT32

3301 P03.3.01 Dijital G/C Durumu UINTT6

3304 P03.3.12 Analog Giris 2 Degeri FLOAT32 P05.1.12 - Analog Giris 2 Tip

R
R
R -
3302 P03.3.11 Analog Giris 1 Degeri R FLOAT32 P05.1.02 - Analog Giris 1 Tip
R
R

3306 [P)?f]31 3 FLOAT32 P05.1.22 - Analog Giris 3 Tip

3308 P03.3.14
[X+]

3310 P03.3.20 Analog Cikis Degeri

3401 P03.4.01 Unite Parca Numaras!
3402 P03.4.01 Unite Parca Numaras!
3403 P03.4.01 Unite Parca Numaras!
3404 P03.4.01 Unite Parca Numaras!
3405 P03.4.01 Unite Parca Numaras!
3406 P03.4.01 Unite Parca Numaras!

Analog Giris 3 Degeri

Analog Giris 4 Degeri FLOAT32 P05.1.32 - Analog Giris 4 Tip

FLOAT32 P05.3.02 - Analog Cikis Tipi
UINT16 -

UINT16

UINT16

UINT16

UINT16

UINT16

3407 P03.4.01 Unite Parca Numaras! UINT16

3408 P03.4.01 Unite Parca Numaras! UINT16

3409 P03.4.02 Unite Uretim Tarihi UINT32

3411 P03.4.03 Unite Seri Numarasi UINT16

3412 P03.4.03 Unite Seri Numarasi UINT16

3413 P03.4.03 Unite Seri Numarasi UINT16

3414 P03.4.03 Unite Seri Numarasi UINT16

3416 P03.4.03 Unite Seri Numarasi UINT16

3417 P03.4.03 Unite Seri Numarasi UINT16

3418 P03.4.03 Unite Seri Numarasi UINT16

3419 P03.4.05 Siiriicii Uretim Tarihi UINT32
3421 P03.4.06 Siiriici Seri Numarasi UINT16
3422 P03.4.06 Siiriici Seri Numarasi UINT16
3423 P03.4.06 Siiriici Seri Numarasi UINT16
3424 P03.4.06 Siiriici Seri Numarasi UINT16
3425 P03.4.06 Siiriici Seri Numarasi UINT16
3426 P03.4.06 Siiriici Seri Numarasi UINT16
3427 P03.4.06 Siiriici Seri Numarasi UINT16
3428 P03.4.06 Siiriici Seri Numarasi UINT16
3429 P03.4.10 Hmi Donanim Yazilimi Stirimii UINT32
3431 P03.4.11 Hmi-Bt Donanim Yazilimi Siiriim{ UINT32
3433 P03.4.12  Gii¢ Panosu Donanim Yazilimi Stirimi UINT32

R
R
R
R
R
R
R
R
R
R
R
R
R
R
R

3415 P03.4.03 Unite Seri Numarasi R UINT16
R
R
R
R
R
R
R
R
R
R
R
R
R
R
R

EXM - Ek Kurulum, Calisma ve Programlama Talimatlari 91



tr - Orijinal talimatlarin terciimesi

3435

Kumanda Panosu Donanim Yazilimi

P03.413 . . R UINT32
Stirimi
3437 P03.4.14 Map Dosyasi Stirimii R UINT32
3439 P03.4.15 Varsayilan Dosya Siiriimii R UINT32
3441 P03.4.16 Parametre Dosyasi Siirimi R UINT32
3443 [P)?_fj4'17 Dil Dosyasi Striimi R UINT32
3445 P03.4.19 Donanim Yazilimi siiriimii R UINT32
3447 - Siriicii Tipi R ENUM
3448 P03.4.25 Kaydedilen Hidrolik Egriler R ENUM - -
4001 P04.0.01 Sistem Tipi RIW ENUM 0 2
4002 P04.0.02 Kontrol modu RIW ENUM 0 7
4003 [P)?jjo'w Diizenleme Modu RIW ENUM 0 1
4004 P04.0.05 Baslangi¢ Degeri RIW UINT16 % 0 100
4005 P04.0.06 Otomatik Baglatma RIW ENUM 0 1
4006 P04.0.07 Minimum Hiz Yapilandirmasi RIW ENUM 0 1
4007 P04.0.09 Olcii Birimi Secimi RIW ENUM 0 1
4008 P04.0.11 Basing Olcme Birimi RIW ENUM 0 8
4009 [P)E)jjOJZ Akis Olgme Birimi RIW ENUM 0 4
4010 [P)?fjo'w Sicaklik Olgme Birimi RIW ENUM 0 2
4011 B?fjo” Seviye Olcme Birimi RW  ENUM 0 3
4012 [P)?jjo'w Giic Olcme Birimi RIW ENUM 0 3
4013 [F;?jjo'w Enerji Olgme Birimi RIW ENUM 0 5
4014 [P)?ij.W Spesifik Enerji Olciim Birimi RIW ENUM 0 4
4018 P04.1.15 Basing Ayar Noktasi Tipi RIW ENUM 0 1
4019 4 P05.0.11 - P05.0.12 -
P01.6.01 HO Basing RIW FLOAT32 P.M'Q'” -Basing Olgme Basing- Sifir  Basing-Tam
Birimi L
Degeri Boyut
4021 P04.0.21 Ayar noktas 1 Secimi RIW ENUM 0 1
4022 P04.0.22  Ayar noktasi 2 Secimi RIW ENUM 0 2
4023 [P)?jjo'B Ayar noktasi 3 Secimi RIW ENUM 0 2
4024 [F;?jjo'm Ayar noktasi 4 Secimi RIW ENUM 0 2
4101 P04.2.31-  P04.2.32-
P04.1.07 Hiz Ayar Noktasi 1 RIW UINT16  rpm Min Hiz Maks. Hiz
4102 P04.2.31-  P04.2.32-
P04.1.02 Hiz Ayar Noktasi 2 RIW UINT16  rpm Min Hiz Maks. Hiz
4103 P04.1.03 P04.2.31-  P04.2.32-
X+] Hiz Ayar Noktasi 3 RIW UINT16  rpm Min Hiz Maks. Hiz
4104 P04.1.04 P04.2.31 - P04.2.32 -
X+] Hiz Ayar Noktasi 4 RIW UINT16  rpm Min Hiz Maks. Hiz
M1 5 P05.0.11-  P05.0.12-
P04.1.11 Basing Ayar Noktasi1 RIW FLOAT32 Eﬂfmol” -BasingOlgme g inc-Sifir  Basing-Tam
Degeri Boyut
4113 5 P05.0.11-  P05.0.12-
P04.1.12 Basing Ayar Noktasi2 RIW FLOAT32 Eﬂfmolﬂ -BasingOlgme g inc-Sifir  Basing-Tam
Degeri Boyut
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4115 P05.0.11- P05.0.12 -

PO4.1.13 Basing Ayar Noktasi3 RIW FLOAT32 P.M'Q'” -Basing Olgme Basing- Sifir  Basing-Tam
[X+] Birimi L
Degeri Boyut
4117 " P05.0.11-  P05.0.12-
PO4.1.14 Basing Ayar Noktasi4 RIW FLOAT32 PQfl.Q.H -Basing Olgme Basing- Sifir  Basing-Tam
[X+] Birimi L
Degeri Boyut
“n P41 2] i P05.0.21-  P05.0.22-
[X+j = Akig Ayar Noktast 1 RIW FLOAT32 P04.0.12 - Akis Olgme Birimi  Akis - Sifir Akis - Tam
Degeri Boyut
4123 P04 122 i P05.0.21-  P05.0.22-
[X+j 7 Akig Ayar Noktasi 2 RIW FLOAT32 P04.0.12 - Akis Olgme Birimi  Akis - Sifir Akis - Tam
Degeri Boyut
4125 P04 123 i P05.0.21-  P05.0.22-
[X+j 7 Akig Ayar Noktasi 3 RIW FLOAT32 P04.0.12 - Akis Olgme Birimi  Akis - Sifir Akis - Tam
Degeri Boyut
4127 PO4.1.24 i P05.0.21-  P05.0.22-
[X+j =7 Akig Ayar Noktasi 4 RIW FLOAT32 P04.0.12 - Akis Olgme Birimi  Akis - Sifir Akis - Tam
Degeri Boyut
431 5 P05.0.31-  P05.0.32-
P04.1.31 Sic. Ayar Noktasi 1 RIW FLOAT32 P.04'0.'13 -Sicaklik Olgme Sicaklik - Sifir - Sicaklik - Sifir
[X+] Birimi o o
Degeri Degeri
4133 5 P05.0.31-  P05.0.32-
P04.1.32 Sic. Ayar Noktasi 2 RIW FLOAT32 PIOfLO..13-S|cakI|kO|gme Sicaklik - Sifir -~ Sicaklik - Sifir
[X+] Birimi o o
Degeri Degeri
4135 ~~ P05.0.31-  P05.0.32-
P04.1.33 Sic. Ayar Noktasi 3 RIW FLOAT32 PQfl.Q.13-S|cakI|kOIgme Sicaklik - Sifir - Sicaklik - Sifir
[X+] Birimi o . .
Degeri Degeri
4137 5 P05.0.31-  P05.0.32-
P04.1.34 Sic. Ayar Noktasi 4 RIW FLOAT32 P'0'4.0'.13-S|cakl|k0|<_;me Sicaklik - Sifir - Sicaklik - Sifir
[X+] Birimi o . .
Degeri Degeri
M I P05.0.41-  P05.0.42-
PO4.1.41 Seviye Ayar Noktas! 1 RIW FLOAT32 PQ4'Q'14 -Seviye Olgme Seviye - Sifir  Seviye - Tam
[X+] Birimi o
Degeri Boyut
4143 L P05.0.41-  P05.0.42-
PO4.1.42 Seviye Ayar Noktasi2 RIW FLOAT32 P0401 4-Seviye Olgme Seviye - Sifir  Seviye - Tam
[X+] Birimi L
Degeri Boyut
4145 . P05.0.41-  P05.0.42-
P04.1.43 Seviye Ayar Noktasi3 RIW FLOAT32 P0401 4 - Seviye Olgme Seviye - Sifir  Seviye - Tam
[X+] Birimi S
Degeri Boyut
4147 . P05.0.41-  P05.0.42-
PO4.1.44 Seviye Ayar Noktasi4 RIW FLOAT32 P0401 4-Seviye Olgme Seviye - Sifir  Seviye - Tam
[X+] Birimi o
Degeri Boyut
4155 P04.1.60 Ayar noktasi kaydetmeyi sinirlama RIW ENUM - 0 1
4156 PO4.1 51 P05.0.51-  P05.0.52-
[X+j " Genel Ayar Noktasi 1 RIW FLOAT32 - Genel-Sifir ~ Genel - Tam
Degeri Boyut
4158 PO4.1.5) P05.0.51-  P05.0.52-
[X+j " Genel Ayar Noktasi 2 RIW FLOAT32 - Genel-Sifir  Genel - Tam
Degeri Boyut
4160 PO4.153 P05.0.51-  P05.0.52-
[X+j "~ Genel Ayar Noktasi 3 RIW FLOAT32 - Genel - Sifir  Genel - Tam
Degeri Boyut
4162 P04 154 P05.0.51-  P05.0.52-
[X+j " Genel Ayar Noktasi 4 RIW FLOAT32 - Genel-Sifir ~ Genel - Tam
Degeri Boyut
4200 P04.2.00 Diizenleme veya kontrol tirii RIW ENUM - 0 1
4201 P04.2.01 Pencere RIW UINT16 % 1 100
4202 P04.2.02 Histerezis RIW UINT16 % 1 100
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4203 P04.2.31-  P04.2.32-
P04.2.06 Kaldirma Hizi RIW UINT16  rpm Min Hiz Maks. Hiz
4204 P04.2.07 Lineer Kaldirma Miktan RIW UINT16 % 0 200
4205 [P)?jijB 2.Der.KldirmMktr RIW UINT16 % 0 999
4211 P04.2.11 Rampa 1 RIW UINT16 s 1 250
4212 P04.2.12 Rampa2 RIW UINT16 s 1 250
4213 P04.2.13 Rampa3 RIW UINT16 s 1 999
4214 P04.2.14 Rampa4 RIW UINT16 s 1 999
4215 P04.2.15 Rampa Hizi Min Hizlanma RIW FLOAT32 s 0.1 25
4217 P04.2.16 Rampa Hizi Min Yavaglama RIW FLOAT32 s 0.1 25
4221 P04.2.21 PiKontrolii - Kp RIW FLOAT32 0 10000
4225 P04.2.25 PiKontrolii - Ti RIW FLOAT32 s 0 10000
4231 P04.2.31 MinHiz RIW UINT16  rpm 0 2000
4232 P04.2.32 Maks. Hiz RIW UINT16  rpm 2000 4100
4233 P04.2.35 Minimum Hiz Siiresi RIW UINT16 s 0 100
4300 P04.3.00 Otomatik Hata Sifirlama RIW ENUM 0 1
4301 " P05.0.11-  P05.0.12-
P04.3.01 Basing- Minimum Esik RIW FLOAT32 Elorlllmolﬂ - Basing Olgme Basing- Sifir  Basing - Tam
Degeri Boyut
4303 P04 3.02 i P05.0.21-  P05.0.22-
[X+j 7 Akig- Minimum Esik RIW FLOAT32 P04.0.12 - Akis Olgme Birimi  Akis - Sifir Akis - Tam
Degeri Boyut
4305 4 P05.0.31-  P05.0.32-
P04.3.03 Basing - Minimum Esik RIW FLOAT32 P.M'Q'” -Sicaklik Olgme Sicaklik - Stfir - Sicaklik - Sifir
[X+] Birimi . .
Degeri Degeri
4307 L P05.0.41-  P05.0.42-
P04.3.04 Seviye - Minimum Esik RIW FLOAT32 P.04'0.'14 -Seviye Olgme Seviye - Sifir  Seviye - Tam
[X+] Birimi S
Degeri Boyut
4310 P04.3.10 Minimum Esik Gecikmesi RIW UINT16 s 1 100
4311 P04.3.11 Eksik Su Gecikmesi RIW UINT16 s 1 100
4312 P04 3.05 P05.0.51-  P05.0.52-
77 Genel -Min. Esik RIW FLOAT32 Genel - Sifir ~ Genel -Tam
[X+] gy
Degeri Boyut
4401 P04.2.32 -
P04.4.07 Test Calistirmasi Hizi RIW UINT16  rpm 0 Maks. Hiz
4402 P04.4.02 Test Calistirmasi Zaman Asimi RIW UINT16  h 0 255
4403 P04.4.03 Test Calistirmasi Siiresi RIW UINT16 s 0 180
4404 P04.4.05 Test Calistirmasi Komutu RIW ENUM 0 1
4501 [F;?jjs'm SP Degistirme lslevi RIW ENUM 0 3
4502 [P)E)ij.OZ SP Degistirme Girigi RIW ENUM 0 5
4503 [P)?ij'OS SP Degistirme DEGERI 1 RIW FLOAT32
4505 [F;?ff'% SP Degistirme DEGERI 2 RIW FLOAT32
4507 P04.5.11-SP
P04.5.10 SP Degistirme X 1 RIW FLOAT32 Degistirme X
[X+] )
4509 P4 511 P04.5.10-SP P04.5.12 - SP
[X+j " SPDegistirme X 2 RIW FLOAT32 Degistirme X Degistirme X
1 3
4511 P45 12 P04.5.11-SP P04.5.13-SP
-7 SPDegistirme X 3 RIW FLOAT32 Degistirme X Degistirme X
[X+] 5 A
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4513 P04.5.12 - SP
P04.5.13 SP Degistirme X 4 RIW FLOAT32 - Degistirme X
[X+] 3
4601 P04.6.01 Boru Doldurma islevi RIW ENUM - 0 2
4602 4 P05.0.11 - P05.0.12 -
P04.6.03 Boru Doldurma Esigi RW  FLOAT32 Eﬂfmoln -BasingOlgme - Cinc-Sifir  Basing-Tam
Degeri Boyut
4604 P04.6.05 Boru Doldurma Siiresi RIW UINT16 s 0 999
4605 P06.0.02 -
P04.6.06 Max Boru Dolum Pompalan RIW UINT16 - 1 Maks
Uniteler
4606 P04.6.05 -
P04.6.10 Boru Doldurma Sabit Siiresi RIW UINT16 s 1 Boru
Doldurma
Siiresi
4607 P04.6.15 Boru Dolum Hizi Adimi RIW UINT16 % 5 100
5000 P05.0.00 Gercek Deger Kaynagi RIW ENUM - 0 7
5001 P05.0.01 Aktiiator - Sifir Degeri RIW UINT16  rpm 0 9999
5002 P05.0.02 Aktiiator - Tam Boyut RIW UINT16  rpm _ 0 9999
"003 " p05.0.11 Basing-Sifir Deger RW  FLOAT32 Eﬂfmol” -BasingOlgme g 10
2005 po5.0.12 Basing- Tam Boyut RIW FLOAT3? Eﬂfmol” -BasincOleme 100
2007 [F;?_Ejo'm Akis - Sifir Degeri RIW FLOAT32 P04.0.12 - Akig Olcme Birimi 0 9999
2009 [P)E)ij.ZZ Akis - Tam Boyut RIW FLOAT32 P04.0.12 - Akig Olcme Birimi 0 9999
01T POSO3T g ik - ifir Degeri RW Floarsp FO40-13-SicaklikOlgme o, 9999
[X+] Birimi i}
013 POS032 g ik ifir Deger RW  Floasp HOkOT3-SicaklikOlgme 4, 9999
[X+] Birimi i}
2015 POSOAT cevive - Sifr Deger Rw  Floatsy OR014-Seviyellgme oo 9999
[X+] Birimi "
2017 POS042 cevive - Tam Boyut Rw  Floatsy OR014-Seviyellgme oo 9999
[X+] Birimi )
2021 P05.0.61 SPS Basinci Sifir Degeri RIW FLOAT32 P.04'0.'H - Basing Olgme -1 99
[X+] Birimi _
2023 POS062 oo gaine: Tam Boyut RW  Floatsp FO40-11-BasincOlme 999
[X+] Birimi
2025 [P)?_Ejom Genel - Sifir Degeri RIW FLOAT32 - -1000 1000
2027 B?fjaﬂ Genel - Tam Boyut RW  FLOAT32 - 1000 1000
5101 P05.1.01 Analog Giris 1 islevi RIW ENUM - 0 7
5102 P05.1.02 Analog Giris 1 Tip RIW ENUM - 0 3
5103 P05.1.11 Analog Giris 2 islevi RIW ENUM 0 7
5104 P05.1.12 Analog Giris 2 Tip RIW ENUM 0 3
2105 B?fj1'21 Analog Girig 3 islevi RIW ENUM 0 7
2106 [F;?_Ef 22 Analog Giris 3 Tip RIW ENUM - 0 3
2107 [P)?_Efm Analog Girig 4 islevi RIW ENUM - 0 7
>108 [F’)?fj1.32 Analog Giris 4 Tip RIW ENUM - 0 3
2109 B?ff"‘o Sensr Egisi RW  ENUM - 0 1
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5110 P05.1.50 Analog Aktiiatdr Tipi RIW ENUM - 0 1
5203 P05.2.03 Dijital Giris 3 Islevi RIW ENUM - 0 9
5204 [P)?ij.Oll DijitaIGiri§4i§|evi RIW ENUM 0 9
5205 [P)?_Ejz'OS DijitaIGiri§5i§|evi RIW ENUM 0 9
5301 P05.3.01 Analog Cikis islevi RIW ENUM 0 12
5302 P05.3.02 Analog Cikis Tipi RIW ENUM 0 3
5401 P05.4.01 Réle 1 i§|evi RIW ENUM 0 i
5402 P05.4.02 Réle 2 islevi RIW ENUM 0 7
5801 P05.8.01 Analog Girig 1 Ofseti RIW FLOAT32 - -100 100
5803 P05.8.02 Analog Giris 1 Kazanimi RIW FLOAT32 - 0 1.5
5805 P05.8.11 Analog Girig 2 Ofseti RIW FLOAT32 - -100 100
5807 P05.8.12  Analog Giris 2 Kazanimi RIW FLOAT32 - 0 1.5
2809 [F’)?fj8.21 Analog Girig 3 Ofseti RIW FLOAT32 - -100 100
o811 [P)E)ij.ZZ Analog Giris 3 Kazanimi RIW FLOAT32 - 0 1.5
>813 [P)?_Ej&m Analog Giris 4 Ofseti RIW FLOAT32 - -100 100
2815 [P)?_Ejg'32 Analog Giris 4 Kazanimi RIW FLOAT32 - 0 1.5
5844 P05.8.44 Offset AQ 1 RIW FLOAT32 P05.3.02 - Analog Cikis Tipi  -100 100
5846 P05.8.45 GainAO1 RIW FLOAT32 - 0 1.5
6001 P06.0.01 Sistem Yapilandirmasi RIW ENUM 0 2
6002 P06.0.02 Maks Uniteler RIW UINT16 1
6003 P06.0.03 Coklu pompa Adresi RIW UINT16 1
6004 P06.0.04 Coklu Pompa Haritasi R UINT16
6005 P06.0.05 Coklu pompa Onceligi R UINT16 -
6111 5 P05.0.12 -
P06.1.11 Basing - Art. degeri RIW FLOAT32 Eﬂfmol” -Basing Olgme Basing - Tam
Boyut
6113 " P05.0.12 -
P06.1.12 Basing - Azl. degeri RIW FLOAT32 Eﬂ?molﬂ -Basing Olgme Basing - Tam
Boyut
6115 P06.121 ) P05.0.22 -
[X+j 0 Akig- Art. degeri RIW FLOAT32 P04.0.12 - Akis Olgme Birimi 0 Akis - Tam
Boyut
6117 P06.1.22 i P05.0.22 -
[X+j 7 Akig- Azl. degeri RIW FLOAT32 P04.0.12 - Akis Olgme Birimi 0 Akis - Tam
Boyut
6119 4 P05.0.32 -
POOT31 icakink- Art. dedier RW  Floarsp HOk013-SicaklikOlgme Sicaklik - Sifr
[X+] Birimi .
Degeri
6121 " P05.0.32 -
P6.1.32 Sicaklik - Azl. degeri RIW FLOAT32 PQfl.Q.13-S|cakI|kOlgme 0 Sicaklik - Stfir
[X+] Birimi .
Degeri
6123 . P05.0.42 -
POSIHT Seviye - Art. degeri RIW FLoarsy F040.14-SeviyeOleme Seviye - Tam
[X+] Birimi
Boyut
6125 L P05.0.42 -
POSIAZ Seviye - Aal. degeri RIW FLoarsy F040.14-SeviyeOleme Seviye - Tam
[X+] Birimi
Boyut
6129 — P04.2.31-  P04.2.32-
P06.1.61 Coklu Pompa Etkinlestirme Hizi RIW UINT16  rpm Min Hiz Maks. Hiz
6130 P06.1.71 Senkron Limit RIW UINT16  rpm 0 3600
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6131 P06.1.72 Senkron Pencere RIW UINT16  rpm 0 P04.2.32
Maks. Hiz
6132 P06.1.81 Otomatik Atlama Araligi RIW UINT16  h 0 250
6133 - MultipumpDeviceEnable RIW UINT16 - 0 1
6134 P05.0.52 -
P06.1.51 Genel - Art. degeri RIW FLOAT32 - 0 Genel -Tam
[X+]
Boyut
6136 P05.0.52 -
P06.1.52 Genel - Azl. degeri RIW FLOAT32 - 0 Genel - Tam
[X+]
Boyut
7001 P07.0.01 Maks. Anahtarlama Frekansi RIW ENUM - 0 5
7002 P07.0.02 Min Anahtarlama Frekansi RIW ENUM - 0 5
7101 P04.2.31-  P04.2.32-
P07.1.01 Hiz Atlama Noktas RIW UINT16  rpm Min Hiz Maks. Hiz
7102 P07.1.02 Hiz Atlama Araligi RIW UINT16  rpm 0 300
7201 P07.2.01 Motor isitma iglevi RIW ENUM - 0 2
7301 P07.3.01 lleri Besleme islevi RIW ENUM 0 1
8001 P08.0.01 Com 1 islevi RIW ENUM 0 3
8002 P08.0.02 Com 2 islevi RIW ENUM 0 2
8101 P08.1.01 Modbus RTU Adresi RIW UINT16 0 127
8102 P08.1.02 Modbus RTU Baud hizi RIW ENUM 0 8
8108 P08.1.08 Modbus RTU Format RIW ENUM - 0 3
8201 P08.2.05 -
. BACnet
P08.2.01 BACnet MS/TP Mac Adresi RIW UINT16 - 0 MS/TP Maks
Master
8202 P08.2.02 BACnet MS/TP Baud hizi RIW ENUM - 0 8
8203 P08.2.03 BACnet MS/TP Formati RIW ENUM - 0 3
8204 P08.2.04 BACnet MS/TP Cihaz Kimligi RIW UINT32 - - 4194304
8206 P08.2.01 -
P08.2.05 BACnet MS/TP Maks Master RW  UNTI6 - BAChet 197
MS/TP Mac
Adresi
8210 - BACnet Bilgi Cerceveleri RIW UINT16 - 1 255
8211 - BACnet Yeniden Baslatma RIW ENUM - 0 1
8301 P08.3.01 Kablosuz iletisimi Etkinlestirme RIW ENUM - 0 1
9001 POS.00T oy RW  ENUM 0 28
[X+]
7011 P09.0.12 Zaman RIW UINT32
[X+]
9013 P09.0.11 Tarih RIW UINT32
[X+]
7101 [F;?_ij'm Etkin Parametre Ayarini segin RIW ENUM 0 1
9201 P09.1.01 Ekran Enerji Tasarrufu RIW ENUM - 0 1
9202 P09.1.02 Enerji Tasarruf Siiresi RIW UINT16 s 60 3600
9210 P09.1.10 Ekran Oryantasyonu RIW ENUM - 0 1
9211 P09.1.11 Maks. Ondaliklar RIW UINT16 0 3
9301 P09.3.01 Hata Kaydi Sifirlama RIW ENUM 0 1
9302 P09.3.02 Calisma Siiresi Sayacini Sifirlama RIW ENUM 0 1
9303 P09.3.03 Motor Calisma Sayacini Sifirlama RIW ENUM 0 1
9304 P09.3.04 Enerji Sayacini Sifirlama RIW ENUM 0 1
9305 P09.3.05 Fabrika Geri Yiikleme RIW ENUM 0 1
7306 [F;?Ej&% Devreye Alma Tamamlandi RIW ENUM 0 1
9307 P09.3.07 Bagli Cihaz Listesi Sifirlama RIW ENUM 0 1
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9 BACnet MS/TP

9.1 Protokol uygulama uygunluk beyani (PICS)

Uygunluk Taahhltnamesi

Veri 29/03/2023
Satici adi XYLEM INC
Uriinismi HYDROVAR X

Uriin model numarasi

HVX, HVX+, HYDROVAR X, HYDROVAR X+

Uygulama yazilim versiyonu

01.00.00 (FW_PackVersion)

Aygit yazilimi versiyonu 01

BACnet protokolii versiyonu 19

BACnet standart cihaz profili (Ek L)

O BACnet Advanced Workstation (B-AWS)

| BACnet Operator Workstation (B-OWS)

a BACnet Operator Display (B-OD)

O BACnet Building Controller (B-BC)

O BACnet Advanced Application Controller (B-AAC)

a BACnet Application Specific Controller (B-ASC)

| BACnet Smart Sensor (B-SS)

o} BACnet Smart Actuator (B-SA)
BACnet birlikte calisabilir bloklar (Ek K)

O Data Sharing - Read Property-A DS-RP-A

1} Data Sharing - Read Property-B DS-RP-B

a Data Sharing - Read Property Multiple-A DS-RPM-A

O Data Sharing - Read Property Multiple-B DS-RPM-B

a Data Sharing - Write Property-A DS-WP-A

o Data Sharing - Write Property-B DS-WP-B

O Data Sharing - Write Property Multiple-A DS-WPM-A

a Data Sharing - Write Property Multiple-B DS-WPM-B

O Data Sharing - Change of Value-A DS-COV-A

O Data Sharing - Change of Value-B DS-COV-B

O Data Sharing - Change of Value Property-A DS-COVP-A

O Data Sharing - Change of Value Property-B DS-COVP-B

O Data Sharing - Change of Value Unsolicited-A DS-COVU-A

a Data Sharing - Change of Value Unsolicited-B DS-COVU-B

O Data Sharing - View-A DS-V-A

O Data Sharing - Advanced View-A DS-AV-A

O Data Sharing - Modify-A DS-M-A

a Data Sharing - Advanced Modify-A DS-AM-A
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Ag cihazi yonetimi

a Device Management - Dynamic Device Binding-A DM-DDB-A
0] Device Management - Dynamic Device Binding-B DM-DDB-B
O Device Management - Dynamic Object Binding-A DM-DOB-A
o Device Management - Dynamic Object Binding-B DM-DOB-B
O Device Management - Device Communication Control-A DM-DCC-A
O Device Management - Device Communication Control-B - |DM-DCC-B
O Device Management - Private Transfer-A DM-PT-A
O Device Management - Private Transfer-B DM-PT-B
a Device Management - Text Message-A DM-TM-A
O Device Management - Text Message-B DM-TM-B
O Device Management - Time Synchronization-A DM-TS-A
a Device Management - Time Synchronization-B DM-TS-B
O Device Management - UTC Time Synchronization-A DM-UTC-A
a Device Management - UTC Time Synchronization-B DM-UTC-B
O Device Management - Reinitialize Device-A DM-RD-A
O Device Management - Reinitialize Device-B DM-RD-B
O Device Management - Backup and Restore-A DM-BR-A
O Device Management - Backup and Restore-B DM-BR-B
O Device Management - Restart-A DM-R-A

O Device Management - Restart-B DM-R-B

O Device Management - List Manipulation-A DM-LM-A
a Device Management - List Manipulation-B DM-LM-B
O Device Management - Object Creation and Deletion-A DM-OCD-A
O Device Management - Object Creation and Deletion-B DM-0CD-B
O Device Management - Virtual Terminal-A DM-VT-A
O Device Management - Virtual Terminal-B DM-VT-B
a Device Management - Automatic Network Mapping-A DM-ANM-A
O Device Management - Automatic Device Mapping-A DM-ADM-A
O Device Management - Automatic Time Synchronization-A ~ |DM-ATS-A
a Device Management - Manual Time Synchronization-A DM-MTS-A
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Desteklenen standart nesneler

Nesne Destekleniyor Dinamik olarak Desteklenen istede bagli |Yazma dzellikleri
olugturuldu / silindi ozellikler
Analog Input | O
Analog Value ] a - Present_Value
Device ] a Max_Master, Object_Identifier
Max_Info_Frames
Network Port | a MAC_Address,
Max_Master,
Max_Info_Frames
CharacterStringValue | a
Veri baglantisi seviyesi
O BACnet IP, (Annex J)
a BACnet IP, (Annex J), Foreign Device
O IS0 8802-3, Ethernet (Clause 7)
O ANSI/ATA 878.1, 2,5 Mb ARCNET (Clause 8)
) ANSI/ATA 878.1, 2,5 Mb ARCNET (Clause 8), baud rate(s)
] MS/TP master (Clause 9), baud rate(s) o 1200 (sinirli islevsellik, disiik hiz nedeniyle zaman
agimiolasilig)
o 2400 (sinirli iglevsellik, dsiik hiz nedeniyle zaman
agimiolasilig)
o 4800 (sinirli iglevsellik, disiik hiz nedeniyle zaman
agimiolasilig)
e 9600
e 19200
e 38400 (6nerilen)
e 57600
o 76300
e 115200
O MS/TP slave (Clause 9), baud rate(s)
O Point-To-Point, EIA 232 (Clause 10), baud rate(s)
O Point-To-Point, modem (Clause 10), baud rate(s)
O LonTalk (Clause 11), medium
O Diger

Cihaz adresi kisitlamasi

Statik kisitlamalara sahip cihazlar destekleniyor mu? O evet |M hayr
MS/TP slave ve diger cihazlarla gift yonli iletisim icin gereklidir.

Ek 6zellikler

e Ag secenekleri: Mevcut degil.
e Ag glvenligi secenekleri: Mevcut degil.
e Desteklenen karakter seti: Mevcut degil.
e Segmentasyon yetenekleri: Mevcut degil.
e Agyodnetimi: Mevcut degil.
e Alarm ve vaka yonetimi: Mevcut degil.
e Zamanlama ve programlama: Mevcut degil.
e Kayitlari isleme yetenegi (trend): Mevcut degil.
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9.2 BACnet Cihazi ve BACnet Cihazi Nesne Tanimlayicisi

HVX ve HVX+, BACnet protokoliini kullanarak dijital iletisimi destekledikleri icin BACnet
cihazlaridir.

Her bir BACnet Cihazi, bir Cihaz Nesnesi igerir. Bu, ozellikleri disaridan goriilebilen ve onlari
temsil eden standart bir nesnedir.

Yerel MS/TP agina bagl birimler asagidakiler araciligiyla yerellestirilir:

e bir Cihaz Nesne Tanimlayicisi veya

e MAC adresi.

BACnet Cihaz Nesne Tanimlayicisi

MAC adresi

Fabrika ayar degeri 84003'tir.
Degeri degistirmek icin Cihaz Nesnesi Object_ldentifier 6zelligindeki Write Property hizmetini
veya ekranda bulunan P08.2.04 Cihaz Kimligi BACnet MS/TP 6zel parametresini kullanin.

Fabrika ayar degeri 1'tr.
MS/TP agina bagl her birimin P08.2.01 MAC adresi BACnet MS/TP parametresinde farkl bir
adres tarafindan tanimlanip tanimlanmadigini kontrol edin.

9.3 Baglantilar ve veri yonetimi, BACnet MS/TP

e Tahrik ile harici bir cihaz arasindaki BACnet MS/TP iletisimi aktif oldugunda, calistirma
paneli Gzerindeki baglanti durumu i151g1 yanar.

e Gegici bellek alanina yazmak ve kalict EEPROM belleginin 6mrind uzatmak igin PO4. 7.60
Ayar Noktas: Tasarrufunu Sinirla parametresini Evetolarak ayarlayin.

NOT:
Kontrol panosu terminalini (C) farkli voltaj potansiyellerine veya PE'ye baglamayin.

Tek bir elektrikli pompayi harici bir cihaza baglama

1. Slrtctnin kapagini ¢ikarin ve icerideki kablo tesisati diyagramlarina bakin.
2. 31(B), 32 (A) ve 33 (C) terminallerini harici cihaza, 6rnegin PLC, BMS, vb. baglayin.

Ext.

“ XM_MO0018_B_sc
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9.4 BACnet Dizeleri TABLO

Nesne Meni  Param.adi BACnet Obj. adi Tip

Tanimlayict  KIMLIGI

0 P03.4.01 Unite Parca Numarasi Unit Part Number UINT16

1 P03.4.03  Unite Seri Numarasi Unit Serial Number UINT16

2 P03.4.06  Siiriici Seri Numarasi Drive Serial Number UINT16

9.5 BACnet Analog Girisleri TABLO

Nesne Meni  Param. adi BACnet Obj. adi Tip Boyut Dk Maks
Tanimlayict  KIMLIGI

0 P02.0.01 Hata 1 (En Yeni) Error 1 (Most Recent) UINT16

1 - Hata 1-Tarih Error 1-Date UINT32

2 Hata 1-Zaman Error 1-Time UINT32

3 Hata 1 - Bitis Tarihi Error 1- End Date UINT32

4 Hata 1 - Bitis zamani Error 1-End Time UINT32

5 Log: Hata Sayaci Log: Error Counter 1 UINT16

6 Log: Hata 1 Bitalani Log: Error 1 Bitfield 1 UINT32

7 Log: Hata 2 Bitalani Log: Error 2 Bitfield 1 UINT32

8 Log: Alarm 1 Bit alani Log: Alarm 1 Bitfield 1 UINT32

9 LogSpeed Log: Speed 1 UINT32

10 Log: Hata kodu Log: Error Code 1 UINT32 - ]

M Log: Akig Log: Flow 1 FLOAT32 E?r?n?lw -Alag Olgme

12 Log: Basma yiiksekligi Log: Head 1 FLOAT32 E?:ngﬂ - Basing Olgme
13 Log: Glig Modili Sicakhigr Log: Power Module Temp 1 FLOAT32 E?r?lr;:)i.w-SlcakllkOIgme
14 Log: Motor akimi Log: Motor Current 1 FLOAT32 A

15 Log: Motor Gerilimi Log: Motor Voltage 1 FLOAT32 V ]

16 Log: invertér Sicaklig Log: Inverter Temperature 1 FLOAT32 E?r?nflw - Stcakdik Olgme
17 LogPower Log: Motor Power 1 FLOAT32 -

18 Log: DC Bara Gerilimi Log: DC Bus Voltage 1 FLOAT32 V

19 - Log: Sebeke Gerilimi Log: Grid Voltage 1 FLOAT32 V

20 P02.0.02 Hata? Error 2 UINT16

21 - Hata 2 - Tarih Error 2 - Date UINT32

22 Hata 2 - Zaman Error2 -Time UINT32

23 Hata 2 - Bitig Tarihi Error 2 - End Date UINT32

24 Hata 2 - Bitis zamani Error2-End Time 1 UINT32

25 Log: Hata Sayaci Log: Error Counter 2 UINT16

26 Log: Hata 1 Bit alan Log: Error 1 Bitfield 2 UINT32

27 Log: Hata 2 Bit alan Log: Error 2 Bitfield 2 UINT32

28 Log: Alarm 1 Bitalani Log: Alarm 1 Bitfield 2 UINT32

29 LogSpeed Log: Speed 2 UINT32

30 Log: Hata kodu Log: Error Code 2 UINT32 - ]

3 Log: Akis Log: Flow 2 rloarsz 012 -Alag Olgme
32 Log: Basma yiiksekligi Log: Head 2 FLOAT32 E?r?rr?lﬂ - Basing Olgme
33 Log: Glig Modili Sicakligr Log: Power Module Temp2 ~ FLOAT32 E?r?nflw - Stcakdik Olgme
34 Log: Motor akimi Log: Motor Current 2 FLOAT32 A

35 Log: Motor Gerilimi Log: Motor Voltage 2 FLOAT32 V
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36 Log: Invertér Sicaklii Log: Inverter Temperature 2~ FLOAT32 E?r?n?lw - Stcakdik Olgme
37 LogPower Log: Motor Power 2 FLOAT32 -

38 Log: DC Bara Gerilimi Log: DC Bus Voltage 2 FLOAT32 V

39 - Log: Sebeke Gerilimi Log: Grid Voltage 2 FLOAT32 V

40 P02.0.03 Hata3 Error 3 UINT16

4 - Hata 3 - Tarih Error 3 - Date UINT32

42 Hata 3 - Zaman Error 3-Time UINT32

43 Hata 3 - Bitis Tarihi Error 3 - End Date UINT32

44 Hata 3 - Bitis zamani Error3-End Time 1 UINT32

45 Log: Hata Sayaci Log: Error Counter 3 UINT16

46 Log: Hata 1 Bitalani Log: Error 1 Bitfield 3 UINT32

47 Log: Hata 2 Bitalani Log: Error 2 Bitfield 3 UINT32

48 Log: Alarm 1 Bit alani Log: Alarm 1 Bitfield 3 UINT32

49 LogSpeed Log: Speed 3 UINT32

50 Log: Hata kodu Log: Error Code 3 UINT32 - ]

o1 Log: Akis Log: Flow 3 FLOAT32 Eﬂ?ﬂg” - Ak Olgme

»2 Log: Basma yiiksekligi Log: Head 3 FLOAT32 E(l)r?ngﬂ - Basing Olgme

>3 Log: Glig Mod il Sicakhigi Log: Power Module Temp 3~ FLOAT32 Eg?ﬁﬂ?%-SlcakllkOIgme
54 Log: Motor akimi Log: Motor Current 3 FLOAT32 A

55 Log: Motor Gerilimi Log: Motor Voltage 3 FLOAT32 V ]

26 Log: invertdr Sicaklig Log: Inverter Temperature 3~ FLOAT32 E?r?n?ln -Sicaklik Olgme
57 LogPower Log: Motor Power 3 FLOAT32 -

58 Log: DC Bara Gerilimi Log: DCBus Voltage 3 FLOAT32 V

59 - Log: Sebeke Gerilimi Log: Grid Voltage 3 FLOAT32 V

60 P02.0.04 Hata4 Error4 UINT16

61 - Hata 4 - Tarih Error 4 - Date UINT32

62 Hata 4 - Zaman Error4 -Time UINT32

63 Hata 4 - Biti Tarihi Error 4 - End Date UINT32

64 Hata 4 - Bitis zamani Error4 - End Time 1 UINT32

65 Log: Hata Sayaci Log: Error Counter 4 UINT16

66 Log: Hata 1 Bitalani Log: Error 1 Bitfield 4 UINT32

67 Log: Hata 2 Bitalani Log: Error 2 Bitfield 4 UINT32

68 Log: Alarm 1 Bit alani Log: Alarm 1 Bitfield 4 UINT32

69 LogSpeed Log: Speed 4 UINT32

70 Log: Hata kodu Log: Error Code 4 UINT32 - ]

7 Log: Akis Log: Flow 4 FLOAT32 E?r?n?lw -Akig Olgme

72 Log: Basma yiiksekligi Log: Head 4 FLOAT32 E?:ngﬂ - Basing Olgme

73 Log: Glig Mod il Sicakhigi Log: Power Module Temp4  FLOAT32 E?r?lr;:)i.w-SlcakllkOIgme
74 Log: Motor akimi Log: Motor Current 4 FLOAT32 A

75 Log: Motor Gerilimi Log: Motor Voltage 4 FLOAT32 V ]

76 Log: invertér Sicaklig Log: Inverter Temperature 4 FLOAT32 E?r?nflw - Stcakdik Olgme
77 LogPower Log: Motor Power 4 FLOAT32 -

78 Log: DC Bara Gerilimi Log: DC Bus Voltage 4 FLOAT32 V

79 - Log: Sebeke Gerilimi Log: Grid Voltage 4 FLOAT32 V

80 P02.0.05 Hatab Error 5 UINT16

81 - Hata 5 - Tarih Error 5 - Date UINT32

82 Hata 5 - Zaman Error 5-Time UINT32

83 Hata 5 - Bitis Tarihi Error 5 - End Date UINT32
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84 Hata 5 - Bitis zamani Error5-End Time 1 UINT32

85 Log: Hata Sayaci Log: Error Counter 5 UINT16

86 Log: Hata 1 Bitalan Log: Error 1 Bitfield 5 UINT32

87 Log: Hata 2 Bit alan Log: Error 2 Bitfield 5 UINT32

88 Log: Alarm 1 Bitalani Log: Alarm 1 Bitfield 5 UINT32

89 LogSpeed Log: Speed 5 UINT32

90 Log: Hata kodu Log: Error Code 5 UINT32 - ]

7 Log: Akig Log: Flow 5 FLOAT32 E?r?n?ln -Alig Olgme

92 Log: Basma yiiksekligi Log: Head 5 FLOAT32 E?r?rr?lﬂ - Basing Olgme

73 Log: Glig Modili Sicakhigr Log: Power Module Temp 5 FLOAT32 E?r?nflw -Sicaklik Olgme

94 Log: Motor akimi Log: Motor Current 5 FLOAT32 A

95 Log: Motor Gerilimi Log: Motor Voltage 5 FLOAT32 V ]

76 Log: invertér Sicakhigi Log: Inverter Temperature 5 FLOAT32 E?r?nflw -Sicaklik Olgme

97 LogPower Log: Motor Power 5 FLOAT32 -

98 Log: DC Bara Gerilimi Log: DC Bus Voltage 5 FLOAT32 V

99 - Log: Sebeke Gerilimi Log: Grid Voltage 5 FLOAT32 V

100 P02.0.06 Hata6 Error 6 UINT16

101 - Hata 6 - Tarih Error 6 - Date UINT32

102 Hata 6 - Zaman Error 6-Time UINT32

103 Hata 6 - Bitis Tarihi Error 6 - End Date UINT32

104 Hata 6 - Bitis zamani Error6-End Time 1 UINT32

105 Log: Hata Sayaci Log: Error Counter 6 UINT16

106 Log: Hata 1 Bit alan Log: Error 1 Bitfield 6 UINT32

107 Log: Hata 2 Bit alan Log: Error 2 Bitfield 6 UINT32

108 Log: Alarm 1 Bitalani Log: Alarm 1 Bitfield 6 UINT32

109 LogSpeed Log: Speed 6 UINT32

110 Log: Hata kodu Log: Error Code 6 UINT32 - ]

i Log: Akis Log: Flow 6 FLOAT32 Eﬂ?ﬂg” -Akig Olgme

12 Log: Basma yiikseklii Log: Head 6 FLOAT32 E?r?rr?lﬂ - Basing Olgme

13 Log: Gii¢ Modiilii Sicakligi Log: Power Module Temp 6~ FLOAT32 E(i)r?r;:)i.B-SmakllkOIgme

114 Log: Motor akimi Log: Motor Current 6 FLOAT32 A

115 Log: Motor Gerilimi Log: Motor Voltage 6 FLOAT32 V )

1é Log: invertdr Sicaklig Log: Inverter Temperature 6 FLOAT32 E?r?n?lw -Sicaklik Olgme

117 LogPower Log: Motor Power 6 FLOAT32 -

118 Log: DC Bara Gerilimi Log: DC Bus Voltage 6 FLOAT32 V

119 - Log: Sebeke Gerilimi Log: Grid Voltage 6 FLOAT32 V

120 P02.0.07 Hata7 Error 7 UINT16

121 - Hata 7 - Tarih Error 7 - Date UINT32

122 Hata 7 - Zaman Error 7 -Time UINT32

123 Hata 7 - Bitis Tarihi Error 7 - End Date UINT32

124 Hata 7 - Bitis zamani Error7 - End Time 1 UINT32

125 Log: Hata Sayaci Log: Error Counter 7 UINT16

126 Log: Hata 1 Bitalani Log: Error 1 Bitfield 7 UINT32

127 Log: Hata 2 Bitalani Log: Error 2 Bitfield 7 UINT32

128 Log: Alarm 1 Bit alani Log: Alarm 1 Bitfield 7 UINT32

129 LogSpeed Log: Speed 7 UINT32

130 Log: Hata kodu Log: Error Code 7 UINT32 - ]

131 Log: Akig Log: Flow 7 FoaT3g P040.12-Akig Olgme
Birimi
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132 Log: Basma yiiksekligi Log: Head 7 FLOAT32 E(I):H?I” - Basing Olgme
133 Log: Glig Mod il Sicakhigi Log: Power Module Temp 7~ FLOAT32 Eg)r?lﬁ?iﬂ?)-SlcakllkOIgme
134 Log: Motor akimi Log: Motor Current 7 FLOAT32 A

135 Log: Motor Gerilimi Log: Motor Voltage 7 FLOAT32 V )

136 Log: Invertér Sicakli§i Log: Inverter Temperature 7 FLOAT32 E?r?ngw -Sicaklik Olgme
137 LogPower Log: Motor Power 7 FLOAT32 -

138 Log: DC Bara Gerilimi Log: DC Bus Voltage 7 FLOAT32 V

139 - Log: Sebeke Gerilimi Log: Grid Voltage 7 FLOAT32 V

140 P02.0.08 Hata8 Error 8 UINT16

141 - Hata 8 - Tarih Error 8 - Date UINT32

142 Hata 8 - Zaman Error 8-Time UINT32

143 Hata 8 - Bitis Tarihi Error 8 - End Date UINT32

144 Hata 8 - Bitis zamani Error 8- End Time 1 UINT32

145 Log: Hata Sayaci Log: Error Counter 8 UINT16

146 Log: Hata 1 Bitalani Log: Error 1 Bitfield 8 UINT32

147 Log: Hata 2 Bitalani Log: Error 2 Bitfield 8 UINT32

148 Log: Alarm 1 Bitalani Log: Alarm 1 Bitfield 8 UINT32

149 LogSpeed Log: Speed 8 UINT32

150 Log: Hata kodu Log: Error Code 8 UINT32 - ]

11 Log: Akig Log: Flow 8 FLOAT32 E?r?n?ln -Alig Olgme
152 Log: Basma yiiksekligi Log: Head 8 FLOAT32 E?:ngﬂ - Basing Olgme
153 Log: Glig Modili Sicakligr Log: Power Module Temp 8~ FLOAT32 E?r?lr;:)iﬂ?)-SmakllkOIgme
154 Log: Motor akimi Log: Motor Current 8 FLOAT32 A

155 Log: Motor Gerilimi Log: Motor Voltage 8 FLOAT32 V ]

156 Log: invertor Sicakhigi Log: Inverter Temperature 8~ FLOAT32 E?r?nflw -Sicaklik Olgme
157 LogPower Log: Motor Power 8 FLOAT32 -

158 Log: DC Bara Gerilimi Log: DC Bus Voltage 8 FLOAT32 V

159 - Log: Sebeke Gerilimi Log: Grid Voltage 8 FLOAT32 V

160 P02.0.09 Hata9 Error 9 UINT16

161 - Hata 9 - Tarih Error 9 - Date UINT32

162 Hata 9 - Zaman Error 9-Time UINT32

163 Hata 9 - Bitig Tarihi Error 9- End Date UINT32

164 Hata 9 - Bitis zamani Error9-End Time 1 UINT32

165 Log: Hata Sayaci Log: Error Counter 9 UINT16

166 Log: Hata 1 Bitalan Log: Error 1 Bitfield 9 UINT32

167 Log: Hata 2 Bit alan Log: Error 2 Bitfield 9 UINT32

168 Log: Alarm 1 Bitalani Log: Alarm 1 Bitfield 9 UINT32

169 LogSpeed Log: Speed 9 UINT32

170 Log: Hata kodu Log: Error Code 9 UINT32 - ]

171 Log: Akis Log: Flow 9 FLOAT3? Eﬂfﬂg” -Akig Olgme
172 Log: Basma yiiksekligi Log: Head 9 FLOAT32 E?r?rr?lﬂ - Basing Olgme
173 Log: Gii¢ Modiilii Sicakligi Log: Power Module Temp 9 FLOAT32 E(i):r;:)i.13-5|cakllk0|gme
174 Log: Motor akimi Log: Motor Current 9 FLOAT32 A

175 Log: Motor Gerilimi Log: Motor Voltage 9 FLOAT32 V )

176 Log: invertdr Sicaklig Log: Inverter Temperature 9~ FLOAT32 E?r?n?lw -Sicaklik Olgme
177 LogPower Log: Motor Power 9 FLOAT32 -
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178 Log: DC Bara Gerilimi Log: DC Bus Voltage 9 FLOAT32 V

179 - Log: Sebeke Gerilimi Log: Grid Voltage 9 FLOAT32 V

180 P02.0.10 Hata10 Error 10 UINT16

181 - Hata 10 - Tarih Error 10 - Date UINT32

182 Hata 10 - Zaman Error 10-Time UINT32

183 Hata 10 - Bitis Tarihi Error 10 - End Date UINT32

184 Hata 10 - Bitis zamani Error 10- End Time 1 UINT32

185 Log: Hata Sayaci Log: Error Counter 10 UINT16

186 Log: Hata 1 Bitalan Log: Error 1 Bitfield 10 UINT32

187 Log: Hata 2 Bit alan Log: Error 2 Bitfield 10 UINT32

188 Log: Alarm 1 Bitalani Log: Alarm 1 Bitfield 10 UINT32

189 LogSpeed Log: Speed 10 UINT32

190 Log: Hata kodu Log: Error Code 10 UINT32 - ]

191 Log: Akis Log: Flow 10 FLOAT32 Eﬂ?ﬂg” “Alag Olgme

192 Log: Basma yitksekligi Log: Head 10 FLOAT32 Eﬂ?ﬂg” -Basing Olgme

193 Log: Glig Modili Sicakhigr Log: Power Module Temp 10 FLOAT32 Eﬁ?ﬁ?i.w-&cakhkOIgme

194 Log: Motor akimi Log: Motor Current 10 FLOAT32 A

195 Log: Motor Gerilimi Log: Motor Voltage 10 FLOAT32 V )

196 Log: Invertér Sicakli Log: Inverter Temperature 10 FLOAT32 E?r?n?lw -Sicaklik Olgme

197 LogPower Log: Motor Power 10 FLOAT32 -

198 Log: DC Bara Gerilimi Log: DC Bus Voltage 10 FLOAT32 V

199 Log: Sebeke Gerilimi Log: Grid Voltage 10 FLOAT32 V

200 Toplam Hata Sayaci Total Error Counter UINT16

201 - Toplam Alarm Sayaci Total Alarm Counter UINT16

202 P02.9.01 Hata Bitfield 1 Error Bitfield 1 UINT32

203 P02.9.02 Hata Bitfield 2 Error Bitfield 2 UINT32

204 P02.9.05 Alarm Bitfield 1 Alarm Bitfield 1 UINT32 - ]

205 P03.0.01 Gercek Basing Actual Pressure FLOAT32 E?r?rrgﬂ -Basing Olgme

206 PO30.02 G ercek Akis Actual Flow Foarsg PO4-0.12-Akig Olgme
[X+] Birimi ]

207 P03.0.03 Gergek Sivi Sicakhigi Actual Fluid Temperature FLOAT32 PQ4.Q.13-S|cakI|kO|gme
[X+] Birimi _

208 P03.0.04 Gergek Seviye Actual Level FLoaT3p F04-0-14-Seviye Olgme
[X+] Birimi

209 P03.0.10  Gerekli Etkin Deger Effective Required Value FLOAT32 -

210 P03.0.20  Gerekli deger Required Value FLOAT32 -

211 P03.0.30 Pompa durumu Pump Status ENUM

212 P03.1.01 Unite Calisma Siiresi Unit Powered Time UINT32 s

213 P03.1.02  Motor Calisma Siiresi Motor Running Time UINT32 s )

214 P03.1.05 Enerji Sayaci Energy Counter FLOAT32 E?r?ng% - Enerji Olgme

215 P03.2.01 Motor Hizi Motor Speed UINT16  rpm

216 P03.2.02 Motor Hizi % Motor Speed % FLOAT32 %

217 P03.2.05 Motor akimi Motor Current FLOAT32 A ]

218 P03.2.06  Motor Gicii Motor Power FLOAT32 Eﬂ?ﬂgw - Gilg Olgme

219 P03.2.07 Motor Gerilimi Motor Voltage FLOAT32 V

220 P03.2.08 Sebeke Gerilimi Grid Voltage UINT16 V

221 P03.2.09 DCBara Gerilimi DCBus Voltage UINT16 V )

222 P03.2.20  Giic Modiilii Sicakhgs Power Module Temperature ~ FLOAT32 E?:n?lw -Sicaklik Olgme
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223 P03.2.21 invertdr Sicakhigi Inverter Temperature FLOAT32 E?r?n?ln -Sicaklik Olgme
224 P03.2.22 Motor Ptc Motor Ptc FLOAT32 -
225 P03.3.01 Dijital G/C Durumu Digital I/O Status UINT16 -
226 P03.3.11  Analog Giris 1 Degeri Analog Input 1 Value FLOAT32 TPI(F))SJIOZ -Analog Girig 1
22 P03.3.12  Analog Giris 2 Degeri Analog Input 2 Value FLOAT32 TPI?)SJ 12 - Analog Girl 2
228 [P)?ff'n Analog Giris 3 Degeri Analog Input 3 Value FLOAT32 ;(;5'1 22 - Analog Giris 3
229 [P)?ff'm Analog Giris 4 Degeri Analog Input 4 Value FLOAT32 ;(;5'1 32 - Analog Girig 4
230 P03.3.20 Analog Cikis Degeri Analog Output Value FLOAT32 P05.3.02 - Analog Cikis Tipi -
231 P03.4.02  Unite Uretim Tarihi Unit Production Date UINT32 - -
232 P03.4.05 Siiriicii Uretim Tarihi Drive Production Date UINT32
233 - Siirticd Tipi Drive type ENUM
234 P06.0.04 Coklu Pompa Haritasi Multipump Map UINT16
235 P06.0.05 Coklu pompa Onceligi Multipump Priority UINT16
236 P03.4.13 ES:E?nn:a Panosu Donanim Yazihimi Control Card Firmware Version UINT32
237 P03.4.12 SSEHI:T‘?SOSU Donanim Yazihm Power Card Firmware Version ~ UINT32
238 P03.4.10 HmiDonanim Yazilimi Siirlimii Hmi Firmware Version UINT32
239 P03.4.11 Hmi-Bt Donanim Yazilimi Siirimi~ Hmi-Bt Firmware Version UINT32
240 P03.4.14 Map Dosyasi Stirlimii Map File Version UINT32
241 P03.4.15 Varsayilan Dosya Siriimii Default File Version UINT32
242 P03.4.16 Parametre Dosyasi Siiriimi Parameter File Version UINT32
243 [P)?fj4'17 Dil Dosyasi Striimii Language File Version UINT32
244 [P)?ij.OO Tahmini Gercek Deger Senorless or Sensored ENUM
245 P03.4.25 Kaydedilen Hidrolik Egriler EstimationCapability ENUM
9.6 BACnet Analog Degerleri TABLO
Nesne Meni  Param.adi BACnet Obj. adi Tip Boyut Dk Maks
Tanimlayict  KIMLIGI
0 Pompanin
ACIK/KAPALI
durumunu secin.
ACMA/KAPAMA
diigmesi iizerinde  On/Off Set ENUM - 0 1
yapilan islemi
ifade eder.
0-P3
1-Av
1 : Hata Sifilama R ORRESTCMD ENUM 0 1
Komutu
2 P04.0.01 Sistem Tipi System Type ENUM 0 2
3 P04.0.02  Kontrol modu Control Mode ENUM 0 7
4 P04.0.03 Diizenleme Modu Regulation Mode ENUM 0 1
5 P04.0.05 Baslangic Degeri  StartValue UINT16 % 0 100
6 P04.0.06 Otomatik Auto Star ENUM 0 i
Baslatma
! P04.0.07 MimimumHiZ =y, peed Configuration ENUM - 0 1

Yapilandirmasi
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8 P04.0.09 Olgg B.mml Measuring Unit Selection ENUM 0 1
Secimi _
i P04.0.11 E?rmf Olgme Pressure Measuring Unit ENUM 0 8
10 F)?fjo'n Akis Olcme Birimi  Flow Measuring Unit ENUM 0 4
M P04.0.13 S'.Cfakl.lkOlgme Temperature Measuring Unit ENUM 0 2
[X+] Birimi )
12 P04.0.14 Sgwyg Olgme Level Measuring Unit ENUM 0 3
[X+] Birimi
13 [P)?ijJS Giic Olcme Birimi ~ Power Measuring Unit ENUM 0 3
14 P04.0.16  Enerji Olcme . .
[X+] Birimi Energy Measuring Unit ENUM 0 5
15 P04.0.17  Spesifik Enerji o .
X+] Olcim Birimi Specific Energy Meas. Unit ENUM 0 4
16 P09.1.11  Maks. Ondaliklar  Max Decimals UINT16 0 3
17 P04.021 AAMOKESIT g int 1 Selection ENUM 0 1
Secimi
18 P04.022 MAMOKESIZ g intd Selection ENUM 0 2
Secimi
19 P04.0.23 Aya'r npkta5| 3 Setpoint 3 Selection ENUM 0 2
[X+] Secimi
20 P04.0.24 Aya'r npkta5|4 Setpoint 4 Selection ENUM 0 2
[X+] Secimi
21 . P04.2.31-Min P04.2.32-
P04.1.01 Hiz Ayar Noktasi 1 Speed Setpoint 1 UINT16  rpm Hiz Maks. Hiz
22 . P04.2.31-Min P04.2.32-
P04.1.02  Hiz Ayar Noktasi2 Speed Setpoint 2 UINT16  rpm Hiz Maks. Hiz
23 P04.1.03 . P04.2.31-Min P04.2.32-
X+] Hiz Ayar Noktasi 3 Speed Setpoint 3 UINT16  rpm Hiz Maks. Hiz
24 P04.1.04 . P04.2.31-Min P04.2.32-
X+] Hiz Ayar Noktasi 4 Speed Setpoint 4 UINT16  rpm Hiz Maks. Hiz
25 Basinc Avar P04.0.11- P05.0.11 - P05.0.12 -
P04.1.11 67y Pressure Setpoint 1 FLOAT32  BasingOlgme  Basing- Sifir ~ Basing-Tam
Noktasi1 L L E
Birimi Degeri Boyut
26 Basinc Avar P04.0.11- P05.0.11 - P05.0.12 -
P04.1.12 67y Pressure Setpoint 2 FLOAT32  Basing Olgme  Basing - Sifir Basing-Tam
Noktasi2 o L3
Birimi Degeri Boyut
27 P04.0.11- P05.0.11 - P05.0.12 -
P04.1.13  Basing Ayar Pressure Setpoint 3 FLOAT32  BasingOlcme  Basing-Sifir  Basing-Tam
[X+] Noktasi3 S L
Birimi Degeri Boyut
28 P04.0.11 - P05.0.11 - P05.0.12 -
P04.1.14  Basinc Ayar Pressure Setpoint 4 FLOAT32  Basin¢Olcme  Basing-Sifir  Basing-Tam
[X+] Noktasi4 o L
Birimi Degeri Boyut
29 P04.1.21  Akis Ayar Noktas . P04.0.12 - Akis P05.0.21-Akis P05.0.22 - Akis
[X+] 1 Flow Setpoint 1 FLOAT3? Olcme Birimi - SifirDegeri - Tam Boyut
30 P04.1.22  Akis Ayar Noktas! . P04.0.12 - Akis P05.0.21-Akig P05.0.22 - Akig
[X+] 2 Flow Setpoint2 FLOATS2 Olgme Birimi - SifirDegeri  -Tam Boyut
31 P04.1.23  Akis Ayar Noktas . P04.0.12 - Akis P05.0.21-Akis P05.0.22 - Akig
[X+] 3 Flow Setpoint 3 FLOATS2 Olgme Birimi - SifirDegeri  -Tam Boyut
32 P04.1.24  Akis Ayar Noktas . P04.0.12 - Akis P05.0.21-Akis P05.0.22 - Akig
[X+] 4 Flow Setpoint4 FLOATS2 Olgme Birimi - SifirDegeri  -Tam Boyut
33 PO4.1 31 P04.0.13- P05.0.31- P05.0.32 -
[X+j " Sic. Ayar Noktasi 1 Temp. Setpoint 1 FLOAT32  Sicaklik Olgme ~ Sicaklik- Sifir — Sicaklik - Sifir
Birimi Degeri Degeri
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34 P04 132 P04.0.13- P05.0.31- P05.0.32 -
[X+j ' Sic. Ayar Noktasi 2 Temp. Setpoint 2 FLOAT32  Sicaklik Olgme  Sicaklik- Sifir — Sicaklik - Sifir
Birimi Degeri Degeri
35 PO4.1.33 P04.0.13 - P05.0.31 - P05.0.32 -
[X+j ' Sic. Ayar Noktasi 3 Temp. Setpoint 3 FLOAT32  Sicaklik Olgme  Sicaklik- Sifir — Sicaklik - Sifir
Birimi Degeri Degeri
36 P04 134 P04.0.13- P05.0.31- P05.0.32 -
[X+j " Sic. Ayar Noktasi 4 Temp. Setpoint 4 FLOAT32  Sicaklik Olgme  Sicaklik- Sifir  Sicaklik - Sifir
Birimi Degeri Degeri
37 . P04.0.14 - P05.0.41 - P05.0.42 -
PO4.141 " Seviye Ayar Level Setpoint 1 FLOAT32  Seviye Olcme  Seviye-Sifir  Seviye-Tam
[X+] Noktasi1 S L
Birimi Degeri Boyut
38 . P04.0.14 - P05.0.41 - P05.0.42 -
P04.1.42 " Seviye Ayar Level Setpoint 2 FLOAT32  SeviyeOlcme  Seviye-Sifir  Seviye -Tam
[X+] Noktasi2 S o
Birimi Degeri Boyut
39 . P04.0.14 - P05.0.41 - P05.0.42 -
P04.1.43 " Seviye Ayar Level Setpoint 3 FLOAT32  Seviye Olcme  Seviye-Sifir  Seviye -Tam
[X+] Noktasi3 S L
Birimi Degeri Boyut
40 . P04.0.14 - P05.0.41 - P05.0.42 -
P04.1.44  Seviye Ayar Level Setpoint 4 FLOAT32  Seviye Olcme  Seviye-Sifir  Seviye -Tam
[X+] Noktasi4 S L
Birimi Degeri Boyut
iy P05.0.51 - P05.0.52 -
P04.1.51  Genel Ayar Generic Setpoint 1 FLOAT32 Genel - Sifir Genel - Tam
[X+] Noktasi 1 .
Degeri Boyut
42 P05.0.51 - P05.0.52 -
P04.1.52 Genel Ayar Generic Setpoint 2 FLOAT32 Genel - Sifir Genel - Tam
[X+] Noktasi 2 .
Degeri Boyut
43 P05.0.51 - P05.0.52 -
P04.1.53 Genel Ayar Generic Setpoint 3 FLOAT32 Genel - Sifir Genel - Tam
[X+] Noktasi 3 .
Degeri Boyut
44 P05.0.51 - P05.0.52 -
P04.1.54 Genel Ayar Generic Setpoint 4 FLOAT32 Genel - Sifir Genel - Tam
[X+] Noktasi 4 .
Degeri Boyut
45 P04.2.01 Pencere Window UINT16 % 1 100
46 P04.2.02 Histerezis Hysteresis UINT16 % 1 100
47 . P04.2.31-Min P04.2.32-
P04.2.06 Kaldirma Hizi Lift Speed UINT16  rpm Hiz Maks. Hiz
48 04207 eeKANM e it Amount UNTI6 % 0 200
il [P)?ij.OS 2.Der.KIdirmMktr ~ Quad. Lift Amount UINT16 % 0 999
50 P04.2.11  Rampa 1 Ramp 1 UINT16 s 1 250
51 P04.2.12  Rampa 2 Ramp 2 UINT16 s 1 250
52 P04.2.13  Rampa3 Ramp 3 UINT16 s 1 999
53 P04.2.14 Rampa4 Ramp 4 UINT16 s 1 999
o4 P04.2.15 Rampa Hizi Min Ramp Speed Min Acceleration FLOAT32 s 0.1 25
Hizlanma
> P04.2.16 Rampa Hizi Min Ramp Speed Min Deceleration FLOAT32 s 0.1 25
Yavaglama
56 P04.2.31 MinHiz Min Speed UINT16  rpm 0 2000
57 P04.2.32  Maks. Hiz Max Speed UINT16  rpm 2000 4100
8 P04235 i ™M ki Speed Time UNTI6 s 0 100
>? Poa3.00 OtomaticHata o matic Error Reset ENUM 0 1
Sifirlama
60 Basinc - Minimum P04.0.11- P05.0.11 - P05.0.12 -
P04.3.01 Esik § Pressure - Minimum Threshold FLOAT32  BasingOlgme  Basing-Sifir  Basing-Tam
2 Birimi Degeri Boyut
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61 P04.3.02  Akig- Minimum M P04.0.12 - Akis  P05.0.21-Akis P05.0.22 - Akis
[X+] Esik Flow - Minimum Threshold FLOATS2 Olgme Birimi - SifirDegeri  -Tam Boyut
62 - P04.0.13 - P05.0.31 - P05.0.32 -
P04.3.03 Ba‘smg- Minimum Temperature - Minimum Thresho FLOAT32  Sicaklik Olcme  Sicaklik-Sifir — Sicaklik - Sifir
[X+] Esik L . .
Birimi Degeri Degeri
63 . . P04.0.14 - P05.0.41 - P05.0.42 -
P04.3.04 Sey|ye-M|n|mum Level - Minimum Threshold FLOAT32  Seviye Olcme  Seviye-Sifir  Seviye-Tam
[X+] Esik S e
Birimi Degeri Boyut
64 P04.3.05 P05.0.51 - P05.0.52 -
[X+j ' Genel -Min. Esik  Generic - Min. Threshold FLOAT32 Genel - Sifir Genel - Tam
Degeri Boyut
65 po4.300  MimmumEsik i im Threshold Delay UINTT6 s 1 100
Gecikmesi
66 Poa3.11 ElskSu Lack Of Water Delay UNTI6 s 1 100
Gecikmesi
67 Test Calistirmasi P04.2.32 -
P04.4.01 Hizt Test Run Speed UINT16  rpm 0 Maks. Hiz
68 po4.ap Testlalistrmast poop i Timeout UINTI6  h 0 255
Zaman Asimi
69 P04.4.03 g%srzgf"g”mas' Test Run Time UNTI6 s 0 180
70 po4.a05 estéalistimast oo g in Command ENUM 0 1
Komutu
7 P04.6.01 E‘l’g‘v‘iDO'd“’ma Pipe Filling Function ENUM 0 2
72 Boru Doldurma PO4.01T-  P05.0.11-  P05.0.12-
P04.6.03 Esiti Pipe Filling Threshold FLOAT32  BasingOlgme  Basing-Sifir ~ Basing-Tam
219 Birimi Degeri Boyut
73 04605 oot DU ™ pige Filling Time UNTI6 s 0 999
74 Max Boru Dolum R P06.0.02 -
P04.6.06 Pompala Max Pipe Filling Pumps UINT16 1 Maks Uniteler
75 P04.6.05 -
Pod.6.10 DoruDolduma b ciling Steady Time UINT16 s 1 Boru
o Sabit Siiresi Doldurma
Siiresi
76 p04.6.15 oo DM i Filing Speed Step UNTI6 % 5 100
7 P05.0.00 Gergekaeger Actual Value Source ENUM 0 7
Kaynagi
78 P05.0.01 g';g’::ior's'f” Actuator - Zero Value UINT16  rpm 0 9999
7 P05.0.02 g(';ty‘:fttor'“m Actuator - Full Scale UINT16  rpm 0 9999
80 Basin - Sifir PO4.0.11 -
P05.0.11 N6 Pressure - Zero Value FLOAT32  Basin¢Olgme -5 10
Degeri I
Birimi
81 Basinc Tamm P04.0.11-
P05.0.12 § Pressure - Full Scale FLOAT32  Basin¢Olgme 0 100
Boyut N
Birimi
82 POS0.21 - pyis- SifirDegeri  Flow - Zero Value FoaTzy  R04.012- Ak 9999
[X+] Olgme Birimi
83 P05.0.22 Akis-Tam Boyut ~ Flow - Full Scale FLOAT32 F-)-04'0'12. TAI.<|§ 9999
[X+] Olgme Birimi
84 P04.0.13-
P05.0.31 Slcékh.k'S'f” Temperature - Zero Value FLOAT32  Sicaklik Olcme -100 9999
[X+] Degeri S
Birimi
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85 P04.0.13 -
P05.0.32 S|c§kl|‘k- Sifr Temperature - Full Scale FLOAT32  Sicaklik Olcme -100 9999
(X+] Degeri Birimi
86 . P04.0.14 -
P05.041  Seviye - Sifi Level - Zero Value FLOAT32  Seviye Olcme 999 9999
(X+] Degeri Birimi
87 . P04.0.14 -
P05.0.42 Seviye - Tam Level - Full Scale FLOAT32  Seviye Olcme 999 9999
X+ Boyut Birimi
68 P05.0.51  Genel -Sifr Generic-Zero Value FLOAT3? 1000 1000
[X+] Degeri
89 F)?ij.SZ Genel - Tam Boyut  Generic - Full Scale FLOAT32 -1000 1000
%0 P05.1.01 grl‘:v'fg Giris 1 Analog Input 1 Function ENUM 0 7
91 P05.1.02  Analog Giris 1Tip  Analog Input 1 Type ENUM 0 3
72 P05.1.11 g?:vlfg Gifls2 pnalog Input 2 Function ENUM 0 7
93 P05.1.12  Analog Giris 2 Tip  Analog Input 2 Type ENUM 0 3
74 P05.1.21 Analgg Girig 3 Analog Input 3 Function ENUM 0 7
[X+] Islevi
7 [P)?+5j1'22 Analog Girig 3Tip  Analog Input 3 Type ENUM 0 3
76 P05.1.31 Analgg Girlg 4 Analog Input 4 Function ENUM 0 7
[X+] Islevi
77 F)?fj1.32 Analog Giris 4 Tip  Analog Input 4 Type ENUM 0 3
& B?ff 40 Sensor Egrisi Sensor Curve ENUM 0 1
99 P05.1.50  Analog Aktiiator
X+] Tipi Analog Actuator Type ENUM 0 1
100 P05.2.03 E'lgtvf?' Girig 3 pigital Input 3 Function ENUM 0 9
101 P05.2.04  Dijital Girig 4 vt nout 4 Function ENUM 0 9
[X+] Islevi
102 P05.2.05 Dijial Girlg S vt nput 5 Function ENUM 0 9
[X+] Islevi
103 P05.3.01 Analog Cikisislevi Analog Output Function ENUM 0 12
104 P05.3.02 Analog CikisTipi  Analog Output Type ENUM 0 3
105 P05.4.01 Réle 1islevi Relay 1 Function ENUM 0 7
106 P05.4.02  Réle 2 islevi Relay 2 Function ENUM 0 7
107 P05.8.01 g?s"’;ﬁg Giris 1 pnalog Input 1 Offset FLOAT3? 100 100
108 P05.8.02 AN00GIS T s iog Input 1 Gain FLOAT3? 0 15
Kazanimi
109 P05.8.11 g?;'gg Girls2 pnalog Input 2 Offset FLOAT32 100 100
1o po5.8.12 AnalogGirisZ 1o input2 Gain FLOAT32 0 15
Kazanimi
111 P05.8.21 Analog Girig 3
X+] Ofseti Analog Input 3 Offset FLOAT32 -100 100
12 P05.8.22 Analog Giris 3 Analog Input 3 Gain FLOAT32 0 1.5
[X+] Kazanimi
113 P05.8.31 Analog Girig 4
X+] Ofseti Analog Input 4 Offset FLOAT32 -100 100
14 P05.8.32 AnalogGirig4 s 10 Input 4 Gain FLOAT3? 0 15
[X+] Kazanimi
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s P06.0.01 Sistem System Configuration ENUM 0 2
Yapilandirmasi
116 P06.0.02  Maks Uniteler Max Units UINT16 1
1 06003 S0UPO™ wtipump Address UINT16 1
118 P04.0.11 - P05.0.12 -
Basing - Art. ,
P06.1.11 detieri Pressure - Inc. value FLOAT32  Basin¢Olgme 0 Basing- Tam
egeri s
Birimi Boyut
119 Basinc - Azl P04.0.11- P05.0.12 -
P06.1.12 ded 6=l Pressure - Dec. value FLOAT32  Basin¢Olgme 0 Basing - Tam
egeri s
Birimi Boyut
120 P06.1.21 . P04.0.12 - Akig P05.0.22 - Akig
X+] Akig- Art. degeri  Flow - Inc. value FLOAT32 Olcme Birimi 0 -Tam Boyut
121 P06.1.22 L P04.0.12 - Akis P05.0.22 - Akis
X+] Akig- Azl. degeri  Flow - Dec. value FLOAT32 Olcme Birimi 0 -Tam Boyut
122 P04.0.13 - P05.0.32 -
P06.1.31 Slc?kh.k'Art' Temperature - Inc. value FLOAT32  Sicaklik Olcme 0 Sicaklik - Sifir
[X+] degeri L .
Birimi Degeri
123 P04.0.13 - P05.0.32 -
P06.1.32 Slc?k“.k'AZL Temperature - Dec. value FLOAT32  Sicaklik Olcme 0 Sicaklik - Sifir
[X+] degeri o .
Birimi Degeri
124 . P04.0.14 - P05.0.42 -
P06.1.41 Se\i|yg-Art. Level - Inc. value FLOAT32  Seviye Olcme 0 Seviye - Tam
[X+] degeri S
Birimi Boyut
125 . P04.0.14 - P05.0.42 -
P06.1.42  Seviye- Azl Level - Dec. value FLOAT32  SeviyeOlgme 0 Seviye - Tam
[X+] degeri S
Birimi Boyut
126 P06.151 P05.0.52 -
- Genel - Art. degeri - Generic - Inc. value FLOAT32 0 Genel - Tam
(X+]
Boyut
127 P06.1.52 P05.0.52 -
- Genel - Azl. dederi  Generic - Dec. value FLOAT32 0 Genel - Tam
(X+]
Boyut
128 Coklu Pompa . P04.2.31-Min P04.2.32-
P06.1.61 Etkinlestirme Hiz Multipump Enable Speed UINT16  rpm Hiz Maks. Hiz
129 P06.1.71 Senkron Limit Synchronous Limit UINT16  rpm 0 3600
130 . P04.2.32 -
P06.1.72  Senkron Pencere  Synchronous Window UINT16  rpm 0
Maks. Hiz
131 P06.1.81 (A)rtglg?tlk Atlama Automatic Switchover Interval UINT16  h 0 250
132 Maks.
P07.0.017 Anahtarlama Max Switching Frequency ENUM 0 5
Frekansi
133 P07.002 MinAnahtarlama i ciching Frequency ENUM 0 5
Frekansi
134 Hiz Atlama . P04.2.31-Min P04.2.32-
P07.1.01 Noktas| Skip Speed Center UINT16  rpm Hiz Maks. Hiz
135 P07.1.02  HizAtlama Arali§i  Skip Speed Range UINT16  rpm 0 300
136 P07.2.01 i'\;llztﬁ”s”ma Motor heating function ENUM 0 2
137 P08.0.01  Com 1lslevi Com 1 Function ENUM 0 3
138 P08.0.02  Com 2 slevi Com 2 Function ENUM 0 2
139 081,01 MO R wodbus Rru Address UINT16 0 127
140 pog.1.02 ModbusRIU Modbus RTU Baudrate ENUM 0 8
Baud hizi
14 pog.1.08 ModbusRIU Modbus RTU Format ENUM 0 3
Formati
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142 P08.2.05 -
P08.2.01 CACNEEMSITP gy et MS/TP Mac Address UINT16 0 BACnet MS/TP
Mac Adresi
Maks Master
143 P08.2.02 CACNEtMSITP g et MS/TP Baudrate ENUM 0 8
Baud hizi
144 P08.2.03 CACEIMSITP g et MS/TP Format ENUM 0 3
Formati
145 P08.2.04 CACRELMSTP gy ot MS/IP Device Id UINT32 4194304
Cihaz Kimligi
146 P08.2.01 -
Pg.2.05 CACRELMSITP g ot MS/TP Max Master UINT16 BACnet MS/TP 127
Maks Master X
Mac Adresi
147 BAChetBilgi gy et nfo Frames UINT16 1 255
Cerceveleri
148 BACnet Yeniden gy chet Reinit ENUM 0 1
Baglatma_
149 P08.3.01 Kablosu;llet|§|m| Enable Wireless Communication ENUM 0 1
Etkinlestirme
150 P09.0.01 .
X+] Dil Language ENUM 0 28
11 P09.0.12 Zaman Time UINT32
(X+]
152 P09.0.11 Tarih Date UINT32
(X+]
153 Ekran Enerji . .
P09.1.01 Tasarrufu Display Energy Saving ENUM 0 1
154 P09.1.02 nggs'i“sa”“f Energy Saving Time UNTI6 s 60 3600
15 P09.1.10 EKIan Display Orientation ENUM 0 1
Oryantasyonu
156 p09.301 HataKayd Error Log Reset ENUM 0 1
Sifirlama
157 P09.3.02 Galigma Siresi Operating Time Couter Reset ENUM 0 1
Sayacini Sifirlama
158 p09.303 MotorGalsma i punning Counter Reset ENUM 0 1
Sayacini Stfirlama
159 P09.3.04 Enei Sayacini Energy Counter Reset ENUM 0 1
Sifirlama
160 P09.3.05 F?b”ka Geri Factory Restore ENUM 0 1
Yiikleme
161 P09.3.06 Devreye Alma Commissioning Completed ENUM 0 1
Tamamlandi
162 p9.3.07 Badl CihazListesi 546 Device List Reset ENUM 0 1
Sifirlama
163 Ayar noktasi
P04.1.60 kaydetmeyi Limit setpoint saving ENUM 0 1
sinirlama
164 PO1.6.01 P04.0.1"1 - P05.0.11 - P05.0.12 -
[X+j ' HO Basing Setpoint Zero Flow FLOAT32  BasingOlgme  Basing-Sifir ~ Basing-Tam
Birimi Degeri Boyut
165 P04.2.00 Diizenleme veya .
X+] kontrol tirii Regulation Type ENUM 0 1
166 P05.3.02 -
P05.8.44 Offset AO 1 Analog Output 1 Offset FLOAT32  Analog Cikis  -100 100
Tipi
167 P05.8.45 GainAQ 1 Analog Output 1 Gain FLOAT32 0 1.5
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10 Bakim

10.1 Onlemler

TEHLIKE: Elektrik Tehlikesi

e Calismaya baslamadan dnce, Unitenin, kontrol panelinin ve yardimci kontrol devresinin
istem digi yeniden baslamasini 6nlemek igin, elektrik besleme kaynaginin baglantisinin
kesilmis ve kilitlenmis oldugunu kontrol edin.

e Gug kaynaginin sistemle baglantisini kestikten sonra, kalan akimin bosalmasi igin 2 dakika
bekleyiniz.

UYARI: Fiziksel ve termal tehlikeler

e Her zaman kisisel koruyucu ekipman kullanin.

e Daima uygun is arag ve gereglerini kullanin.

e Motor elektrikli pompaya monte edilmisse, ¢cok sicak veya soguk sivilar olmasi halinde
yaralanma riskine dikkat edin.

Calismaya baslamadan 6nce:

e Girig ve Guvenlik bélimindeki tim glvenlik talimatlarini okuyup anladigimizdan emin olun.

e Elektrikli pompaya ve sistem bilesenlerine dokunmadan 6nce pompa ve bilesenlerin
sogumasini bekleyin.

¢ Unitenin sistemden ayrildigindan ve elektrikli pompayi sékmeden, doldurma ve tahliye
tapalarini gikarmadan veya boru sistemini ayirmadan 6nce basincin sifir oldugundan emin
olun.

Motorun manyetik alani

/0N

Motor gdvdesindeki rotorun sékilmesi veya takilmasi, gtigli bir manyetik alan olusturur:

TEHLIKE: Manyetik tehlike

Manyetik alan, kalp pili veya manyetik alanlara duyarli diger tibbi cihazlari kullananlar icin
tehlikeli olabilir.

NOT:

Manyetik alan, rotor ylzeyindeki metal kalintilarini cekerek rotor ylizeyinde hasara neden
olabilir.
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10.2 HVX veya HVX+ tahriklerin degistiriimesi
10.2.1B ve C boyutlarinin degistirilmesi

SPXM_MO0Q01_A_ph

Motor

Slraci

Sabitleme vidalan
Conta

Ara parcalar

oW =

Tahrike bagli sensorleri ayirin.

Torx anahtari yardimiyla vidalari sékerek tahriki ¢ikarin.

Contay: alkolle kayganlastirin.

Yeni tahrikin ara pargalarinin dogru konumlandirildigindan ve bitin olduklarindan emin
olun.

Yeni tahriki takip vidalari sikin.

Sikma torku: 6 Nm (55 Ibfin) £ 15%.

Sensorleri tahrike yeniden baglayin.

PN =

No o
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10.2.2D boyutunun degistirilmesi

ph

SPXM_M0002_A

Motor

Yan sabitleme vidalan
Siracu

Kapak vidalar

Kapak

Orta sabitleme vidasi
Conta

Ara halkasi

ONOUTAWN =

Eski tahrikin sékiilmesi

1. Tahrike bagl sensérleri ayirin.

2. Kapagi ¢ikarin.

3. Motorun faz iletkenlerinin baglantisini kesin.

4. Tahrike bir M6 erkek delikli civata vidalayin.

5. Ving halatini delikli civataya takin.

6. Halatin gerdirilmesi.

7. Tork anahtar yardimiyla yan ve orta vidalari sékerek tahriki ¢ikarin. Bunu yaparken, orta
vidayl motorun icine dustirmemeye dikkat edin.

8. Olasi ani yUk degisimlerine dikkat ederek tahriki yavasca kaldirin ve motordan ayirin.
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Yeni tahrikin montaji

1. Yeni tahrikin ara parcgalarinin dogru konumlandirildigindan ve butin olduklarindan emin
olun.
Tahrike bir Mé erkek delikli civata vidalayin.
Ving halatini delikli civataya takin.
Olasi ani yuk degisimlerine dikkat ederek tahriki yavasca kaldirin.
Yeni tahriki takip vidalari sikin.
Sikma torku: 15 Nm (132 Ibf-in) + 15%.
Ving halatini ¢ikarin ve delikli civatayi sokun.
Faz iletkenlerini orijinal faz sirasina gére motora yeniden baglayin:
U = kahverengi
V = mavi
W = siyah.
8. Kapagi takin ve vidalari sikin.
Sikma torku: 3 Nm (27 Ibfin) £ 15%.
9. Sensorleri tahrike yeniden baglayin.

arWN

No

10.3 Uzun sureli hareketsizlik

1. Calistirma panelindeki ON/OFF diigmesine basin veya saglanan etkinlestirme kontagini
(kullaniliyorsa) agin.

Glc kaynagi baglantisini kesin.

Emme ve tahliye agma-kapama valflarini kapatin.

Depolama Sayfa 9'da bulunan talimatlara uyun.

Uniteyi calistirmadan dnce, (nite ve kontrol paneli izerindeki elektrik iletkenlerinin baglanti
durumlarini kontrol edin, vidalarin dogru sekilde sikilmis oldugundan emin olun.

6. Elektrikli pompanin kilavuzundaki talimatlara uyarak tniteyi ¢aligtirin.

arwWN

10.4 Yedek parcalarin tanimlanmasi

Yedek parcalar spark.xylem.com adresindeki tirtin kodlariyla tanimlayin.
Daha fazla teknik bilgi almak icin Xylem veya Yetkili Distribtorle iletisime gecin.
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11 Sorunlari giderme

11.1 Onlemler

UYARI: Fiziksel ve termal tehlikeler

Her zaman kisisel koruyucu ekipman kullanin.
Daima uygun is arag ve gereclerini kullanin.
Asir sicak veya soguk sivi kullaniminda yaralanma riskine dikkat edin.

Galismaya baslamadan once:

Gerilimsiz caligmalar

Giris ve Guvenlik bolimindeki tim glvenlik talimatlarini okuyup anladiginizdan emin olun.
Pompaya ve sistem bilesenlerine dokunmadan dnce pompa ve bilesenlerin sogumasini
bekleyin.

Unitenin sistemden ayrildigindan ve pompayi sékmeden, doldurma ve tahliye tapalarini
cikarmadan veya boru sistemini ayirmadan &nce basincin sifir oldugundan emin olun.

TEHLIKE: Elektrik Tehlikesi

Calismaya baslamadan dnce, Unitenin, kontrol panelinin ve yardimci kontrol devresinin
istem digi yeniden baslamasini 6nlemek igin, elektrik besleme kaynaginin baglantisinin
kesilmis ve kilitlenmis oldugunu kontrol edin.

Glg kaynaginin sistemle baglantisini kestikten sonra, kalan akimin bosalmasi icin 2 dakika
bekleyiniz.

Motorun manyetik alani

/0N

Motor govdesindeki rotorun sékilmesi veya takilmasi, gliclit bir manyetik alan olusturur:

TEHLIKE: Manyetik tehlike

Manyetik alan, kalp pili veya manyetik alanlara duyarli diger tibbi cihazlari kullananlar igin
tehlikeli olabilir.

NOT:

Manyetik alan, rotor ylzeyindeki metal kalintilarini cekerek rotor ylizeyinde hasara neden
olabilir.

lyonlastirici radyasyona maruz kalan yerler

UYARI: Iyonlastirici radyasyon tehlikesi

Unite iyonlastirici radyasyona maruz kalmissa, kisilerin korunmasi icin gerekli gtvenlik
onlemlerini uygulayin. Unitenin sevk edilmesi gerekiyorsa, uygun guvenlik 6nlemlerinin
alinabilmesi icin taslyiciyi ve aliciyr uygun sekilde bilgilendirin.
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11.2 Alarm listesi

Kod Adi Agiklama
A0S Yapilandirma dosyalarinda bir uyusmazlik var veya dosyalar diizgiin yiiklenmedi.
Hatali dosya yapilandirmasi |Gii¢ kapal, 1 dakika bekleyin, gtic acik.
A08 Yiiksek ortam sicakligi nedeniyle anahtarlama frekansi azaltilmig durumda.
Deger kaybi etkin Uniteyi temizleyin, Ginite fanini ve ortam durumunu kontrol edin.
A1 Analog giris degeri cok diisiik veya cok yiksek
Analog girisi 1 Alarmi Analog girisine bagl olan cihazi veya dogru analog giris yapilandirmasini teyit edin.
AT2 Analog giris degeri ok diisiik veya cok yiiksek
Analog girisi 2 Alarmi Analog girisine bagli olan cihazi veya dogru analog giris yapilandirmasini teyit edin.
AT3 Analog giris degeri ok diisiik veya cok yliksek
Analog girisi 3 Alarmi Analog girisine bagli olan cihazi veya dogru analog giris yapilandirmasini teyit edin.
AT4 Analog giris degeri cok diisiik veya cok yiksek
Analog girisi 4 Alarmi Analog girisine bagl olan cihazi veya dogru analog giris yapilandirmasini teyit edin.
A15 Akig/Sicaklik Sensorii Alarmi |Gomiilii akis/sicaklik sensérii arizalr.
A16 Harici alarm etkinlestirildi.
Harici DI Alarmi Harici stirlicii kontagini teyit edin.
A7 . Stiriicii panolan arasinda iletisim sorunu var.
Dahili lletisim kaybi Gli¢ kapal, 1 dakika bekleyin, gtic acik.
A18 . Unite, coklu pompaya ayarlandi ancak iletisim kuran baska iinite yok.
Coklu Pompa lletisim Kaybr  |Coklu pompa baglantisini ve iletisim portu yapilandirmasini dogrulaym.
A19 Coklu Pompa Adres Ayni coklu pompa adresine sahip coklu pompa sisteminde baska inite yok.
cakigmasl Her bir tinitenin benzersiz ¢oklu pompa adresine sahip oldugunu teyit edin.
A20 Coklu pompa sisteminde bagli bir Ginite, uyumsuz 6zelliklere veya farkli bir coklu pompa protokoliine
sahip.
Coklu Pompa Uyumsuzlugu [Uyumsuz dzelligi kullanmayin veya tim niteleri ayni donanim yazilimi stirimine giincellemeyin.
A21 Klonlama hatasi Klonlama hatasi
A23 Hatali analog giris Hicbir analog girisi, kontrol modunun dl¢iilen miktarina ayarli degil.
yapilandirmasi MO5 meniisiindeki parametrelerinin dogru yapilandinimig oldugunu teyit edin.
A24 Hatali Ayar Noktasi Secilen higbir ayar noktasi, kontrol modunun dliilen miktarina karsilik gelmiyor.
yapilandirmasi MO04, MO5 meniisiindeki parametrelerinin dogru yapilandinlmis oldugunu teyit edin.
A28 Uzak fieldbus cihaziyla iletisim kesildi.
' Uzak cihazin durumunu ve fieldbus iletisim parametrelerinin konfigirasyonunun dogru yapildigini teyit
Fieldbus lletisim kaybi edin.
A29 Boru doldurmaislevi dolum basincina, boru doldurma siiresinde ulagiimadi.
Boru Doldurma Alarmi Sistem biitiinlGgtini ve boru doldurma parametrelerini teyit edin.
A35 . Kullanici arayiizii panosu ve kontrol panosu arasinda dahili bir iletigim sorunu var.
HMI lletisim kaybi Gi¢ kapalr, 1 dakika bekleyin, gtic acik.
A36 . Kullanicr arayiizii panosu ve kablosuz arayiiz arasinda dahili bir iletisim sorunu var.
BTLE lletisim Kaybi Guig kapali, 1 dakika bekleyin, giic acik.
A50 Dosya revizyonu

uyumsuzlugu

HMI karti ve Kontrol Karti ayni konfigiirasyon dosyalarinin farkli revizyonlanni igerir.
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11.3 Hata listesi

Kod Adi Agiklama
E01 Motor hizi, beklenen araligin disinda.
Hiz sinim agildi Giig kapali, 1 dakika bekleyin, giic agik.
E02 Agiri Akim Motorun cektigi akim, limitin éizerinde.
E03 Diisiik gerilim Gerilim, minimum limitin altinda.
E04 Rotor kilitli ve ddnemiyor.
Pompanin islak parcalarinda, rotorun bloke olmasina neden olabilecek kir veya baska bir maddenin olup
Kilitli rotor olmadigini teyit edin.
E05 Bellekte hatali baslatilan veya calismayan bir bélim var.
Bozuk veri bellegi Giig kapali, 1 dakika bekleyin, giic agik.
E06 Girig faz kaybi Bir veya daha fazla faz eksik.
E07 Motor sicakligi, givenlii limitlerin disinda.
Motorun asirt isinmasi Uniteyi temizleyin, Gnite fanini ve ortam durumunu kontrol edin.
E08 . Siirtciiniin i sicakhd, gavenligi limitlerin diginda.
Invertdr Agin Isinmasi Uniteyi temizleyin, Gnite fanini ve ortam durumunu kontrol edin.
E09 Motor baglantisi kesildi Bir veya daha fazla motor fazinin (siiricii ile motor arasinda) baglantisi kesilmis durumdadir.
E10 Siriicli, pompanin iginde hig su algilamad.
Prova Pompanin suyla caligtigini teyit edin ve havayla temizleme prosediiriind uygulayin.
E11 Analog girig degeri cok diisiik veya cok yiksek
Senstr 1 hatasi Analog girisine bagl olan cihazi veya dogru analog giris yapilandirmasini teyit edin.
E12 Analog girig degeri cok diisiik veya cok yiksek
Sensor 2 hatas Analog girisine bagli olan cihazi veya dogru analog giris yapilandirmasini teyit edin.
13 Analog giris degeri cok diisiik veya cok yiksek
Sensor 3 hatas Analog girisine bagli olan cihazi veya dogru analog giris yapilandirmasini teyit edin.
E14 Analog giris degeri cok diisiik veya cok yiksek
Senstr 4 hatas Analog girisine bagli olan cihazi veya dogru analog giris yapilandirmasini teyit edin.
E15 Akis/Sicaklik sensoril hatas| Gomili akis/sicaklik sensoril arizal.
E16 Harici hata etkinlegtirildi.
Harici DI Hatas Harici siiriici kontagini teyit edin.
E17 Siiriicli panolan arasinda iletisim sorunu var.
Dahiliiletisim kaybt Giig kapali, 1 dakika bekleyin, giic agik.
E21 LOW dijital girisi agik.
Su eksikligi (LOW) Cihazda su eksikligi durumunu kontrol edin; kullaniimiyorsa LOW terminaller arasinda bir devre siirddiriin.
E22 Minimum egik ayarina minimum egik gecikmesi icinde ulagiimadi.
Minimum Esik Pompada su bulundugunu teyit edin. Minimum esik parametrelerinin dogru ayarlarini teyit edin.
E23 Hichir analog girisi, kontrol modunun dl¢iilen miktarina ayarl degjil. MO5 meniisiindeki parametrelerinin dogru
Hatali analog giri yapilandirmasi |yapilandinimig oldugunu teyit edin.
E25 Kontrol Kartr besleme hatasi Giig panosu ile kontrol panosu arasinda giic kaynagi sorunu var.
E26 Motor-siiriicii yapilandirma parametreleri dogru degil.
Donanim yapilandirma hatasi  |Gii¢ kapal, 1 dakika bekleyin, giic agik. Xylem servis agiyla iletisime gegin.
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Kod Adi Agiklama
E27 Topraga akim kacag Motorun topraklama yalitiminda sorun.
E29 Boru doldurma islevi dolum basincina, boru doldurma siiresinde ulasiimadi.
Boru doldurma hatas! Sistem butiinligiind ve boru doldurma parametrelerini teyit edin.
E30 Motor agin yiikli.
Asiri yiikleme Pompalanan sivinin 6zelliklerini teyit edin.
E31 Analog giris degeri cok diigiik veya cok yiiksek
Harici referans 1 hatasi Analog girisine bagl olan cihazi veya dogru analog giris yapilandirmasini teyit edin.
E32 Analog giris degeri cok diisiik veya cok yiiksek
Harici referans 2 hatasi Analog girisine bagli olan cihazi veya dogru analog giris yapilandirmasini teyit edin.
£33 Analog girig degeri cok diisiik veya cok yiiksek
Harici referans 3 hatasi Analog girisine bagli olan cihazi veya dogru analog giris yapilandirmasini teyit edin.
E34 Analog girig degeri cok diisiik veya cok yiiksek
Harici referans 4 hatasi Analog girisine bagl olan cihazi veya dogru analog giris yapilandirmasini teyit edin.
E36 Ana sebeke diisiik gerilimi  |Gii¢ kaynagi gerilimi kabul edilen minimum sinirin altinda.
E43 DC-Veri yolu, maksimum limitin Gzerinde.
Pompanin icinden, enerji rejenerasyonuna yol acabilecek akis olusturan baska bir pompa olmadigini
Asiri gerilim teyit edin.
Ed6 - iy L : .
Sebeke Asint Gerilimi Gli¢ kaynag gerilimi kabul edilen maksimum sinirin altinda.
ESO Yapilandirma dosyalari
uyumsuzlugu HMI karti ile Kontrol Karti yapilandirma dosyalari arasinda bir uyumsuzluk var.
EST Tahrik yedek parcadir HMI karti ve Kontrol Kartr konfigiirasyon dosyalarini icermez.
E52 Kontrol Karti, konfigiirasyon dosyasi olmayan bir yedek parcadir. Kontrol kartint HMI kartinda bulunan
Kontrol Karti yedek parcadir  |dosyalarla yiikseltmek icin P09.3.10 parametresini kullanin.
E60 Coklu Pompa Protokolii Uniteler arasindaki coklu pompa protokolii arasinda bir uyumsuzluk var; iiniteleri ayni donanim
Uyumsuzlugu yazilimi sGriimiine hizalayin.
E61 Hydrovar X, X+'a bagh Hydrovar X ve Hydrovar X+ birbirine baglanamaz. iki model farkli coklu pompa protokolleri kullanir.
E65 Hidrolik egriler eksik veya bozuk. "Sensorsiiz delta basinci” gibi hidrolik egriler gerektiren tim
Eksik Hidrolik Egriler fonksiyonlan devre digi birakin.
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12 Teknik Ozellikler

12.1 Calisma ortami

Veri Agiklama
Atmosfer Agresif olmayan ve patlayici olmayan
Sicaklik -20ila 50°C(-4 ila 122°F)

Bagil hava nemi

< 95% yogusmasiz

Mutlak hava nem orani

< 30 g/kg (kuru hava)

Rakim (deniz seviyesinin {izerinde)

o 1000 m'ye (3280 ft) kadar: en uygun kosul

o 1000ile 2000 m (3280 - 6562 ft) arasinda: dahili otomatik termal koruma
tetiklenebilir

o 2000 m'nin (6562 ft) izerinde, Xylem veya Yetkili Distribitdr ile iletisime gegin

12.2 Teknik ozellikler

Ayrica Veri plakalari bolimindeki EXM motor tertibati bilgi plakasina bakin.

Elektrik verileri

Veri

Agiklama

Giig besleme gerilim ve frekans

Modele bagl olarak:
e 200V,..,240V 50/60 Hz veya
e 380V,..,480V50/60 Hz

Besleme voltajt icin izin verilen tolerans

+%10

Kacak akim (EN 61800-5-1)

< 3.5 mA (alternatif akim, AC)

Koruma derecesi, kabin tiirii

[P 55, NEMA muhafaza, Tip 4

Verimlilik Sinifi (IEC 61800-9-2)

o PDS iinitesinin tamami igin IES2 (Giic Tahrik Sistemi)
e Motorigin IES

Anma motor giicii, | Motor tirij Danme hizi arali§i, min- |Maksimum girig akimi, A
kW (hp) IEC NEMA 1 200V, .., 240V[380V, ..., 480V
(EXM..../J3......) |(EXM..../4......)
1.5(2.0) EXM...... [.015B..4. |EXM....... 1..020B..4..|1500 ... 2000 57-49 40-3.8
2.2(3.0) EXM....... /..022B..4..|EXM.........020B..4.. 7.9-6.7 5.0-4.6
3.0(4.0) EXM....... 1.030C..4..|EXM.........040C. 4.. 11.0-9.8 79-1.0
4.0(5.5) EXM....... 1.040C..4..|EXM....... 1..055C..4.. 14.0-12.3 9.2-8.5
5.5(7.9) EXM....... 1.055C.4..|EXM.........075C. 4.. 21.6-20.4 11.2-10.2
EXM...... 1..055D..4..|EXM....... 1.075D..4.. 20.5-18.8 15.3-13.6
7.5(10) EXM...... 1.075D..4..|EXM....... 1..100D..4.. 21.5-24.8 18.7-11.4
11(15) EXM....... /.110D..4..|EXM......./..150D. 4.. 39.0-34.5 245-22.8

122

EXM - Ek Kurulum, Calisma ve Programlama Talimatlari




tr - Orijinal talimatlarin terciimesi

Anma motor giicii, | Motor tirij Danme hizi arali§i, min- |Maksimum girig akimi, A
kW (hp) IEC NEMA 1 200V, .., 240V[380V, ..., 480V
(EXM..../J3......) |(EXM..../4......)
3.0(4.0) EXM....... /..030B..2..|EXM......./..040B..2..|3000 ... 4000 10.7-8.9* 6.7-53
4.0(5.5) EXM....... /.040B..2..|EXM......./.055B..2.. - 1.7-6.6
5.5(7.9) EXM....... /..055B..2..|EXM.........075B..2.. - 10.2-8.7
EXM....... 1.055C..2..|EXM....... 1.075C..2.. 18.9-16.2 11.4-11.0
7.5(10) EXM....... 1.075C..2..|EXM..........100C..2.. - 14.4-12.5
11(15) EXM...... 1.110C..2..|[EXM....... 1.150C..2.. - 20.3-16.5
EXM...... 1.110D..2..|EXM........ 1..150D..2.. 38.4-341 245-22.8
15(20) EXM....... /.150D..2..|EXM......./..200D..2.. 50.0-44.1* 30.2-27.1
18.5(25) EXM...... 1.185D..2..|EXM....... 1.250D..2.. - 33.5-28.6
22(30) EXM....... [.220D..2..|EXM......./..300D..2.. - 38.9-32.4

*3600...4000 min™

12.3 Elektromanyetik uyumluluk (EMC)

o HVXve HVX+ tahrikleri [EC 61000-3-12 standardinin THDi gerekliliklerine uygundur.
Uygunluk, yalnizca sistem ile genel sebeke arasindaki baglanti noktasindaki Ssc (kisa devre
glicli) asagidaki tabloda gdsterilen degerlere esit veya daha biylkse gecerlidir:

Motor Ssc, KVA
EXM.../3....B... EXM.../4....B.. 2300
EXM.../3...C.,EXM.../4...C.. 4600
EXM.../3...D.., EXM.../4...D.. 9200

Cihazin minimum degerleri karsilayan Ssc'ye sahip bir sebekeye bagh oldugundan emin
olun: siipheniz varsa sebeke operatdrinize danigin.

e Harici bir harmonik filtre, distik Ssc'li sebekelerde kuruluma olanak saglayabilir ve tekli
harmonikler ve PWHC icin bile uyumluluk saglayabilir.

e BT sistemlerinde (n&triin topraktan izole edildigi), hydrovar X ve X+'nin C4 kategorisine
uygun W versiyonunun (EMI filtreleri olmayan) kullanilmasi gerekebilir. Ayrica bkz. Elektrik
baglantilan.

EXM serisi motorlar igin, Uygunluk Taahhiitnamesi bolimindeki 6. ve 9. maddelere bakin.

12.4 Radyo frekansi 6zelliklerinin uygunlugu

EU/EEA/GB
Ozellikler Agiklama
Teknoloji Bluetooth® Diisiik Enerji 5.2 kablosuz teknolojisi
Bant 2.4 GHzISM
RF < 4.5mW(6.5dBm)
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US.A.

Kanada

HVX FCC ID: 2AYCGXSI02
HVX+ FCC ID: 2AYCGXSIO03

Degisken hizli tahrik, FCC Kurallarinin 15. Bolumu ile uyumludur (FCC 15.247).

Calistirma asagidaki iki kosula tabidir:

1. Bu cihaz zararli karigimlara neden olmamalidir.

2. Bu cihaz, istenmeyen calismaya neden olabilecek karigsimlar da dahil olmak Gzere, alinan
tim karigimlan kabul etmelidir.

Degisken hizli tahrik, mobil bir cihaz olarak degerlendirilir ve radyo frekansi maruziyetinin
analizinde gosterildigi Gzere, FCC B6lim 2.1093 ve KDB 447498 D01 uyarinca radyo frekansi
maruziyetine iliskin glvenlik gerekliliklerine uygundur.

Kurulumu yapanlar (i) bu cihazin, ¢oklu verici Griinlerine iliskin FCC prosedirlerine uygun
durumlar haricinde baska anten veya vericilerle ayni yere yerlestiriimediginden ve birlikte
kullanilmadigindan ve (ii) normal kullanim sirasinda daima en az 20 cm’lik minimum mesafe
oldugundan emin olmalidir.

Bu ekipman test edilmis ve FCC Kurallarinin 15. bélimiine gére A Sinifi dijital cihaz sinirlarina
uygun bulunmustur. Bu sinirlar, ekipman ticari bir ortamda calistinldiginda zararli karisimlara
karsi makul koruma saglamak Gzere tasarlanmistir.

Bu ekipman, radyo frekansi enerjisi Uretir, kullanir ve yayabilir. Eger talimat kilavuzuna gére
kurulmaz ve kullanilmazsa, radyo iletisiminde zararli parazite neden olabilir. Bu ekipmanin bir
yerlesim bdlgesinde calistirilmasi zararli karigimlara neden olabilir, bu durumda kullanicinin bu
paraziti masraflari kendisine ait olmak Uzere diizeltmesi gerekir

Yetkisiz onarimlar, degisiklikler veya modifikasyonlar ekipmana kalici hasar verebilir ve
garantinizi ve bu cihazi FCC Kurallarinin 15. B&lGm{ uyarinca calistirma yetkinizi gecgersiz
kilabilir.

HVX ISED IC: 26881-XS102
HVX+ ISED IC: 26881-XSI03

Degisken hizli tahrik, RSS-247 standardina uygundur

Calistirma asagidaki iki kosula tabidir:

1. Bu cihaz zararl karigimlara neden olmamalidir.

2. Bu cihaz, istenmeyen calismaya neden olabilecek karigsimlar da dahil olmak Gizere, alinan
tim karigsimlan kabul etmelidir.

Degisken hizli tahrik taginabilir/mobil bir aygit olarak gorilir ve RSS-102 Versiyon 5'e uygun
radyo frekansina maruz kalma glvenlik gerekliliklerine uygundur.

Kurulumu yapanlar, normal kullanim sirasinda daima en az 20 cm’lik bir mesafe oldugundan
emin olmalidir.

Bu cihaz, lisanstan muaf radyo drlnlerine iligkin ISED RSS gerekliliklerine uygundur.

Bu Unitede, uyumluluktan sorumlu tarafca acik¢ca onaylanmayan degisiklikler veya
modifikasyonlar, kullanicinin ekipmani calistirma yetkisini gecersiz kilabilir.

Avustralya ve Yeni Zelanda

HVX : ACMA standartlarina uygun
HVX+ : ACMA standartlarina uygun

Bu liste glincellenebilir.
Urlinlin satisina ve kullanimina izin verilen Ulkeler ve versiyonlari hakkinda bilgi icin Xylem veya
Yetkili DistribGtor ile iletisime gecin.
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12.5 Diger uygunluk ve onaylar

EU/EEA/GB

EXM motor
CE ve UKCA isaretleri (bkz. Uygunluk Taahhiltnamesi)

U.S.A.
EXM motor: cURus (dosya numarasi E488280)

Avustralya ve Yeni Zelanda

HVX :RCM
HVX+ :RCM
Bacnet
HVX : BTL sertifikasyonu
HVX+ : BTL sertifikasyonu

12.6 Girdilerin ve ciktilarin 6zellikleri

Ozellikler Agiklama
Iletisim portlar 2, RS-485
Dijital girigler hydrovar Xicin 3, X+ icin 5:

o Degisken/NPN kontag, agik manifold/tahliye agik, GND'ye
o Dahili polarizasyon +24 VDC, akim maks. 6 mA ile sinirlidir.
o -0,5VDC'den +30 VDC'ye koruma, maks. 15 mA.

Analog girisler hydrovar Xicin 2, X+ icin 4:
o 0-20 mAakim veya 0-10 V gerilim olarak yapilandirilabilir
o 60 mA akim sinirlamasi olan sensor giic kaynag icin 24V sinyal

Analog cikis 0-20 mA akim sinyali veya 0-10 V voltaj sinyali olarak yapilandinlabilir

Réle 1 o NCve NO gecis kontagji olmadan
o 250V 0.25 A'ya (alternatif akim, genel kullanim) veya 30V 2 A'ya (dogru akim, direngli
ylik) kadar

Role 2 o NCve NO gecis kontagji olmadan
o 30V0.25A'ya (alternatif akim, genel kullanim) veya 30V 2 A'ya (dogru akim, direncli
yiik) kadar

12.7 Lityum pil

HVX+ tahrikli EXM motor; kara, deniz ve hava yoluyla tasimaciliga iliskin uluslararasi
dizenlemeler ile uyumlu bir lityum pil igerir.

12.8 Manyetik alanlar

EXM motor, sabit miknatislar icerir. Uriin dokunulmamis haldeyken, manyetik alan degeri hava
tasimacihigina iliskin IATA sinirlari dahilindedir.
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12.9 Ses basinci (EN 60034-9, CLC/TS 60034-25)

ISO 9614-2 uyarinca ylksuiz ¢calisma ve ISO 11203 uyarinca ses basincinin yeninde
hesaplanmasi ile tniteden bir metre mesafedeki serbest alanda dl¢iilen ses basinci.

HVX veya HVX+ tahriklerin Anma gici, kW (hp) Donme hizi, min-1 Ses basinci, dB(A) + 2
boyutu
B 1.5(2),2.2(3.0) 1500 48
1800 43
2000 50
3.0(4.0),4(5.5),5.5(7.5) 3000 67
3600 64
4000 70
C 3.0(4.0),4(5.5),5.5(7.5) 1500 48
1800 53
2000 55
5.5(7.5),7.5(10), 11(15) 3000 65
3600 71
4000 78
D 5.5(7.5),7.5(10), 11(15) 1500 49
1800 52
2000 54
11(15),15(20), 18.5(25),22  |3000 64
(30) 3600 68
4000 75

126 EXM - Ek Kurulum, Calisma ve Programlama Talimatlari



tr - Orijinal talimatlarin terciimesi

13 Imha

13.1 Onlemler

UYARI: Cevresel risk

e Unite, farkli tipteki malzemelerin: gelik, bakir, plastik, lityum, ferrit vb. belirlenmesinde
uzman, onaylanmis sirketler araciligiyla imha edilmelidir.

Yaglama sivilarinin ve diger tehlikeli maddelerin cevreye atilmasi yasaktir.

Uriin bertarafiicin, lutfen yiirirlikteki yerel yasalara basvurun.
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14 Uygunluk Taahhitnamesi

Uriinde lizerindeki isarete iliskin 6zel beyannameye bakin.

q

AB Uygunluk Taahhitnamesi (n. 75)

1.

w

0 00 N

RED - Radyo ekipmani: EXM... (‘Safety and Other Information’ (Glvenlik ve Diger Bilgiler)

kilavuzunun son sayfasindaki etikete bakin)

RoHS - 6zgiin EEE tanimlanmasi: EXM

Ureticinin isim ve adresi:

Xylem Service Italia S.r.l.

Via Vittorio Lombardi 14

36075 Montecchio Maggiore VI

ltaly

Bu uygunluk taahhitnamesi Ureticinin yegane sorumlulugu altinda ¢ikarilmisgtir.

Taahhitnamenin konusu: Entegre degisken hiz siirlictsiyle - HVX serisi - donatiimig

kablosuz fonksiyonlarina sahip, daimi miknatis destekli senkronize reliktans motoru

(PMaSynRM).

Yukarida agiklanan beyanin hedefi, ilgili Birlik uyumlastirma mevzuati ile uyumludur:

e 16 Nisan 2014 tarihli Direktif 2014/53/AB ve miteakip degisiklikler (radyo ekipmant).

e 8 Haziran 2011 tarihli 2011/65/AB Direktifi ve miuteakip degisiklikler, 2015/863/EU
direktifi dahil (bazi tehlikeli maddelerin elektrikli ve elektronik cihazlarda kullaniminin
kisitlanmasi).

Kullanilan ilgili uyumlastinimis standartlara ya da diger teknik 6zelliklere yapilan atiflar,

uygunluk beyanti ile uyumludur:

e EN 60034-1:2010, EN 60034-5:2001+A1:2007, EN IEC 60034-5:2020, EN 60034-6:1993,
EN 60034-9:2005+A1:2007, EN 61800-5-1:2007+A1:2017+A11:2021, EN 62311:2008,
EN IEC 62311:2020, EN 61800-3:2004+A1:2012, EN IEC 61800-3:2018,

EN 61000-3-3:2013+A1:2019 +A2:2021, ETSI EN 300 328 V2.2.2 (2019-07)

e ENIEC 63000:2018.

Onaylanmig kurulus: - - -

RED - Aksesuarlar/bilesenler/yazilim: - - -

. Ek bilgiler:

EMC  EN 61800-3:2004+A1:2012, EN IEC 61800-3:2018
- Emisyon: Standart versiyonda Kategori 2 (C2), BT sistemleri icin W versiyonunda
Kategori 4 (C4)
- Bagisiklik: ikinci ortama (6r. sanayi bélgeleri) uygun driin.
EN 61000-3-2:2014, EN I[EC 61000-3-2:2019+A1:2021
Bu Urlin, "1 kW'den yiksek anma glcine sahip profesyonel donanim" olarak
siniflandirlabilir. Bir kamusal gli¢ sebekesine baglanti durumunda montajcinin ilgili
teknik standartlara basvurmasi gerekir.

EN 61000-3-12:2011+A1:2024
12.2 bolumiundeki montaj kosullarina bakin.

RoHS Ek Il - Kisitlamalardan muaf tutulan uygulamalar: gelik, aliminyum ve bakir
alagimlarda [6(a), 6(b), 6(c)], lehimlerde ve elektrikli/elektronik bilesenlerde [7(a),
7(c)-1] baglayici bir element olarak kursun.

Eko-tasarim 2009/125/EC ve sonraki degisiklikler.
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EXM serisi motor, entegre bir degisken hizli stirlicl icerir ve ikisinin enerji
performanslari birbirinden bagimsiz olarak test edilemez (Yénetmelik (AB)
2019/1781, Madde 2(2)(b), (3)(a)). Gosterilen isaret (IE...-IES...), IEC 61800-9-2 teknik
standardi baglaminda gereklidir.

Namina imzalanan:
Xylem Service ltalia S.r.l.

Montecchio Maggiore, 27/05/2025

Alessio Vendraminelli g W
Murahhas Aza o

rev.00

Xylem, Xylem Inc. veya yan kuruluslarindan birinin ticari markasidir.

Hydrovar, Xylem Inc. veya yan kuruluslarindan birinin ticari markasidir.

Bluetooth® ibaresi ve logolari, Bluetooth SIG, Inc.'ye ait tescilli ticari markalardir ve bu tir
markalarin Xylem Service ltalia S.r.l. lisansi kapsaminda verilmistir.

Apple, Apple Logosu, App Store ve iPhone, Apple A.$'nin ticari markalaridir.

|OS®, Cisco Systems, A.S. ve/veya Amerika Birlesik Devletleri ve diger belirli Glkelerdeki bagli
kuruluglarinin Apple A.S. tarafindan lisans altinda kullanilan tescilli bir ticari markasidir.
Google Play, Google Play logosu ve Android, Google LLC'nin ticari markalaridir.

Diger tum ticari markalar veya tescilli ticari markalar ilgili sahiplerinin milkiyetindedir.
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15 Garanti

Garanti hakkinda bilgi icin ticari belgelere bakin.
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Xylem |'zilom|

1) The tissue in plants that brings water upward from the roots;
2) A leading global water technology company.

We're a global team unified in a common purpose: creating innovative solutions to
meet our world’s water needs. Developing new technologies that will improve the
way water is used, conserved, and re-used in the future is central to our work. We
move, treat, analyse, and return water to the environment, and we help people use
water efficiently, in their homes, buildings, factories and farms. In more than 150
countries, we have strong, long-standing relationships with customers who know us
for our powerful combination of leading product brands and applications expertise,
backed by a legacy of innovation.

For more information on how Xylem can help you, go to www.xylem.com

Xylem Service Italia S.r.l.
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